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Oikeudellisia tietoja
Varoitusilmoitusjarjestelma

Tama opas sisaltda varoituksia, joita on noudatettava henkiléturvallisuuden varmistamiseksi sekd omaisuusvahinkojen
estamiseksi. Henkildturvallisuutta koskevat varoitukset on korostettu turvavaroitussymboleilla, omaisuusvahinkoihin
liittyvien varoitusten yhteydessa symbolia ei ole. Alla ndkyvéat varoitukset on luokiteltu vaaran vakavuuden mukaan.
Jos useita vaaraluokkia on lasna, kaytetddn vakavimman vaaran mukaista varoitusta.

/1\VAARA

Tarkoittaa, ettd seurauksena on kuolema tai vakava vamma, jollei asianmukaisiin varotoimiin ryhdyta.

/"\VAROITUS

Tarkoittaa, ettd seurauksena voi olla kuolema tai vakava vamma, jollei asianmukaisiin varotoimiin ryhdyta.

/M\HUOMIO

Tarkoittaa, ettd seurauksena voi olla vahainen henkildvahinko, jollei asianmukaisiin varotoimiin ryhdyta.

HUOMAUTUS

Tarkoittaa, ettd seurauksena voi olla omaisuusvahinkoja, jollei asianmukaisiin varotoimiin ryhdyta.

Turvavaroitussymbolin sisaltavien henkilévahinkojen varoitusten yhteydessa voi myés olla omaisuusvahinkoihin
liittyva varoitus.

Pateva henkilosto

Tassa oppaassa kuvattua tuotetta/jarjestelmaa saa kayttaa ainoastaan tehtavaan patevoityneet henkilét asian-
mukaisen dokumentaation mukaisesti, erityisesti varoitusten ja turvamaaraysten perusteella. Patevia henkilsita
ovat sellaiset, jotka koulutuksen ja kokemuksen perusteella kykenevat tunnistamaan riskit ja valttdmaan mahdolliset
vaarat naiden tuotteiden tai jarjestelmien parissa tydskenneltaessa.

Siemens-tuotteiden kayttétarkoitus
Huomaa seuraava:

/"\VAROITUS

Siemens-tuotteita voidaan kayttaa vain tuoteluettelossa ja liittyvassa teknisessa dokumentaatiossa kuvattuihin
sovelluksiin. Jos kdytdssa on muiden valmistajien tuotteita ja komponentteja, niilla taytyy olla Siemensin hyvak-
synta tai suositus. Tuotteiden turvallinen ja luotettava toiminta edellyttdd asianmukaista kuljetusta, varastointia,
asennusta, kokoonpanoa, kayttddnottoa, kayttdéa ja huoltoa. Sallittuja kayttdolosuhteita on noudatettava. Asiaan
liittyvan dokumentaation tiedot on huomioitava.

Tavaramerkit

Kaikki nimet, jotka on merkitty ®-merkilla, ovat Siemens-yhtion rekisterodityja tavaramerkkeja. Tassa asiakirjassa
esiintyvien tavaramerkkien kaytté kolmannen osapuolen toimesta voi loukata tekijanoikeuksia.

Vastuuvapauslauseke

Olemme tarkistaneet, ettd asiakirjan siséltd vastaa kuvattua laitteistoa ja ohjelmistoa. Eroavaisuuksia voi kuitenkin
olla, eika taydestd yhdenmukaisuudesta anneta takuuta. Taman julkaisun tiedot kuitenkin tarkistetaan aika ajoin, ja
tarvittavat muutokset siséllytetdan seuraavaan painokseen.
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Siséallysluettelo

Tassa pikaohjeessa kuvataan SINAMICS G120C -taajuusmuuttajan asennus ja kayttdonotto.

Tassa oppaassa kaytettyjen symbolien merkitykset

1 Kayttdohje alkaa tasta.
2

] Kayttdéohje loppuu tahan.

Laiteohjelmiston paivitys ja taaksepdin vaihto

Vaihtoehdot laiteohjelmiston paivittamiseen ja taaksepain vaihtoon I6ytyvat osoitteessa http://
support.automation.siemens.com/WW/view/de/67364620
(http://support.automation.siemens.com/WW/news/en/67364620).

0SS-koodin lisenssiehtojen siirto tietokoneelle

Menettely
E>1 Siirrda OSS-lisenssiehdot taajuusmuuttajasta tietokoneeseen seuraavasti:
2 1. Katkaise taajuusmuuttajan jannitesyotto.

2. Aseta tyhja muistikortti taajuusmuuttajan korttipaikkaan. Katso myds kohta: Liitdntdjen
yleiskuvaus (sivu 22)

3. Kytke taajuusmuuttajan jannitesyo6ttd paalle.
4. Odota virran kytkemisen jalkeen 30 sekuntia.
Téaman ajan kuluessa taajuusmuuttaja kirjoittaa tiedoston Read_OSS.ZIP muistikortille.
5. Katkaise taajuusmuuttajan jannitesyottd.
6. Poista muistikortti taajuusmuuttajasta.
7. Siirra tiedosto kortinlukijan avulla tietokoneeseen.
Nyt OSS-lisenssiehdot on siirretty taajuusmuuttajasta tietokoneeseen.
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Perusturvaohjeet

1.1 Yleiset turvaohjeet

&VAARA

Jéannitteisten osien ja muiden energianlahteiden aiheuttama vaara

Jannitteisten osien koskeminen voi aiheuttaa kuoleman tai vakavan vamman.

o Tydskentele ainoastaan sellaisten sahkolaitteiden parissa, johon patevyytesi riittaa.
o Noudata aina maakohtaisia turvallisuusmaarayksia.

Turvallisuuden perustana on yleensa kuusi vaihetta:

1. Valmistele kayttdkatko ja tiedota asiasta kaikille asianosaisille.

2. Erota kone virransy6tosta.

— Katkaise virta koneesta.
— Odota, etta varoituskylttien mukainen purkautumisaika on kulunut.
— Varmista jannitteettémyys vaiheiden valilté ja vaiheen ja suojamaan valilta.
— Tarkista ovatko lisavirransyottopiirit jannitteettomat.
— Varmista, ettd moottorit eivat voi pyoria.
3. Selvita muut vaaralliset energianlahteet, esim. paineilma, hydraulijarjestelmat ja vesi.

4. Erista tai tee vaarattomaksi vaaralliset energianlahteet esimerkiksi sulkemalla kytkimet,
maadoittamalla tai oikosulkemalla tai sulkemalla venttiilit.

5. Varmista, ettei energianlahteitd voida kytkea uudelleen paalle.
6. Varmista, ettd oikea kone on taysin lukittu.

Tyo6skentelyn jalkeen palauta toimintavalmius kaanteisessa jarjestyksessa.

&VAROITUS

Vaarallisen jannitteen aiheuttama hengenvaara kytkettdessa sopimattomaan virransyottoon.

Jannitteisten osien koskettaminen voi aiheuttaa kuoleman tai vakavan vamman.

o Kayta vain turvallisia SELV- tai PELV-virtalahteita, jotka tuottavat turvallisen I&ht6jannitteen
kaikissa elektroniikkamoduulien kytkenndissa ja liittimissa.
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Perusturvaohjeet

1.1 Yleiset turvaohjeet

/\VAROITUS

Hengenvaara kosketettaessa vaurioituneiden laitteiden jannitteisia osia.
Virheellinen laitteiden kasittely voi aiheuttaa vaurioita.

Vaurioituneissa laitteissa vaarallisia jannitteita voi olla kotelossa tai esilla olevissa kompo-
nenteissa. Kosketus naihin voi aiheuttaa kuoleman tai vakavan vamman.

¢ Varmista teknisten tietojen mukaisten raja-arvojen noudattaminen kuljetuksen, varastoinnin
ja kaytén aikana.

o Ala kayté vioittuneita laitteita.

/\\VAROITUS

Sahkoiskusta johtuva hengenvaara kytkemattomien kaapelivaippojen vuoksi

Vaarallisia jannitteitd voi esiintya kapasitiivisen ristikytkennan johdosta kytkemattdmien
kaapelivaippojen vuoksi.

e Vahimmaisvaatimus on kaapelivaippojen ja kayttamattémien tehokaapeleiden johtimien
(esim. jarrujen) kytkeminen toisesta paastaan maadoitettuun runkoon.

/\VAROITUS

Sahkoiskusta johtuva hengenvaara maadoittamattomana

Jos suojausluokan | laitteista puuttuu suojajohdin tai se on vaarin toteutettu, avoimissa,
esilla olevissa osissa voi olla korkeajannite ja niihin koskettaminen voi aiheuttaa kuoleman
tai vakavan vamman.

¢ Laite on maadoitettava paikallisten sdaddsten mukaisesti.

/\VAROITUS

Sidhkoiskusta johtuva hengenvaara, jos pistokeliitintoja avataan kayton aikana.

Talldin voi aiheutua valokaaria, jotka voivat johtaa vakavaan vammaan tai kuolemaan.

o Avaa pistokeliitantdja vain kun laitteisto on jannitteetdn, ellei erikseen ole selvasti
sanottu, etta liitdnta voidaan avata kayton aikana.

/\VAROITUS

Tulen leviamisen vaara, jos kotelointi on riittaméaton

Tulipalo ja savun kehittyminen voivat johtaa vakaviin henkilé- tai omaisuusvahinkoihin.

e Asenna ilman suojakoteloa olevat laitteet metalliseen kojeistokaappiin (tai suojaa
laite vastaavalla tavalla) siten, ettd tuli ei padse osumaan esineisiin.

e Varmista, ettd savu voi poistua hallittuja ja valvottuja reitteja pitkin.

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Perusturvaohjeet
1.1 Yleiset turvaohjeet

/\VAROITUS

Koneiden odottamattomien liikkeiden aiheuttama hengenvaara kaytettaessa
mobiililaitteita tai matkapuhelimia

Mobiililaitteiden tai matkapuhelinten, joiden lahetysteho > 1 W, kayttdminen noin 2 m
lahempana komponentteja voi aiheuttaa laitteiden toimintahairién ja vaikuttaa koneiden
toiminnan turvallisuuteen aiheuttaen siten henkildvaaran ja omaisuusvahinkojen vaaran.

¢ Kytke radiolahettimet/matkapuhelimet pois komponenttien valittémassa laheisyydessa.

&vmonus

Moottorin tuleen syttymisen aiheuttama hengenvaara eristyksen ylikuormituksen
yhteydessa

Moottorin eristykseen kohdistuu suurempi rasitus, jos IT-jarjestelmassa on maavika. Jos
eristys pettaa, syntyva savu ja tuli voi aiheuttaa kuoleman tai vakavan vamman.

o Kayta valvontalaitetta, joka ilmoittaa eristysviasta.
¢ Korjaa vika mahdollisimman pian, jottei moottorin eristys ylikuormitu.

AVAROHUS

Tulipalosta aiheutuva hengenvaara, jos riittamattomat tuuletusetaisyydet aiheuttavat
ylikuumenemisen

Riittamattomat tuuletusetaisyydet voivat aiheuttaa osien ylikuumenemista seka tulipalon ja
savua. Tama voi aiheuttaa vakavan vamman tai jopa kuoleman. Seurauksena voi myos olla
laitteiden/jarjestelmien pidentyneet keskeytysajat ja lyhentynyt kayttoika.

e Varmista annettujen vdhimmaisetaisyyksien noudattaminen tuuletusetaisyytena kullekin
komponentille.

AVAROITUS
Puuttuvien tai lukukelvottomien varoitusmerkintdjen aiheuttama onnettomuusvaara

Puuttuvien tai lukukelvottomien varoitusmerkintéjen seurauksena voi olla kuolemaan tai
vakavaan loukkaantumiseen johtava onnettomuus.

e Tarkista varoitusmerkintdjen taydellisyys dokumentaation perusteella.
¢ Kiinnitd mahdolliset puuttuvat varoitusmerkinnat komponentteihin, tarvittaessa paikalliskielisina.
¢ Korvaa lukukelvottomat varoitusmerkinnat

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Perusturvaohjeet

1.1 Yleiset turvaohjeet

HUOMAUTUS

Virheelliset jannite-/eristystestit voivat aiheuttaa laitevaurioita.

¢ Ennen jarjestelman/koneen jannite-/eristystestin tekemista kytke pois paalta kaikki laitteet.
Kaikki taajuusmuuttajat ja moottorit on korkeajannitetestattu valmistajan toimesta, joten
koneelle/jarjestelmalle ei tarvitse tehda ylimaaraista testia.

/\VAROITUS
Hengenvaara, kun turvatoiminnot eivit ole kaytossa

Pois kaytdsta olevat turvatoiminnot, tai joita ei ole sédadetty sopiviksi, voivat aiheuttaa
koneiden toimintahairi6ita, jotka voivat johtaa vakavaan vammaan tai kuolemaan.

¢ Huomioi eri tuotteiden dokumentaation tiedot ennen kayttéonottoa.

e Tarkasta turvallisuuteen liittyvat toiminnot koko jarjestelméssa mukaan lukien kaikki
turvallisuuteen liittyvat osat.

o Varmista, ettd kayttdjen ja automaatiotoimintojen turvatoiminnot sdadetdan ja otetaan
kayttéon soveltuvan parametrisoinnin avulla.
e Tee toimintotesti.

o Kaynnista laitos vasta, kun olet varmistanut, ettd turvallisuuteen liittyvat toiminnot toimivat
oikein.

Huomautus
Tarkeita sisadnrakennettuihin turvatoimintoihin liittyvia huomautuksia

Jos haluat kayttaa sisdénrakennettuja turvatoimintoja, noudata niiden oppaiden
turvallisuuteen liittyvia huomautuksia.

/\VAROITUS

Virheellisen tai muutetun parametrisoinnin aiheuttama hengenvaara ja koneen
toimintahéirididen vaara

Virheellisen tai muutetun parametrisoinnin seurauksena voi olla koneiden
toimintahairi6ita, jotka voivat vuorostaan aiheuttaa vammoja tai kuoleman.

e Suojaa parametrisointi (parametrien maaritys) valtuuttamattomalta kaytolta.
¢ Reagoi mahdollisiin toimintahairidihin sopivilla toimenpiteilld (esim. hatapysaytys
tai hatavirrankatkaisu).
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Perusturvaohjeet

1.2 Sdhkémagneettisiin kenttiin (EMF) liittyvét turvaohjeet

Sahkomagneettisiin kenttiin (EMF) liittyvat turvaohjeet

/\VAROITUS
Sahkomagneettisten kenttien aiheuttama hengenvaara

Sahkémagneettisia kenttia (EMF) aiheuttaa sahkélaitteiden, kuten
muuntajien, taajuusmuuttajien ja moottorien kaytto.

Sydamentahdistimia tai implantteja kayttavat henkil6t ovat erityisessa vaarassa naiden
laitteiden/jarjestelmien valittémassa laheisyydessa.

e Varmista, etta tallaiset henkilot pysyvat riittavan etaalla (vahintdan 2 m).

Staattiselle sahkolle herkkien laitteiden (ESD) kasittely

Staattiseelle sahkolle herkkia laitteita (ESD) ovat yksittdiset komponentit, 1C-piirit, moduulit
tai laitteet, jotka voivat vaurioitua sédhkdkentista tai sdhkostaattisesta purkauksesta.

HUOMAUTUS
Sahkostaattisen purkauksen aiheuttama vaurio

Sahkokentta tai sdhkostaattinen purkaus voi aiheuttaa toimintahairidita yksittaisten
komponenttien, IC-piirien, moduulien tai laitteiden vaurioitumisen johdosta.

o Pakkaa, sailyta, kuljeta ja lahet& elektronisia komponentteja, moduuleja ja laitteita
ainoastaan niiden alkuperaisessa pakkauksessa tai muussa soveltuvassa materiaalissa,
esim. sahkda johtavassa, alumiinikalvoa siséltdvassa vaahtokumissa.

o Kosketa komponentteja, moduuleja ja laitteita vasta sen jalkeen, kun olet maadoittanut
itsesi jollakin seuraavista tavoista:

— ESD-rannekkeen pitdminen

— ESD-kenkien- tai ESD-maadoitusnauhojen pitaminen ESD-alueilla, joissa lattia johtaa
sahkoa

o Aseta elektroniset komponentit, moduulit ja laitteet vain sahkoa johtaville pinnoille (ESD-

pinnalla varustettu péyta, sahkda johtava ESD-vaahto, ESD-pakkaus, ESD-kuljetussailid).

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Perusturvaohjeet
1.4 Teollinen turvallisuus

14 Teollinen turvallisuus

Huomautus
Teollinen turvallisuus

Siemens valmistaa tuotteita ja ratkaisuja, jotka sisaltavat teollisia turvatoimintoja, jotka tukevat
laitosten, ratkaisujen, koneiden, laitteistojen ja/tai verkkojen turvallista toimintaa. Ndma ovat
teollisuuden turvallisuuskonseptin tarkeita osia. Tasta johtuen Siemensin tuotteita ja ratkaisuja
kehitetdan jatkuvasti. Siemens suosittelee vahvasti tarkistamaan tuotteiden paivitykset.

Siemensin tuotteiden turvallista toimintaa varten on tarpeen tehda soveltuvia ennakoivia toimia
(esim. solun suojauskonsepti) ja integroida kukin osa holistiseen, laadukkaaseen teollisen
turvallisuuden konseptiin. Myds muiden valmistajien tuotteiden kayttda tulisi tarkistaa. Katso
lisatietoja teollisesta turvallisuudesta osoitteessa (http://www.siemens.com/industrialsecurity).

Pysy ajan tasalla tuotteiden paivityksissa tilaamalla tuotekohtainen
uutiskirje. Katso lisatietoja osoitteessa (http://www.siemens.com/industrialsecurity).

AVAROITUS
Ohjelmiston manipuloinnista johtuvan turvattoman kayttétilan aiheuttama vaara

Ohjelmiston manipulointi (esim. virusten, troijalaisten, haittaohjeimien ja matojen aiheuttama)
voi aiheuttaa turvattomia kayttétiloja asennukseen, ja seurauksena voi olla kuolema, vakavat
vammat ja/tai omaisuusvahingot.
¢ Pidéa ohjelmisto ajan tasalla.
Aiheeseen liittyvia tietoja ja uutiskirjeitd on osoitteessa
(http://support.automation.siemens.com).

¢ Sisallytd automaatio ja kaytdon komponentit korkealaatuiseen teollisen turvallisuuden
konseptiin koneen asennuksessa. Lisatietoja on osoitteessa
(http://www.siemens.com/industrialsecurity).

e Varmista, ettd sisallytat kaikki asennetut tuotteet teolliseen turvallisuus-konseptiin.
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Perusturvaohjeet
1.5 Séhkokéyttojérjestelmien jaanndsriskit

1.5 Sahko kayttojarjestelmien jaannosriskit

Sahkokaytdn ohjaus- ja kdyttékomponentit on hyvaksytty teolliseen ja kaupalliseen
kayttéon teollisissa sdhkdnjakeluverkoissa. Niiden kayttaminen julkisissa sahkdnjake-
luverkoissa edellyttda erilaista kokoonpanoa ja/tai lisdtoimenpiteita.

Naitd komponentteja voidaan kayttaa vain suljetuissa koteloissa tai korkeamman tason
kojeistokaapeissa, joissa on suljetut suojukset, ja kun kaytetaan kaikkia suojalaitteita.

Naita komponentteja saavat kasitella ainoastaan patevat ja koulutetut henkil6t, jotka tuntevat
kaikki komponentteihin seka tekniseen dokumentaatioon liittyvat turvaohjeet.

Arvioitaessa koneen riskeja paikallisten maaraysten mukaisesti (esim. EU:n konedirektiivi)
koneen valmistajan on huomioitava seuraavat jaanndsriskit, jotka liittyvat sdhkékayton
ohjaus- ja kayttdkomponentteihin:

1. Kaytettdvan koneen osien tahattomat liikkeet kayttéonoton, kayton, huollon ja
korjausten aikana, joita aiheuttavat esimerkiksi:

— Laiteviat ja/tai ohjelmistovirheet antureissa, ohjausjarjestelméassa, toimilaitteissa,
kaapeleissa ja litanndissa

— Ohjausjarjestelman ja moottorin vasteajat

— Teknisten maaritysten ulkopuolella olevat kaytto- ja/tai ymparistdolosuhteet
— Kondensaatio / sahkdn johtavuutta haittaava epapuhtaus

— Parametrisointi-, ohjelmointi-, kaapelointi- ja asennusvirheet

— Radiolahettimien/matkapuhelimien kayttdminen ohjausjarjestelman valitttmassa
l&heisyydessa

— Ulkoiset vaikutukset / vauriot

2. Vian ilmetessa poikkeuksellisen korkeat lampétilat, avotuli mukaan lukien, seka valon,
melun, hiukkasten ja kaasujen paastéja voi tapahtua taajuusmuuttajan sisa- ja ulkopu-
olella. Tallaisia vikoja ovat esim:

— Komponenttivika

— Ohjelmistovirheet

— Teknisten méaaritysten ulkopuolella olevat kaytto- ja/tai ymparistdolosuhteet

— Ulkoiset vaikutukset / vauriot

IP20-kotelointiluokan (UL Open Type) taajuusmuuttajat tulee asentaa metalliseen kojeis-

tokaappiin (tai suojata vastaavalla tavalla) niin, etta kosketus tuleen taajuusmuuttajan
sisa- tai ulkopuolella ei ole mahdollista.

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Perusturvaohjeet

1.5 Sdhkokayttojérjestelmien jaénndsriskit

14

3. Vaaralliset jannitteet, joita aiheuttavat esimerkiksi:
— Komponenttivika
Staattisen séhkon varautuminen

Jannitteiden indusoituminen pydrivissa moottoreissa

Teknisten maéaritysten ulkopuolella olevat kayttd- ja/tai ymparistdolosuhteet

Kondensaatio / sahkon johtavuutta haittaava epapuhtaus

Ulkoiset vaikutukset / vauriot

4. Kaytdn aikana kehittyvat sdhko-, magneetti- ja sdhkémagneettikentat, jotka voivat
aiheuttaa riskin henkilGille, joilla on syddmentahdistin, implantti tai metallinen tekonivel,
jos henkil6 on liian lahella

5. Ymparistdsaasteiden tai paastdjen vapautuminen jarjestelman virheellisen kaytén
johdosta ja/tai se, ettei komponentteja haviteta turvallisesti ja oikein

Huomautus
Komponentit on suojattava sahkon johtavuutta haittaavilta epépuhtauksilta (esim. asentamalla
ne kojeistokaappiin, jonka kotelointiluokka on IP54, IEC 60529 tai NEMA 12).

Olettaen etta sdhkon johtavuutta haittaava epapuhtaus voidaan asennuspaikalla sulkea pois,
voidaan kayttaa alemman kotelointiluokan kaappia.

Lisatietoja sahkdkaytdon komponenttien jadnndsriskeistd on teknisen dokumentaation asiaan
liittyvissa osissa.

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Tuotteen yleisesittely

2.1

Tyyppikilpi ja tekniset tiedot

Taajuusmuuttajan tyyppikilpi sisaltaa tarkeimmat tekniset tiedot ja tilausnumeron. Tyyppikilvet

sijaitsevat taajuusmuuttajan seuraavissa kohdissa:

® FEdessa kayttdpaneelin suojakannen irrotuksen jalkeen.

e Jaadhdytyselementin sivulla.

‘Nimellinen

Nimellinen Tilausnumero
[lahtéteho |&htdvirta
Kevyen ylikuormituksen perusteella | Suodattamaton Suodatettu
(LO = Light Overload)
0.55 kw 1.7 A 6SL3210-1KE11-8U| 1 | 6SL3210-1KE11-8A| 1
0.75 kW 22A 6SL3210-1KE12-3U} | 1 | 6SL3210-1KE12-3A} 1
1.1 kW 31A 6SL3210-1KE13-2U} |1 [ 6SL3210-1KE13-2A" 1
1.5 kW 41A 6SL3210-1KE14-3U 1 | 6SL3210-1KE14-3A| 1
2.2 kW 56 A 6SL3210-1KE15-8U 1 | 6SL3210-1KE15-8A| 1
3.0 kW 73 A 6SL3210-1KE17-5U 1 | 6SL3210-1KE17-5A| 1
4.0 kW 8.8 A 6SL3210-1KE18-8U ' 1 | 6SL3210-1KE18-8A| 1
5.5 kW 12.5A 6SL3210-1KE21-3U " 1 | 6SL3210-1KE21-3A| 1
7.5 kW 16.5A 6SL3210-1KE21-7U " 1 | 6SL3210-1KE21-7TA| 1
11.0 kW 25.0 A 6SL3210-1KE22-6U 1 | 6SL3210-1KE22-6A| 1
15.0 kW 31.0A 6SL3210-1KE23-2U} 1 | 6SL3210-1KE23-2A| 1
18.5 kW 37.0A 6SL3210-1KE23-8U| | 1 | 6SL3210-1KE23-8A | 1
SINAMICS G120C USS/MB (USS, Modbus RTU) B B
SINAMICS G120C DP (PROFIBUS) P =
SINAMICS G120C PN (PROFINET, EtherNet/IP) E E
SINAMICS G120C CANopen C C

Kuva 2-1 Taajuusmuuttajan tunnistus
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Tuoftteen yleiskuvaus
2.2 Sovelluskohtaisesti tarvittavat komponentit

Kayttotarkoitus

Tassa oppaassa kuvattu taajuusmuuttaja on laite, jolla ohjataan oikosulkumoottoria.
Taajuusmuuttaja on suunniteltu asennettavaksi sahkdlaitteistojen tai koneiden yhteyteen.

Laite on hyvaksytty teolliseen ja kaupalliseen kayttdon teollisissa sahkdverkoissa.
Lisatoimenpiteitd tarvitaan, jos laite kytketdan julkiseen sahkdverkkoon.

Tekniset tiedot ja tietoja kytkennoista on tyyppikilvessa ja kayttbohjeissa.

2.2 Sovelluskohtaisesti tarvittavat komponentit

Verkkokuristin

Verkkokuristin suojaa taajuusmuuttajaa teollisen sahkdverkon hairioiltd. Verkkokuristin tukee
ylijannitesuojausta, pienentaa yliaallot ja tasaa kommutointilovet.

Huomautus

Jos verkkomuuntajan suhteellinen oikosulkujannite uk on alle 1 %, on asennettava
verkkokuristin varmistamaan taajuusmuuttajan optimaalinen kaytt6ika.

Lahtokuristin
Lahtdkuristin mahdollistaa pidemmat kaapelit taajuusmuuttajan ja moottorin valilla.

Jarruvastus

Jarruvastuksen avulla suuren hitausmomentin kuormat voidaan jarruttaa nopeasti.

Taajuusmuuttaja 6SL3210-... Jarruvastus | Verkkokuristin | Lahtokuristin
Runko [0,55 kW...1,1kW |...1KE11-8JJ1 |6SL3201 6SL3203 6SL3202
Koko A ...1KE12-3[01, |O0BE14-3AA0 | 0CE13-2AA0 0AE16-1CAO0
.. 1KE13-2001
1,5 kW . AKE14-3001 6SL3203
2,2 kW ...1KE15-80001 | 6SL3201 0CE21-0AAQ
3,0-4,0 kW ...1KE17-50001 | OBE21-0AA0 6SL3202
...1KE18-8[1[1 0AE18-8CA0
Runko |5,5-7,5 kW ...1KE21-300001 | 6SL3201 6SL3203 6SL3202
Koko B .LAKE21-7001 0BE21-8AA0 | 0CE21-8AA0 0AE21-8CA0
Runko |11,0...18,5 kW ...1KE22-6001 | 6SL3201 6SL3203 6SL3202
Koko C ...1KE23-20001, |0BE23-8AA0 | 0CE23-8AA0 0AE23-8CA0
...1KE23-801
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Asennus

3.1 Asennus

Mitat

Kuva 3-1 Mitat ja véhimmaisetaisyydet muihin laitteisiin

Taulukko 3- 1 Mitat

Y

avaippojen kiinnityslevy

mukaan lukien

j

Korkeus suo|

-

taajuusmuuttajan syvyys
CANopen- tai PROFIBUS-liitéanta

Runkokoko A Runkokoko B Runkokoko C

0,55-4,0 kW 5,5-7,5 kW 11-18,5 kW
Korkeus 196 mm 196 mm 295 mm
l}ﬁokli'léﬁus kiinnityslevy mukaan 276 mm 276 mm 375 mm
Leveys 73 mm 100 mm 140 mm
PROFINET-liitdnnan sisaltavan 225,4 mm 225,4 mm 225,4 mm
taajuusmuuttajan syvyys
USS/MB-liitdnnan sisaltédvan 203 mm 203 mm 203 mm

Lisasyvyys kayttopaneeli
kiinnitettyna

+ 21 mm, kun I0P-kayttdpaneeli (Intelligent Operator Panel) on

kiinnitettyna

+ 6 mm, peruskayttdpaneeli BOP-2 on kiinnitettyna

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Asennus

3.1 Asennus

Asennus

Taulukko 3-2 Porauskaaviot ja asennusvalineet

Runkokoko A Runkokoko B Runkokoko C
0,55-4,0 kW 5,5-7,5 kW 11-18,5 kW
. 118 I~
Porauskaavio .\36'5 ©, 80 ©, = - 1
® S 2
- h N
62.3
I_.i | 5 e

Kiinnityselementit

3 x M4 kierretappia
3 x M4 mutteria
3 x M4 aluslevya

4 x M4 kierretappia
4 x M4 mutteria
4 x M4 aluslevya

4 x M5 kierretappia
4 x M5 mutteria
4 x M5 aluslevya

Lukitun roottorin

(kaynnistys)momentti

2,5Nm

2,5Nm

2,5Nm

Kaapelin suojavaippojen kiinnityslevyn asennus

18

Suosittelemme mukana tulevien EMC-kiinnityslevyjen asentamista. Kiinnityslevyjen avulla
taajuusmuuttaja on helpompi asentaa EMC-maaraysten mukaisesti ja saada aikaan kytkettyjen
kaapeleiden vedonpoisto seka suojavaippojen kKiinnitys.

@ M3-0,8Nm

® M4-2,5Nm

Kuva 3-2 Suojavaippojen kiinnityslevyn kiinnittdminen, esimerkkin& runkokoon A taajuusmuuttaja

Pt af ni nt i a8 ui A .o |
@
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Asennus

3.2 Kytkennét

3.2 Kytkennat
3.21 Verkkosyoton, moottorin ja muiden komponenttien kytkenta
L1 | Taajuusmuuttaja
L2 Jarruvastus
L3
PE | HEEEN|
PE [IEH
R1 @ on sama kuin “PE*.
I32 =
Sulakkeet
= 1U1 1U2
= R2 V2 1V1 1Vv2 :I
= | 1 W2 1W1 1W2 r‘!)_
| L2 &) &) ||'ﬂﬂ; (&S] j o
. L3 . . e sseslassalmanss
Verkkokuristin —I— pE|| L@htokuristin
_____________ ———
Taajuusmuuttaja Liitinnan poikkipinta-ala | Verkkokuristin, Idhtokuristin Jarruvastus
~_ (kiristysmomentti)
FSA|0.55 kW ... |2.5mm? 14 AWG 4 mm? 12 AWG PE M4 (3 Nm
4 kW (0.5 Nm) (4.5 Ibf in) (0.8 Nm) (7 Ibf in) 26.5 Ibf in) 2.5 mm? 14 AWG
FSB|5.5 kW ... 6 mm? 10 AWG 10 mm? 8 AWG (0.5 Nm) (4.5 Ibf in)
7.5 kW (0.6 Nm) (5.5 Ibf in) (1.8 Nm) (16 Ibf in) PE M5 (5 Nm
FSC|11 kW ... 16 mm? 5 AWG 16 mm? 5 AWG 44 |bf in) 6 mm?2 10 AWG
18.5 kW (1.5 Nm) (13.51bfin) |(4 Nm) (35 Ibf in) (0.6 Nm) (5.5 Ibf in)
Menettely

=

Taajuusmuuttaja ja sen komponentit kytketdan seuraavasti:

1. Asenna asianmukaiset sulakkeet:

Taajuusmuuttaja

Sulake

| UL/cUL-sulake

FSA

0.55 kW ... 1.1 kW

3NA3801 (6 A)

1.5 kW ... 2.2 kW

3NA3803 (10 A)

10 A Luokka J

3.0 kW ... 4.0 kW

3NA3805 (16 A)

15 A Luokka J

FSB (5.5 kW 3NA3807 (20 A) |20 A Luokka J
7.5 kKW 3NA3810 (25 A) [25 A Luokka J
FSC|11 kW 3NA3817 (40 A) [40 A Luokka J
15 kW 3NA3820 (50 A) |50 A Luokka J
18.5 kW 3NA3822 (63 A) |60 A Luokka J

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Asennus
3.2 Kytkennét

2. Kytke taajuusmuuttaja ja sen komponentit.
Pistokkeet verkkosyotdn, moottorin ja jarruvastuksen
kytkentdan ovat taajuusmuuttajan alaosassa.

3. Kayta suojattuja kaapeleita, jos vaaditaan
EMC-yhteensopivaa asennusta. Katso myos
kohta: Taajuusmuuttajan asennus EMC- L1
maaraysten mukaisesti (sivu 21).

3 Taajuusmuuttaja ja sen komponentit on nyt kytketty.

@S U2v2 W2

USA:n/Kanadan asennusten komponentit (UL/CSA)
Laitteisto kykenee tuottamaan moottorin ylikuormitussuojauksen
UL508C mukaisesti. Noudata seuraavia ohjeita UL508C-yhteensopivuuden varmistamiseksi:

e Kayta UL/CSA-sertifioituja J-tyypin sulakkeita, ylikuorman virrankatkaisijoita tai luonnostaan
vaarattomia moottorin suojalaitteita.

e Kayta runkokoolle A-C vain luokan 1 75 °C kuparijohtoja.

® Asenna taajuusmuuttaja mahdollisella suositellulla ulkoisella hairidsuodattimella, jolla on
seuraavat ominaisuudet:

— Ylijannitesuojalaitteet: laitteen tulee olla luettelossa oleva ylijannitesuojalaite
(luokkakoodit VZCA ja VZCAT).

Nimellisjannite 480/277 Vac, 50/60 Hz, kolmivaiheinen.

Rajoitusjannite Ver = 2000 V, IN= 3 KA min, MCOV = 508 Vac, SCCR = 40 kA.
Soveltuu tyypin 1 tai 2 SPD-sovellukseen.

Rajoitus toteutetaan vaiheiden valilla seka vaiheen ja maadoituksen valilla.

e Ala muuta parametria p0610 (tehdasasetus p0610 = 12 tarkoittaa: taajuusmuuttaja reagoi
moottorin ylildmpétilaan valittdmalla halytyksella ja tietyn ajan jalkeen hairiolla).

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Asennus
3.2 Kytkennét

3.2.2 Taajuusmuuttajan asennus EMC-maaraysten mukaisesti

EMC-yhteensopivaa kaapelireititysta koskevat maaraykset

Edellytykset

® Taajuusmuuttaja asennetaan metalliselle kiinnityslevylle. Kiinnityslevyn tulee olla maalaamaton,
ja sen pitaa johtaa sdhkoa hyvin.

e Kayta seuraavissa kytkennoissa suojattuja kaapeleita:

Moottori ja moottorin Iampétila-anturi

Jarruvastus

Kenttavayla

Riviliittimien tulot ja [&hd6t

Menettely
[::>; Voit asentaa taajuusmuuttajan kaapelit EMC-maaraysten mukaisesti noudattamalla seuraavia
ohjeita:

1. Paljasta suojattujen kaapelien suojavaipat.

2. Kiinnita suojavaipat kiinnityslevyyn tai taajuusmuuttajan
suojavaippojen kiinnityslevyyn. (1]

£ Olet johdottanut taajuusmuuttajan EMC-yhteensopivalla tavalla.

Kuvassa EMC-yhteensopiva johdotus runkokoon A
taajuusmuuttajassa

(D Suojaamaton verkkovirtakaapeli

(@ EMC-puristimet (lovetut nauhat) suojavaippojen kiinnityslevyssa
® Jarruvastuksen suojattu kaapeli

@ EMC-puristin riviliittimen kaapelille CU:n suojalevyssa

® Riviliittimen suojattu kaapeli

® Suojattu moottorikaapeli

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Asennus
3.2 Kytkennét

3.2.3 Liitantojen yleiskuvaus

Ohjausyksikon etuosassa olevat liitannat

Onhjausyksikdn etuosan liitdntojen kasittelyd varten kaytdssa oleva kayttdpaneeli on irrotettava
ja liittimien suojakannet avattava.

@ Riviliitin
@ Kayttépaneelin liitin
(® Muistikorttipaikka

@® Analogiatulon kytkin

I 0/4 mA...20 mA
[
SIEMENS U -10/0 V...10 V e o
(® Kenttavaylan osoitteen
valinta: Bitti6 (64) M
« PROFIBUS Bitti5 (32) M
e USS Bitti4 (16)H
« Modbus RTU Bitti3 (8) M
Biti2 (4) M
* CanOpen Bl (2) W
Bitti0 (1) M
Paalla Pois
® USBH-liitin PC-liitantaa varten
@ Tila-LEDit
RDY
BF
SAFE
LNK1 ,vain seuraavalle: PROFINET

LNK2 svain seuraavalle: PROFINET

Riviliitin pOIS PAALLA
© Pastevastus kenttavaylasta [
riippuen
e PROFIBUS, PROFINET:
Ei toimintoa

e USS, Modbus, CANopen:
Vaylan terminointi

Kenttavaylaliitanta

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Asennus
3.2 Kytkennat

3.24 Riviliittimet

Erilaiset riviliittimien kytkennat

31[+24V IN. 18-30 V ulkopuolinen virtaldhde
32[GND IN. Liittimen 31 referenssipiste (0V)
1 [+10V ouT 10 V:n l&ht6, enintdén 10 mA
Liittimien 1, 9 ja 12 referenssipiste (0V)
2 |GND Analogiatulo (-10 V...10V, 0/4 mA...20 mA)
>47kQ i :: g* 0 Liittimen 3 referenssipiste (0V)
Analogialdht6é (0 V...10 V, 0 mA...20 mA)
@ 12/A0 0+ Liittimien 1, 9 ja 12 referenssipiste (0V)
13]GND ,
21|D0 1+ )] Digitaalilahtd, enintdan 0,5 A, 30 V DC _ - o
—®-22D0 1- % % %
+€|‘: 14{T1 MOOTTORI :| Lampétila-anturi (PTC, KTY84, kaksimetallinen) X122 ®-22) Q22
—2 1 15/T2MOOTTORI
28GND @ Liittimien 1, 9 ja 12 referenssipiste (0V) 28 28 28
69DI COM1 |5 Liittimien 6, 8 ja 17 referenssipiste (0V) ‘ 59 ’ 69 ‘ 59
— SEIEOM? Ay %K — Liittimien 5, 7 ja 16 referenssipiste (0V) 34 34 34
——"—5 |DI0 VK WA L5 15
—"—6 |DI 1 i P L L~ 6| |+——6 | |+~"—6|
L 71012 __BY#K | Digitaalitulot, P- tai M-kytkenta 1= (B |2
——"—8 DI 3 EY 7K e o matala < 5V, korkea > 11V, enintaan 30 V Sy e [ 18
H——16Di4 _AYIK [ Tel |—1e |1
H—"—17|DI 5 £YAK [ 7] |17 |7
19DO 0N 19] 19 19]
2%083 ch | Digitaalilahts, % 2—3 %
L @178000NC 1 enintaan 0,5 A, 30 V DC 18 | Ladisl | Foodis
( 9 [+24V ouT 24 V:n lahtd, enintdén 100 mA v e 9 | Mey 1O
® 24y @ ® ||s2av(®

@ Analogiatulo syo6tetaan sisdisesta 10 V jannitteesta.

® Analogiatulo sy6tetaan ulkoisesta 10 V lahteesta.

® Kytkenta kaytettdessa sisaista apujannitesyottéa. Liittimen yhdistdminen, joka kytkee P-potentiaaliin (+24V).
®@® Kytkenta kaytettdessa ulkoista apujannitesyottoa. Liittimen yhdistaminen, joka kytkee P-potentiaaliin (+24V).
® Kytkenta kaytettdessa sisaista apujannitesyoéttéa. Liittimen yhdistdminen, joka kytkee M-potentiaaliin (OV).
® Kytkenta kaytettdessa ulkoista apujannitesyéttda. Liittimen yhdistaminen, joka kytkee M-potentiaaliin (0V).
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Asennus

3.2 Kytkennét

Liittimien tehdasasetukset

Liittimien toimintojen tehdasasetukset maaraytyvat sen mukaan, onko taajuusmuuttajassa

PROFIBUS/PROFINET-liitant4.

G120C USS- ja G120C CAN -liittimien tehdasasetus

G120C DP- ja G120C PN -liittimien tehdasasetus

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

31[+24V IN.

32/GND 'IN.
1 [+10V IN.

3 |Al O+

2 [GND ouT |

“| Nopeuden ohjearvo

4 Al 0-

J 10v..10V)

AO 0+

GND

_| Todellinen nopeusarvo

DO 1+

1 (V...10V)

6|13 ||

22D0 1-

14/T1 MOTOR

Halytys

15(T2 MooTToR|_

= |- (ei toimintoa)

28 GNmooTTOR

—69D!1 COM1

—34,DI COM2

——5 |DI0

KAYNTIIN/SEIS1 (ON/OFF1)

DI1

Py&rimissuunnan vaihto

— —7 |DI2

Hairién kuittaus

8 |DI3

16,D1 4

17|DI'5

—®-19D00NO

20D0 0 COM

—18/DOONC

9 |+24V ouT

Kenttavaylaliitdinnan toiminto maaraytyy DI 3:n mukaan.

©|[o]]

31

+24V IN.

32

GND 'iN.

+10V IN.

GND ourt |

Al O+

Nopeuden ohjearvo

Al 0-

(-10 V...10 V)

AO 0+

GND

_| Todellinen nopeusarvo

DO 1+

T ©V..10V)

DO 1-

71 MOTOR

Halytys

(no Tunction)

GNMoOTTOR

- (ei toimintoa)

DI COM1

NN

DI COM2

=—8]) | —8])

DIO

Ry&minta 1

DI 1

Rydminta 2

]

D| 2

Hairidn kuittaus

—

DI 3

Ohjauksen vaihto

DI 4

DI'5

DOONO

DO 0COM

DO ONC

} Vika

Taajuusmuuttaja vastaanottaa
ohjaussignaalit PROFIdrive-

+24V ouT

=-8]) | &=d8)

Kenttavaylaliitanta
ei ole aktiivinen

viestilla 1

Liittimien toiminnan muuttaminen

24

Kunkin varikoodatun liittimen toiminta voidaan maarittaa.

Jotta liittimia ei tarvitse maarittda perakkain yksitellen, useita liittimid voidaan asettaa
yhdessa oletusasetusten kanssa (ohjausmakro).

Edelld kuvatut tehdasasetukset USS- ja PROFIBUS/PROFINET-liittimille vastaavat
oletusasetusta 12 (kahden johtimen ohjaus menetelmalla 1) tai oletusasetusta 7
(vaihto kenttévaylan ja rydminnan valilla DI 3 avulla).

Katso myds: Liittimien oletusasetukset (sivu 25).
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Asennus

3.2.5

Liittimien oletusasetukset (ohjausmakro)

Liittimien kaytettavissa olevat asetukset

3.2 Kytkennat

Oletusasetus 1: kaksi kiintedaa nopeutta

Valitaan seuraavilla

e STARTER: Conveyor technology
with 2 fixed frequencies

e BOP-2: coN 2 SP

Oletusasetus 2: kaksi kiinteda
nopeutta turvatoiminnolla

Valitaan seuraavilla

e STARTER: Conveyor systems with
Basic Safety

e BOP-2: coN SAFE

Oletusasetus 3: nelja kiinteda nopeutta

Valitaan seuraavilla

e STARTER: Kuljetintekniikka 4
kiintedlla taajuudella

e BOP-2: coN 4 SP

Kenttavaylaliitdnta ei ole aktiivinen.

AlO |---

DI O
DI1
DI2
DI3
16|DI 4
17|DI'5

Dl 4 ja DI 5 = paalla: Taajuusmuuttaja
lisdd molemmat kiintedt nopeudet.

KAYNTIIN/SEIS1 eteen
KAYNTIIN/SEIS1 taakse
Kuittaus

o[~ [; -h-‘w

Kiintea nopeus 3
Kiintea nopeus 4

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

AlO |---

3} -b‘w

DI0 |PAALLA/POISY

Kiintea nopeus 1
Kiintea nopeus 2
Kuittaus

DI1
DI2
DI3
16|D1 4
17|DI'§

DI 0 ja DI 1 = paalla: Taajuusmuuttaja
lisdd molemmat kiinteat nopeudet.

Q||

] Varattu turvatoiminnolle

Kenttavaylaliitdnta ei ole aktiivinen.

AlO |---

[ -h‘w

DI 0 |PAALLA/POIS1
Kiinted nopeus 1
Kiintea nopeus 2

Kuittaus

Kiintea nopeus 3

6 DI
7 |DI2
8 |DI3
16{DI 4

17|DI'5

Kiintea nopeus 4

Useat DI:t = paalla: Taajuusmuuttaja
lisda vastaavat kiinteat nopeudet.

Oletusasetus 4: PROFIBUS tai
PROFINET

Valitaan seuraavilla

e STARTER: Conveyor systems with
fieldbus

e BOP2: coN Fb

Oletusasetus 5: PROFIBUS tai
PROFINET turvatoiminnolla

Valitaan seuraavilla

e STARTER: Conveyor systems with
fieldbus and Basic Safety

e BOP-2: coNFb S

PROFIdrive-viesti 352

AlO |---

DIO |---
DI 1
DI2
DI3 |---
DI4 |---
DI5 |---

Kuittaus

alafo[~N[om[; Jh|w

~N|

PROFIdrive-viesti 352

AlO |---

DIO |---
-
DI 2 ‘KUIttaus

DI3 |-
DI 4 ] Varattu turvatoiminnolle

DI'5

o[~ [, -h-‘w

~N|
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Asennus

3.2 Kytkennét

Valitaan seuraavilla

e BOP-2: FB cdS

Oletusasetus 7: vaihto kenttavaylan ja rydminnan valilla DI 3 avulla

e STARTER: Kenttavayla datasetin vaihdolla

Tehdasasetus PROFIBUS-liittymalla varustetuille taajuusmuuttajille

Oletusasetus 8: moottoripotentiometri
(MOP) turvatoiminnolla

Valitaan seuraavilla
e STARTER: MOP perusturvallisuudellal
e BOP-2: MoP SAFE

PROFIdrive-viesti 1

AlO |---

DIO [---
DI 1 [---
DI 2 | Kuittaus
Dl 3 | Matala
16/D1 4 |---
17|DI5 |---

o[~ [; -h-‘w

Kenttavaylaliitdnta ei ole aktiivinen.

AlO |---

DI0 |Ryéminta 1
DI 1 |Ry6éminta 2
Dl 2 | Kuittaus
DI 3 |Korkea
Dl 4 |---

DI5 |---

NN FIRIEIE -h-‘w

~N|

Kenttavaylaliitdnta ei ole aktiivinen.

AlO |---

DI 0 |KAYNTIIN/SEIS1
DI 1 |MOP nousee
Dl 2 |MOP laskee

DI 3 |Kuittaus

DI 4
DI5

NN FEIRIEIE Jh|w

~N|

:I Varattu turva-toiminnolle

Oletusasetus 9:
moottoripotentiometri (MOP)

Valitaan seuraavilla
e STARTER: vakio I/O ja MOP
e BOP-2: Std MoP

Oletusasetus 12:
vakio 1/0 ja analoginen ohjearvo

Valitaan seuraavilla

¢ STARTER: vakio I/O ja analoginen
ohjearvo

e BOP-2: Std ASP

Tehdasasetus USS-liittymalla
varustetuille taajuusmuuttajille

Oletusasetus 13: ohjearvo
analogiatulolla turvatoiminnolla

Valitaan seuraavilla

e STARTER: vakio I/O ja analoginen
ohjearvo ja turvallisuus

e BOP-2: ASPS

AlO |---

DI 0 | KAYNTIIN/SEIS1
DI 1 | MOP nousee
DI 2 | MOP laskee
DI 3 | Kuittaus

Dl 4 |---

DI5 |---

NN FIRIEIE -h-‘w

~N|

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

Al 0 | Ohjearvo

1wy -10V..10V

DI0 [[KAYNTIIN/SEIS1 (ON/OFF1)
DI 1 | Suunnanvaihto

DI 2 | Kuittaus

DI3 |

Dl 4 |---

DI5 |---

NN FIRIEIE -h-‘w

~N|

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

Al 0 | Ohjearvo
Imy -10V..10V

DI 0 || KAYNTIIN/SEIS1 (ON/OFF1)

DI 1 || Suunnanvaihto

DI 2 |, Kuittaus

DI3 |-

NN FIRIEIE -h-‘w

~N|

Dl 4 Varattu turva-toiminnolle
DI 5

(MOP) vililla DI 3 avulla
Valitaan seuraavilla

e BOP-2: Proc Fb

Oletusasetus 14: vaihto kenttavaylan ja moottoripotentiometrin

e STARTER: prosessiteollisuus ja kenttavayla

PROFIdrive-viesti 20

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

3 JATOY]--- 3 JATOY]---

4 4

5 IDro --- 5 |DI0 | KAYNTIIN/SEIS1 (ON/OFF1)

6 DI 1 | Ulkoinen hdirio 6 IDI1 | Ulkoinen héirié

7 DI 2 | Kuittaus 7 Dl 2 | Kuittaus

8 |DI 3 | Pois paalta 8 [DI3 | Paala

16/DI 4 |--- 16/DI 4 | MOP nousee

17|D1S |--- 17IDI'5 | MOP laskee
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Asennus

3.2 Kytkennat

(MOP) vililla DI 3 avulla
Valitaan seuraavilla

e STARTER: prosessiteollisuus
e BOP-2: Proc

Oletusasetus 15: vaihto analogisen ohjearvon ja moottoripotentiometrin

Oletusasetus 17: kahden johtimen

ohjaus menetelmalla 2

Valitaan seuraavilla

o STARTER: 2-johtiminen
(eteen-/taaksepain 1)

e BOP-2: 2-wlIrE 1

Oletusasetus 18: kahden johtimen

ohjaus menetelmalla 3
Valitaan seuraavilla

o STARTER: 2-johtiminen
(eteen-/taaksepain 2)
e BOP-2: 2-wirE 2

Al O

Ohjearvo

ICEU -10V..10V

DI0 | KAYNTIIN/SEIS1 (ON/OFF1)
DI 1 | Ulkoinen hiirié

DI 2 | Kuittaus

DI 3 | Pois paalta

Dl 4 |---

DI5 |---

o[~ [, -h-‘w

~N|

Kenttavaylaliitinta ei ole aktiivinen.

Kenttavaylaliitdnta ei ole aktiivinen.

AlO |---

DI 0 | KAYNTIIN/SEIS1 (ON/OFF1)
DI 1 | Ulkoinen hairid

DI 2 | Kuittaus

Dl 3 | Paalla

DI 4 | MOP nousee

DI 5 | MOP laskee

o[~ [, -h-‘w

~N|

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.
Al 0

Ohjearvo
Imy 10V .10V

DI 0 | KAYNTIIN/SEIS1 eteen
DI 1 | KAYNTIIN/SEIS1 taakse
DI 2 | Kuittaus

DI3 |---

Dl 4 |---

DI5 |---

R EIE .h‘w

~N|

Oletusasetus 19: kolmen johtimen
ohjaus menetelmalla 1

Valitaan seuraavilla
e STARTER: 3-johtiminen
(kayta/eteen/taakse)

e BOP-2: 3-wirE 1

Oletusasetus 20: kolmen johtimen
ohjaus menetelmalla 2

Valitaan seuraavilla

o STARTER: 3-johtiminen
(kayta/paalle/peruutus)

o BOP-2: 3-wirE 2

Oletusasetus 21: kenttavayla USS
Valitaan seuraavilla
e STARTER: USS-kenttavayla

e BOP-2: FB USS

Oletusasetus 22: kenttavayla
CANopen .

Valitaan seuraavilla
e STARTER: CAN-kenttavayla
e BOP-2: FB CAN

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

Al 0 | Ohjearvo
ImyU -0V .10V
DI 0 | Kayttovapautus (OFF1)

DI 1 | Kayntiin eteen

NN FIRIEIE -h-‘w

DI 2 | Kayntiin taakse
DI3 | -
6014 | Kuittaus
7[DIS |---

Kenttavaylaliitanta ei ole aktiivinen.

Ohjearvo
IC"WU -10V..10V

Al O

DI0 | kayttovapautus (OFF1)

DI Kayntiin eteen

DI 2 | syunnanvainhto
DI3

Dl 4 |Kuittaus

NN FIRIEIE -h-‘w

~N|

DIS |---

USS-asetukset: 38400 baudia, 2 PZD,
PKW muuttuja

CANopen-asetus: 20 kBaud

AlO |---

DIO |---

DI |-

DI2

DI3---

DI -

NN FIRIEIE -h-‘w

~N|

BlSS ---
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Asennus

3.2 Kytkennét

3.2.6

Riviliittimen kytkennat

1. Kayta suositellun poikkipinta-alan kaapelia, joka on valmisteltu asianmukaisesti

asennusta varten:

Jaykka tai joustava kaapeli g mm
0.5 ... 1.5 mm?
Joustava johdin, eristaméaton paateholkki e 9 mm
y P ‘;1; 0.5 mm?
Joustava johdin osittain eristetylla paateholkilla o 9mm
0.5 mm?

eristetylld kaksoispaateholkilla

Kaksi joustavaa johdinta samalla poikkipinnalla ja osittain

. 9 mm
[:E}o.s mm?

2. Jos kaytat suojattuja kaapeleita, vaippa on kytkettava kojeistokaapin kiinnityslevyyn tai

taajuusmuuttajan suojavaippojen kiinnityslevyn avulla hyvalla sahkdliitannalla ja laajalla
pinta-alalla. Katso my6s: EMC-asennusohje
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/60612658)

3. Kayta taajuusmuuttajan suojavaippakiinnityslevya vedonpoistoon.

3.2.7 Kenttavaylaliitannan maaritykset
Kenttavaylaliitdntad on taajuusmuuttajan alaosassa.
9 1 5 6 9 —
0500\ X126 | FIIEIIED) X128 X126 X180 P2
o o0 o o o) CAN RS485 PROFIBUS 8..1 PROFINET
5 1 1 5
1 - 1 0V 1 - RX+ Datan vastaanotto +
2 CAN_L. CAN-signaali 2 RS485P, vastaanotto ja 2 M Vertailu 24_Serv RX- Datan vastaanotto -
(merkitseva alhaalla) lahetys (+) 3 RxD/TxD-P, vastaanotto ja lahetys TX+ Datan lahetys +
3 CAN_GND, maa 3 RS485N, vastaanotto ja ®es)y A e
4 - _ lahetys (-) 4 CNTR-P,ohjaussignaali |5 -
5 CAN_SHLD, vaippa 4 Suojavaippa 5 GND, datan referenssipiste (maa) TX- Datan lahetys -
6 GND, valinnainen maa 5 - 6 (cic) "
7 CAN_H, signaali 7 +5V apujannitesyottd
(merkitseva ylhaalla) 8 P24_Serv
8 — RxD/TxD-N, vastaanotto ja lahetys
9 9 (AA)
Kuvaustiedostoissa on tarvittavat tiedot taajuusmuuttajan konfigurointia ja kayttéa varten
kenttavaylassd korkeamman tason ohjauksessa.
Kuvaustiedosto Lataus Latauksen vaihtoehto
GSD for PROFIBUS Internet: GSD ja GSDML tallennetaan taajuusmuuttajaan.

view/en/23450835)

(http://support.automation.siemens.com/WW/

GSDML for PROFINET

Internet:

view/en/26641490)

(http://support.automation.siemens.com/WW/

Taajuusmuuttaja kirjoittaa GSD:n tai GSDML:n
muistikortille, kun asetat kortin taajuusmuut-
tajaan ja asetat p0804 arvoksi 12. Sitten voit
siirtda tiedoston ohjelmointilaitteelle tai tietoko-
neelle muistikortin avulla.

EDS for CANopen

Internet:

view/en/48351511)

(http://support.automation.siemens.com/\WWW/

EDS for Ethernet/IP

Lisatietoja kayttdohjeissa
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Kéyttéonotto

4.1 Kayttéonottotyokalun yleiskuvaus

Kayttoonotto
4.1 Kayttoonottotyokalun yleiskuvaus

Seuraavia tyOkaluja kaytetaan taajuusmuuttajan kayttéonotossa, vianmaarityksessa ja
ohjauksessa seka taajuusmuuttajan asetusten varmuuskopioinnissa ja siirrossa.

Kayttopaneelit

Tilausnumero

BOP-2 (peruskayttépaneeli) -
asennetaan taajuusmuuttajan Oven Kiinnityssarja, IOP/
etukanteen BOP-2 ’

o BOP-2- tai IOP-paneelin
asentamiseksi

kojeistokaapin oveen.
o Kotelointiluokka IOP:n
kanssa: IP54 tai UL
Type 12
o kotelointiluokka
BOP-2:n kanssa: IP55

o Kaksirivinayttd

e Ohjattu perustason
kayttéonotto

IOP (élykas kayttdpaneeli)
- asennetaan taajuusmuuttajan
etukanteen

Tekstinayttd

¢ Valikkopohjainen kaytto ja
sovelluksen ohjatut toiminnot

BOP-2:
6SL3255-0AA00-4CA1

I0P:
6SL3255-0AA00-4JA0

Oven kiinnityssarja:
6SL3256-0AP00-0JAO

IOP:n etakaytt6a varten:

IOP-kéasipaneeli virtaldhteelld ja ladattavalla akulla seka
RS232-liitdntajohdolla

Jos kaytat omaa liitdntdjohtoa, huomaa ettéd enimmaispituus on 5 m.

6SL3255-0AA00-4HAO

STARTER

Kytketaan taajuusmuuttajaan USB-liitdnnnan, PROFIBUSIn tai
PROFINETiIn avulla

Lataa: STARTER
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/1080498
5/130000)

STARTER DVD-levylla:

6SL3072-0AA00-0AGO

Startdrive
Kytketdan taajuusmuuttajaan USB-liitdnnnan, PROFIBUSIn tai
PROFINETiIn avulla

Lataa Startdrive:
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/68034568)

Startdrive DVD-levylla:
6SL3072-4CA02-1XG0

SINAMICS PC Inverter Connection Kit 2

Sisaltaa USB-kaapelin (3 m) tietokoneen kytkemiseksi
taajuusmuuttajaan.

6SL3255-0AA00-2CA0

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Kéyttéonotto
4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Taajuusmuuttajan kayttoonotto IOP-kdyttopaneelin avulla

IOP tarjoaa ohjattuja kayttdonottotoimintoja ja ohjeteksteja intuitiivista kayttdonottoa var-
ten. Katso lisatietoja IOP-kayttdohjeista.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto STARTER-ohjelman avulla
Yleiskuvaus tarkeimmista vaiheista:
1. Kytke tietokone taajuusmuuttajaan USB-liitnnan avulla ja kdynnistd STARTER-tyokalu.

2. Valitse ohjeistettu projektin luonti project wizard -toiminnolla (valikko "Project / New with
assistent”).
— Valitse "Find drive units online”.

— Valitse USB-liitanta (Access point of the application: “DEVICE ...”,
interface parameter assignment used: “S7USB”).

— Tee ohjeistettu project wizard -toiminto loppuun.
3. STARTER on nyt luonut projektin ja lisdnnyt uuden taajuusmuuttajan.

- Valitse projektisi taajuusmuuttaja ja siirry online-tilaan [3
— Avaa "Configuration”-valikko (kaksoisnapsautus).
— Aloita kayttéonotto "Assistent’-painikeella.

Katso lisatietoja taajuusmuuttajan kayttdohjeista.

4.2 Kayttoonotto BOP-2-kayttopaneelilla

BOP-2-peruskayttopaneelin asennus

Menettely
Voit asentaa BOP-2-kayttdpaneelin seuraavasti:
1 . . . .
[:>2 1. Irrota taajuusmuuttajan peitekansi.

2. Aseta BOP-2-kotelon alareuna taajuusmuuttajan kotelon
alempaan syvennykseen.

3. Tydénna BOP-2 vasten taajuusmuuttajaa, kunnes salpa
napsahtaa paikalleen taajuusmuuttajan koteloon.

] BOP-2 on asennettu. Kun kytket taajuusmuuttajaan jannitteen, BOP-2-kayttépaneeli on
toimintavalmis.

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
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Kéyttéonotto

4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kéyttépaneelilla

4.2.1 Perustason kayttoonotto BOP-2:lla

Perustason kayttoonottotietojen maaritys

Perustason kayttéonotto on kayttdonottoprosessin ensimmainen vaihe. BOP-2-kayttépaneeli
opastaa perustason kayttéonottoprosessissa ja pyytaa antamaan taajuusmuuttajan tarkeimmat

tiedot.
Edellytys
T Olet asettanut BOP-2-kayttdpaneelin taajuusmuuttajaan ja kytkenyt
EWH taajuusmuuttajan virtalahteeseen.
Kayttdpaneeli on kaynnistynyt, ja se nayttaa ohjearvot ja todelliset arvot.
: 1 Menettely
2 Voit maarittdd perustason kayttéonoton tiedot seuraavasti:

1. Paina Esc-nappainta.

2. AY Paina nuolinappaintd, kunnes BOP-2 tuo nakyviin SETUP-valikon.
pp y

3. SETUP
4. RESET

oK) Aloita peruskayttddnotto painamalla "SETUP”-valikossa OK.

- Jos haluat palauttaa kaikkien parametrien tehdasasetukset ennen
@ perustason kayttéonottoa, toimi seuraavasti:

4.1. Vaihda nayttd nuolinappaimella: nO - YES

4.2. Paina OK-

5. [ CTIRL MOD
P1300__

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja

nappainta.
- VFLIN Lineaarinen U/f-sdat6 perussovelluksiin, esim.
vaakasuuntaiset kuljetinkaytot.

VF QUAD Nelidllinen U/f-saaté pumppu- ja puhallinkayttoihin.
SPD N EN On suositeltavaa kayttda vektorisaatoa.

Lisatietoja saatdtavoista on saatétavan valintaa koskevassa kohdassa
(sivulla 35)
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Kéyttéonotto

4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

6. Siirra tiedot moottorin arvokilvesta taajuusmuuttajaan:

6.1. | EUR/USA

P100__

Vakiomoottori

6.2. | P304 J |@

6.3. [ _MOT CURR

P305__

5 . . .
Nimellisvirta

6.4.| MOTPOW

P307__

P1900__

P15

32

6.5. RPW
P31 |@

7. [TMOTID T

8. "MAcPAr T

9. [ MINRPM
P1080 |@

SIEMENS ¢ @

D-81056 Eriangen
3~Mot. 1LE10011AC434AA0 | E0807/0496382_

IEC/EN 60034 100L _ IMB3 P55 l

KW 50HZ IEC
HP 60HZ NEMA

KW 60HZ IEC 60 Hz 25kg [Th.CI. 155(F)] -20°C Tamb 40°C| \
Bearing  |UNIREX-N3
NimeIIisjénnite DE |6206-22C3|15g Intervall: 4000hrs
O ne [6206-22c3] 11g

60Hz  SF 1.15 CONT NEMA MG1-12
PF INOM.EFF] rpm
0.73| 84.5% | 970
0.73| 84.5% | 970
0.69| 865% (1175

IEC-teho (kW)
NEMA (HP)

Nimellinen py6rimisnopeus

Moottorin identifiointiajo (ID-ajo)

Valitse menetelma, jolla taajuusmuuttaja mittaa kytketyn moottorin

sahkdiset arvot:

OFF Ei moottoritietojen mittausta.

STIL ROT Suositeltava asetus: Moottoritietojen mittaus
pysahtyneena ja pyoriessa.

STILL Moottoritietojen mittaus pysahtyneena.
Valitse tdma asetus, jos tilanne on jokin seuraavista:

¢ Olet valinnut ohjaustilan "SPD N EN”.
Moottori ei kuitenkaan pyori vapaasti esimerkiksi
siksi, ettd ajoalue on mekaanisesti rajoitettu.

¢ Olet valinnut ohjaustilaksi U/f-ohjauksen
(esimerkiksi "VF LIN” tai "VF QUAD”).

ROT Moottoritietojen mittaus pyoriessa. Valitse
taajuusmuuttajan liittymille oletusasetus, joka sopii sovellukseesi.
Oletusasetukset on kuvattu kohdassa Liittimien oletusasetukset
(sivu 25).

Aseta moottorin miniminopeus.

p1080 —

Ohjearvo
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Kéyttéonotto

=

4.2 Kéyttdoonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

RAMP UP | ;
10. P1120 A:c,eta mogttorm o
L — kiihdytysaika. Nmax
(PANEE): (v srrpaiegion 0w
11. | RAMP DWN Aseta moottorin Ohjearvo [~ — — NT T T
P1121__ 2 hidastusaika.

P1120 p1121 | t

12. | FINISH

12.1. Vaihda nayttd nuolinappaimelld: nO - YES
12.2. Paina OK-nappainta.

(2
L]

Viimeistele perustason kayttéonotto:

Olet antanut kaikki tiedot, joita tarvitaan taajuusmuuttajan peruskayttéénotossa.

Moottoritietojen identifiointiajo (ID-ajo) ja vektorisaadoén optimointi

Perustason kayttéénoton jalkeen taajuusmuuttajan on yleensa mitattava muut moottoritiedot
seka optimoitava virta- ja nopeussaétajat.

Aloita moottoritietojen identifiointiajo antamalla kdynnistyskasky. Voit antaa kaynnistyskaskyn
kayttdmalla riviliitintd, kenttavaylaa tai kayttépaneelia.

AVAROHUS

Kuolemaan johtavien vammojen vaara koneen liikkuessa moottorin kdaynnistyksen
yhteydessa

Kun moottori kdynnistetdan identifiointiajoa varten, se voi liikkua vaarallisesti.

Tarkista koneen vaaralliset osat ennen moottoritietojen identifiointiajon aloittamista:
¢ Varmista ennen kaynnistysta, ettei koneen osia ole irrallaan tai irrotettavissa.

Varmista ennen kaynnistysta, ettei koneen parissa tai sen tydalueella tydskentele ketaan.
Esta tahaton paasy koneen tyoalueelle.
Laske riippuvat/ripustetut kuormat maahan.
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Kéyttéonotto

4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Edellytykset

® Peruskayttddnotossa olet valinnut moottorin identifiointiajon (MOT ID). Tassa tapauksessa
peruskayttodnoton paattymisen jalkeen taajuusmuuttaja antaa halytyksen A07991.

o

Aktiivisen halytyksen tunnistaa vastaavasta symbolista BOP-2:ssa.

® Moottori on jaahtynyt ympéaristén lampdétilaan.

Jos moottori on lilan kuuma, moottoritietojen identifiointiajo tuottaa virheellisia arvoja ja
vektoriohjaus voi muuttua epavakaaksi.

34

Menettely
[:>1 Voit aloittaa moottoritietojen identifiointiajon ja vektoriohjauksen optimoinnin seuraavasti:
2
1. Paina HAND/AUTO-n&ppaintd. BOP-2 nayttéda kasisymbolin.
2. Kaynnista moottori.
3. [@N Odota kunnes taajuusmuuttaja sammuttaa moottorin sen tietojen
o tunnistamisen jalkeen. Mittaus kestaa useita sekunteja.
4, EXTRAS | @ Tallenna mittaukset, jotta ne ovat suojassa sahkdkatkoksilta.
Ny
]
RAM-ROM (0K}
Y Jos olet valinnut py6érivan mittauksen moottorin identifiointiajon
(] lisaksi, taajuusmuuttaja antaa uudestaan halytyksen A07991.
Kytke moottori paalle vektorisdadon optimoimiseksi.
5.
Odota kunnes taajuusmuuttaja sammuttaa moottorin optimoinnin
6. jalkeen. Optimointi voi kestdd minuutin.
7. @ Vaihda taajuusmuuttajan ohjaus kdsinohjauksesta automaattiseksi.
=~ . . . .. .. .
8 EXTRAS | Tallenna mittaukset, jotta ne ovat suojassa sahkdkatkoksilta.
]
RAM-ROM (0K}
| Olet nyt suorittanut moottorin identifiointiajon, ja vektorisaaté on optimoitu.

SINAMICS G120C -taajuusmuuttaja
10 Pikaohje, 04/2014, FW V4.7, ASE34264105B AA



Kéyttéonotto

4.2.2

Saatotavan valinta

Perusteet U/f-sdadon tai vektorisaadon valintaan

4.2 Kéyttdoonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

U/f-séato tai FCC (vuovirtasaato)

Vektorisaato ilman anturia

Sovellusesimerk-
keja

Pumput, puhaltimet ja kompressorit, joiden
kuormamomentti on neliéllinen
Kuiva- tai markahiekkapuhallustekniikka

Myllyt, sekoittimet, taikinakoneet, murskaimet,
taristimet

Vaakakuljettimet (hihna-, rulla- ja ketjukuljettimet)

Perusjyrsimet

Pumput ja kompressorit méntakoneilla
Pyorivat uunit

Ekstruuderi

Sentrifugi

Ohjattavat
moottorit

Moottorin nimellisvirran on oltava 13...100 % t

aajuusmuuttajan nimellisvirrasta.

Saatotavan
ominaisuudet

U/f-saato ei ole herkka epatarkoille moottoriti
etojen asetuksille, kuten moottorin lampdtilalle
Kayttéonottoon riittdd muutama asetus.
Reagoi nopeuden vaihteluihin tyypillisesti
100...200 ms asetusajalla

Reagoi kuormanvaihteluihin tyypillisesti 500
ms asetusajalla

KuormaE’:’

Nopeus

¢

Moottorin
momentti

1r:_

-

500 ms

o U/f ja FCC soveltuvat seuraaviin tilanteisiin:
— Tehon kytkentaaika 0 - nimellisnopeus >
2s
— Sovelluksiin, joissa kuorman
vaantdmomentti kasvaa ilman kuorman
sykayksia

o Vektorisdatd hyddyntaad tehoyksikdn, moottorin ja

o Vektorisdatd reagoi kuorman sykayksiin

(95 % verkkojannitteesta).
o Vektorisdatd reagoi nopeuden vaihteluihin

o B:

momentti'

|
Moottorin® I I ;
|
|
|

Vektorisdatd vaaditaan seuraavissa tapauksissa:

Vektorisdadolla saadaan tyypillisesti

mekaanisen jarjestelman erittain tehokkaasti

tyypillisesti < 100 ms asetusajalla.

tyypillisesti 20 ms asetusajalla.

t
NopeusJ

L5

»
20ms ¢

Tehon kytkentdaika 0 - nimellisnopeus <2 s

Sovelluksissa, joissa kuorman sykaykset ovat
nopeita ja suuria

Raskaaseen kdynnistykseen kayttden < 90 %
moottorin kippimomentista

vaantdémomentin tarkkuudeksi +5 %
nimellisnopeudella 10...100 %

Suurin
lahtotaajuus

240 Hz

200 Hz
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4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

423 Lisdasetukset

4.2.3.1 Taajuusmuuttajan kayttaminen BOP-2:lla

Valitse MoottoriH Vianmaaritys, Asetusten Perustason Nollaus,
nayttdarvot ohjaus hairididen muuttaminen kayttdonotto varmuusko-
kuittaus piointi
| :
«{ MONITOR [--{ CONTROL [--------c-- DIAGNOS |--| PARAMS |[-| SETUP [-{ EXTRAS |
N |
HE BB BE
9 A= ... <l S N e N S A=
Setpoint [SP [min] |: (2K : [STANDARD |: )
Speed r1.-‘min : o A ACKI\.I ALL : [FILTER . RE?ET ' DRVRESET [
AN ' - N N N N VA !
8 |FE- Og Og Og Og
[ J@ : P 1/min v [ ;_:. _:. [ : ' [ @_
iy sin VOLT ouT | | EXPERT ' : N ,
Lahtojannite M [ | FAULTS | | EiTER . CTRL MOD . RAM-ROM |\
; ! Nopeuden lisaamin . L et : ! :
DC-valipiirin | DC LNK[\\/’] ; en/véhintér_ninen HISTORY N~ ‘ EURM IS A ' TOBOP
Jannite : [ ] 50l STATUS || = ! ! [FromBor |
Lahtovirta  [GURR OUT'] N ——— |TPNNNN _ | | raMPDWN | : ]
o : : : ANsH ;[ T2 9ARD |
Lahtdtaajuus | FREQ Ha) : ' i
: : @r g FROM CRO |,
Nopeus [T — 2 —_—
Virta . & C N Jos ;
Jannite ; : ;
Virta _ AL | REVERSE|:
Jannite a0 T
Nopeus [1.-_‘m|n_
1) Tilan ndyttd sen jalkeen kun taajuusmuuttajan jannitesy6ttd on kytketty.
Kuva 4-1 BOP-2-valikko
Painikkeen painalluksen [l : s
alkeen: @ Moottori kytkeytyy paalle
| & Moottorin ohjaus BOP-
2-paneelilla on kaytdssa JOG Ryémintd on kaytossi
] ® Halytys on aktiivinen
Kytke moottori
paalle ja pois
. L, Symboli vilkkuu:
5&(3: hairio aktiivinen

Kuva 4-2 BOP-2-paneelin muut ndppaimet ja symbolit
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Kéyttéonotto
4.2 Kéyttdoonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Asetusten muuttaminen BOP-2-paneelilla

Voit muuttaa taajuusmuuttajan asetuksia muuttamalla parametrien arvoja.
Taajuusmuuttaja sallii ainoastaan “kirjoitettavien” parametrien muutokset. Kirjoitusparametrit alkavat
P-kirjaimella, esim. P45.

Lukuparametrin arvoa ei voi muuttaa. Lukuparametrin alussa on r-kirjain, esim. r2.

Menettely
[:>1 Voit muuttaa parametreja BOP-2-paneelilla seuraavasti:

1. Valitse naytettava valikko ja muuta parametrien arvot.
Paina OK-nappainta.

2. Valitse parametrisuodatin nuolindppaimilla. @ PARAMS
Paina OK-nappainta. —_

— STANDARD: taajuusmuuttaja nayttaa vain :
tarkeimmat parametrit. (2 J=§ FILTE i

— EXPERT: taajuusmuuttaja nayttaa kaikki parametrit. __

' FILTER

3. Valitse halutun kirjoitusparametrin numero w

I
nuolindppaimilla. Paina OK-nappainta. 9 L. | P45 P45
\\ A

4. Valitse kirjoitusparametrin arvo nuolindppaimilla. oK
Hyvaksy arvo OK-nappaimella. o TSL _|
] Olet nyt vaihtanut kirjoitusparametrin arvon 5.00 I_
BOP-2-paneelilla. )

Taajuusmuuttaja tallentaa BOP-2-paneelilla tehdyt muutokset, joten ne ovat suojassa sahkokatkoksilta.

Indeksoitujen parametrien muuttaminen

Indeksoiduissa parametreissa parametrin numeroon on liitetty useita parametriarvoja.
Kullakin parametriarvolla on oma indeksinsa (datasetteja).

1 Menettely
[::>2 Muuta indeksoidun parametrin arvo seuraavasti:
1. Valitse parametrin numero.
2. Paina OK-nappainta.
3. Maaritd parametrin indeksi.
4. Paina OK-nappainta.
5. Maarita valitun indeksin parametriarvo.
w
@ P5000]
e 12[70
(2
—paiol)
i i i i P840
| Olet nyt vaihtanut indeksoidun parametrin arvon. 9 r209@l_
4
P5 P840[0
ECQQQI
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4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Valitse parametrin numero suoraan
BOP-2-paneelilla voidaan asettaa parametrin numerot yksitellen.
Edellytys
Parametrin numero vilkkuu BOP-2-nayt6ssa.

Menettely
Voit valita parametrin numeron suoraan seuraavasti:

[:>2 1. Paina OK-painiketta yli vilden sekunnin ajan.

2. Muuta parametrin numero luku kerrallaan. P _0
Painamalla OK BOP-2 siirtyy seuraavan luvun kohdalle. \DS s
3, Kun olet syo6ttanyt parametrin kaikki luvut, paina OK.
Y/ ytp p B . W/
] Olet nyt antanut parametrin numeron suoraan. P00045
{2 [pO0]
Parametrin arvon suora syo6tt6
BOP-2-paneelilla voidaan asettaa parametrin arvo luku kerrallaan.
Edellytys
Parametrin arvo vilkkuu BOP-2-ndytossa.
Menettely
Voit valita parametrin arvon suoraan seuraavasti:
1
[:>2 1. Paina OK-painiketta yli vilden sekunnin ajan.
2. Muuta parametrin arvo luku kerrallaan. P45£_@@
Painamalla OK BOP-2 siirtyy seuraavan luvun kohdalle. [e3) S 55
3. Kun olet syéttanyt parametrin arvon kaikki luvut, paina |
OK-painiketta. =
LLS
£ Olet nyt antanut parametrin arvon suoraan. ““'4'00
Milloin parametria ei voi muuttaa?
Taajuusmuuttaja ilmoittaa, miksi se ei salli parametrin muuttamista:
r2 P304 @ P278
= 42 400V ov
oK) 2s (oK) 2s (oK) 2s
¥ ¥ ¥
READONLY | ] -P10-0 | ] -RUNNING] ! ]
Yritit muuttaa Taman parametrin arvon Taman parametrin arvon
lukuparametria asetus edellyttéa siirtymista asetus edellyttdd moottorin
(oloarvoa). kayttdonottotilaan (p0010). sammuttamista.

Kayttotila, jossa kunkin parametrin arvo voidaan muuttaa, on annettu List Manual --oppaassa (para-
metrilistassa).
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4.2 Kéyttdoonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

4.2.3.2 Yksittaisten liittimien toiminnan muuttaminen
111113111111 Liittimen toiminta maaritetdan taajuusmuuttajan signaalin kytken-
nalla:

Cl: pyyyy o Taajuusmuuttaja kirjoittaa jokaisen tulosignaalin luettavaan
r0755 T parametriin. Parametri r0755 esimerkiksi asettaa analogiatulon
p0771 signaalin kayttoon.

. <CO: poyy I Tulon toiminnan maarittdmiseksi soveltuvan parametrin (konektori
[12/A0 0
sior ] pO731 C Cl tai binektori Bl) arvo on maaritettava tulon parametrin numerolle.
22D0 1- e Taajuusmuuttajan jokaista l&ht6a kuvaa parametri, johon voidaan

I_l_l_ [B1: proocx | kirjoittaa. Parametri p0771 esimerkiksi maarittda analogialdhddn
5 D10 Hr0722.0 ) L Signaalin.
? g:; ::ggg; % L&hddn toiminnan maéarittdmiseksi 1d8hddn parametrin numeroksi
8 D3 1707223 ) on asetettava vastaavan signaalin parametrin numero (konektori
16,01 4 Hr0722.4 ) CO tai binektori BO).
17|DI 5 Hr0722.5 )

p0730 |

19D00N0 H (BO: yyxx.nl=  Parametriluettelossa etuliite Cl, CO, Bl tai BO osoittaa, onko para-
%g gggﬁgm metri kaytettdvissa liittimen toiminnan signaaliksi.

Digitaalitulon toiminnan maaritys

Menettely

[:>; Maarita digitaalitulon toiminta seuraavasti:
1. Valitse toiminto, joka on merkitty Bl-parametrilla.

2. Syo6ta halutun digitaalitulon 722.x parametrin numero Bl-parametriin.

B Olet nyt maarittanyt digitaalitulon toiminnan.
Esimerkki: Haluat kytkea moottorin paalle DI 2 avulla. Asetus BOP-2-paneelissa:
[ p0840 P840 [00]
[ 7]DI 2[Hr0722.2722.2 7222

Lisaasetukset

Kun vaihdat taajuusmuuttajan paaohjauksen (jos esim. valitset oletusasetuksen 7), sinun
on valittava parametrin oikea indeksi:

® Indeksi O (esim. P840[00]) koskee liitinndn maaritystd makrokuvan vasemmalla puolella.

® Indeksi 1 (esim. P840[01]) koskee liitinnan maaritystd makrokuvan oikealla puolella.
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Kéyttéonotto
4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Analogiatulon toiminnan maaritys

Menettely

Maaritd analogiatulon toiminta seuraavasti:
[:>1 1. Valitse toiminto, joka on merkitty Cl-parametrilla.

2. Syo6ta analogiatulon 755[00] parametrin numero Cl-parametriin.

3. Méaaritd onko analogiatulo virta- vai jannitetulo:

— Aseta taajuusmuuttajan etuosan I/U-kytkin oikeaan asentoon.

— Aseta parametrin p0756[00] arvoksi vastaava arvo.

E Olet nyt maarittanyt analogiatulon toiminnan.
Esimerkki: Haluat méaarittaa lisdohjearvon Al 0 kautta. Asetus BOP-2-paneelissa:
p1075 P1075 [00]
[ 3[Al 0+Hr0755>755[0] 755 [00]

Lisaasetukset

Kun vaihdat taajuusmuuttajan pddohjauksen (jos esim. valitset oletusasetuksen 7), sinun on valittava
parametrin oikea indeksi:

® Indeksi 0 (esim. p1075[00]) koskee liitdnnan maaritystd makrokuvan vasemmalla puolella.

® |ndeksi 1 (esim. p1075[01]) koskee litdnnan maaritystd makrokuvan oikealla puolella.

Digitaalilahdon toiminnan maaritys

1 Menettely
[:>2 Méaarité digitaalilahdon toiminta seuraavasti:
1. Valitse toiminto, joka on merkitty BO-parametrill3.

2. Syo6tad BO-parametrin numero digitaalilahddén parametriin p073x.

£ Nyt digitaalilahddn toiminta on maaritetty.
Esimerkki: Haluat ilmoittaa hairié-signaalin DO 1 kautta. Asetus BOP-2-paneelissa:
§0731F
21|DO 152.3(r0052.3 e
55 rs2.3
22 =—n
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4.2 Kéyttdoonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Analogialahddn toiminnan maaritys

=

4233

Menettely

Maarita analogialahdon toiminta seuraavasti:

1. Valitse toiminto, joka on merkitty CO-parametrilla.

2. Syo6ta CO-parametrin numero analogialdahddn parametriin p0771.

3. Maarita onko analogialdhté virta- vai jannitetulo parametrilla p0776][0].

Olet nyt maarittanyt analogialdahddn toiminnan.

Esimerkki: Haluat Iaht66n moottorivirran signaalin AO 0 kautta. Asetus BOP-2-paneelissa:
pO771 P771  [00]
12]A0 0+H 27 <r0027 r27 [00]

Turvatoiminnon “Safe Torque Off” (STO) vapauttaminen

Edellytys
|| Olet valinnut liitdntamaaritykset liittimille, jotka on varattu turvatoiminnon
1601 4 . P
171015 STO ohjaukseen. Katso myos: Liittimien oletusasetukset
(sivu 25).
Menettely

STO-toiminnon vapauttamiseksi on maaritettava seuraavat parametrit:

1. p0010 = 95 - Aktivoi turvatoiminnon kayttéénotto.

© N o g~ N

9.

p9761 = ... - Anna turvatoimintojen salasana (tehdasasetus = 0).
p9762 = ... - Anna uusi salasana tarvittaessa (0...FFFF FFFF).
p9763 = ... - Vahvista uusi salasana.

p9601.0 = 1 - Valitse STO riviliittimella.

p9659 = - Maaritd pakotetun tarkastustoimenpiteen ajastin.
p9700 = DO - Turvaparametrien kopiointi.

p9701 = DC - Vahvista turvatoiminnon parametrit.

p0010 = 0 - Lopeta turvatoimintojen kayttdonotto

10. p0971 = 1 - Tallenna parametrit pysyvaan muistiin
11. Odota kunnes p0971 =0

12. Kytke taajuusmuuttaja téysin jannitteettémaksi (400 V ja 24 V) ja kytke uudestaan paalle.

STO-toiminto on nyt vapautettu.
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4.2 Kéyttdonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

4234 Parametriluettelo

Nro Kuvaus
Seuraavassa luettelossa on parametrien perustiedot .02 |Kaytto sallittu
kayttdoikeustasoilla 1...3. Kattava parametriluettelo .03 | Hairio aktiivinen
on List manual -oppaassa, katso kohta Tuotetuki .04 |Vapaa pysahtyminen kaytossa (OFF2)
(sivu 65). .05 |Pikapysaytys kaytossa (OFF3)
.06 | Sulkemislukitus kaytossa
Nro | Kuvaus 07 |Halytys kaytossa
l Toiminta ja visualisointi J .08 | Poikkeama, nopeuden ohjearvo / oloarvo
.09 |Saaté pyydetty
r0002 | Ohjausyksikdn toimintanayttd —
.10 |Enimmaisnopeus saavutettu
p0003) Kdyttooikeustaso .11 | Varoitus: moottorinylikuormitus
po010 Kayttoonottoparamgtnt .12 | Moottorin pitojarru auki
p0015| Ohjausmakrojen valinta " ———
Katso myds Liittimien oletusasetukset 13 _[Halytys, moottorin ylilampdtila
(Sivu 25) .14 | Moottori pyorii eteenpéin
r0018 | Ohjausyksikén softaversio .15 |Halytys, taajuusmuuttajan ylikuorma
r0020 | Nopeusohje [100 % 2 p2000] r0053 | CO/BO: tilasana 2
r0021 | CO: nopeusolo [100 % 2 p2000] r0054 |CO/BO: ohjaussana 1
r0022 | Nopeusolo [rpm] .00 |PAALLA/POIST
r0024 | Lahtotaajuus [100 % 2 p2000] .01 |OFF2: Valitdn pysaytys
r0025 | CO: Lahtojannite [100 % 2 p2001] .02 | OFF3: Nopea pysaytys
r0026 | CO: DC-valipiirijannite [100 % 2 p2001] .03 |Ramppigeneraattori paalla
r0027 | CO: Lahtovirta [100 % 2 p2002] .04 _|Ramppigeneraattori paalla
r0031 | Moottorin momentti [100 % 2 p2003] .05 | Ramppigeneraattori aktivoitu
r0032 | CO: Moottorin teho [100 % & r2004] .06 |Ohjearvo akivoitu
r0034 |Moottorin kayttoaste [100 2 100 %] .07 |Hirion kuittaus
— - .08 |Rydminta eteen (bitti 0)
r0035 |CO: moottorl_nulam;?otlla [100°C 2 p2006] _ 09 |Ryominta taakse (bitt 1)
r0036 |CO: tehoyksnkon ylikuorma 12t [100 2 100 %] 10 |Ohjaus PLCsta
r0039 EnerglankL.JIutus [kWhi - .11 | Suunnanvaihto (ohjearvon invertointi)
[l E,Tﬁ;ge'sége (1] [Kulutettu energia .13 | Moottoripotentiometri (MOP) yl6s
— X .14 | Moottoripotentiometri (MOP) alas
[2] | Takaisinsyotetty energia 15 | Ohjausdatasetin vaihto (CDS bitti 0)
p0040( 0 » 1 Energiankulutuksen ndytén nollaus 10055 | CO/BO: liséohjaussana

r0041 |Saastetty energiankulutus / sdastetty energia

p0045| Pydristysaikavakio oloarvoille [ms]

r0046 |CO/BO: Puuttuvat vapautukset

r0047 [Moottorin tietojen tunnistusrutiini ja nopeussaatimen
optimointi

r0050 | CO/BO: Aktiivinen ohjausdatasetti

r0051 | CO/BO: Aktiivinen kayttddatasetti

r0052 | CO/BO: tilasana 1

.00 | Valmis kaynnistykseen

.01 Valmis

42

.00 [Kiintea ohjearvo, bitti 0

.01 Kiintea ohjearvo, bitti 1

.02 |Kiintea ohjearvo, bitti 2

.03 [Kiintead ohjearvo, bitti 3

.04 | DDS-valinta, bitti 0

.05 | DDS-valinta, bitti 1

.08 |Teknologiasdatimen (PID) vapautus
.09 |Tasavirtajarrutuksen vapautus

.11 | Drooptoiminnon vapautus

.12 | Momenttiohjauksen vapautus
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4.2 Kéyttdoonotto BOP-2-kdyttépaneelilla

Nro Kuvaus Nro | Kuvaus
.13 | Ulkoinen hairié 1 (FO7860) .
Tehomoduuli
15 | Ohjausdatasetin vaihto (CDS bitti 1)
5056 | comso Ti ——— p0201 Tehoyksikdn koodinumero
[ al asar.1a, ve orlsa.a ° - r0204 Tehoyksikkd, laitteiston ominaisuudet
r0060 | CO: Nopeusohje ennen ohjearvon suodatinta 00205 | Tehoyksikon Kayttssovellus
[100 % 2 p2000] — - -
- - K tusjak: lla ylik tuksell
r0062 | CO: Nopeusohje suodattimen jalkeen [100 % 2 p2000] 0 [Kuormitusjakso suurella ylikuormituksella
0063 i 1 Kuormitusjakso pienelld ylikuormituksella
r CO: Todellinen nopeus [100 % £ p2000] —
r0206 Tehoyksikdn nimellisteho [kw/hp]
r0064 | CO: Nopeudensaadinjarjestelman poikkeama 10207 Tehoyksikan nimellisvirta
100 % 2 p2000
[ — 0,, P - ] - r0208 Tehoyksikdn verkkosydtén nimellisjannite [V]
r0065 | Jattdman taajuus [100 % 2 p2000] 10209 Tehoyksikon maksimivirta
: Lahtotaaj 100 % 2 p2
r0066 | CO: Lahtotaajuus [100 % =P 000] 0210 Tehoyksikon verkkosyoton nimellisjannite [V]
r0067 | CO: Suurin lahtévirta [100 % 2 p2002] 00219 Jarruvastuksen jarrutusteho [KW]
r0068 | CO: Absoluuttinen, virran todellinen py&ristamaton 0230 | Moottorin suodattimen t . moottorin buoli
arvo [100 % 2 p2002] P 0 Ei suodatinta HEE :
r0070 | CO: Todellinen DC-valipiirin jannite [100 % 2 p2001] . Moottorin kurist
r0071 | Suurin lahtéjannite [100 % 2 p2001] — ‘;Zt °””d,“r's n
r0072 | CO: Lahtojannite [100 % 2 p2001] - sl'J _Suodn. -
iemens-sinisuodin
r0075 | CO: Kentan tuottavan virran ohjearvo [100 % 2 p2002] 2 Muun valmistajan sinisuodin
r0076 | CO: Kentan tuottavan virran oloarvo [100 % 2 p2002] 00233 Tehoyksikkd, moottorin kuristin [mH]
r0077 | CO: Vaantdmomentin tuottavan virran ohjearvo p0234 Tehoyksikkd, sinisuotimen kapasitanssi [uF]
oL A
5078 ggo VA) — ;:?002] = - I r0238 Tehoyksikon sisdinen vastus
r : Vaantdmomentin tuottavan virran oloarvo - o
[100 % 2 p2002] p0287 Maavian valvonnan kynnysarvot [100 % 2 r0209]
10079 | CO: Vaantsmomentin ohjearvo yhteens r0289 CO: Tehoyksikdn suurin [&htbvirta [100 % £ p2002]
o/ A
[100 % 2 p?OOS] _ . p0290 | Tehoyksikén toiminta ylikuormitustilanteessa
ro080 | CO: Todellinen vaantémomentin arvo 0 |Lahtévirran tai lahtétaajuuden pienennys
[0] | pyoristamaton | 1] | pyoristetty 1 | Ei pienennysta, pysaytys ylikuorman
r0082 | CO: Kaytdssa olevan tehon todellnen arvo kynnysarvon ylittyessa
[0] | pyOristamaton [1] | pyodristetty arvolla 2 Pienenna |_output tai f_output ja f_pulse
p0045 (ei 12t:n avulla).
[2] | Sahkoteho 3 Pienenna pulssitaajuutta (ei [2t:n avulla)
— 12 | I_output tai f_output ja automaattinen
Kéyttoonotto pulssitaajuuden alennus
p0100 | IEC/NEMA-moottoristandardi 13 | Automaattinen pulssitaajuuden alennus
0_|IEC-moottori (50 Hz, Sl-yksikot) p0292 Tehoyksikon lampotilahalytyksen kynnysarvo [°C]
1 | NEMA-moottori (60 Hz, US-yksikot) p0295 Puhaltimen kayttoaika [s]
2 | NEMA-moottori (60 Hz, Sl-yksikot) T—
oottori
p0124 CU Tunnistus LEDilla
p0133 | Moottorin konfiguraatio p0300 | Moottorin tyypin valinta
.00( 1: Kolmio 0: Tahti [ .01 | 1: 87 Hz 0: Ei 87 Hz 0 Ei moottoria
p0170 Ohjausdatasettien (CDS) maara 1___| Oikosulkumoottori
p0180 Drivedatasettien (DDS) maara 2 Synkronimoottori
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Nro Kuvaus Nro Kuvaus
10 1LE1 vakio oikosulkumoottori 2 | Viitattu mittayksikkojarjestelma / Sl
13 1LG6 vakio oikosulkumoottori 3 US-mittayksikkojarjestelma
17 1LA7 vakio oikosulkumoottori 4 | Viitattu mittayksikkojarjestelma / US
19 1LA9 vakio oikosulkumoottori p0573 | Esta referenssiarvon automaattinen laskenta
100 | 1LE1 vakio oikosulkumoottori p0595 Teknologiayksikdiden valinta
p0301 | Moottorin tyyppinumeron valinta 1 % 2 | 1 viitattu, ei mittoja
p0304 | Moottorin nimellisjannite [V] 3 |baaria 4 | °C 5 |Pa
p0305 | Moottorin nimellisvirta [A] 6 |[ls 7 |m3s 8 |[l/min
p0306 [ Rinnan kytkettyjen moottorien maara 9 | m¥min 10 | I/h 11 | m*h
p0307 | Moottorin nimellisteho [kW] 12 | kgls 13 | kg/min 14 | kg/h
p0308 | Moottorin nimellinen tehokerroin 15 | t/min 16 | t/h 17 |N
p0309 [ Moottorin nimellinen hyétysuhde [%] 18 | kN 19 | Nm 20 | psi
p0310 | Moottorin nimellistaajuus [Hz] 21 |°F 22 | gallonaals | 23 | tuumaa®/s
p0311 | Moottorin nimellinen pydrimisnopeus [rpm] 24 gallonaa/ 25 tuumaa®/ 26 | gallonaarh
p0312 | Moottorin nimellinen vaantdmomentti [Nm] min min :
p0320 | Moottorin nimellinen magnetointivirta/oikosulkuvirta [A] 27_|tuumaath |28 | lb/s 29 | lb/min
- — 30 |Ib/h 31 | Ibf 32 | Ibf ft
p0322 Moottor!n mallksm]l_no.peus [rpm] 33 1K 34 [ v/min 35 | osaa/min
p0323 | Moottorin enimmaisvirta [A] 36 |m/s 37 |68 38 [ fe/min
p0325 | Moottorin napaisuuden tunnistusvirta, 1. vaihe [A] 39 |BTU/min_ 140 | BTUN 41 | mbar
p0329 | Moottorin napaisuuden tunnistusvirta [A] 42 |tuumaa wg |43 | ft wg 44 | mwg
r0330 | Moottorin nimellinen jattama 45 | % r.h. 46 [ g/kg
r0331 | Moottorin todellinen magnetointivirta/oikosulkuvirta p0596 | Referenssimaara, teknologiayksikét
r0333 | Moottorin nimellinen vaantdémomentti [Nm] . ——— . -
20335 | ootlrin 2éyysizpa , L Mmctotman maksmmivin
p0340 | Moottori-/sdatdparametrien automaattinen laskenta
p0341 | Moottorin hitausmomentti [kgm?] p0601 [ Moottorin ldmpdtila-anturin tyyppi
p0342 | Kokonaishitausmomentin ja moottorin hitausmo- 0 [Eianturia
mentin suhde [kgm?] 1 PTC varoitus ja ajastin
r0345 | Moottorin nimellinen kaynnistymisaika 2 |KTY84
p0346 | Moottorin magnetointiaika [s] 4 | Bimetallinen NC-kosketin, varoitus ja ajastin
p0347 | Moottorin demagnetointiaika [s] p0604 Moottorin lAmpédtilahdlytyksen kynnysarvo [°C]
p0350 | Moottorin staattorin vastus kylmana [Q] p0605 Moottorin [dmpétilahairion kynnysarvo [°C]
p0352 [ Kaapelin vastus [Q] p0610 [ Moottorin ylildmpdtilaan reagointi
r0395 | Staattorin todellinen vastus 0 Ei reagointia, vain hélytys, ei arvon Imax
r0396 | Roottorin todellinen vastus pienennysta
1 Halytys ja arvon Imax pienennys
Teknologia ja yksikot 2 | Halytys ja hairi6, ei arvon Imax pienennysta
00500 |Teknologiasovellus 12 ;{/ﬂiﬁ::]i:;uesi arvon Imax pienennysta, lampétilan
p0505 | Mittayksikkojarjestelman valinta p0611 12t moottorimallin terminen aikavakio [s]
1 | Sh-mittayksikkojarjestelma p0612 | Moottorin lampdtilamallin aktivointi
00 Kéyté moottorin| 01 | Kayta moottorin
lampdtilamallia ldmpétilamallia
1 (1%) 2
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Nro Kuvaus Nro Kuvaus
09 Kayta moottorin Iampétilamallin 2 %
laajennuksia y2=p0760 - - - - —
p0614 | Ldmpdvastuksen sovituksen vahennyskerroin I
p0615 | It moottorimallin vian kynnysarvo [°C] :
p0625 | Moottorin ympariston lampétila [°C] x1=p0757 | VImA
. . T T L
p0637 | Q vuo, kyllaisen vuon gradientti [mH] : X2 = p0759
p0640 | Virtaraja [A] [
|
Ohjausyksikon kaskyjen ldhteet ja liittimet I
Lmm— - y1 = po758
r0720 gg/t;geg dadl_a:tojf_: :nfa::a p0757 | CU analogiatulon ominaisarvo x1
r0722 90 bl 5 Iltgr: za o, e p0758 | CU analogiatulon ominaisarvo y1 [%]

'01 T (I!!t! 6) p0759 | CU analogiatulon ominaisarvo x2

'02 DI 2 EI!!t!n 7; p0760 [ CU analogiatulon ominaisarvo y2 [%]

. iitin

DI 3 (it p0761 | CU analogiatulon johdinvaurion valvonnan

.03 3( ||t|n 8) reagoinnin kynnysarvo

.04 |DI4 (I!!t!n 16) p0764 [ CU analogiatulon erottelukynnys [V]

.05 [ DIS (litin 17) p0771 | CI: CU analogiatulon signaalilahde, AO 0

.11 | DI 11 (liittimet 3, 4) Al O (liittimet 12, 13) [100 2 100 %]

r0723 CO/BO: CU digitaalitulot, tila kdénteinen r0772 CU analogialahté, viitattu lahtéarvo

p0730 | BI: CU signaalilahde liittimelle DO 0 r0774 | CU analogialahts, todellinen lahtdjannite/-virta
NO: liitin 19 / NC: liitin 18 [100 % 2 p2001]

p0731 | Bl: CU signaaliléhde liittimelle DO 1 p0775 | CU analogialahtd, kayté absoluuttiarvon
NO: liitin 21 muodostusta

r0747 | CU, digitaalilahdét, tila p0776 | CU an"alo-gljalahdon tyyppi

p0748 | CU, kaanteiset digitaalilahdot 0_|Lahtovirta (0 mA...+20 mA)

r0751 |BO: CU analogialdhtdjen tilasana 1_[Lahtéjannite (O V..+10 V)

r0752 | CO: CU analogiatulojen todellinen tulojannite/-virta 2 [Lahtovirta (+4 mA....+20 mA)

AlO (liittimet 3/4)

VI mA
r0755 | CO: CU analogiatulojen oloarvo prosentteina, AlO y2 = p0780

(liittimet 3/4) [100 2 100 %] |

p0756 | CU analogiatulon tyyppi (liittimet 3, 4) :

0 Un!polaar!nen syotto!annllte (OV..+10 V) y1 = p0778 : .

1 | Unipolaarisen syéttéjannitteen valvonta . -
(+2V..+10 V) x1= p0777  x2=p0779
Unipolaarinen virransyo6ttd (0 mA ...+20 mA)

3 | Unipolaarisen virransy6ton valvonta (+4 mA p0777 | CU analogialahdsén ominaisarvo x1 [%]
o 20mA) p0778 | CU analogialdhdsn ominaisarvo y1 [V]

4 Blpolzl:uarlr?en syottojannite (10 V...+10 V) p0779 | CU analogialdhddn ominaisarvo x2 [%]

8 ] Anturia ei kytketty 0780 | CU analogialahddn ominaisarvo y2 [V]

p0782 [ Bl: CU analogiatulon kaanteinen signaalildhde, AO 0
(liittimet 12,13)

r0785 |BO: CU analogialahdén tilasana
.00 | 1 = AO 0 negatiivinen

p0795 | CU digitaalitulot, simulointitila

p0796 | CU digitaalitulot, simulointitilan ohjearvo
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Nro | Kuvaus PROFIBUS, PROFIdrive "
p0797 | CU analogiatulot, simulointitila
p0798 | CU analogiatulot, simulointitilan ohjearvo p0918 | PROFIBUS-osoite
L Vaihda ja kopio datasetit p0922 PROFIdrivg-v.iest_in valinta
1 Vakioviesti 1, PZD-2/2
p0802 |Tiedonsiirto muistikortti lAhteenéd/kohteena 20 Vakioviesti 20, PZD-2/6
p0803 | Tiedonsiirto laitteen muisti Iahteené/kohteena 352 | SIEMENS-viesti 352, PZD-6/6
p0804 | Tiedonsiirron aloitus 353 | SIEMENS-viesti 353, PZD-2/2, PKW
12 | Kaynnista GSD-tietojen siirto PROFIBUS- 44
master-laitteesta muistikortille 354 f}EMENS'VieS” 354, PZD-6/6, PKW
p0806 |BI: Esta paaohjaus (master control)
r0807 [BO: Paaohjaus (master control) kaytossa 999 | Vapaa viestin konfiguraatio BICO:lla
p0809 |Kopioi ohjausdatasetti CDS
p0810 | BI: Ohjausdatasetin CDS valinta, bitti O Hairidt (osa 1)
p0819 [Kopioi Drivedatasetti DDS r0944 | CO: Laskuri hairiépuskurin muutoksille
p0820 |BI: Drivedatasetin DDS valinta, bitti 0 r0945 | Hairiokoodi
p0826 [Moottorin vaihto, moottorin numero r0946 | Hairiokoodiluettelo
r0835 | CO/BO: Datasetin vaihdon tilasana r0947 | Hairibn numero
r0836 | CO/BO: Valittu ohjausdatasetti CDS r0948 | Hairién vastaanottoaika, millisekuntia [ms]
r0837 | CO/BO: Valittu drivedatasetti DDS r0949 | Hairién arvo
l Sekvenssiohjaus (esim. ON/OFF1) ‘ p0952 | Hairidtapauksia, l?Sku”
r0963 | PROFIBUS-baudinopeus
p0840 |BIl: KAYNTIIN/SEIS (OFF1) r0964 | Laitteen tunnistus
p0844 |BI: ei vapaata pysaytysta / vapaa pyséytys (OFF2) p0965 | PROFIdrive-profiilin numero
-signaalilahde 1 p0969 | Jarjestelman suhteellinen ajoaika [ms]
p0845 |BI: ei vapaata pysaytysté / vapaa pysaytys (OFF2) ‘ Tehdasasetusten palautus
-signaalilahde 2 Parametrien tallennus |
p0848 BI:, el pikg_pyséytysté /' pikapysaytys (OFF3) p0970 | Ohjausyksikdn parametrien nollaus
-signaalilahde 1 PE—
0 Ei kdytossa
p0849 B'f ei pilfapyséytysté / pikapysaytys (OFF3) 1 Tehdasasetusparametrien palautus (nollaus)
-signaalildhde 1 5 Kaynnistaa turvaparametrien nollauksen.
p0852 | Bl: Kayton vapautus 10 |Aloitta asetuksen 10 latauksen
p0854 | BI: PLC-p&&ohjaus 11 |Aloitta asetuksen 11 latauksen
p0855 | Bl: Avaa pitojarru ilman ehtoja 12 |Aloitta asetuksen 12 latauksen
p0856 | BI: Nopeussadtimen vapautus 100 |Kaynnistaa BICO-liitannan nollauksen
p0858 |BI: Sulje pitojarru ilman ehtoja 00971 | Tallenna parametrit
p0867 |Tehoyksikdn paakontaktorin pitoaika OFF1 jalkeen 0 Ei kéytossa
[ms] 1 Tallenna kayttdobjektin parametrit
pogeg | Sekvenssiohjauksen konfiguraatio 10__|Tallenna pysyvédn muistiin asetuksena 10
.00 \1/a=rtglnda paakontaktori suljettuna STO:ta 11 | Tallenna pysyvaan muistiin asetuksena 11
r0898 |CO/BO: Sekvenssiohjauksen ohjaussana 12 |Tallenna pysyvaan muistiin asetuksena 12
r0899 | CO/BO: Sekvenssiohjauksen tilasana p0972 | Ohjausyksikén nollaus
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) p1047 | Moottoripotentiometrin kiihdytysaika [s]
Kanavan ohjearvo - - — -
p1048 | Moottoripotentiometrin hidastusaika [s]
p1000 | Nopeuden ohjearvon valinta r1050 | CO: Moottoripotentiometrin ohjearvo
p1001 [ CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 1 [rpm] ramppigeneraattorin jalkeen [100 % 2 p2000]
p1002 [ CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 2 [rpm] p1055 | BI: Ryémintabitti O
p1003 | CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 3 [rpm] p1056 [ Bl: Ryémintabitti 1
p1004 | CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 4 [rpm] p1058 | Rydmintd 1, rydminténopeuden ohjearvo [rpm]
p1005 [ CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 5 [rpm] p1059 [Ryominta 2, ryémintanopeuden ohjearvo [rpm]
p1006 | CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 6 [rpm] p1070 | Cl: Paaohjearvon valinta [100 % 2 p2000]
p1007 [ CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 7 [rpm] p1071 | Cl: Padohjearvon skaalaus [100 2 100 %]
p1008 | CO: Kiintedn nopeuden ohjearvo 8 [rpm] r1073 | Cl: Pa&dohjearvo voimassa [100 % 2 p2000]
p1009 | CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 9 [rpm] p1075 [ Cl: Lis&ohjearvo [100 % 2 p2000]
p1010 | CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 10 [rpm] p1076 [ Cl: Liséohjearvon skaalaus [100 2 100 %]
p1011 | CO: Kiintean nopeuden ohjearvo 11 [rpm] r1077 | CO: Lisaohjearvo voimassa [100 % 2 p2000]
p1012 | CO: Kiinten nopeuden ohjearvo 12 [rpm] r1078 | CO: Kokonaisohjearvo voimassa [100 % 2 p2000]
p1013 | CO: Kiintedn nopeuden ohjearvo 13 [rpm] p1080 [ Miniminopeus [rpm]
p1014 [ CO: Kiintedn nopeuden ohjearvo 14 [rpm] p1081 | Enimmaisnopeuden skaalaus [%)]
p1015 [ CO: Kiintedn nopeuden ohjearvo 15 [rpm] p1082 [Enimmaisnopeus [rpm]
p1016 [ Kiinte&n nopeuden ohjearvon tila p1083 [ CO: Nopeusrajoitus positiiviseen pyérimissuuntaan
1 | Suora valinta [rpm]P — — -
2 | Vvalinta, binaarikoodattu r1084 [018(‘) %j’itgvz'gg{;]”‘)pe“sfal°'t“s voimassa
p1020 | BI: Kiintedn nopeuden ohjearvon valintabitti O p1086 | CO: Nopeusrajoitus negatiiviseen
p1021 | BI: Kiintedn nopeuden ohjearvon valintabitti 1 pyOrimissuuntaan [rpm]
p1022 | Bl: Kiintean nopeuden ohjearvon valintabitti 2 r1087 | CO: Negatiivinen nopeusrajoitus voimassa
p1023 | BI: Kiintezn nopeuden ohjearvon valintabitti 3 [100 % 2 p2000]
r1024 [ CO: Kiintean nopeuden ohjearvo voimassa p1091 | Ohita nopeus 1 [rpm]
[100 % 2 p2000] p1092 [ Ohita nopeus 2 [rpm]
r1025 | BO: Kiintedn nopeuden ohjearvon tila p1101 | Ohita nopeusalue [rpm]
p1030 | Moottoripotentiometrin konfiguraatio p1106 | Cl: Miniminopeuden signaalilahde
00 | Tallennus aktiivinen p1110 [ BI: Esta negatiivinen suunta
01 | Automaattinen toiminta, ramppigeneraattori p1111 [ BI: Est& positiivinen suunta
aktiivinen p1113 | Bl: Kaé&nteinen ohjearvo
02 | Ramppiaikojen pydristys aktiivinen r1114 | CO: Ohjearvo suunnanrajoituksen jalkeen
03 | NVRAM-tallennus aktiivinen [100 % 2 p2000]
p1035 BI: Moottoripotentiometrin ohjearvon re ﬁgo (")A,hjéezggoampplgeneraattorm tulosse
suurentaminen
p1036 gil é rl]\g%?étr?]riir}?:;entiometrin ohjearvon N Mt
p1037 | Moottoripotentiometrin maksiminopeus [rpm] 2:91‘22'2”1: : : i A : : :
p1038 | Moottoripotentiometrin miniminopeus [rpm] )
p1040 | Moottoripotentiometrin |ahtéarvo [rpm] Ohjearvo
p1043 | Bl: Moottoripotentiometri, lahtéarvon aktivointi i
p1044 | Cl: Moottoripotentiometrin ohjearvo P1120 P1121 ! :
[100 % 2 p2000]
r1045 | CO: Moottoripotentiometri, ohjearvo ennen
ramppigeneraattoria [rpm] p1120 | Ramppigeneraattori, kiihdytysaika [s]
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p1121 | Ramppigeneraattorin hidastusaika [s] 26 | Kaikkien hairididen kuittaus ja jalleenkéynnistys
p1130 | Ramppigeneraattorin pyoristysaika [s] ON-kaskylla
p1131 | Ramppigeneraattorin loppupydristysaika [s] p1211 | Automaattinen jalleenkdynnistys, kdynnistysyrityksia
p1134 | Ramppigeneraattorin pyoristystyyppi 01212 Automaattinen jalleenkaynnistys, viiveaika
0 [Jatkuva pyoristys kaynnistysyritysten valilla [s]
1| Jaksottainen pybristys 01213 Autonlaattlne"n Jalleenkaynnlf,tys,.valvonta-a.uka [s]
- — Jélleenkayn- Kaynnistyslaskurin
p1135 | OFF3-hidastusrampin aika [s] [0] nistys (1] nollaus
p1136 [ OFF3 alkupydristysaika [s] p1215 | Moottorin pitojarrun konfiguraatio
p1137 | OFF3 loppupydristysaika [s] Ei moottorin pitojarrua kaytdssa
p1138 [Cl: Kiihdytysrampin skaalaus [100 2 Moottorin pitojarru kuten sekvenssiohjaus,
p1139 | Cl: Hidastusrampin skaalaus [100 2 100 %] yhteys BICO:n kautta
p1140 | BI: Vaihtosuuntaajan vapautus p1216 | Moottorin pitojarru, avautumisaika [ms]
p1141 | Bl: Ramppigeneraattorin “jaadytys” p1217 | Moottorin pitojarru, sulkeutumisaika [ms]
p1142 | Bl: Ohjearvo aktivoitu p1230 |BI: DC-jarrutuksen aktivointi
r1149 | CO: Ramppigeneraattorin kiihdytys [100 % 2 p2007] p1231 | DC-jarrutuksen konfiguraatio
r1170 | CO: Nopeussaatimen ohjearvon summa 0 | Ei toimintoa
[100 % 2 p2.000] - 4 | DC-jarrutus
r1198 [ CO/BO: Ohjaussana, ohjearvokanava 5 | DC-jarrutus OFF1/OFF3
Toiminnot (esimerkiksi moottorin pitojarru) 14 | DC-jarrutus kdynnistysnopeuden alapuolella
p1232 | DC+jarrutus, jarrutusvirta [A]
p1200 | Vauhtikdynnistyksen toimintatila 01233 | DCrjarrutusaika [s]
0_{Vauhtikaynnistys ei kaytdssa p1234 | Nopeus DC-jarrutuksen alussa [rpm]
1 Va.uhtikéynnistys aina aktiivinen (kaynnistys 11239 | CO/BO: DCjarrutuksen tilasana
ohjearvon suuntaan) o - - -
p1240 | Voc-saatimen tai Voc-valvonnan konfiguraatio
4 | Vauhtikdynnistys aina aktiivinen (kaynnistys (vektorisaato)
vain ohjearvon suuntaan) 0 | Estd Voc-saadin
p1201 | Bl: Vauhtikdynnistys kdytossa -signaalin I&hde 1 | Kaytd Vbc max-sdadinta
p1202 |Vauhtikdynnistyksen hakuvirta [100 % 2 r0331] 2 Kéyté Voc_max-s@&dinta (kineettinen
p1203 | Vauhtikéynnistyksen hakukerroin [%] puskurointi)
Suurempi arvo merkitsee pitempaa hakuaikaa. 3 | Kayta Vic_min- ja Voc_max-saadinta
p1206 | Tallenna hairion numero ilman automaattista r242 | Voc mac-saatimen kytkentataso [100 % & p2001]
jalleenkaynnistysta p1243 | Vbc_max-sdatimen dynaaminen kerroin [%]
p1210 |Automaattinen jalleenkaynnistystila p1245 | Voc_min-saatimen kytkentétaso (kineettinen
0 | Esta automaattinen jalleenkaynnistys puskurointi) [%]
1 | Kuittaa kaikki hairi6t ilman jalleenkaynnistysta | | r1246 | Vboc_min-sdatimen kytkentataso (kineettinen
4 | Jalleenkéynnistys verkkovirtakatkoksen puskurointi) [100 % £ p2001]
jalkeen ilman lisakaynnistysyrityksia p1247 | Voc_min-sdatimen dynaaminen kerroin (kineettinen
6 |Jalleenkaynnistys hairion jalkeen puskurointi) [%]
lisdkaynnistysyrityksilla p1249 | Vbc_max-sdatimen nopeuden kynnysarvo [rpm]
14 | Jalleenkaynnistys verkkovirtakatkoksen p1254 | Vbcmax-sadtimen automaattisen PAALLE-kyt-
jalkeen manuaalisen kuittauksen jalkeen kentatason tunnistus
16 | Jalleenkaynnistys hairion jalkeen manuaalisen 0 _[Automaattinen havaitseminen estetty
kuittauksen jalkeen 1 | Automaattinen havaitseminen kaytossa
p1255 | Vbc_min-s@dtimen ajan kynnysarvo [s]
p1256 | Vbc_max-sdatimen reagointi (kineettinen puskurointi)

0 | Puskuroi Voc alijannitteeseen asti, n<p1257
F07405
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1 | Puskuroi Voc alijannitteeseen asti, n<p1257 r1315 Jannitelisays yhteensa [100 % 2 p2001]
F07405, t>p1255 - F07406 .
p1257 | Voc_min-saatimen nopeuden kynnysarvo [rpm)] l
p1271 | Vauhtikdynnistyksen maksimitaajuus estetyssa (0071} — — = = — = — = —
suunn"a"s.sa [Hz] . _ _ p1327 (U4 | |
p1280 | Vpc-saatimen tai Voc-valvonnan konfiguraatio (U/f) p1325U3) | | [
0 Esta Vbc-sdadin : [
132 2
1| Kayta Voo_mex-saadinta #to il L :
r1282 | Voc_max-sdatimen kytkentataso (U/f) r315¢ l | | L
[100 % 2 p2001] OHz | p1322 | p1326 |
P1283 | Voc_max-saatimen dynaaminen kerroin (U/f) [%] p1320 e p1324 % p1082
p1284 | Vbc_min-sdatimen ajan kynnysarvo (U/f) [s] (1) (f3)
U/f-saité p1320 | U/f-sdadon ohjeimoitava ominaistaajuus
1 [Hz]
p1300 | Saatotavan valinta 0 p1321 | U/f-séaddn ohjelmoitava ominaistaajuus
0 | U/f-saatd, lineaarinen 1 [V]
1 | U/f-s&étd,vuovirtasaadsllia (FCC) p1322 | Ominaistaajuus 2 [Hz]
2 | U/f-s&ato, nelidllinen p1323 | Ominaisjannite 2 [V]
3 | U/f-saato, ohjelmoitava p1324 | Ominaistaajuus 3 [Hz]
4 | Ulf-saatd, ECO-saadolla p1325 | Ominaisjannite 3 [V]
5 | Uif-saéatod, tekstiilisovelluksille p1326 | Ominaistaajuus 4 [Hz]
v e p1327 inaisjanni
6 | U/f-s&éatd vuovirtasaadolla (FCC), Ominaisjénnite 4 [V]
- . p1330 | Cl: U/f-sdadon riippumaton jannitteen
tekstiilisovelluksille ohjearvo [100 % 2 p2001]
7 | Uff-s&ato, nelidllinen ja ECO p1331 | Janniterajoitus [V]
19 | U-s&ato riippumattomalla jannitteen ohjearvolla | | p1334 | U/f-s&&don jattdméan kompensointi,
20 | Nopeussaato (ilman anturia) aloitustaajuus [Hz]
p1335 | Jattaman kompensointi, skaalaus [100 % 2 r0330]
U g p1336 |Jattdman kompensoinnin raja-arvo [100 % 2 r0330]
U, - r1337 | CO: Todellinen jattaman kompensoiti [100 2 100 %]
p1338 | U/f-tilan resonanssitilan vaimennusvahvistus
pT1340 | Imax taajuussaatimen P-vahvistus
CO: I_max-saatimen taajuuslahtd
1343 | 1100 % 2 p2000]
p1349 | U/f-tilan resonanssitilan vaimennuksen
maksimitaajuus [Hz]
1351 CO: Moottorin pitojarrun kaynnistystaajuus
P [100 2 100 %]
p1352 | CI: Moottorin pitojarrun kéynnistystaaju-
—— - - uden lahde [100 2 100 %)]
p1302 | U/f-saadon konfiguraatio .
03 Moottorin pitojarru vakiolla [ Vektorisaato J
pysdytystaajuudella r1438 | CO: Nopeussaatimen nopeuden
P1310 | Jjatkuva jannitteenlisdys [100 % 2 p0305] ohjearvo [100 % 2 p2000]
p1311 | Kiihdytyksen jannittelisays [%] p1452 | Nopeuss&atimen nopeuden oloarvon
p1312 | Kaynnistyksen jannitelisays [%] pyoristysaika (SLVC) [ms]
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p1470 | Nopeussaéatimen (SLVC) vahvistus p1564 | CO: Hitausmomentin arviointilohko, kuorman
p1472 | Nopeussaatimen (SLVC) vaantdmomentin negatiivinen pyérimissuunta [Nm]
integrointiaika [ms] p1570 | CO: Vuon asetusarvo [100 2 100 %]
p1475 | Cl: Nopeussaatimen vaantdmomentin ohjearvo p15680 | Hyétysuhteen optimointi [%]
moottorin pitojarrulle [100 % £ p2003] r1598 | CO: Vuon asetusarvo yhteensa [100 2 100 %]
r1482 | CO: Nopeussaatimen | vaantdmomenttilahto p1610 | Vaantdmomentin staattinen ohjearvo (SLVC)
[100 % 2 p2003] [100 % 2 r0333]
r1493 | CO: Kokonaishitausmomentti [kgm?] p1611 | Lisavaantsmomentti (SLVC) [100 % 2 r0333]
p1496 | Kiihdytyksen esisdadon skaalaus [%] r1732 | CO: Jannitteen suora ohjearvo [100 % 2 p2001]
p1498 | Kuorman hitausmomentti [kgm?] r1733 | CO: Jannitteen nelidllinen ohjearvo
p1502 | B|: Hitausmomentin arviointilohkon jaadytys [100 % 2 p2001]
0 |Hitausmomentin 1 | Mééritetty hitausmomentti [ | p1745 | Moottorimallin virheen kynnysarvo, pyséhtymisen
arviointilohko kaytdssé jaadytetty tunnistus [%]
p1511 | CI: Lisédvaantdmomentti 1 [100 % 2 p2003] p1780 | Moottorin sopeutuksen konfiguraatio
r1516 | CO: Lisavaantémomentti ja — —
kiihdytysvaantomomentti [100 % 2 p2003] L Pulssinohjausyksikko J
p1520 CO: Vaantdémomentin yIaraja [Nm] p1800 Kytkent'ataajuuden ohjearvo [kHZ]
p1521 | CO: Vaantémomentin alaraja [Nm] r1801 CO: Kytkentataajuus [100 % 2 p2000]
p1522 | CI: Vaantdmomentin ylaraja [100 % 2 p2003] p1806 | Suodatusaikavakio, Voc-korjaus [ms]
p1523 | Cl: Vaantdbmomentin alaraja [100 % 2 p2003] p1820 | Lahddn vaihejérjestyksen muutos
p1524 | CO: Ylempi vdantdmomenttiraja / moottorin 0 | Pois | 1 | P3allA
skaalaus [100 2 100 %] - P
r1838 CO/BO: Pul h ksikon til 1
p1525 | CO: Vaantdmomentin alarajan skaalaus [100 2 100 %] LSSINONJausyxsikon asana
r1526 | CO: Vaantémomentin ylaraja ilman L Moottorin tunnistetiedot J
poikkeamaa [100 % 2 p2003] 1900 | Moottorin fiefoien funmistus PP——
oottorin tietojen tunnistus ja py6rinnan mittaus
r1527 | CO: Vaantémomentin alaraja iiman P N itojen tunNIStus Ja pyor Had
ikk 100 % 2 p2003
pol ea.maa [ : ° P ] 0 | Estetty
p1530_| Moottorin t.(.BhIOHFaJOItUS [k.W.] 1 | Moottoritietojen tunnistus pysahtyneena ja
p1531 | Regeneratiivinen tehonrajoitus [kKW] pyoriessa
r1538 CO: Vaantémomentin tehollinen ylaraja 2 | Moottoritietojen tunnistus pysahtyneena
[100 % 2 p2003] 3 | Moottoritietojen tunnistus moottorin pydriessa
r1539 | CO: Vaantdmomentin tehollinen alaraja [100 % 2 p2003] | | p1901 | Testipulssin arviointikonfiguraatio
r1547 | CO: Nopeussaatimen lahdon vaantdmomenttiraja .00 Vaiheen oikosulkutestipulssi aktiivinen
[0] | Ylaraja [100 % 2 p2003] .01 Maavian etsinnan testipulssi aktiivinen
(1] | Alaraja [100 % £ p2003] .02 | Testipulssi jokaiselle kdynnistykselle
p1552 ,CI: Vaan.tomomentln rajoll\tukse? ylaskaalaus p1909 | Moottorin tunnistetietojen ohjaussana
ilman poikkeamaa [100 2 100 %] - —— -
p1910 | Moottorin tunnistetietojen valinta
p1554 Cl: Vaantdémomentin rajoituksen alaskaalaus 1959 | Pvorinamittauk Konfi "
ilman poikkeamaa [100 2 100 %] P yorintamittauksen konfiguraatio
p1560 | Hitausmomentin arviointilohko, kiihdytysmomentti | | P1960 | Pydrintamittauksen valinta
kynnysarvo [100 % 2 r0333] 0 | Estetty
p1561 | Hitausmomentin arviointilohko, hitausmomentin . , o
ajan muutos [ms] 1 | Pyorintdmittaus (anturiton vektorisaatd, SLVC)
. . . . 3 | Nopeussaatimen optimointi
p1562 :ILtELthS);n[?r%Tmm arviointilohko, kuorman ajan (anturiton vektoris&4ts, SLVC)
p1563 | CO: Hitausmomentin arviointilohko, kuorman p1961 |Kyllastyskarakteristiikan mittausnopeus [%]
vaantdmomentin positiivinen pyérimissuunta [Nm] | | p1965 | Huimamassan mittausnopeus [100 % 2 p0310]
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p1967 Dynaaminen kerroin nopeussaadon p2030 | Kenttavaylaliitdnnan protokollan valinta
optimoinnissa [%] 0 | Ei protokollaa
p1980 | PollID-menettely 1 |uss
1 | Jannitteen pulssitus, 1. harmoninen 2 | MODBUS
4 | Jannitteen pulssitus, 2-vaihe 3 | PROFIBUS
6 | Jannitteen pulssitus, kaanteinen 2-vaihe 4 | CAN
8 Jér'lnitteen pulssitlus, 2. harmoninen, kaanteinen 12032 | Pagohjaus, ohjaussana kaytossa
10 | Vaikuttava tasavirta 00 | ON/OFF1: Kayntiin/Seis
Ohjearvot .01 | OFF2: Valitén pysaytys
.02 | OFF3: Nopea pysaytys
p2000 | Referenssinopeus [rpm] . .03 | Vaihtosuuntaajan vapautus
p2001 | Referenssijannite [V] .04 | Ramppigeneraattori paalla
p2002_| Referenssivirta [A] .05 | Ramppigeneraattori aktivoitu
p2003 | Referenssimomentti [Nm] .06 | Ohjearvo aktivoitu
r2004 Referenss@eho : 07 Hairién kuittaus
p2006 | Referenssilampdtila [°C] .08 | Rydminta eteen (bitti 0)
p2010 | Kayttdonottoliitdnnan baudinopeus .09 |Rydminta taakse (bitti 1)
p2011 | Kayttddnottoliitdnnan osoite 10 |Ohjaus PLC:sta
p2016 Cl: Comm IF USS, PZD-sanan Iahetys p2037 PROFIdrive STW1.10 = O-tila
USS tai Modbus RTU 0 | Jaadyta ohjearvot ja mydhemmat prosessin
aktiivisuussignaalit
p2020 | Kenttdvayléliitdnnan baudinopeus 1 | Jaadyta ohjearvot ja aktiivisuussignaalit
4 ]2 400 baudia 5 |4 800 baudia 2 | Ohjearvoja ei ole jaadytetty
6 19600 baudia 7_| 19200 baudia 02038 | PROFldrive STW/ZSW -liittymén tila
8 |38 400 baudia 9 |57 600 baudia 0 TSINAMICS
10 |76 800 baudia 11 | 93 750 baudia
- - 2 | VIK-NAMUR
12 {115 200 baudia 13 [ 187 500 baudia — -
YT - p2040 [ Kenttadvaylan valvonta-aika [ms]
p2021 Kenttavaylaliitdnnan osoite
p2022 Kenttavaylalitannan USS PZD -numero PROFIBUS, PROFIdrive
Kenttavaylaliitdnnan USS PKW -numero
p2023 ; PVK\i/V O"Sanat - :KW Pym—— 02042 | PROFIBUS ID -numero
0 |[SINAMICS
i ttPKV\:AIffanat — 127 | PKW muuttuja > | VIK-NAMUR
enttavaylaliitdnnan ajat [ms
p2024 vaylalitannan ajat [ms] 12043 | BO: PROFIdrive PZD -ila
[0] [Enimmaiskasittelyaika 00 | Ohiearvovirhe
[1] [Merkin viveaika ' J
. - .02 | Kenttavayla toiminnassa
[2] |Viestin keskeytysaika - —
— — p2044 PROFIdrive -hairion viive [s]
r2029 | Kenttavaylaliitdnnan virhetilastot

[0] |Virheettdmien viestien maara

[}

p2047 PROFIBUS lisavalvonta-aika [ms]

[1] [Hylattyjen viestien m&ara

[2] |[Kehysvirheiden maara

[3] |Ohitusvirheiden maara

—_

[4] |Pariteettivirheiden maara

—_

r2050 |CO: PROFIdrive PZD sanan vastaanotto
[0] [ PZD 1 [.. [m|rzDs
p2051 | CO: PROFI|drive, PZD-sanan lahetys
[0] | PZD 1 [.. |[m]|pzDs

[5] |Aloitusmerkkivirheiden maara

—_

[6] | Tarkistussummavirheiden maara

—

[7] |Pituusvirheiden maara

—
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r2053 | PROFIdrive-vianmaéaritys, PZD-sanan lahetys r2089 | CO: Binector-connector-muuntimen tilasana
[0] [ PZD 1 [.. [m|rzDs [0] [ Tilasana 1
r2054 |PROFIBUS-tila [1] | Tilasana 2
o |Off [2] | Vapaa tilasana 3
1 | Ei yhteytta (baudinopeuden haku) [3] | Vapaa tilasana 4
2 | Yhteys OK (baudinopeus 16ytyi) [4] | Vapaa tilasana 5
3 | Jaksollinen kytkenta master-laitteeseen r2090 | BO: PROFIdrive PZD1 sarjabitin vastaanotto
(tietojenvaihto) r2091 | BO: PROFIdrive PZD2 sarjabitin vastaanotto
4 | Jaksolliset tiedot OK r2092 | BO: PROFIdrive PZD3 sarjabitin vastaanotto
r2055 | PROFIBUS-vianmaéaritysstandardi r2093 | BO: PROFIdrive PZD4 sarjabitin vastaanotto
[0] | Master-laitteen vaylaosoite r2094 | BO: Connector-binector-muunnin, binector-18ht6
[1] | Master-laitteen tulon kokonaispituus, tavua r2095 | BO: Connector-binector-muunnin, binector-13ht6
12] | Master-laitteen 1ahdén kokonaispituus, tavua p2098 | Connector-binector-muunnin, kaanteinen binector-Iahtd
- - - — p2099 | Cl: Connector-binector-muunnin, signaalilahde
r2057 | PROFIBUS-osoitekytkimen vianmaaritys
2060 CO: IF1 PROFIdrive, PZD-kaksoissanan Hairiot (osa 2) ja hdlytykset
vastaanotto
0] [PzD1+2 [...  [r101| PzD 11+ 12 | | 2100 Toiminta héiristilanteessa
r2061 | CO: IF1 PROFIdrive, PZD-kaksoissanan léhetys Hairidon reagoinnin asetus
p2101 —
o1{pzp1+2  |.. [po1| PzD11+12 O [Eimitaan |1 |OFF1
r2063 I!_:'I PROFIdrive-vianmaaritys, PZD-kaksoissanan > eaFI'l:tgn 3 | OFF3: Nopea pyséytys
|18hetys pysaytys
j[Pzp1+2  |.. (10| PzD11+12 5 |SEIS2__ |6 | DCjarrutus
r2067 |IF1 PZD keskenaan kytkettyja enintdan p2103 |BI: 1. Hairion kuittaus
[0] | Vastaanotto p2104 |BI: 2. Hairidn kuittaus
[1] | Lahetys p2106 |[BI: Ulkoinen hairi6 1
p2072 | Vaste, arvon vastaanotto PZD-vian jélkeen r2110 | Halytyksen numero
00 |liman ehtoja avoin pito- | 1 =jé&dytd arvo | [P2111 |Halytyslaskur
jarru (p0855) 0 = nolla-arvo p2112 |BI: Ulkoinen halytys 1
12074 PROFIdrive-vianmaaritys, PZD-vaylaosoitteen 2122 H?Iytyskoodl -
vastaanotto r2123 | Halytyksen vastaanottoaika [ms]
[0] | PZD 1 | | [7] | PZD 8 r2124 | Halytyksen arvo
r2075 | PROFIdrive-vianmaaritys, PZD-poikkeaman r2125 [Halytysaika poistettu [ms]
viestin vastaanotto p2126 |Ha&iribn numeron asetus kuittaustilaa varten
[0] [ PzD 1 [.. |m]|pzDs p2127 |Madrittaa kuittaustilan
12076 | PROFIdrive-vianmaaritys, PZD-poikkeaman p2128 | Hairi6-/halytyskoodin valinta liipaisua varten
viestin lahetys r2129 | CO/BO: Liipaisusana hairioita ja halytyksia varten
[0] | PZD 1 [.. Jim[rzDs 12130 | Hairion vastaanottoaika, paivat
r2077 | PROFIBUS-vianmaaritys, vertaistiedonsiirron r2131 | CO: Todellinen hairiokoodi
osoitteet r2132 [ CO: Todellinen halytyskoodi
p2079 | PROFIdrive PZD -viestin valintaa laajennettu r2133 | Hairién arvo liukulukuja varten
Katso p0922 r2134 | Halytyksen arvo liukulukuja varten
p2080 | BI: Binector-Connector-muunnin, tilasana 1 r2135 | CO/BO: Tilasana, hairiét/halytykset 2
Yksittaiset bitit yhdistetddn muodostamaan tilasana 1. | | r2136 | Hairidn poistoaika, paivat
p2088 | Binector-Connector-muuntimen tilasanan invertointi
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r2138 | CO/BO: Ohjaussana, hairidt/halytykset p2230 | Teknologiasaatimen moottoripotentiometrin
r2139 | CO/BO: Tilasana, hairidt/halytykset 1 konfiguraatio
p2141 | Nopeuden kynnysarvo 1 [rpm] 00 | Tallennus aktiivinen
p2153 | Todellisen nopeusarvon suodatusaikavakio [ms] 02| Peruspyoristys aktiivinen
p2156 | Kytkentaviiveen vertailuarvo saavutettu [ms] .03 | Pysyvaismuistin tietojen tallennus aktiivinen,
r2169 | CO: Nopeus, todellisen arvon pydristetyt signaalit [rpm] p2230.9 =1 — —
02170 | Virran kynnysarvo [A] .-?_4k Rlarr-1pp'|.g.;.(:,-neraattor|t?|n-a alktu,:./lnent |
p2171 | Virran kynnysarvon saavutuksen viiveaika [ms] r2231 oﬁjer:'\?frfjizs imen mootionpotentiometrin
2174 i
P Moment!n kynnysarvo 1 [Nm] p2235 | BIl: Teknologias&atimen moottoripotentiometrin
p2194 | Momentin kynnysarvo 2 [%] ohjearvo ylés
p2195 | Vaantomomentin kayton kytkentaviive [ms] p2236 | BI: Teknologias&atimen moottoripotentiometrin
r2197 | CO/BO: Tilasana, valvontatoiminnot 1 ohjearvo alas
r2198 | CO/BO: Tilasana, valvonta 2 p2237 | Teknologiasaatimen moottoripotentiometrin
r2199 [ CO/BO: Tilasana, valvonta 3 enimmaisarvo [%]
p2238 | Teknologiasaatimen moottoripotentiometrin
[ Teknologiasaadin J minimiarvo [%]
p2200 |BI: Teknologiasaatimen kayttddnotto p2240 'Il'grli%c:cr)\?ci)a[i/é]étimen moottoripotentiometrin
(o]
p2201 | CO: Teknologias&atimen kiinted arvo 1 [100 2 100 %] o . . .
—— — 12245 CO: Teknologiasaatimen moottoripotentiometrin
p2202 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 2 [100 2 100 %)] asetusarvo ohjearvo ennen RFG:ta [100 2 100 %]
p2203 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 3 [100 £ 100 %) 02247 | Teknologiasaatimen moottoripotentiometrin
p2204 | CO: Teknologiasaatimen kiintea arvo 4 [100 2 100 %] kiihdytysaika [s]
p2205 | CO: Teknologiasaatimen kiinte& arvo 5 [100 2 100 %] | | h2048 | Teknologiaséatimen moottoripotentiometrin
p2206 | CO: Teknologiasadtimen kiinted arvo 6 [100 2 100 %] hidastusaika [s]
p2207 | CO: Teknologiasaatimen kiintea arvo 7 [100 2 100 %] | | P2250 | CO: Teknologiasaatimen moottoripotentiometrin
—— — ohjearvo RFG:n jalkeen [100 2 100 %]
p2208 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 8 [100 2 100 %) anes .
— — p2251 | Teknologiasaatimen tila
p2209 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 9 [100 2 100 %] T T
0 | Teknologiasaadin nopeuden paaohjearvona
p2210 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 10 [100 2 100 %] i P PR
211 1 | Teknologiasaadin nopeuden lisdohjearvona
; oy . N o
p CO: Teknologiasaatimen kiintea arvo 11 [100 2 100 %] p2253 | CI: Teknologiasaatimen ohjearvo 1 [100 2 100 %]
p2212 | CO: Teknologias&atimen kiinted arvo 12 [100 2 100 %) — :
— — p2254 | Cl: Teknologiasaatimen ohjearvo 2 [100 £ 100 %]
p2213 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 13 [100 2 100 %] — ,
——— —— p2255 | Teknologiasaatimen ohjearvon 1 skaalaus
p2214 | CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo 14 [100 2 100 %] [100 2 100 %]
p2215 | CO: Teknologiasaatimen kiinteé arvo 15[100 2 100 %] | | p2256 | Teknologias&datimen ohjearvon 2 skaalaus
an . - = [100 2 100 %]
p2216 | Teknologiasaatimen kiintedn arvon valintamenetelma
0 | Kiintedn arvon valinta, suora p2257 | Teknologiasaatimen kiihdytysaika [s]
1 | Kiintean arvon valinta, binaari p2258 | Teknologiasaatimen hidastusaika [s]
p2220 | BI: Teknologiasaatimen kiintean arvon valintabitti 0 | | 2260 | CO: Teknologiasaatimen ohjearvo ramppitoiminnon
p2221 | Bl: Teknologias&atimen kiintean arvon valintabitti 1 generaattorin jalkeen [100 2 100 %]
p2222 | Bl: Teknologiasdatimen kiintedn arvon valintabitti 2 p2261 lﬁgggtlggﬁzgs:mg ?Si)hjearvon
p2223 | Bl: Teknologiasaatimen kiintedn arvon valintabitti 3 p2263 | Teknologiasaatimen tyyppi 0
r2224 CO: Teknologiasaatimen kiinted arvo aktiivinen 0 | D-komponentti todellisen oloarvon signaalissa
[100 2 100 %] 1 | D-komponentti hairidsignaalissa '
r2225 | CO/BO: Teknologiasdatimen kiintedn arvon p2264 | CI: Teknologiasastimen oloarvo [100 2 100 %]
valinnan tilasana
— - p2265 | Teknologiasaatimen oloarvon
r2229 | Teknologiasaatimen nykyinen numero suodatusaikavakio [s]
r2266 | CO: Teknologiasaatimen oloarvo

suodatuksen jéalkeen [100 2 100 %]
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p2267 | Teknologiasaatimen ylarajan oloarvo p2900 |CO: Kiinted arvo 1 [100 2 100 %]
[100 2 100 %] p2901 | CO: Kiinted arvo 2 [100 2 100 %]
p2268 | Teknologiasaatimen alarajan oloarvo r2902 | CO: Kiinteat arvot [100 2 100 %]
A 0,
(100 2 100 %] 02930 | CO: Kiintea arvo M [Nm]
Teknologiasaati I kaal 9
p2269 eknologiasadtimen oloarvon skaalaus [%] r2969 | Moottorimallin vuon nayttod
p2270 | Teknologiasaatimen oloarvon toiminnon valinta
0 | Eitoimintoa | 1 |«/x L Sanomat J
2 x | 3 | x° r3113 | CO/BO: NAMUR-viestin bittipalkki
p2271 | Teknologiasa&timen oloarvon kaanteisarvo p3117 | Vaihda turvasanoman tyyppi
(anturin tyyppi) 0 Turvasanomia ei uudelleenparametrisoida
0 | Eikaantoa —
! . . 1 Turvasanomat uudelleenparametrisoidaan
1 Teknologiasaatimen oloarvon K tivik
signaalin kdanteisarvo r3120 omponenttivika
r2272 | CO: Teknologiasaatimen oloarvo, skaalattu 0 | Eitehtavad . ! Ohjausyksikkd
[100 2 100 %] 2 | Tehomoduuli 3 | Moottori
r2273 | CO: Teknologiasaatimen virhe [100 2 100 %) r3121 Kompc.onenttlh?l}/tys
5074 | Teknologiasaétimen 0 | Eitehtavaa 1 | Ohjausyksikkd
P derivointiaikavakio [s] 2 | Tehomoduuli 3 | Moottori
p2280 | Teknologias&atimen vahvistus (P-osa) r3122 | Vianmaaritysmaaritteen vika
p2285 | Teknologiasaatimen integrointiaika (I-osa) r3123 | Vianmaaritysmaaritteen halytys
p2286 | BI: Esta teknologiasaatimen integrointilohko p3233 | Vaantdmomentin todellisen arvon suodatusaikavakio [ms]
p2289 | Cl: Teknologiasaatimen esiohjaussignaali
[100 2 100 %] Moottorin ominaisuudet
p2291 | CO: Teknologiasaatimen enimmaisraja p3320 | Pumppu-/puhallinkaytté P = f(n), Y-koordinaatti:
[100 2 100 %] P virtaus 1 %, piste 1
p2292 | CO: Teknologias&étimen vahimmaisraja [100 2 100 %] | | p3321 | Pumppu-/puhallinkayttd P = f(n), X-koordinaatti:
p2293 | Teknologiasaatimen kiihdytys-/hidastusaika [s] n virtaus 1 %, piste 1
r2294 | CO: Teknologiasaatimen lhtésignaali [100 2 100 %] | | P3322 | P = f(n), Y-koordinaatti: P virtaus 2 %, piste 2
p2295 | CO: Teknologiasaatimen lshdén skaalaus [100 2 100 %] | | P3323 | P =f(n), X-koordinaatti: n virtaus 2 %, piste 2
p2296 | CI: Teknologiasaatimen lahdon skaalaus [100 2 100 %] | | P3324 | P = f(n), Y-koordinaatti: P virtaus 3 %, piste 3
p2297 | Cl: Teknologiasaatimen enimmaisrajan p3325 | P = f(n), X-koordinaatti: n virtaus 3 %, piste 3
signaalildhde [100 2 100 %] p3326 | P = f(n), Y-koordinaatti: P virtaus 4 %, piste 4
p2298 | Cl: Teknologiasaatimen vahimmaisrajan p3327 | P = f(n), X-koordinaatti: n virtaus 4 %, piste 4
. - . o
255 signaalildhde [100 2 100 %] _ __1 [P3328 | P = f(n), Y-koordinaatti: P virtaus 5 %, piste 5
p ClI: Teknologiasaatimen rajan poikkeama [100 2 100 %] 03329 | P = f(n), X-koordinaatti: n virtaus 5 %, piste 5
p2302 | Teknologiasaatimen lahtdsignaalin alkuarvo [%] : —— :
p2306 | Teknologiasaatimen vikasignaalin k&anto L Kaksi-/kolmijohtiminen ohjaus J
0 | Eikaantoa p3330 | BI: 2-3 johtimen ohjaus 1
1 | Teknologiasaatimen hairiésignaalin kaanto p3331 | Bl: 2-3 johtimen ohjaus 2
r2344 | CO: Teknologiasaatimen viimeisin nopeuden p3332 | Bl: 2-3 johtimen ohjaus 3
ohjearvo (pydristetty) [100 2 100 %] r3333 | CO/BO: 2-3 johtimen l&hto
p2345 | Teknologiasdatimen hairidén reagointi .00 |2-3 johdinta KAYNTIIN eteen
0 | Toiminto estetty .01 | 2-3 johdinta suunnanvaihto
1 | Hairién yhteydessé: vaihto arvoon r2344 02 |2-3iohdinta KAYNTIIN taakse
(tai p2302) : 1ond aaee
2 |Hairién yhteydessa: vainto arvoon p2215 .03 | 2-3 johdinta suunnanvaihto/k&anteisarvo
r2349 | CO/BO: Teknologiasaatimen tilasana
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.06 | 1 =vianmaéarityksen jaljitys- ja
mittaustoiminnot aktiivisina
p3856 | Yhdistelmajarrutusvirta [100 2 100 %)] p7761 | Kirjoitussuojaus

r3859 | CO/BO: yhdistelmajarrutuksen tilasana 0 | Poista kirjoitussuojaus kaytdsta

1 | Ota kirjoitussuojaus kayttéon

Yhdistelmajarrutus

Hallintaparametrit

p7762 Kirjoitusoikeudet ohjaukseen muun valmistajan
p3900 [Nopea kayttéonotto valmis multi-master-vaylajarjestelmalla
r3925 |Tunnistuksen loppunayttd 0 Vapaa kirjoitusoikeus parametrista p7761

p3950 |Huoltoparametrit rn.ppumatta — - —
03981 | nairidt, kuittaa ohjausobjekt 1 | Ei vapaata kirjoitusoikeutta (p7761 aktiivinen)

03985 | pasohjaustavan valinta p7763 | Salasanasuojauksen OEM-poikkeusluettelo,

——— - parametrien lukumaara
r3996 [parametrin kirjoitukseneston tila

- - . p7764 | Salasanasuojauksen OEM-poikkeusluettelo
r5398 |moottorin ldmpdtilamallin 3 halytyksen kynnysarvo [°C] p7765 | Salasanasuojaus, muistikortin kopiointisuojaus

r5399 | moottorin lampétilamallin 3 vian kynnysarvo [°C] 0 | Poista muistikortin kopiointisuojaus kaytosta
15600 Pe hibernaatiotunnus 1 | Ota muistikortin kopiointisuojaus kayttéon
0: \F{L\IR;\I'G_KOIS 2 | Hibernaatio 2 p7766 Salasanasuo!auksen sala.sanan syottd
p7767 | Salasanasuojauksen uusi salasana
255: | Valmis p7768 | Salasanasuojauksen salasanan vahvistus
p5602 | Pe hibernaation keskeytysaika, minimiarvo [s] p7769 | Salasanasuojaus, muistikortin ohjearvon sarjanumero
[0] |Varattu | (1] | Tila 2 p7775 [ NVRAM-datan toimi
p5606 | Pe hibernaation kesto, enimmaéisarvo [ms] r7843 | Muistikortin sarjanumero
[0] [varattu [117 [Tila 2 18570 | Ohiauksen makro-objek

Taajuusmuuttajaan tallennettujen
makrotiedostojen naytto.

Esto Kayttd menee OFF1 Katso myés p0015.
00 PROFlenergy 01 tilaan yoop

Siirtyminen hibernaatioon PROFIdrive-
tilasta 4 mahdollinen

p5611 | Pe energiansaastbominaisuudet, yleiset

CANopen

.02

AR — — . r8600 | CAN-laitteen tyyppi
p5612 FI;’Svczl?seétg|ansaastoommalsuudet, kayttotilasta riip- 18601 | CAN-virherekisteri
[0] |Varattu (1] [Tila 2 p8602 | CAN SYNC -objekti .
15613 | CO/BO: Pe energiansadsto kaytossa / ei kaytossa | |2ocos | CAN COB-ID -hataviesti [heksakoodi]

00 |Pekaytsssa | .01 | Pe ei kaytossa p8604 1 CAN-noodin suojaus

— — - — p8606 | CAN tuottajan Heartbeat-aika [ms]

p5614 | Bl: Aseta Pe Paalle kytkenta .e?tetty -IS|gnaaI|Iahde 18607 | CAN-tunnusobjekti
r7758 | Salasanasuojaus, ohjausyksikdn sarjanumero 8608 | CAN tyhjenna véyld pois paalta —virhe
r7759 | Salasanasuojaus, ohjausyksikon viitesarjanumero p8609 | CAN virhekayttaytyminen
p7760 | Kirjoitussuojauksen/salasanasuojauksen tila 18610 | CAN ensimmaisen palvelimen SDO
00 |1 =Kirjoitussuojaus kaytossa 08611 | CAN esimaaritetty virhekenttd [heksakoodi]
.01 1 = Salasanasuojaus kaytossa p8620 | CAN-noodin tunnus
.02 | 1 =Salasanasuojaus valiaikaisesti poistettu | g1 [ CAN-noodin tunnus voimassa

- kaytosta - — p8622 | CAN-bittinopeus [kBit/s]
.03 |1= S;)I,?;;;asuqausta ei voi poistaa o T1000 1 T800 > 500
.04 | 1 = Muistikortin kopiointisuojaus kayttssa 3 1250 4 {125 S 50
.05 | 1 = Peruskopiointisuojaus kaytossa 6 [20 7 [10
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p8623 | CAN bitin ajoituksen valinta [hex] 2: | Vapaa PDO-kartoitus
p8630 [ CAN virtuaaliset objektit rg745 | CO: CAN vapaa PZD-objektien vastaanotto,
p8641 CAN yhteyden katkaisuvalinnan koodi 16-bittinen

0 |Eivastausta 1 | OFF1 p8746 | Cl: CAN vapaa PZD-objektien lahetys, 16-bittinen

2 Syl;l;%/:t%allton 3 | OFF3: Nopea pyséytys 18747 ggb i,[Ctgﬁr;l(\alnvapaa PZD-objektien vastaanotto,
r8680 | CAN laitteiston diagnostiikka p8748 | Cl: CAN vapaa PZD-objektien lahetys, 32-bittinen
p8684 | CAN NMT -tila jalleenkaynnistyksen jalkeen r8750 | CAN Kkartoitettujen objektien vastaanotto, 16-bittinen
p8685 [ CAN NMT -tila r8751 | CAN kartoitettujen objektien vastaanotto, 16-bittinen
p8699 | CAN RPDO-valvonta-aika [ms] r8760 | CAN Kkartoitettujen objektien vastaanotto, 32-bittinen
p8700 | CAN PDO 1 -vastaanotto [heksakoodi] r8761 | CAN Kartoitettujen objektien lahetys, 32-bittinen
p8701 | CAN PDO 2 -vastaanotto [heksakoodi] r8762 | CO: CAN-toimintatilan nayttd
p8702 | CAN PDO 3 -vastaanotto [heksakoodi] r8784 | CO: CAN-tilasana
p8703 | CAN PDO 4 -vastaanotto [heksakoodi] p8785 | Bl: CAN-tilasanan bitti 8
p8704 | CAN PDO 5 -vastaanotto [heksakoodi] p8786 | Bl: CAN-tilasanan bitti 14
p8705 | CAN PDO 6 -vastaanotto [heksakoodi] p8787 | Bl: CAN-tilasanan bitti 15
p8706 | CAN PDO 7 -vastaanotto [heksakoodi] p8790 | CAN-ohjaussana — automaattinen yhteys
p8707 | CAN PDO 8 -vastaanotto [heksakoodi] p8791 | CAN pitovalinnan koodi
p8710 [ CAN RPDO 1 -kartoituksen vastaanotto [neksakoodi]| | 8792 | CO: CAN-nopeustilan 116 ohjearvo
p8711 [ CAN RPDO 2 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi]| | r8795 | CAN-ohjaussana
p8712 | CAN RPDO 3 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi]| | r8796 [ CO: CAN-profiilin nopeustilan 132 ohjearvot
p8713 | CAN RPDO 4 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi]| | r8797 | CAN tavoitemomentti
p8714 | CAN RPDO 5 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi]| | p8798 | CAN nopeuden muuntokerroin
p8715 | CAN RPDO 6 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi] [0] | Laskurit [117 | Nimittaja
p8716 | CAN RPDO 7 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi]
p8717 | CAN RPDO 8 -kartoituksen vastaanotto [heksakoodi] UL LBl e )
p8720 [CAN PDO 1 -lahetys [heksakoodi] p8805 | Tunnistaminen ja ylldpito 4, konfiguraatio
p8721 | CAN PDO 2 -ldhetys [heksakoodi] 0: | Vakioarvo, 1&M 4 (p8809)
p8722 | CAN PDO 3 -lahetys [heksakoodi] 1: | Kayttsjan arvo, 18M 4 (p8809)
p8723 [ CAN PDO 4 —I?hetys [heksakood!] 58806 | Tunnistaminen ja yllapito 1
p8724 [ CAN PDO 5 -I?hetys [heksakood!] 0..31] Laitostunnus (PID)
p8725 | CAN PDO 6 -lahetys [heksakoodi] —
08726 | CAN PDO 7 -lahetys [heksakoodi] [32..53] | Sijaintitunus (LID)
p8727 [ CAN PDO 8 -lahetys [heksakoodi] p8807 | Tunnistaminen ja yllapito 2
p8730 [ CAN TPDO 1 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] [0...15] |VVVV-KK-PP tt.mm
p8731 | CAN TPDO 2 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] p8808 | Tunnistaminen ja yllapito 3
p8732 | CAN TPDO 3 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] [0..53] |Lisatiedot ja huomautukset (ASCII)
p8733 | CAN TPDO 4 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] p8809 [ Tunnistaminen ja yllapito 4 (allekirjoitus)
p8734 | CAN TPDO 5 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] PROFIdrive
p8735 | CAN TPDO 6 -kartoituksen lahetys [heksakoodi]
p8736 | CAN TPDO 7 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] rd859 [ PROFINET-tunnistetiedot
p8737 | CAN TPDO 8 -kartoituksen lahetys [heksakoodi] r8909 [ PN-laitetunnus
p8744 | CAN PDO-kartoituksen konfiguraatio p8920 | PN Aseman nimi

1: | Esimaaritetty yhteysjoukko p8921 | PN Aseman IP-osoite

p8922 | PN Aseman oletusyhdyskaytava
p8923 | PN Aseman aliverkon peite
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p8924 [ PN DHCP -tila r9485 | BICO-liitdnnat, signaalildhteen numeron haku
p8925 | PN-liittymien konfiguraatio 19486 BICO-liitdnnat, signaalilahteen ensimmaisen
0: | Ei toimintoa osoittimen haku
1:_| Aktivoi konfiguraatio Turvallisuus - integroitu
2: | Aktivoi konfiguraatio ja tallenna
3: | Poista konfiguraatio p9601 | Sl kaytdssa, yksikdn integroidut toiminnot
8929 | PN-kauko-ohjaimen numero (prosessori 1)
P J — - p9610 | SI PROFIsafe -osoite (prosessori 1)
0: | Automaatio tai turvallisuus - — -
T 1A — " p9650 | Sl F-Dl-vaihto, toleranssiaika (prosessori 1) [ms]
: ”_f°_maat'° ja t““""‘_ suus p9651 | SI STO-viiveaika (prosessori 1) [ms]
ré930 |PN akt!!v!sen aseman imi__ p9659 | Sl pakotetun tarkastustoimenpiteen ajastin [h]
ré931 | PN aktiivisen aseman IP-osoite p9660 | SI pakotetun tarkastustoimenpiteen jaljelld oleva
r8932 | PN aktiivisen aseman oletusyhdyskaytava aika [h]
r8933 | PN aktiivisen aseman aliverkon peite r9670 | S| moduulin tunniste, ohjausyksikkd
r8934 | PN DHCP -tila aktiivinen r9672 | S| moduulin tunniste, tehoyksikk®
r8935 | PN aseman MAC-osoite p9700 | Sl kopioi toiminto
r8939 | PN DAP ID p9701 | Kuittaa Sl-tietojen muutos
r8960 | PN alipaikan maaritys p9761 | Sl salasanan sy6ttd [heksakoodi]
r8961 | PN IP-osoite, kauko-ohjain 1 p9762 | Sl uusi salasana [heksakoodi]
r8962 | PN IP-osoite, kauko-ohjain 2 p9763 | Sl salasanan kuittaus [heksakoodi]
p8980 | Ethernet/IP-profiili r9768 | S| PROFIsafe -ohjaussanat vastaanotettu
o: [ siNnamics  [1: [obvaaciDe (prosessori 1)
08081 | EthernetIP ODVA STOP -tila [0]) PZD 1 - |71 |PZD8
] | oFF2: valiten r9769 |S! PROFIsafe -ohjaussanat lahetetty
0: [ OFF1 1: pysaytys (prosessori 1)
p8982 | Ethernet/IP ODVA -nopeus (p8982) tai [0] [PZD 1 [.. [ [pzD8
p8983 vaantémomentti (p8983) skaalaus p9770 [ Sl-versio, yksikon integroidut turvatoiminnot
123: | 32 124: |16 (prosessori 1)
125: |8 126: |4 r9771 Sl yleiset toiminnot (prosessori 1)
127: | 2 128: |1 r9772 | CO/BO: Sl-tila (prosessori 1)
129: 10,5 130: 0,25 r9773 | CO/BO: Sl-tila (prosessori 1 + 2)
131: | 0,125 132: 10,0625 ro776 | Sl-diagnostiikka
133: |0.03128 1 = turvaparametreja muutettu,
e 00| JANNITTEEN POIS/PAALLE
p8991 USB-muistin kaytto KYTKENTA vaaditaan
Parametrien yhdenmukaisuus ja tallennus .01 1 = turvatoiminnot kaytossa
.02 |1 =turvakomponentteja vaihdettu,
p9400 | Poista muistikortti turvallisesti tallennus tarpeen
0 Muistikorttia ei ole asetettu r9780 | Sl valvonnan kellojakso (prosessori 1) [ms]
1 Muistikortti on asetettu ro781 S| muutosten tarkastuksen tarkistussumma
2 Pyyda muistikortin turvallista poistoa (prosessori 1)
3 Turvallinen poisto mahdollinen ro9782 S| muutosten tarkastuksen aikaleima
100 | T lli isto ei istu kayto ksi (prosessori 1) [h]
10T Po .ur\I:a |r.1en p0|||§ ° e! o:mls U X8y7on VUIOKS r9794 Sl ristiinvertailuluettelo (prosessori 1)
r9401 Poista muistikortti turvallisesti -tila 19795 | Sl-diagnostiikka, STOP F (prosessori 1)
r9463 Maarita sallittu makro - - -
— — r9798 Sl-parametrien senhetkinen tarkistussumma
p9484 BICO-liitdnnat, signaalildhteen haku (prosessori 1)
r9798 Sl-parametrien referenssitarkistussumma

(prosessori 1)
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Diagnostiikka (sisdinen)

r9976 | Jarjestelman kaytto [%]

[1] | Laskenta-ajan kayttd

[5] | Suurin bruttokayttd
p60022 | PROFIsafe-viestin valinta
r61000 [ PROFINET - aseman nimi
r61001 | PROFINET - aseman IP-osoite

p9801 | Sl kaytdssa, yksikon integroidut toiminnot
(prosessori 2)

p9810 | S| PROFIsafe -osoite (prosessori 2)

p9850 | SI F-Dl-vaihto, toleranssiaika (prosessori 2)

p9851 | Sl STO-viiveaika (prosessori 2) [us]

r9871 | Sl yleiset toiminnot (prosessori 2)

r9872 | CO/BO: Sl-tila (tehoyksikkd)

19898 Sl-parametrien senhetkinen tarkistussumma
(prosessori 2)

p9899 | Sl-parametrien referenssitarkistussumma
(prosessori 2)
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Vikojen korjaaminen

5.1

Halytys- ja hairioluettelo

Axxxxx Halytys
Fyyyyy: Hairid

Taulukko 5-1 Turvatoimintojen tarkeimmat halytykset ja hairiot

Numero | Syy Korjaava toimenpide
F01600 [ STOP A liipaistu Kytke STO-toiminto paalle/pois
F01650 | Hyvaksymistesti vaaditaan Tee hyvaksymistesti ja luo testisertifikaatti.
Kytke ohjausyksikdn apujannite pois ja sitten takaisin paalle.
Fo1659 | Parametrin kirjoitustehtava Syy: taajuusmuuttaja tulee palauttaa tehdasasetuksiin. Turvatoimintoja ei
hylatty kuitenkaan voi palauttaa, koska ne ovat kéytossa.
Korjaa kayttépaneelilla:
p0010 = 30 Parametrin palautus
p9761 = ... Anna turvatoimintojen salasana.
0970 = 5 Aktivoi turvaparametrien palautus tehdasasetusarvoihin.
Taajuusmuuttaja asettaa arvoksi P0970=0, kun parametrien
palautus on suoritettu.
Palauta sitten taajuusmuuttajan tehdasasetukset.
A01666 | Jatkuva paalla-signaali F-DI F-DI loogiseen 0-signaaliin.
turvatulon kuittauskaskyna
A01698 | Kayttddnottotila kaytdssa Tama viesti poistuu turvatoimintojen kayttéénoton jalkeen.
turvatoiminnoille
A01699 | Pysaytystoimintojen testaus Kun STO-toiminto kytketédan paalle/pois seuraavan kerran, tdma viesti
vaaditaan poistuu ja valvonta-aika nollautuu.
F30600 [ STOP A liipaistu Kytke STO-toiminto paalle/pois

Taulukko 5-2 Tarkeimmat halytykset ja hairiot

Numero | Syy Korjaava toimenpide
F01018 [ Jannitteiden kytkeytyminen kes- | 1. Katkaise taajuusmuuttajan jannitesyotto ja kytke se uudelleen paalle.
keytynyt useammin kuin kerran | 5 T3man hairion jalkeen taajuusmuuttaja kaynnistyy tehdasasetuksiin.
3. Tee taajuusmuuttajan kayttédnotto uudelleen.
A01028 [ Konfiguraatiovirhe Selitys: muistikortin parametrisointi on tehty eri tyyppiselld moduulilla
(tilausnumero, MLFB)
Tarkista moduulin parametrit ja tee kayttdonotto tarvittaessa uudelleen.
F01033 | Yksikon vaihto: parametrin Aseta referenssiparametrin arvoksi jokin muu arvo kuin 0,0 (p0304, p0305,
ohjearvo virheellinen p0310, p0596, p2000, p2001, p2002, p2003, r2004).
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Numero | Syy Korjaava toimenpide
F01034 Yksikén vaihto: parametriarvoien Valitse referenssiparametrin arvo siten, etta liittyvat parametrit voidaan
laskenta e éoﬁr?istui referen sf laskea yksikkdkohtaisen merkintatavan mukaisesti (p0304, p0305, p0310,
. 'a ep p0596, p2000, p2001, p2002, p2003, r2004).
siarvojen muutoksen jalkeen
FO01122 | Taajuus anturin tulossa liian Alenna pulssien taajuutta anturin tulossa.
korkea
A01590 Moottorin huoltovali umpeutunut Tee huolto.
A01900 |PROFIBUS: Konfiguraation viesti| Selitys: PROFIBUS-master-laite yrittdd muodostaa yhteytta virheellisella
viallinen konfiguraation viestilla.
Tarkista vaylakonfiguraatio master- ja slave-puolella.
A01910 Kenttévaylan SS-ohjearvon
F01910 aikakatkaisu Halytys laukeaa, kun p2040 * 0 ms ja yksi seuraavista ehdoista toteutuu:
Vaylayhteys keskeytyy
o MODBUS-master-laitteessa ei ole virtaa
o Tiedonsiirtovirhe (CRC, pariteettibitti, logiikkavirhe)
Liian pieni arvo kenttavaylan valvonta-ajaksi (p2040)
A01920 | PROFIBUS: Syklinen kytkenta | Selitys: syklinen kytkentd PROFIBUS-master-laitteeseen keskeytyy.
katkennut Muodosta PROFIBUS-yhteys ja aktivoi PROFIBUS-master-laite sykliseen
toimintaan.
F03505 | Analogiatulo, johdinvaurio Tarkista yhteys signaalilahteeseen keskeytysten varalta.
Tarkista signaalin taso.
Analogiatulon mitattu virta voidaan lukea parametrissa r0752.
A03520 | Lampédtila-anturin hairid Tarkista, onko anturi kytketty oikein.
A05000 | Tehoyksikdn ylilampdétila Tarkasta seuraavat seikat:
A05001 - Onko ymparistdn l[dmpétila annettujen raja-arvojen sisalla?
A05002 - Onko kuormitustilanteet ja kayttdjakso maaritetty asianmukaisesti?
A05004 - Onko jaahdytys vikaantunut?
A05006
F06310 | Virheellinen syéttdjannitteen Tarkista sy6ttdjannitteen parametrisointi ja muuta tarvittaessa (p0210).
(p0210) parametrisointi Tarkista verkkojannite.
FO07011 | Moottorin ylilampétila Vahenna moottorin kuormitusta.
Tarkista ympariston lampdtila.
Tarkasta anturin johdotus ja liitannat.
A07012 . AT Tarkista moottorin kuormitus ja vahenna sita tarvittaessa.
12t moottorimoduulin ylilampétila
Tarkista moottorin ympariston lampétila.
Tarkista moottorin terminen aikavakio p0611.
Tarkista ylilampétila-hairién kynnysarvo p0605.
A07015 r’iﬂéﬁy?tt;f;”” lampétila-anturin Tarkista, onko anturi kytketty oikein.
Tarkista parametrin maaritys (p0601).
F07016 | Moottorin Iampétila-anturin vika | Varmista, ettd anturi on kytketty oikein.
Tarkista parametrisointi (p0601).
FO07086 | Yksikon vaihto: parametrirajan Tarkista kaytossa olevat parametriarvot ja korjaa tarvittaessa.
FO7088 |rike
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Vikojen korjaaminen

5.1 Hélytys- ja héiridluettelo

Numero

Syy

Korjaava toimenpide

F07320

Automaattinen jalleenkaynnistys
keskeytetty

Lisaa jalleenkaynnistysyritysten lukumaaraa (p1211). Nykyinen maara nakyy

arvossa r1214.

Lisda odotusaikaa, p1212, ja/tai valvonta-aikaa, p1213.
Varmista ettd kaynnistys-kasky on paalla (P0840).

Lisaa tehoyksikdn valvonta-aikaa tai katkaise virta (p0857).

Vahenna odotusaikaa hairidlaskurin p1213[1] nollaamiseksi, niin aikavalilla

tallentuu vahemman hairioita.

A07321

Automaattinen jalleenkaynnistys
aktiivinen

Selitys: automaattinen jalleenkaynnistys (AR) on aktiivinen. Jannitteen

palautuessa ja/tai hairididen korjauksen jéalkeen taajuusmuuttaja kytkeytyy

automaattisesti takaisin paalle.

F07330

Mittauksen hakuvirta liian pieni

Lisda hakuvirtaa (P1202), tarkista moottorin kytkenta.

A07400

Vbc_max-sdadin aktiivinen

Jos saatimen ei pida tehda mitaan:
Pidenné hidastusaikoja.

o Poista Vbc_max-sdadin kaytosta (p1240 = 0 vektorisaatd, p1280 =0
U/f-saato).

A07409

U/f saato, virranrajoitus aktiivinen

Halytys poistuu automaattisesti jollakin seuraavista toimenpiteista:
e Suurenna virtarajaa (p0640).
e Vahenna kuormitusta.

o Pidenna ramppigeneraattorin kiihdytysaikaa.

F07426

Teknologiasaatimen oloarvoa
rajoitettu

o Mukauta rajat signaalin tasoon (p2267, p2268).

Tarkista oloarvon skaalaus (p2264).

F07801

Moottorin ylivirta

Tarkista virtarajat (p0640).
U/f-saato: tarkista virranrajoitus (p1340...p1346).

Pidenna ramppigeneraattorin kiihdytysaikaa (p1120) tai vahenna kuormaa.

Tarkista moottorikaapelit ja moottori oikosulun ja maavuodon varalta.
Tarkista moottorista tahti-kolmio-kytkenta ja kilpitietojen parametrisointi.
Tarkista tehoyksikké/moottori-yhdistelma.

Valitse vauhtikaynnistys (p1200), jos kytketaan pyorivdan moottoriin.

A07805

Ohjaus: Tehoyksikdn ylikuorma 12t

e Vahenna jatkuvaa kuormitusta.
e S&ada kuormitusjakso.
o Tarkista moottorin ja tehoyksikén nimellisvirtojen maaritys.

FO7807

Oikosulku havaittu

Tarkista taajuusmuuttajan kytkennasta moottoriin mahdollinen
vaihe-vaihe-oikosulku.
o Tarkista, etteivat verkko- ja moottorikaapelit ole vaihtuneet keskenaan.

A07850

Ulkoinen halytys 1

Ulkoisen hélytyksen 1 -signaali on aktivoitu.
Parametri p2112 maarittaa ulkoisen halytyksen signaalildhteen.
Korjaustoimi: korjaa halytyksen syy.

F07860

Ulkoinen hairi6 1

Poista tdman hairioén ulkoiset syyt.

F07900

Moottori jumissa

o Varmista, ettd moottori padsee py6rimaan vapaasti.

o Tarkista vaantdmomentin rajoitus: r1538 positiiviseen pydrimissuuntaan ja

r1539 negatiiviseen pyérimissuuntaan.
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Vikojen korjaaminen

5.1 Hélytys- ja héiriéluettelo

Numero | Syy Korjaava toimenpide
F07901 | Moottorin ylinopeus Aktivoi nopeutta rajoittavan saatimen esisadatéd (p1401 bitti 7 = 1).

F07902 | Moottori kipannut Tarkista onko moottorin tiedot parametrisoitu oikein ja tee moottorin tunnistus.

Tarkista virtarajat (p0640, r0067, r0289). Jos virtarajat ovat liian pienet,
moottori ei magnetoidu.
Tarkista, ovatko moottorikaapelit irronneet kaytdn aikana.

A07903 | Moottorin nopeusero Lis&& arvoa p2163 ja/tai p2166.
Suurenna momentti-, virta- ja tehorajoja.

A07910 | Moottorin ylilampétila Tarkista moottorin kuormitus.

Tarkista moottorin ymparistdn Iampétila.
Tarkasta KTY84-anturi.

A07920 Vaantémomentti/nopeus liian

pi??i — - - Vaantomomentti poikkeaa vaantdbmomentin/nopeuden rajakayrasta.
A07921 gﬁﬁr?tomomenttllnopeus lian ¢ Tarkista moottorin ja kuorman vélinen yhteys.
Vaantdomomentti/nopeus e Sopeuta parametrisointi kuormaan.

A07922 | {sleranssin ulkopuolella

F07923 Vaantdmomentti/nopeus liian

pieni e Tarkista moottorin ja kuorman vélinen yhteys.
FO7924 ;/lj:'\jir?tbmomentti/ nopeus liian e Sopeuta parametrisointi kuormaan.
AQ07927 | DC+jarrutus aktiivinen Ei vaadi mitdan toimenpiteita
A07980 | Pydrinnan mittaus kaytdssa Ei vaadi mitdan toimenpiteita
A07981 | Ei pyOrinnan mittauksen kayn- Kuittaa odottavat hairitt.
nistysta/aktivointia Méarita puuttuvat kayttémahdollisuudet (katso r00002, r0046).
A07991 Kytke moottori paélle ja tunnista moottoritiedot (id-ajo).

Moottorin tunnistus valittu

F08501 Ohjearvon aikakatkaisu o Tarkista PROFINET-liitanta.

o Aseta automaatiojarjestelma RUN-tilaan.

Jos virhe toistuu, tarkista asetettu valvonta-aika (p2044).

F08502 | Valvonta-aika, (sign-of-life) Tarkista PROFINET-liitanta.

ylittynyt
F08510 kg,';gg“y konfiguraatiodata el | |, icta PROFINET-konfiguraatio
A08511 | Vastaanotettu konfiguraatiodata

ei kelpaa

A08526 | Ei syklisté kytkent&a

Aktivoi automaatiojarjestelméan syklinen toiminta.

Tarkista parametrit Aseman nimi ja Aseman |IP-osoite (r61000,
r61001).

A08565 | Yhdenmukaisuusvirhe, joka kos- | Tarkasta seuraavat seikat:
kee saadettavia parametreja o |P-osoite, aliverkon peite tai oletusyhdyskaytava on virheellinen.
¢ |P-osoite tai aseman nimi kahdesti kaytdssa verkossa.

e Aseman nimi sisaltaa virheellisid merkkeja.
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5.1 Hélytys- ja héiridluettelo

Numero

Syy

Korjaava toimenpide

F08700

Yhteysvirhe

CAN-yhteysvirhe. Tarkasta seuraavat seikat:
o Vaylakaapeli

e Baudinopeus (p8622)

o Bittiajoitus (p8623)

o Master-laite

Kaynnistd CAN-ohjain manuaalisesti asettamalla p8608 = 1 sen jalkeen kun
hairién syy on selvitetty!

F13100

Salasanasuojaus, kopiointisuo-
jausvirhe

Muistikortin salasanasuojaus ja kopiointisuojaus ovat kaytdssa. Muistikortin

tarkistuksessa tapahtui virhe.

o Aseta sopiva muistikortti paikalleen ja kytke taajuusmuuttajan syoéttdjannite
hetkeksi pois ja sitten takaisin paalle (POWER ON).

o Poista muistikortin kopiointisuojaus kaytosta (p7765).

F13101

Salasanasuojaus: kopiointisuo-
jausta ei voi aktivoida

Kéyta oikeaa/sopivaa muistikorttia

F30001

Ylivirta

Tarkasta seuraavat seikat:

* Moottorin tiedot, tee tarvittaessa kayttddnotto uudestaan

o Moottorin kytkenta (Y / A)

o U/f-sdatd: moottorin ja tehomoduulin nimellisvirtojen maaritys
o Verkkovirran laatu

o Varmista, ettd verkon kommutointikuristin on kytketty oikein

Verkkosyottokaapelien liitdnnat
o Verkkosydéttdkaapelit ja moottori oikosulun ja maavuodon varalta.
o Moottorikaapelin pituus

e Verkon vaiheet
Jos tama ei auta, toimi seuraavasti:

o U/f-saatd: pidenna ramppigeneraattorin kiihdytysaikaa
e Vahenna kuormitusta
o Vaihda tehoyksikkd

F30002

DC-valipiirin ylijannite

Pidenna hidastusaikaa (p1121).

Maarita pydristysajat (p1130, p1136).

Aktivoi DC-valipiirin jannitteensaadin (p1240, p1280).
Tarkista verkkojannite (p0210).

Tarkista verkkosy6ton vaiheet.

F30003

DC-vélipiirin alijannite

Tarkista verkkojannite (p0210).

F30004

Taajuusmuuttajan ylilampétila

Tarkista, onko taajuusmuuttajan puhallin toiminnassa.
Tarkista, onko ympariston lampétila sallitulla alueella.
Tarkista, onko moottori ylikuormittunut.

Jos mahdollista pienenna kytkentataajuutta.

F30005

12t taajuusmuuttajan ylikuorma

Tarkista moottorin ja tehomoduulin nimellisvirrat.
Pienenna virtarajaa p0640.

Kaytettdessa U/f-sdatda: pienenna arvoa p1341.
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5.2 Tuotetuki

Numero | Syy Korjaava toimenpide
F30011 | Verkkosy6ton vaihevirhe Tarkista taajuusmuuttajan tulosulakkeet.
Tarkista moottorikaapelit.

F30015 | Moottorikaapelin vaihevirhe Tarkista moottorikaapelit.
Pidenna ramppigeneraattorin kiihdytys- ja hidastusajat (p1120 ja/tai p1121)

F30021 [Maavika . .
o Tarkista tehokaapelien liitdnnat.

e Tarkista moottori.
e Tarkista virtamuuntaja.

e Tarkista jarruliitinnan kaapelit ja liittimet (mahdollinen johdinvaurio).

F30027 | Ajan valvonta DC-valipiirin Tarkista verkkojannite.

esilatausta varten Tarkista verkkojénnitteen asetus (p0210).
F30035 | Ylilampdtila, tuloiima e Tarkista, onko puhallin toiminnassa.
F30036 | Ylilampdtila, sisapuolinen e Tarkista puhaltimen suodatinelementit.

e Tarkista, onko ympariston lampétila sallitulla alueella.

F30037 | Tasasuuntaajan ylildmpdtila Katso F30035 ja toimi lisdksi seuraavasti:
o Tarkista moottorin kuormitus.

o Tarkista verkkosy6tdn vaiheet

A30049 | Sisdinen puhallin viallinen Tarkista sisainen puhallin ja vaihda se tarvittaessa.
F30059 | Sisdinen puhallin viallinen Tarkista sisainen puhallin ja vaihda se tarvittaessa.
Yhteyshairié Taajuusmuuttajan 24 V jannitesyotto (liittimet 31 ja 32) katkesi hetkeksi.

F30074 j ikon j i
%ﬁ\lgsykmkon ja tehomoduulin Tarkista jannitesy6tto ja kytkennat.

A30502 | DC-valipiirin ylijannite o Tarkista laitteen syottéjannite (p0210).

e Tarkista verkkokuristimen mitoitus

A30920 | Lampédtila-anturin hairid Tarkista, onko anturi kytketty oikein.

A50001 | PROFINET-konfiguraatiovirhe PROFIBUS-master-laite yrittdd muodostaa yhteytta virheellisella
konfiguraation viestilla. Tarkista, onko "Shared Device” -toiminto kaytdssa

(p8929 = 2).
A50010 |[Aseman PROFINET-nimi Korjaa aseman nimi (p8920) ja aktivoi (p8925 = 2).
virheellinen
A50020 | PROFINET: Toinen s&é&din “Shared Device” on kaytossa (p8929 = 2). Vain yhden PROFINET-ohjaimen
puuttuu yhteys on kuitenkin olemassa.

Katso lisatietoja List Manual -oppaasta.
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5.2

Tuotetuki

Taulukko 5-3 Tekninen tuki

5.2 Tuotetuki

Suomi

Saksa

Italia

Espanja

Yhdistynyt
kuningaskunta

+358 (0)10 511 3100

+49 (0)911 895 7222

+39 (02) 24362000

+34 902 237 238

+44 161 446 5545

Muut huollon puhelinnumerot: Tuotetuki (http://www.siemens.com/automation/service&support)

Taulukko 5-4 Lisatietoja sisaltavat ohjekirjat

- Ohjekirja Content Kaytettivissa | Lataus- tai tilausnumero
Tietotaso .
olevat kielet
+ Pikaohje tdma ohjekirja .
J fraa'uusnjmutjta?an asennus crgtant, Ohjekirjojen lataus
++ Operating instructions - K Juut Lajan as ’ saksa, (http://support.automation.sie-
converter aytioonotto ja kaytto italia, mens.com/WW/view/en/3056
Taajuusmuuttajan toimintojen ranska, :
Kuvaus. espanja 3628/133300)
Tekniset tiedot. kina SINAMICS-kasikirjojen
Dokumentaatio DVD-levylla
+++ Function Manual Safety kanfi g Englanti, Tilausnumero:
Integrated PROFlsafe-konfigurointi. saksa 6SL3097-4CA00-0YGO
Integroitujen turvatoimintojen
aktivointi, kayttéonotto ja kaytto.
+++ List manual T?ydelllr)erj I.uettfa.k.)"pa[ametrelsta, Englanti,
halytyksista ja hairidista. saksa
Ohjausten ja toimintojen Kina
lohkokaaviot.
+++ Kayttdohjeet - Kayttdpaneelin kuvaus Englanti,
BOP-2, IOP saksa
5.3 Varaosat
Tilausnumero
Varaosasarja, sisaltda 5 sarjaa 1/O-liittimia, 2 ovisarjaa ja 1 peitekannen 6SL3200-0SK41-0AAQ
Suojalevyt Runkokoko A 6SL3266-1EA00-0KAQ

Runkokoko B

6SL3266-1EB00-0KAQ

Runkokoko C

6SL3266-1EC00-0KAO

1 sarja liitinpistokkeita (verkkoliitdnta, moottoriliitdnta ja jarruvastus)

Runkokoko A

6SL.3200-0ST05-0AA0

Runkokoko B

6SL3200-0ST06-0AAQ

Runkokoko C

6SL3200-0STO7-0AA0

Puhallinyksikot

Runkokoko A

6SL3200-0SF12-0AA0

Runkokoko B

6SL.3200-0SF13-0AA0

Runkokoko C

6SL3200-0SF14-0AA0

Yl&suojus ja sisdédnrakennettu puhallin

Runkokoko A

6SL.3200-0SF40-0AAQ

Runkokoko B

6SL3200-0SF41-0AA0

Runkokoko C

6SL3200-0SF42-0AA0
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5.3 Varaosat
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