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Inledning till handboken

Kapiteloversikt

Kompatibilitet

Kapitlet anger vad som ingar i beskrivningen. Det behandlar dessutom
kompatibilitet, sakerhetsforeskrifter och avsedd malgrupp.

Beskrivningen avser standardmjukvara, versionerna ASXR7360 och AS7TR7363. Se
parameter 33.01 PROGRAMVARUVERSION.

Sakerhetsanvisningar

Lasare

Innehall

Folj alla sakerhetsforeskrifter som medfoljer frekvensomriktaren.

Las igenom sakerhetsanvisningarna fullstandigt fore installation, driftsattning
eller drift av frekvensomriktaren. De fullstandiga sékerhetsinstruktionerna aterges
i bérjan av Hardvaruhandledningen.

Las de programvaruspecifika varningarna och noterna innan nagra
grundinstaliningar for funktioner andras. Foér varje funktion ges varningar och
noter i denna beskrivning, i det avsnitt som beskriver de
anvandarprogrammerbara parametrarna.

Lasaren av denna beskrivning forvantas ha grundlaggande kunskaper om elektriska
kopplingar, elektroniska komponenter och elschemasymboler.

Beskrivningen bestar av foljande kapitel:

Idrifttagning och styrning via I/O beskriver hur tillampningsprogrammet stalls in,
hur frekvensomriktaren startas, stoppas och varvtalsregleras.

Mandoverpanel beskriver hur manéverpanelen anvands.

Programfunktioner beskriver utmarkande funktioner i programvaran. Det
innehaller referenslistor éver de installningar anvandaren kan géra, samt 6ver de
diagnostiska signaler som férekommer.

Tillampningsmakron innehaller en kort beskrivning av varje makro samt ett
kretsschema.

Driftvarden och parametrar behandlar frekvensomriktarens driftvarden och
parametrar.

Féaltbusstyrning beskriver hur frekvensomriktaren styrs och évervakas via seriell
kommunikation.

Inledning till handboken
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* Felsbkning listar de varnings- och felmeddelanden som kan férekomma, samt
mojliga orsaker och lampliga atgarder.

* Analog utbyggnadsmodul, beskriver kommunikationen mellan frekvensomriktaren
och den analoga utbyggnadsmodulen (tillval).

» Yitterligare data: Driftvarden och parametrar ger narmare information om
frekvensomriktarens driftvarden och parametrar.

* Funktionsblockscheman innehaller blockscheman om referenstyper och
styrkedjor samt hantering av Start, Stopp, Driftfrigivning och Startforregling.

Fragor om produkter och service

Eventuella fragor med avseende pa produkten ska riktas till lokal ABB-representant.
Ange produktens typkod och serienummer. En lista éver ABB:s férsaljnings-,
support- och servicekontakter finns pa adressen www.abb.se/frekvensomriktare.
Klicka pa Partners.

Produktutbildning

For information om ABB:s produktutbildning, ga till www.abb.se/frekvensomriktare
och valj Frekvensomriktarservice -> Utbildning.

Kommentarer om ABB Drives handbocker

Vi valkomnar dina kommentarer om vara handbocker. Ga till www.abb.se/
frekvensomrikare och valj Frekvensomriktare (under Nedladdning) — Ge oss
feedback.

Inledning till handboken
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Idrifttagning och styrning via 1/O

Kapiteloversikt

Kapitlet beskriver hur man:
» korigang systemet

 startar, stoppar, byter rotationsriktning och staller in varvtalet hos motorn via 1/O-
granssnittet

* gor en identifieringskorning.

Idrifttagning av frekvensomriktaren

Man kan valja mellan tva idrifttagningsmetoder: Kor Startassistenten, eller genomfor
en begransad idrifttagning. Assistenterna leder anvéandaren genom alla viktiga
instaliningar som maste goras. Vid en begransad idrifttagning ger
frekvensomriktaren ingen ledning: Anvandaren utfor grundlaggande installningar
med hjalp av instruktionerna i anvandarhandledningen.

* Om du vill anvdnda assistenten, folj instruktionerna i /drifttagning med assistent
(t&cker alla viktiga instéllningar) pa sid 15.

* Om du vill genomféra en begransad idrifttagning, folj instruktionerna i
Begrénsad idrifttagning (tdcker endast grundldggande instéliningar) pa sid 17.
Idrifttagning med assistent (tacker alla viktiga instéallningar)

Kontrollera forst att data pa motorns markskylt finns till hands.

2 Idrifttagningen ska utféras av behorig elektriker.

Sakerhetsanvisningarna maste féljas under idrifttagningsproceduren. Se
motsvarande Beskrivning av hardvara for sakerhetsinstruktioner.

O | Kontrollera installationen. Se Checklista i motsvarande Beskrivning av hardvara/
Installationshandbok.

O Kontrollera att det inte medfér fara om motorn startas.
Koppla bort driven utrustning om:

- det finns risk for skada vid felaktig rotationsriktning, eller

- en normal ID-kérning behover utféras under idrifttagningen. (ID-kérning behdvs endast i
tilldampningar som kraver extremt noggrann motorstyrning.)

Idrifttagning och styrning via I/O
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Anslut matningsspanning. Mandverpanelen visar forst
panelidentifieringsdata ...

... darefter frekvensomriktarens identitet ...

... sedan driftvardesdisplayen ...

...varefter displayen foreslar val av sprak.

(Om ingen tangent trycks in pa sekunder borjar displayen vaxla mellan
driftvardesvisning och sprakval.)

Frekvensomriktaren ar nu klar for idrifttagning.

Tryck pa FUNC.

Bladdra till 6nskat sprak med piltangenterna ((®) eller (+)) och tryck
pa ENTER for att acceptera.

(Frekvensomriktaren laddar valt sprak och atergar till driftvardesvisning och borjar
vaxla mellan driftvardesvisning och forslaget att starta startassistenten.)

Tryck pa FUNC for att starta startassistenten.

(Displayen visar vilka tangenter som anvands for att stega genom assistenten.)

Tryck pa ENTER for att stega framat.
Faolj instruktionerna pa displayen.

CDP312 PANEL VX.xXX

ACS800
ID-NUMMER 1

1 -> 0,0 rpm O

FREKV 0,00 Hz
STROM 0,00 A
EFFEKT 0,00 %

1l -> 0,0 rpm O

*%% TNFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

Language Selection 1/1
SPRAK ?

[ENGLISH]

ENTER:0K ACT:AVSLUTA

1 -> 0,0 rpm O

**% TNFORMATION ***
Tryck pa FUNC for att
stdlla in motordata

Motorinst&lln 1/10
ENTER: Ok/Fortsatt
ACT: Avsluta

FUNC: Mera info

Motorinst&lln 2/10
MOTORDATA TILLGANGL?
ENTER:Ja FUNC:Info

Idrifttagning och styrning via I/O




Begransad idrifttagning (tacker endast grundlaggande installningar)

Kontrollera forst att motorns markskylt finns till hands.
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Idrifttagningen ska utféras av behorig elektriker.

A\

Sakerhetsanvisningarna maste féljas under idrifttagningsproceduren. Se

motsvarande Beskrivning av hardvara for sakerhetsinstruktioner.

Kontrollera installationen. Se Checklista i motsvarande Beskrivning av hardvara/

Installationshandbok.

Kontrollera att det inte medfoér fara om motorn startas.
Koppla bort driven utrustning om:

- det finns risk for skada vid felaktig rotationsriktning, eller

- en normal ID-kérning behdver utféras under idrifttagningen. (ID-kérning behdvs endast i

tillampningar som kraver extremt noggrann motorstyrning.)

Anslut matningsspanning. Mandverpanelen visar férst
panelidentifieringsdata ...

... darefter frekvensomriktarens identitet ...

... sedan driftvardesdisplayen ...

...varefter displayen foreslar val av sprak.

(Om ingen tangent trycks in pa sekunder borjar displayen véxla mellan
driftvardesvisning och Sprakval.)

Tryck pa ACT for att komma férbi sprakvalsmomentet.
Frekvensomriktaren ar nu klar for begransad idrifttagning.

Valj sprak. Den generella parameterinstallningsproceduren
beskrivs nedan.

Den generella parameterinstallningsproceduren:

- Tryck pa PAR for att véalja parameterlage

- Tryck pa dubbelpiltangenterna (@ eller @ ) for att bladdra mellan
parametergrupperna.

- Tryck pa piltangenterna (O eller Q ) for att bladdra mellan parametrar i en
grupp.
- Aktivera instéllning av nytt varde med ENTER.

- Andra vardet med piltangenterna (O eller O ), snabb &ndring med
dubbelpiltangenterna (&) eller (¥)).

- Tryck pa ENTER for att acceptera det nya vardet (parenteserna forsvinner).

CDP312 PANEL VX.XX

ACS800
ID-NUMMER 1

1 ->0,0 rpm O

FREKV 0,00 Hz
STROM 0,00 A
EFFEKT 0,00 %

1 -> 0,0 rpm O

*** TNFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

1 -> 0,0 rpm O

FREKV 0,00 Hz
STROM 0,00 A
EFFEKT 0,00 %
1 -> 0,0 rpm 0

99 STARTPARAMETRAR
01 SPRAK
ENGLISH

1 -> 0,0 rpm 0]
99 STARTPARAMETRAR
01 SPRAK

[ENGLISH]

Idrifttagning och styrning via I/O
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O | Valj tillmpningsmakro. Den generella

O | Valj motorstyrningsmetod. Den generella

O | Mata in motordata fran motorns markskylt:

e ABB Motors €€ X

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4

IEC 200 M/L 55

[—

|N0

parameterinstallningsproceduren beskrivs ovan.
Grundvarde FABRIK ar lampligt i de flesta fall.

parameterinstaliningsproceduren beskrivs ovan.
DTC lampar sig for de flesta tillampningar. Skalar styrning rekommenderas

- for multimotorfrekvensomriktare nar antalet motorer som matas av
frekvensomriktaren kan variera

- nd@r motorns markstrom understiger 1/6 av markstrommen for vaxelriktaren
- nar vaxelriktaren anvands for testdndamal utan motor ansluten.

[Ins.cl. F P 55

v Hz [kW [ min [ A~ Jcos @liaiN[tEss
690Y | 50 |30 | 1475 | 325 | 0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 |1470 | 34 | 083 380V
380D | 50 | 30 [1470 | 59 |0.83 | <a—] in-
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 -
440D | 60 | 35 [1770 | 59 | 0.83 spanning

Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3

B  62100C3

[ 180 kg

&

IEC 34-1 .@.

- motorns markspanning

- motorns markstrom

Tilldtet omrade: ca. 1/6 - Irng
99.04 = SKALAR))

- motorns markfrekvens

Omrade: 8 ... 300 Hz

- motorns markvarvtal
Omrade: 1 ...18000 rpm

-motorns markeffekt
Omrade: 0 ...9000 kW

«e. 2 lpngav ACS800 (0 ... 2 - lppq Om parameter

Tilldtet omrade: 1/2 - Uy ... 2 - Uy av ACS800. (Uy avser den hogsta spanningen
i respektive markspanningsomrade: 415V AC for 400 V AC-enheter, 500 V AC for
500 V AC-enheter och 690 V AC fér 600 V AC-enheter.)

1 -> 0,0 rpm 6}
99 STARTPARAMETRAR
02 TILLAMPNINGSMAKRO
[]

1l -> 0,0 rpm O

99 STARTPARAMETRAR
04 MOTOR STYRMETOD
[DTC]

Obs: Mata in exakt det
varde som anges pa
motorns markskylt. Om
motorns markvarvtal t.ex.
ar 1440 r/min kommer
frekvensomriktaren att
fungera felaktigt om du
anger 1500 rpm som véarde
pa parameter 99.08
MOTOR NOM VARVT.

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
05 MOTOR NOM SPANN
[]

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
06 MOTOR NOM STROM
[ ]

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
07 MOTOR NOM FREKV
[]

1 -> 0,0 rpm 6}
99 STARTPARAMETRAR
08 MOTOR NOM VARVT
[]

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
09 MOTOR NOM EFFEKT
[ ]

Idrifttagning och styrning via I/O




Nar motordata har matats in boérjar tva displayer alternera (varning
och information). Ga till nasta steg utan att trycka pa nagon
tangent.

Obs: Om man valjer ID-kdrningssattet STANDARD kommer
bromsen att lyftas nar startkommando ges via mandverpanelen,
och forbli Iyft tills ID-kérningen ar avslutad. Om man valjer ID
MAGN halls bromsen ansatt under magnetiseringsforloppet.

1 -> 0,0 rpm
ACS800

** VARNING **

ID MAGN KRAV

1 -> 0,0 rpm
**%% TNFORMATION ***
Tryck pa grdn knapp
fér att starta ID
MAGN

19

0]

I

Valj metod for motoridentifiering.

Grundvardet ID MAGN (ID-magnetisering) ar lampligt for de flesta tillampningar. Det

tillampas i denna grundlaggande igangkoérningsprocedur. Om du valjer ID-magnetisering, ga

till nasta steg utan att trycka pa nagon tangent.
ID-kérning (STANDARD eller REDUCERAD) bér valjas om:
- Motorn arbetar konstant vid ett varvtal nara noll, och/eller

- Motorn arbetar i ett vridmomentintervall som ligger ovanfér motorns nominella moment och

detta sker inom ett brett varvtalsomrade och utan behov av varvtalsmatning.

Om du valjer ID-kérning, fortsatt med de separata instruktionerna langre fram i Att utféra en

ID-kérning pa sid 22.

Tryck p4 LOC/REM for att andra till Lokal styrning (tecknet L visas
pa displayens Oversta rad).

Tryck pa @ for att starta identifieringsmagnetisering. Déarmed
magnetiseras motorn vid nollvarvtal under 20 till 60 s. Tre varningar
visas:

Den forsta varningen visas nar magnetiseringen inleds.
Den andra varningen visas medan magnetiseringen pagar.
Den tredje varningen visas efter att magnetiseringen ar avslutad.

1 L ->1242,0 rpm
** VARNING **
MOT STARTAR

1 L-> 0,0 rpm
** VARNING **
ID MAGN

1 L-> 0,0 rpm
** VARNING **
ID KLART

I

I

0]

Idrifttagning och styrning via I/O
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Kontrollera motorns rotationsriktning.

- Tryck pa ACT for att visa statusraden.

- Oka varvtalsreferensen fran noll till ett litet varde genom att trycka
pa ref och piltangenterna (»), ), @) eller (¥)).

- Tryck pa & for att starta motorn.

- Kontrollera att motorn roterar i 6nskad riktning.

- Stoppa motorn genom att trycka pa @ .

For att andra motorns rotationsriktning:

- Bryt matningen till frekvensomriktaren och vanta 5 min sa att
mellanledskondensatorerna hinner laddas ur. Mat spanningen
mellan varje ingadngsanslutning (U1, V1 och W1) samt jord med en
multimeter for att sdkerstalla att frekvensomriktaren ar
spanningslos

- Lat tva fasledare byta plats i motoranslutningsplinten eller i
motorns anslutningslada.

- Kontrollera rotationsriktningen genom att ansluta
matningsspanningen och starta motorn enligt ovan.

Stall in min. varvtal.

Stall in max. varvtal.

Stall in accelerationstid 1.

Obs: Kontrollera aven accelerationstid 2, om tva accelerationstider
kommer att anvandas i tilldmpningen.

Stall in retardationsstid 1.

Obs: Stall aven in retardationstid 2, om tva retardationstider
kommer att anvandas i tillampningen.

1 L->[xxx] rpm

FREKV xxx Hz
STROM xx A
EFFEKT XX %
—
g rotation
N framat
Q

I

g — rotation bakat
‘\@

1 L-> 0,0 rpm
20 GRANSER

01 MIN VARVTAL
[1]

1 L->

20 GRANSER
02 MAX VARVTAL
[1]

0,0 rpm

1 L-> 0,0 rpm
22 ACCEL/RETARD
02 ACCEL TID 1
[ ]

1 L-> 0,0 rpm
22 ACCEL/RETARD
03 RETARD TID 1
[1]

Frekvensomriktaren ar nu klar for anvandning.

Idrifttagning och styrning via I/O




Att styra frekvensomriktaren via I/0O-granssnittet
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Tabellen nedan beskriver hur drivsystemet styrs via digitala och analoga ingangar,

nar:
* motorn ar igangkérd, och

» grundlaggande parameterinstallningar (fabrik) galler.

Kontrollera att makrot Fabrik ar aktivt.

Om du behéver andra rotationsriktning, andra installningen av parameter
10.03 till VALD.

Kontrollera att styranslutningarna ar anslutna enligt det kretschema som
galler for tillampningsmakrot Fabrik.

Sakerstall att frekvensomriktaren styrs externt. Tryck p&d LOC/REM for att
vaxla mellan extern och lokal styrning.

Starta motorn genom att aktivera digital ingang DI1.

Reglera drivsystemets varvtal via den analoga ingangen Al1.

Rotation framat: Deaktivera digital ingang DI2.

Rotation bakat: Aktivera digital ingang DI2.

Deaktivera digital ingang DI1.

Se parameter 99.02.

Se Tilldampningsmakron.

Vid extern styrning visas
inte tecknet L pa displayens
Oversta rad.

1l -> 0,0 rpm I

FREKV 0,00 Hz
STROM 0,00 A
EFFEKT 0,00 %

1 ->500,0 rpm I

FREKV 16,66 Hz
STROM 12,66 A
EFFEKT 8,33 %

1l ->500,0 rpm I

FREKV 16,66 Hz
STROM 12,66 A
EFFEKT 8,33 %

1 <- 500,0 rpm I

FREKV 16,66 Hz
STROM 12,66 A
EFFEKT 8,33 %

1 -> 500,0 rpm O

FREKV 0,00 Hz
STROM 0,00 A
EFFEKT 0,00 %

Idrifttagning och styrning via I/O
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Att utfora en ID-korning

Frekvensomriktaren genomfor ID-kérningen automatiskt vid forsta start. | de flesta
tilldampningar behdvs ingen separat ID-korning. ID-kérning (STANDARD eller
REDUCERAD) ska valjas om:

Motorn arbetar vid ett varvtal nara noll, och/eller

Drift i ett momentomrade hogre an motorns markmoment, inom ett brett
varvtalsomrade och utan varvtalsaterkoppling kravs.

Reducerad identifieringskorning valjs istallet for Standard om det inte gar att koppla
bort den drivna utrustningen fran motorn.

Obs: Om man valjer ID-kérningssattet STANDARD kommer bromsen att lyftas nar
startkommando ges via mandverpanelen, och forbli lyft tills ID-kérningen ar avslutad.
Om man valjer ID MAGN halls bromsen ansatt under magnetiseringsfoérloppet.

Procedur for ID-kérning

Obs: Om parametervardena (grupp 10 till 98) andras fére ID-kérningen, kontrollera
att de nya installningarna uppfyller féljande krav:

20.01 MIN VARVTAL <0 rpm

20.02 MAX VARVTAL > 80 % av motorns markvarvtal
20.03 MAX STROM > 100 % - /4

20.04 MAX MOMENT > 50 %

Kontrollera att panelen ar i lage lokal styrning (L visas pa statusraden). Tryck pa
LOC/REM for att vaxla mellan driftlagen.

Andra alternativet for ID-kérning till STANDARD eller REDUCERAD.

1L ->1242,0 rpm 0
99 STARTPARAMETRAR

10 MOTOR IDENTIFIER
[STANDARD]

Tryck pd ENTER for att verifiera valet. Féljande meddelande visas:

1 L ->1242,0 rpm o)
ACS800

* *VARNING* *

ID KORN VALD

Idrifttagning och styrning via I/O
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 Starta ID-kérningen genom att trycka pa @ Startforregling (digital ingang DI_IL)
och driftfrigivning (parameter 16.01 DRIFTFRIGIVNING) maste vara aktiva.

Varning nér ID-kérning har

startats

Varning under ID-kérning

Varning efter korrekt utford ID-
koérning

1 L -> 1242,0 rpm
ACS800
**VARNING* *

MOT STARTAR

I

1L -> 1242,0 rpm
ACS800
**VARNING* *

MOTOR IDENTIFIER

I

1L -> 1242,0 rpm I
ACS800

**VARNING* *

ID KLART

| allmanhet rekommenderas att man inte trycker pa nagra tangenter under ID-

kérningen. Emellertid:

+ ID-korning kan stoppas nar som helst genom att man trycker pa panelens

stopptangent (©).

« Efter att ID-kdrningen har startats med starttangenten (D ) gar det att évervaka
driftvardena genom att forst trycka pa tangenten ACT och sedan pa en

dubbelpiltangent (@)).

Idrifttagning och styrning via I/O
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Kapiteloversikt

Kapitlet beskriver hur man anvander manéverpanel CDP 312R.

Samma mandverpanel anvands med alla ACS800-frekvensomriktare, varfér denna
beskrivning galler alla typer av ACS800. Displayexemplen kommer fran
standardmjukvaran. Displaybilder fran andra tillampningsprogram kan avvika nagot.

Oversikt 6ver panelen

LCD-displayen har 4 rader om 20 tecken.
Spraket valjs vid starten (parameter 99.01).

Mandéverpanelen har fyra driftlagen:
- Driftvardeslage (ACT)

- Parameterlage (PAR)

- Funktionslage (FUNC)

- Val av omriktare (DRIVE)
Anvandningen av enkelpiltangenter, dubbelpiltangenter

och ENTER beror pa aktuellt driftiage.

Drivsystemtangenterna ar:

AcT S paR
-4

- ~

@O ®
_"é; A £00 {
B T

I 0
@ ©®

Nej. | Anvandning

1 Start

2 Stopp

3 Aktivera referensinstallning

4 Rotation framat

5 Rotation bakat

6 Felaterstallning

7 Vaxling mellan lokal styrning och fjarrstyrning

Manéverpanel
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Hantering av manéverpanelens funktionstangenter och display

Figuren nedan visar de tangenter som anvands for att valja mellan
mandverpanelens driftlagen, samt basfunktioner och displayer i respektive driftlage.

Driftvardeslage

Arv.-signal / Felhistorik 11

val -> 1242,0 rpm O |< Statusrad

FREKV 45,00 Hz Driftvérdessignalnamn
A STRE h -vard

Arv.-signal / Felmeddelande STROM 80,00 A och -varden

bladdring EFFEKT 75,00 %

Valj driftlage
Acceptera ny signal

* @ @ Gruppval 1 L -> 1242,0 rpm O |< Statusrad
Snabb vardeandring 10 START/STOPP/ROTR Parametergrupp

Parameterval 01 EXT1 STRT/STP/ROT Parameter )
Langsam vardeandring DT1,2 Parametervéarde

Valj andringslage
ENTER Acceptera nytt varde

Funktionslage

s Radval 1L -> 1242,0 rpm O |< Statusrad
Motorinstallning
Sidval Tilladmpningsmakro Funktionslista
Varvtalsregl. EXT1

ENTER Funktionsstart

Val av omriktare

N AY * Drivsystemval ACS800 < Enhetstyp
y. ID-nummerandring

Valj andringslage ASXR7260 XXXXXX Programvarupaket och
Acceptera nytt varde ID-NUMMER 1 ID-nummer

Statusrad

Figuren nedan beskriver statusradens siffror

Omriktarens ID-nummer ——> ‘ _s || 1242 .0 rpm‘% Omriktarstatus
’

Motorstyrningsstatus __ A Io==DS”tfct>ppad
L = lokal styrning Rotationsriktning  Omriktarreferens ““ = Drift blockerad
R = fjarrstyrning -> =Fram
»” = Extern styrning <- = Back

Manéverpanel
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Motorstyrning med panel

Anvandaren kan styra frekvensomriktaren med panelen enligt féljande:

» start, stopp, och andring av rotationsriktning

* ge motorn varvtalsreferens eller momentreferens

» ge en processreferens (nar PID-styrning ar aktiv)

» aterstalla fel och varningsmeddelanden

+ vaxla mellan lokal och extern motorstyrning.

Panelen kan alltid anvandas for motorstyrning nar frekvensomriktare ar i lokal

styrning och statusraden syns pa displayen.

Att starta, stoppa och dndra rotationsriktning

Steg | Atgard Tryck pa Display
tangenten
1. Visa statusrad. 1 ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
2. Overga till lokal styrning. 1L -> 1242,0 rpm I
(endast om frekvensomriktaren ar inte ar i lokal styrning, FREKV 45,00 Hz
dvs. tecknet L visas inte pa displayens 6versta rad.) STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
3. Stoppa 1L -> 1242,0 rpm O
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
4. Starta 1L -> 1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
5. Vaxla till backriktning. 1 L <-1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
6. Véxla till framriktning. @ 1L -> 1242,0 rpm I

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Manéverpanel
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Instédllning av varvtalsreferens

Steg | Atgard Tryck pa Display
tangenten
1. Visa statusrad. 1 -> 1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

2. Overga till lokal styrning. 1L -> 1242,0 rpm I
(endast om frekvensomriktaren &r inte &r i lokal styrning, FREKV 45,00 Hz
dvs. tecknet L visas inte pa displayens dversta rad.) STROM 80,00 A

EFFEKT 75,00 %

3. Aktivera referensinstallningsfunktionen. 1 L ->[1242,0 rpm]I

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
4. Andra referensvardet. 1 L ->[1325,0 rpm]I
(langsam &ndring) Q O FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
(snabb andring)

5. Spara referensvardet. ENTER 1L -> 1325,0 rpm I
(Vardet lagras i permanent minne; det ar aterstélls FREKV 45,00 Hz
automatiskt efter matningsavbrott.) STROM 80,00 A

EFFEKT 75,00 %

Manéverpanel




Driftvardeslage

| Driftvardeslage kan anvandaren:

* visa tre driftvarden samtidigt pa displayen

+ valja vilka driftvarden som ska visas

« se felhistorik

« aterstalla felhistorik.

29

Panelen 6vergar till Driftvardeslage nar man trycker pa ACT eller om man inte ror

panelen under en minut.

Valj driftvdarden som ska visas

Steg | Atgéard Tryck pa Display
tangenten
1. Aktivera Driftvardeslage. 1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
2. Valj rad (en blinkande markdr visar vald rad). 1L ->1242,0 rpm I
Q Q FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
3. Aktivera funktionen for val av driftvarde. ENTER 1L ->1242,0 rpm I
1 DRIFTVARDEN
04 STROM
80,00 A
4. Valj en driftvardessignal. 1L ->1242,0 rpm I
Q Q 1 DRIFTVARDEN
. e e . 05 MOMENT 70,00 %
Andra driftvardessignalgrupp. @ @
5.a For att acceptera valet och aterga till Driftvardeslage. ENTER 1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
MOMENT 70,00 %
EFFEKT 75,00 %
5b Avbryt och aterga till ursprungligt val. 1L ->1242,0 rpm I

Valt driftlage aktiveras.

(9 =

FREKV
STROM
EFFEKT

45,00 Hz
80,00 A
75,00 %

Manéverpanel
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Visa driftvardenas fullstandiga namn

Steg | Atgard Tryck pa Display
tangenten
1. Visa de tre driftvardenas fullstandiga namn. Hall intryckt 1L ->1242,0 rpm I
FREKVENS
STROM
EFFEKT
2. Aterga till Driftvardeslage. Slapp 1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
Visa och aterstall felhistorik
Obs: Felhistoriken kan inte aterstéllas om det finns aktiva fel eller varningar.
Steg | Atgard Tryck pa Display
tangenten
1. Aktivera Driftvardeslage. 1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
2. For att aktivera Felhistoriklage. 1L ->1242,0 rpm I
@ @ 1 FOREG FEL
+OVERSTROM
6451 H 21 Min 23 S
3. For att valja foregadende (UPP) eller nasta fel/varning 1 L ->1242,0 rpm I
(NER). Q Q 2 FOREG FEL
+OVERSPANNING
1121 H 1 MIN 23 S
Rensa felhistorik. 1L ->1242,0 rpm I
2 FOREG FEL
H MIN S
4, Aterga till Driftvardeslage. 1L -> 1242,0 rpm I

®®

EREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Manéverpanel
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Visa och aterstall ett aktivt fel

frekvensomriktaren att starta omedelbart efter aterstallning av fel. Om orsaken till

2 VARNING! Om en yttre kalla fér startkommando ar vald och ar i lage ON, kommer
felet inte tagits bort kommer frekvensomriktaren att I6sa ut igen.

Steg | Atgard Tryck pa Display
tangenten
1. Visa ett aktivt fel. 1L ->1242,0 rpm
ACS800
*% BRI, **

ACS800 TEMP

2. Aterstall felet. S 1L -> 1242,0 rpm O
FREKV 45,00 Hz

STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Om felhistorik

Felhistoriken ger information om de senaste handelserna (fel, varningar och
aterstallningar) i frekvensomriktaren. Tabellen nedan visar hur handelserna lagras i
felhistoriken.

Héndelse Information pa displayen
Omriktaren detekterar ett fel och | Handelsens ordningstal och texten
En felhistorikbild genererar ett felmeddelande FOREG FEL.
Tecken Namn och Felnamn och tecknet "+” framfor
kod namnet.
Ordningstal Ack. Ackumulerad drifttid.
(1 ar senaste handelsen) drifttid | Anvandaren aterstaller Handelsens ordningstal och texten
felmeddelandet. FOREG FEL.
L 1L -> 1242,0 rpm I Texten -ATERSTALLNING.
2, FOREG FEL Ackumulerad drifttid.
—»| +OVERSPANNING (3210)
1121 H 1 MIN 23 S Omriktaren genererar ett Handelsens ordningstal och texten
varningsmeddelande. SENASTE VARNING.
Varningsnamn och tecknet "+” framfor
namnet.
Ackumulerad drifttid.
Omriktaren deaktiverar Handelsens ordningstal och texten
varningsmeddelandet. SENASTE VARNING.
Varningsnamn och tecknet "+” framfor
namnet.

Ackumulerad drifttid.

Manéverpanel
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Parameterlage

| parameterlage kan anvandaren:
* se parametervarden

* andra parameterinstallningar.

Panelen 6vergar till parameterlage nar man trycker pa PAR.

Vilj parameter och andra vardet

Steg

Atgéard

Tryck pa
tangenten

Display

Aktivera parameterlage.

1L -> 1242,0 rpm O
10 START/STOPP/ROTR
01 EXT1 STRT/STP/ROT

DI1,2

Valj en grupp.

O

1 L -> 1242,0 rpm
11 VAL AV REFERENS
01 REF FRAN PANEL

REF1 (rpm)

Valj parameter i gruppen.

>

1L -> 1242,0 rpm
11 VAL AV REFERENS
03 VAL EXT REF1

ATIl

Aktivera parameterinstéllningsfunktionen.

ENTER

1L -> 1242,0 rpm
11 VAL AV REFERENS
03 VAL EXT REF1
[AI1]

Andra parametervarde.
- (lAngsam andring av varden och text)

- (snabb andring, endast fér varden)

®»®
CICy

1 L -> 1242,0 rpm
11 VAL AV REFERENS
03 VAL EXT REF1
[AI2]

6a.

6b.

Spara det nya vardet.

For att radera den nya installningen och behalla det
ursprungliga vardet, tryck pa vilken som helst av
knapparna for val av driftlage.

Valt driftiage aktiveras.

ENTER

®®
D®

1L -> 1242,0 rpm
11 VAL AV REFERENS
03 VAL EXT REF1

AI2

1L -> 1242,0 rpm
11 VAL AV REFERENS
03 VAL EXT REF1

ATl

Manéverpanel




Andra parameter for val av killa (pekare)
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De flesta parametrar definierar varden som anvands direkt i frekvensomriktarens
tillampningsprogram. Parametrar for val av kalla (pekare) ar undantag: De pekar pa
vardet av en annan parameter. Parameterinstallningsproceduren skiljer sig nagot

fran den for andra parametrar.

Steg Atgird Tryck pa Display
tangenten
1. Se tabellen ovan for att 1L ->1242,0 rpm O
- aktivera parameterlage 84 ADAPTIVT PROGRAM
- valja ratt parametergrupp och parameter o6 Ini
val P grupp P [+000.000.00]
- aktivera parameterinstaliningslage
ENTER
2. Bladdra mellan inverterings-, grupp-, index- och bitfalt.") 1L ->1242,0 rpm O
@ @ 84 ADAPTIVT PROGRAM
06 IN1
[+000.000.00]
3. Andra vardet hos ett falt. 1 L --1242,0 rpm O
Q Q 84 ADAPTIVT PROGRAM
06 IN1
[+000.018.00]
4, Acceptera vardet.

ENTER

1)

1 L ->1242,0 rpm O
84 ADAPTIVT PROGRAM

06 IN1
[iOOl.Q&E.QQ]
Inverteringsfalt — 1
Gruppfalt 4
Indexfalt
Bitfalt

Inverteringsfaltet inverterar valt parametervarde.
Plustecken (+): ingen invertering, minustecken (-):

invertering.

Bitfalt valjer bithumret (relevant endast om
parametervardet ar ett packat booleskt ord).

Indexfalt valjer parameterindex.

Gruppfalt valjer parametergrupp.

Obs: Istallet for att peka pa en annan parameter gar det att definiera en konstant

som parameterkalla. Gor pa foljande satt:

- Andra inverteringsféltet till C. Raden far ett nytt utseende. Resten av raden blir nu

ett konstantfalt.
- Ge konstantfaltet ett konstant varde.

- Tryck pa Enter for att acceptera.
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Funktionslage

| funktionslaget kan anvandaren:
+ starta en guide for att andra frekvensomriktarens instéllningar (assistenter)

» kopiera frekvensomriktarens parametervarden och motordata fran
frekvensomriktaren till panelen.

* ladda ner parametervarden i grupp 1 till 97 fran panelen till frekvensomriktaren. 1)

* justera displaykontrast.
Panelen 6vergar till funktionslage nar man trycker pa FUNC .

N Parametergrupperna 98, 99 och resultatet av motoridentifieringen dverférs normailt inte. Denna restriktion forhindrar
nedladdning av olampliga motordata. | speciella fall &r det emellertid mdjligt att ladda ner alla data. For ytterligare
information, kontakta ABB.
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Tabellen nedan visar funktionerna hos de grundlaggande tangenter som man
anvander i en assistent. Uppgiften Motorinstallning i Startassistenten anvands som

exempel.

Startassistenten ar inte tillganglig vid skalar styrning eller nar parameterlas ar
aktiverat. (99.04 MOTOR STYRMETOD = SKALAR eller 16.02 PARAMETERLAS =

LAST eller 16.10 ASSIST VAL = FRAN)

Steg

Atgérd

Tryck pa
tangenten

Display

Aktivera funktionslage.

(9

1L -> 1242,0 rpm O
Motorinstallning
Tillampningsmakro
Varvtalsregl. EXT1

Valj en uppgift eller funktion fran listan (en blinkande
markér visar valet).

Dubbelpilar: Byt sida for att se andra assistenter/
funktioner.

>
O\

1L -> 1242,0 rpm O
Motorinstédllning
Tillampningsmakro
Varvtalsreglering EXT
1

Aktivera uppgiften.

ENTER

Motorinstalln 1/
10

ENTER: Ok/Fortsatt
ACT: Avsluta

FUNC: Mera info

Acceptera och fortsatt.

ENTER

Motorinst&lln 2/
10

MOTORDATA TILLGANGL?
ENTER:Ja FUNC:Info

Acceptera och fortsatt.

ENTER

Motorinstalln 3/10
MOTOR NOM SPANN?

[ov]

ENTER:0k RESET:Tillb

a. Andra begérd frekvensomriktarparameter.

b. Begéar information om begart varde.
(Bladdra bland informationsdisplayer
och atervand till uppgiften).

@@
@@

FUNC

DI\

FUNC, ACT

Motorinstalln 3/10
MOTOR NOM SPANN?
[415V]

ENTER:0k RESET:Tillb

INFO P99.05
Stall in enligt
motorns markskylt.

2

a. Acceptera ett varde och fortsatt.

ENTER

Motorinst&lln 4/
10

MOTOR NOM STROM?
[0,0 A]

ENTER:0k RESET:Tillb
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Steg Atgard Tryck pa Display
tangenten
b. Avbryt instéllningen och ga tillbaka. RESET Motorinstalln 3/10
MOTOR NOM SPANN?
[415V]
ENTER:Ok RESET:Tillb
8. Avbryt och avsluta. 2xACT 1L ->0,0 rpm 0
Obs: 1 x ACT atergar till den forsta displayen i uppgiften. FREKV 0,00 Hz
STROM 0,00 A
EFFEKT 0,00 %

Ladda upp data fran en frekvensomriktare till panelen

Obs:
* GOr uppladdning fére nedladdning.

» Kontrollera att systemprogramvaran i malsystemet ar densamma (t.ex.

standardsystemprogramvara).

» Fore avtagning av panelen fran en frekvensomriktare, kontrollera att panelen ar i
fiarrlage (vaxla med tangenten LOC/REM).

» Stoppa drivsystemet fére nedladdning.

Fore uppladdning, utfor féljande steg i varje drivsystem:

e Stall in motorerna.

» Aktivera kommunikationen med tillvalsutrustning. (Se parametergrupp 98

TILLVALSMODULER.)

Fore uppladdning, gor féljande i frekvensomriktare fran vilken data hamtas.

+ Stall in parametrarna i grupperna 10 till 97 efter dnskemal.

+ Fortséatt till uppladdningssekvensen (nedan).

Steg Atgérd Tryck pa Display
tangenten
1. Aktivera funktionslage. 1L -> 1242,0 rpm O
@ Motorinstallning
Tillampningsmakro
Varvtalsregl. EXT1
2. Ga till sidan med funktionerna uppladdning, nedladdning 1L -> 1242,0 rpm O

och kontrast.

®

UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
KONTRAST 4

3. Valj uppladdningsfunktionen (en blinkande markdr visar
vald funktion).

SIS

1L -> 1242,0 rpm O
UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
KONTRAST 4
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Steg Atgard Tryck pa Display
tangenten
4. Aktivera uppladdningsfunktionen. ENTER 1L -> 1242,0 rpm O
UPLOAD  <=<=
5. Overgang till extern styrning. 1 -> 1242,0 rpm O
(Tecknet L visas inte pa displayens &versta rad.) UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
KONTRAST 4
6. Ta bort panelen och satt tillbaka den pa den
frekvensomriktare till vilken data ska laddas ner.
Ladda ner data fran panelen till en frekvensomriktare
Se noterna i avsnitt Ladda upp data fran en frekvensomriktare till panelen pa sid 36.
Steg Atgard Tryck pa Display
tangenten
1. Anslut panelen med kopierade data till
frekvensomriktaren.
2. Kontrollera att frekvensomriktare ar i driftlaget lokal 1L ->1242,0 rpm I
styrning (tecknet L visas pa displayens Oversta rad). Vid FREKV 45,00 Hz
behov, tryck pa LOC/REM for att vaxla till lokal styrning. STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
3. Aktivera funktionslage. 1L -> 1242,0 rpm O
@ Motorinstallning
Tillampningsmakro
Varvtalsregl. EXT1
4. Ga till sidan med funktionerna uppladdning, nedladdning 1L -> 1242,0 rpm O
och kontrast. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
KONTRAST 4
5. Valj nedladdningsfunktionen (en blinkande markdr visar 1L -> 1242,0 rpm O
vald funktion). Q Q UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
KONTRAST 4
6. Starta nedladdningen. ENTER 1L -> 1242,0 rpm O
DOWNLOAD  =>=>
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Stall in displayens kontrast

Steg

Atgard

Tryck pa
tangenten

Display

Aktivera funktionslage.

()

1L -> 1242,0 rpm O
Motorinstdllning
Tillampningsmakro
Varvtalsregl. EXT1

Ga till sidan med funktionerna uppladdning, nedladdning
och kontrast.

®

1L ->
UPLOAD
DOWNLOAD =
KONTRAST 4

1242,0 rpm O
<=<=

>=>

Valj funktion (en blinkande markor visar vald funktion).

>

1L ->
UPLOAD
DOWNLOAD =
KONTRAST 4

1242,0 rpm O
<=<=

>=>

Aktivera kontrastinstallningsfunktionen.

ENTER

1L -> 1242,0 rpm O
KONTRAST [4]

Justera kontrasten.

SIS

1L ->1242,0 rpm
KONTRAST [6]

6.a

6.b

Acceptera valt varde.

For att radera den nya installningen och behélla det
ursprungliga vardet, tryck pa vilken som helst av
knapparna for val av driftlage.

Valt driftiage aktiveras.

ENTER

®®
OO

1L ->
UPLOAD
DOWNLOAD =
KONTRAST 6

1242,0 rpm O
<=<=

>=>

1L ->1242,0 rpm I

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
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Val av omriktare

Vid normal anvandning behdvs inte funktionerna i Iage Val av omriktare. De behdvs
bara for tilldampningar dar flera frekvensomriktare ar anslutna till en panelbuss. (Foér
ytterligare information, se Installation and Start-up Guide for the Panel Bus
Connection Interface Module, NBCI, [3AFY58919748 (engelska)].

| lage Val av omriktare kan anvandaren:

+ Valja frekvensomriktaren som panelen ska kommunicera med via panelbussen.
+ Andra ID-nummer f6r en omriktare pa panelbussen.

+ Se status for en omriktare pa panelbussen.

Panelen 6vergar till Iage Val av omriktare nar man trycker pa DRIVE.

Varje ansluten enhet maste ha en unik identitet (ID). Standard-ID for
frekvensomriktaren ar 1.

Obs: Standardtilldelat ID-nummer for frekvensomriktaren bor inte &ndras om inte
frekvensomriktaren ar ansluten till panelbussen samtidigt med andra
frekvensomriktare.

Vilj frekvensomriktare och dndra dess ID-nummer pa panelbussen.

Steg | Atgird Tryck pa
tangenten

1. Aktivera Val av omriktare. ACS800

ASAAA5000 XXXXXX
ID-NUMMER 1

Display

2. Valj nasta frekvensomriktare/display. ACS800
Andra ID-nummer fér enheten genom att trycka pAENTER Q
(parenteser visas kring ID-numret) och &ndra vardet med ASAARAS000 XXXXKX

piltangenterna. Acceptera det nya vardet med ENTER.
Spanningen till frekvensomriktaren maste brytas och
slutas pa nytt for att det nya ID-numret ska valideras.

ID-NUMMER 1

Statusbilden for alla enheter som ar anslutna till 10
panelbussen visas efter den sista individuella enheten.
Om alla enheter inte kan visas samtidigt, bladdra med

dubbelpiltangenterna for att se resten. Statussymboler:

3 = Stopp, riktning framat
= Drift, riktning bakat
F = Utlésning pa grund av

fel
3. Anslut till den senast visade frekvensomriktaren och val; 1L ->1242,0 rpm I
ett annat driftldge genom att trycka pa en av tangenterna @ @ FREKV 45,00 Hz
for val av driftlage. STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Valt driftiage aktiveras.
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Avlasning och inmatning av packade booleska varden pa displayen

Vissa driftvarden och parametrar ar packade booleska varden, dvs. varje enskild bit
har en definierad innebdrd (férklaras vid motsvarande signal eller parameter). Pa

mandverpanelen kan packade booleska varden lasas och matas in i hexadecimalt
format.

| detta exempel ar bitarna 1, 3 och 4 i det packade booleska vardet aktiverade:

Booleskt 0000 0000 0001 1010
Hex 0 0 1 A
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Programfunktioner

Kapiteloversikt

Kapitlet beskriver programfunktioner. For varje funktion listas mdjliga installningar,
driftvardessignaler (arvardessignaler) samt fel- och varningsmeddelanden som rér
funktionen.

Startassistent

Introduktion

Assistenten vagleder anvandaren genom idrifttagningsprocessen och hjalper
anvandaren att fylla i de uppgifter (parametervarden) som behoévs for
frekvensomriktaren. Startassistenten kontrollerar att inmatade varden ar giltiga, dvs.
ligger inom tillatet omrade. Vid forsta starten foreslar frekvensomriktaren automatiskt
att assistentens forsta moment, sprakvalet, pabdrjas.

Startassistenten ar indelad i uppgifter. Du kan aktivera uppgifterna en i taget, sa som
startassistenten foreslar, eller valja en viss uppgift direkt. Du kan aven stélla in
frekvensomriktarens parametrar pa konventionellt satt, utan hjalp av assistenter alls.

| Manéverpanel beskrivs hur man aktiverar, navigerar i, och avslutar
startassistenten.

Obs: Assistenten for tillvalsmoduler stods inte av firmwareversion AS7R7363 och
senare.

Forvald ordningsfoéljd for assistentens moment

Beroende pa installningen av parameter 99.02 féreslar startassistenten nasta
uppgift. Férvalda installningsmoment framgar av tabellen nedan.

Tillampnings-
makro

Forvalda installningsmoment

FABRIK, SEKV Valj sprak, Motorinstallningar, TillAmpningsmakro, Tillvalsmoduler, Varvt-reglering EXT1, Start/Stopp-

STYRN styrning, Skyddsinstaliningar, Utsignaler

HAND/AUTO Valj sprak, Motorinstaliningar, Tillampningsmakro, Tillvalsmoduler, Varvt-reglering EXT2, Start/Stopp-
styrning, Varvtalsreglering 1, Skyddsinstaliningar, Utsignaler

T CTRL Valj sprak, Motorinstallningar, Tillampningsmakro, Tillvalsmoduler, Momentreglering, Start/Stopp-styr-
ning, Varvtalsreglering EXT1, Skyddsinstallningar, Utsignaler

PID-REGL Valj sprak, Motorinstallningar, TillAmpningsmakro, Tillvalsmoduler, PID-reglering, Start/Stopp-styr-

ning, Varvt-reglering EXT1, Skyddsinstallningar, Utsignaler
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Momentlista och berérda parametrar

Namn

Beskrivning

Stéll in parametrar

Vilj sprak

Val av sprak

99.01

Motorinstéllningar

Gora motorinstallningar

Gdra motoridentifiering. (Om varvtalsgréanserna befinner sig
utanfor tillatet intervall: Stall in granserna).

99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08,
99.04

99.10 (20.8, 20.07)

Applikation

Aktivera tillampningsmakro

99.02, parametrar som ror makrot

TILLVALSMODU-
LER

Aktivering av tillvalsmoduler

Grupp 98, 35, 52

Varvtalsregl. EXT1

Val av kalla for varvtalsreferens

(Om Al1 anvands: Stalla in granser for analog ingang Al1, skala,
invertering)

Stélla in grénser for referensvardet
Stalla in varvtalsgranser (frekvensgranser)
Stélla in tider for acceleration och retardation

(Stalla in bromschopper om funktionen aktiveras av parameter
27.01)

(Om 99.02 inte ar SEKV STYRN: Stélla in konstanta varvtal)

11.03

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.04, 11.05

20.02, 20.01, (20.08, 20.07)
22.02,22.03

(Grupp 27, 20.05, 14.01)

(Grupp 12)

Varvtalsregl. EXT2

Vélja kalla for varvtalsreferensen

(Om Al1 anvands: Stalla in granser fér analog ingang Al1, skala,
invertering)

Stélla in granser for referensvardet

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07

Momentregulator

Val av kalla for momentreferens

(Om Al1 anvands: Stalla in granser for analog ingang Al1, skala,
invertering)

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

Stélla in granser for referensvardet 11.08, 11.07

Stélla in tider for upprampning och nedrampning av momentet | 24.01, 24.02
PID-reglering Val av kalla for processreferens 11.06

(Om Al1 anvands: Stalla in granser for analog ingang Al1, skala, | (13.01, 13.02, 13.03, 13.04,

invertering) 13.05, 30.01)

Stalla in granser for referensvardet 11.08, 11.07

Stélla in varvtalsgranser (referensvarden) 20.02, 20.01 (20.08, 20.07)

Stalla in kalla och granser for arvardet 40.07, 40.09, 40.10
Start/stopp Val av kélla for start-/stoppsignaler for de tva externa styrplat- 10.01, 10.02

serna EXT1 och EXT2

Valja mellan EXT1 och EXT2 11.02

Definiera rotationsriktningsfunktionen 10.03

Definiera start- och stoppfunktionerna 21.01, 21.02, 21.03

Valja driftfrigivningsfunktion 16.01, 21.07

Stalla in ramptid for driftfrigivningen 22.07
Skydd Stalla in granserna fér moment och strom 20.03, 20.04
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Namn

Beskrivning

Stéll in parametrar

Utsignaler

Valja signaler for relautgangarna RO1, RO2, RO3 samt de rela-
utgangar som (eventuellt) installerats som tillval

Valja signaler for analoga utgangarna AO1, AO2 samt de ana-
loga utgangar som (eventuellt) installerats som tillval. Stalla in
minimum, maximum, skalfaktor och invertering.

Grupp 14

15.01,15.02, 15.03, 15.04, 15.05,
(grupp 96)
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Vad assistentens teckenfonster innehaller

Det finns tva typer av displayer i startassistenten: huvudfonster och hjalpfonster. |
huvudfénstren anmodas anvandaren att mata in uppgifter eller besvara en fraga.

Huvudfénstren utgér de olika stegen i installningsproceduren. Hjalpfonstren

innehaller hjalptexter till huvudfénstren. Nedanstaende figur visar typiska exempel

pa bada sorterna, samt forklaringar av vad respektive fonster visar.

Huvudfonster Hjalpfonster

1 | Motorinst&alln 3/10 INFO P99.05

2 | MOTOR NOM SPANN? Stdll in enligt motorns

3 | [ov] markskylt.

4 | ENTER:0k RESET:Tillb :

1 | Assistentens namn, stegnummer/ | Texten INFO, nummer pa parame-
totalt antal steg tern som ska stallas in

2 | Vallfraga Hjélptext ...

3 | Inmatningsfalt ... hjalptexten fortsatter

Kommandon: bekrafta vardet och
ga vidare, eller avbryt och ga till-
baka

dubbelpil (visar att texten fortsat-
ter)

Lokal styrning kontra extern styrning

Omriktaren kan ta emot start-, stopp- och rotationsriktningskommandon, samt

referensvarden, fran panelen eller via digitala och analoga ingangar. Med hjalp av en

faltbussadapter (tillval) kan omriktaren styras via en standardfaltbuss.
Frekvensomriktaren kan aven styras av en PC utrustad med DriveWindow.

Lokal styrning

Mandverpanel

DriveWirEow

ACS800

Extern styrning

Standard 1/0
 Falbuss. | Tillvalsplats 1
adapter
R"‘I"AC/‘IH?DIO/RAIO Plats 1 eller plats 2
— modul
RDCO- CHO Faltbussadapter |
CH3 @ modul (DDCS) NXxxx
(DDCS) A ‘ m eller
[ —— Advant Controller |
(t.ex. AC 80, AC 800M)
CH1 AIMA-01 1/O- RTAC/RDIO/RAIO-
(DDCS) | adapter modul
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Lokal styrning

Vid lokal styrning ges styrkommandon med manéverpanelens tangenter. Tecknet L i
displayen visar att lokal styrning ar vald.

‘ @—> 1242 rpm I

Vid lokal styrning asidosatter mandverpanelen den externa styrningens signalkallor.

Extern styrning

Nar extern styrning ar vald ges styrkommandon via de digitala och analoga
standardingangarna, via I/O-moduler (tillval) och/eller faltbuss. Dessutom gar det att
valja mandverpanelen som kalla for extern styrning.

Extern styrning indikeras av ett blanktecken pa displayen, eller med tecknet R i de
speciella fall nar mandverpanelen definieras av kalla for extern styrning.

‘w ->1242 rpm I ‘ ‘1®—>1242 rpm I

Extern styrning via I/O-anslutning- Extern styrning med mandverpanel
arna eller via faltbuss

Anvandaren kan hamta styrsignaler fran tva externa styrplatser, EXT1 eller EXT2,
och valja vilken av dem som fér tillfallet ska vara aktiv. Funktionen har cykeltiden 12
ms.

Installningar

Paneltangent Ytterligare information
LOC/REM Valja mellan lokal och extern styrning
Parameter
11.02 Vélja mellan EXT1 och EXT2
10.01 Signalkallor fér start, stopp och rotationsriktning fér EXT1
11.03 Kalla for referenssignal for EXT1
10.02 Signalkallor fér start, stopp och rotationsriktning for EXT2
11.06 Kalla for referenssignal for EXT2
Grupp 98 TILL- Aktivera tillvalda 1/0- och seriekommunikationsmoduler
VALSMODULER
Diagnostik
Driftvarden Ytterligare information
01.11,01.12 Referensvarde for EXT1, referensvarde for EXT2
03.02 Valjande bit for EXT1/EXT2
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Blockschema: Signalkallor for start, stopp, rotationsriktning for EXT1

Nedanstaende figur visar de parametrar som bestammer signalkalla fér start, stopp
och rotationsriktning fér extern styrplats EXT1.

Val
DI1/Std 10 Dl.1
: : N
: Di6 < — EXT1
DI6 / Std 10 ] Start/stopp/
DI7 1ill DI9 M rot riktnin.

Se grupp 98 TILL-

DI1/DIO ext 1 10.01
DI2 / DIO ext 1 I/0-utbyggnad

DI1/DIO ext 2 VALSMODULER.
DI2 / DIO ext 2

Féltb |
Faltbusstilvalsplats 1~ — | go o0 COMM.
CHO / RDCO-kort } — Faltbusstyrning. Cw
Stangard Modbus®-lank | PANEL
Mandverpanel

DI1 / Std 10 = Digital ingang DI1 pa anslutningsplinten for standard-1/0
DI1/DIO ext 1 = Digital ingang DI1 pa den digitala I/O-modulen 1

Blockschema: Signalkalla for referensvarde for EXT1

Nedanstaende figur visar de parametrar som bestammer varvtalsreferensens
signalkalla for extern styrplats EXT1.

Al1/ Std 10 Val
Al1, AI2, Al3, DI3, DI4
Al2 / Std 10 - LAl2, Al3, DI3, -
Al3/ Std 10 < L EXT1
DI3 / Std 10 o 1A1'5’D/|*1'g Referens
DI4 / Std 10 ’ TFrog] REF1(pm)

Al1 / AlO ext j I/0-utbyggnad |

Al2 / AlO ext Se parameter- —
DI1 /DIO ext 3 grupp 98 TILL- -
Dl oI e } VALSMODULER.

Féltbussval

Faltbusstillvalsplat: ]
plats 1 Se COMM.
CHO / RDCO-kort 2 st ref
Standard ModBus-lank | yrming.

PANEL

Mandverpanel

Al1/ Std 10 = Analog ingang Al1 pa anslutningsplinten for standard-1/O
Al1/ AlO ext = Analog ingang Al1 pa den analoga I/0O-modulen
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Referenstyper och -behandling

Frekvensomriktaren kan hantera en mangd olika referensvarden utover den vanliga
analoga insignalen och mandverpanelens signaler.

Det gar att skala det externa referensvardet sa att signalens min- och maxvarden

Omriktaren kan matas med varvtalsreferens via tva digitala ingadngar: Den ena
signalen okar varvtalet, den andra minskar det.

Omriktaren kan hantera en bipolar, analog varvtalsreferens. Det gér det maijligt att
styra bade varvtal och rotationsriktning med en enda analog ingang. Den minsta
signalstyrkan motsvarar da det hogsta varvtalet bakat, den hogsta signalstyrkan

motsvarar det hogsta varvtalet framat.

Omriktaren kan rakna fram ett referensvarde baserat pa tva analoga insignaler
och matematiska funktioner: Addition, subtraktion, multiplikation, val av lagsta
och val av hdgsta varde.

Omriktaren kan rakna fram ett referensvarde, baserat pa en analog insignal och
en signal erhallen via seriekommunikation, med matematiska funktioner: Addition

och multiplikation.

motsvarar andra varvtal an varvtalsgranserna.

Installningar

Parameter

Ytterligare information

Grupp 11 VAL AV REFER-
ENS

Extern referenskalla, typ och skalning

Grupp 20 GRANSER

Driftbegransningar

Grupp 22 ACCEL/RETARD

Varvtalsreferensens accelerations- och retardationsramper

Grupp 24 MOMENTREGU-
LATOR

Ramptid fér momentreferensen

Grupp 32 OVERVAKNING

Referensdvervakning

Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
01.11,01.12 Externa referensvéarden

Grupp 02 DRIFTVARDEN

Referensvéardena i olika steg av referenshanteringskedjan.

Parameter

Grupp 14 RELAUTGANGAR

Aktiv/saknad referenssignal via en relautgang

Grupp 15 ANALOGA
UTGANGAR

Referensvarde
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Referenstrimning

Vid referenstrimning justeras det externa, procentuella referensvardet (Extern
referens REF2) i relation till det uppmatta vardet i en sekundar tillampningsvariabel.
Blockschemat nedan illustrerar funktionen.

Omkopplare, Val
max.frekv. — val
/ 6 DIREKT (3)
max.varvtal —] ! max.moment__|
' %ref— PROP. (2)
Val 99.04 (DTC) 40.18 ey
A1 —] —1=AV) Add
A2 (N 40.14 Yoref
Mul. L %ref
40.16 — —
PID ul.
40.15 f 4047 | ><
tre
40.01 | k ><
Arvarden 38.83 tid
40.05 —| : f
- Filter 40.04 | dFiltT /
40.07 | 40.05| errVinv
Alt 40.13| rint
Al2 — 7~£ - i PIDmax | oh1
ﬁ:g: PIDmin | ol1
Al — 40.19
IMOT —|

Y%ref = Frekvensomriktarens referensvarde fére trimning

%ref” = Frekvensomriktarens referensvarde efter trimning

max. varvtal= Par. 20.02 (eller 20.01 om absolutvardet ar storre)
max. frekv = Par. 20.08 (eller 20.07 om absolutvardet ar stdrre)
max. moment = Par. 20.14 (eller 20.13 om absolutvardet ar storre)

Installningar

Parameter Ytterligare information

40.14...40.18 Instéllning av trimfunktioner

40.01...40.13, 40.19 Installningar for PID-reglerblocket

Grupp 20 GRANSER Driftgranser for drivsystemet
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Exempel

Systemet driver ett transportband. Det ar varvtalsreglerat, men hansyn behéver
aven tas till bandspanningen: Om det uppmatta vardet fér bandspanningen
overskrider det installda borvardet ska varvtalet att minskas nagot, och vice versa.

Anvandaren astadkommer den 6énskade varvtalsjusteringen genom att:

+ aktivera trimfunktionen och till den ansluta bandspanningens bérvarde och
matvarde

+ stalla in trimningen till lAmplig niva.

Varvtalsreglerad transportor

Drivrullar (drag)
Spanningsmatning

Forenklat blockschema

Add
Varvtalsreferens Trimmad

varvtalsreferens
- PID
Bandspannings-
matning

Bandspannings-
borvarde
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Programmerbara analoga ingangar

Frekvensomriktaren har tre programmerbara analoga ingangar: en spanningsingang
(0/2 1ill 10 V eller -10 till 10 V) och tva stromingangar (0/4 till 20 mA). Med tillval av en
analog I/O-modul kan tva extra ingangar erhallas. Varje ingadng kan inverteras och
filtreras, max- och minvarden kan stallas in.

Uppdateringscykler i Standardmjukvara

In

Cykel

Al / standard

6 ms

Al / utbyggnad

6 ms (100 ms )

1)

Installningar

Uppdateringscykel fér motortemperaturens matfunktion. Se grupp 35 MOT TEMP MATN.

Parameter Ytterligare information

Grupp 11 VAL AV Al som kalla foér referenssignal

REFERENS

Grupp 13 ANALOGA Behandling av standard-insignaler

INGANGAR

30.01 Overvakning av Al-bortfall

Grupp 40 PID REGU- | Al som en PID-processvariabelreferens eller driftvarden

LATOR

35.01 Al for motortemperaturméatning

40.15 Al for referenstrimning

42.07 Al vid styrning av mekanisk broms

98.06 Aktivering av analoga tillvalsingangar

98.13 Signaltypsdefinition (unipolar eller bipolar) fér analog tillvalsingang

98.14 Signaltypsdefinition (unipolar eller bipolar) for analog tillvalsingang
Diagnostik

Arvirde Ytterligare information

01.18, 01.19, 01.20 Standardingangarnas varden

01.38, 01.39 Tillvalsingangarnas varden

Grupp 09 DRIFTVAR- | Skalade analoga ingangsvérden (heltalsvarden fér funktionsblockprogram-

DEN mering)
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Programmerbara analoga utgangar

Tva programmerbara stromutgangar (0/4 till 20 mA) finns som standard och
ytterligare tva utgangar kan erhallas med tillval av en analog utbyggnadsmodul.
Analoga utsignaler kan inverteras och filtreras.

De analoga utsignalerna kan vara proportionella relativt motorns varvtal,
processhastighet (skalat motorvarvtal), utfrekvens, utstrom, motorns vridmoment,
motoreffekt etc.

Det gar att mata in ett varde till en analog ingang via en serieckommunikationslank.

Uppdateringscykler i Standardmjukvara

Ut Cykel
AO / standard 24 ms
AO / utbyggnad 24 ms (1000 ms R )

D Uppdateringscykel for motortemperaturens matfunktion. Se grupp 35 MOT TEMP MATN.

Instéllningar

Parameter Ytterligare information
Grupp 15 ANALOGA Val och behandling av analoga standardutgangars varden
UTGANGAR
30.20 Funktion hos en externstyrd analog utgang vid ett kommunikationsavbrott
30.22 Overvakning av felinstéllning av analoga tillvalsutgangar
Gr_gpp 35 MOT TEMP | AO fér motortemperaturmatning
MATN
Grupp 96 EXT AO Val och behandling av analoga tillvalsutgangars varden
Grupp 98 TILL- Aktivering av tillvalda in- och utgangar
VALSMODULER
Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
01.22, 01.23 Standardutgangarnas varden
01.28, 01.29 Tillvalsutgangarnas varden
Varning
10 KONFIG (FF8B) Olamplig anvandning av tillvalda in- och utgangar
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Programmerbara digitala ingangar

Frekvensomriktaren har sex programmerbara digitala ingangar som standard .
Ytterligare sex ingangar kan erhallas genom tillval av digitala utbyggnadsmoduler.

Uppdateringscykler i Standardmjukvara

In Cykel

DI / standard 6 ms

DI / utbyggnad 12 ms
Installningar

Parameter Ytterligare information

Grupp 10 START/STOPP/ | DI fér start, stopp, rotationsriktning

ROTR

Grupp 11 VAL AV REFE- | DI for referensval, eller som referenskalla

RENS

Grupp 12 KONSTANTA DI for val av konstant varvtal

VARVTAL

Grupp 16 SYSTEM STYR- | DI for extern driftfrigivning, val av felaterstéllining eller &ndringssignal for

NING eget makro

22.01 DI som signal for val av accelerations- och retardationsramp

30.03 DI som kalla fér extern felindikering

30.05 DI fér motorns 6vertemperaturbevakning

30.22 Overvakning av anvandningen av tillvalda in- och utgangar

40.20 DI som aktiveringssignal for vilofunktionen (vid PID-reglering)

42.02 DI som kvitteringssignal for mekanisk broms

98.03...96.05 Aktivering av digitala I/0O-moduler

98.09...98.11 Namngivning av de digitala tillvalsingangarna i tillampningsprogrammet
Diagnostik

Arvirde Ytterligare information

01.17 Varden for de digitala standardingangarna

01.40 Varden for de digitala tillvalsingangarna

Varning

10 KONFIG (FF8B) Olamplig anvandning av tillvalda in- och utgangar

Fel

1/0 KOM (7000) Bortfall av I/0O-kommunikation
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Programmerbara reldautgangar

Tre programmerbara relautgangar finns som standard. Ytterligare sex utgangar kan
erhallas med tillval av digitala utbyggnadsmoduler. Det gar att valja vad
relautgangen ska indikera med hjalp av installningar: driftklar, i drift, fel, varning,
motorn fastlast, etc.

Det gar att ge relautgangen ett varde via en seriekommunikationslank.

Uppdateringscykler i Standardmjukvara

Ut Cykel
RO / standard 100 ms
RO / utbyggnad 100 ms

Instéllningar

Parameter Ytterligare information
Grupp 14 RELAUT- Relautgang, funktion och tidsinstallningar
GANGAR
30.20 En externstyrd relautgangs funktion vid ett kommunikationsavbrott
Grupp 42 BROMS RO for styrning av mekanisk broms
STYRNING
Grupp 98 TILL- Aktivering av tillvalda relautgangar
VALSMODULER

Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
01.21 Standardtillstand for relautgang
01.41 Tillstand for tillvalsrelautgangar
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Driftvarden

Ett flertal driftvardessignaler finns att tillga:

* Frekvens, strdom, spanning och effekt ut fran omriktaren

* Motorvarvtal och -moment

* Matningsspanning och mellanledsspanning

» Aktiv styrplats (Lokal, EXT1 eller EXT2)

* Referensvarden

* Omriktarens temperatur

 Dirifttidréknare (h), kWh-raknare

» Digitala, respektive analoga in- och utgangars status

* PID-regulatorns arvarden (om makrot PID-reglering ar valt)

Tre signaler kan visas samtidigt i mandverpanelens teckenfénster. Vardena kan
ocksa lasas via serieckommunikationslanken eller de analoga utgangarna.

Installningar

Parameter Ytterligare information
Grupp 15 ANALOGA Val av ett arvarde till en utgang
UTGANGAR
Grupp 92 DS SAND Val av driftvardessignal for dataset (seriekommunikation)
ADDR
Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
Grupp 01 DRIFTVAR- | Listor éver driftvérden
DEN ... 09 DRIFTVAR-
DEN

Motoridentifiering

Om DTC (Direct Torque Control) ska fungera val maste en korrekt identifiering av
motortyp ha gjorts vid idrifttagningen.

Motorn ID-magnetiseras automatiskt forsta gadngen startkommando ges. Motorn
magnetiseras da vid varvtalet noll under flera sekunder och en matematisk modell
av motorn skapas. Denna identifieringsmetod ar 1amplig for de flesta tillampningar.

Nar det ar fraga om sarskilt kravande tillampningar kan en sarskild ID-kérning goras.

Installningar
Parameter 99.10.
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Spanningsbortfallsreglering

Om matningsspanningen skulle falla bort fortsatter omriktaren &nda att fungera med
hjalp av rorelseenergin i motorn. Omriktaren fungerar fullt ut sa lange motorn roterar
och genererar energi till omriktaren. Nar spanningen aterkommer kan omriktaren
fortsatta driften om matningens kontaktor férblivit sluten.

W PG o,

N I
Tm foit Unc
(Nm) (Hz) (Vd.c.) Upg
160 80 520
120 60 390
80 40 260 ‘/// hu
i AN
—T,
40 20 130 // \\ // M
A
L~
{(s)
1,6 4.8 8 11,2 14 .4

Upc= Spéanningen i omriktarens mellanled, f; = Omriktarens utfrekvens,

Ty = Motorns vridmoment

Bortfall av matningsspénning vid nominell last (f = 40 Hz). Mellanledets likspénning faller till mingrén-
sen. Regulatorn haller spdnningen stabil medan matning saknas. Omriktaren later motorn fungera
som generator. Motorns varvtal minskar, men omriktaren fungerar sé ldnge motorn har tillrdcklig rérel-
seenergi.

Obs: Enheter som ar samlade i skap och ar utrustade med matningskontaktor som
tillval, har en "hallkrets” som haller kontaktorns styrkrets sluten under kortare avbrott
i matningen. Tillaten I&ngd for avbrottet kan justeras. Fabriksinstaliningen ar fem
sekunder.

Automatisk start

Eftersom omriktaren kan kanna av motorns tillstand inom nagra fa millisekunder sa
sker start alltid omgaende, utan nagon omstartsfordréjning. Exempelvis betraktas
starter av turbinpumpar och vindkraftverk som latta.

Instéllningar

Parameter 21.01.
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Safe torque-off (STO)

Safe torque-off-funktionen bryter styrspanningen till vaxelriktarens halvledare, vilket
innebar att utspanningen fran frekvensomriktaren forsvinner. De kretsscheman som
levererats med frekvensomriktaren visar vilka anslutningar anvandaren maste
utfora.

hjalpkretsar fran frekvensomriktaren. Darfor ska underhall pa elektrisk utrustning

2 VARNING! Funktionen Safe torque-off skiljer inte spanningarna i huvud- och
utforas endast efter att drivsystemet har skilts fran matningsnatet.

Funktionen Safe torque-off fungerar pa foljande satt:

» Operatoren ger kommandot att aktivera STO-funktionen (till exempel med en
omkopplare pa mandéverpulpeten).

* Matningen till ASTO-x1C-kortet bryts.

» Frekvensomriktarens tillampningsprogram far en intern signal fran AINT-kortet
om att ett STO-kommando har getts. Om STO-kommandot gavs under drift
stannar motorn genom utrullning.

» Safe torque-off ar aktiv.
+ Alarm STARTFORREGLING is sluten (03.08 LARMORD 1 BIT 0 har véardet 1).

* 03.03 X STATUSORD bit 8 ar satt till 1 (= Safe torque-off ar aktiv) inom 3
sekunder.

Obs: Felet START FORREG genereras (03.03 X STATUSORD bit 8 har vardet 1)
om Safe torque-off-funktionen aktiveras medan motorn arbetar eller om ett
motorstartkommando ges nar Safe torque-off redan ar aktiv.

Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
03.03 X STATUSORD bit 8 Safe torque-off-funktion, aktiveringsstatus
03.08 LARMORD 1, bit0/ Safe torque-off-function, larm/fel
03.03 X STATUSORD, bit 8

Skydd mot ovantad start (POUS)

Funktionen Skydd mot ovantad start fungerar pa samma satt som Safe torque-off
som beskrivs ovan, med féljande undantag:

* POUS far inte aktiveras under drift.
» POUS kraver ett AGPS-x1C-kort (ej ASTO-x1C).
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Safely-limited speed (SLS) (endast firmwareversion AS7R )

SLS-funktionen begransar motorvarvtalet till ett sakert varde.

Obs: Om SLS-funktionen anvands utan sakerhets-PLC uppfylls inte kraven for SIL-
klassificering enligt definitionen i EN IEC 61800-5-2.

Nar SLS-funktionen aktiveras rampas varvtalsgranserna fran vardena 20.01 MIN
VARVTAL och 20.02 MAX VARVTAL till vardet pa 20.22 SLS SPEED LIMIT
respektive dess additiva invers. Rampningen inleds vid absolutbeloppet for
arvarvtalet. Om arvarvtalet redan understiger SLS-granser tréder begransningen
omedelbart i kraft, utan rampning.

Nar SLS deaktiveras rampas varvtalsgranserna tillbaka till de varden som definieras
av 20.01 och 20.02, och arvarvtalet atergar till referensvardet om det tidigare
begransades av denna funktion.

2211 22.10
20.02 MAX VARVTAL «—> >
i ! | |
Arvarvtal—\—y/i
0 | | Dzo.zz SLS SPEED LIMIT
— — — ; # —— _—_—_1 _____
¢ \ I\
I \ [\
20.01 MIN VARVTAL . ‘ L

< >
SLS aktiverad

Instéllningar

Parameter Ytterligare information

10.09 SLS ACTIVE Val av DI-kalla

20.22 SLS SPEED LIMIT Grans for Safely limited speed

22.10 SLS ACCELER TIME Tid for varvtalsgransen att rampa upp fran SLS till normal

22.11 SLS DECELER TIME Tid som for varvtalsgransen att rampa ner fran aktuellt varvtal till
SLS

Diagnostik och styrning

Arvirde Ytterligare information
03.04 FREQ_LIMIT, bit 15 SLS, aktiveringsstatus

Se aven Safe speed functions for ACS800 cabinet-installed drives (+Q965/+Q966)
Application guide [3AUA0000090742 (engelska)].

Obs: Nar SLS-funktionen ar aktiv saknar installningarna for kritiska varvtal i
parametergrupp 25 verkan.
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DC-magnetisering

Vid DC-magnetisering magnetiserar omriktaren motorn fore start. Funktionen
garanterar hégsta mdjliga lossbrytningsmoment, upp till 200 % av motorns nominella
vridmoment. Via formagnetiseringstiden kan motorstarten synkroniseras med t.ex.

lyftning av mekanisk broms. Automatisk startfunktion och DC-magnetisering kan inte
vara aktiva samtidigt.

Installningar

Parametrarna 21.01 och 21.02.

DC-fasthallning
Genom att aktivera motorns DC-fasthallningsfunktion ~ Motor,
kan rotorn lasas vid varvtalet noll. Nar bade referensen DC-fasthalining
och motorns varvtal sjunker under forinstallt varvtal for DO "
DC-fasthallning stoppar omriktaren motorn och matar faml ,,,,,, s
den med likstréom. Nér varvtalsreferensen ater stiger ver Lvarvtal / t
fasthallningsvarvtalet terstélls normal drift. Varvials- ‘

Installningar

Parametrarna 21.04, 21.050ch 21.06. | yarvial < Sh

varvtal

Flddesbromsning

Drivsystemet kan retarderas snabbare genom att magnetiseringsnivan i motorn
Okas. Genom att 6ka motorflédet kan energin som genereras av motorn under

bromsning omvandlas till varmeenergi. Denna funktion ar anvandbar nar det galler
motorer med effekt under 15 kW.

Motor- TB
varvtal TNr(%)
) Tgr = Bromsmoment
Ej flddesbromsning 80 Tn =100 Nm
40: Flodesbromsning
204
Flédesbromsning -1 Ej flédesbromsning
t(s) . . . . ~ f(Hz)

50 Hz /60 Hz
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Bromsmoment (%)

Markmotoreffekt

@ 2,2kW
@ 15 kW
G 37 kW
@ 75kW
(B 250 KW

120 -

80 -

o= : : j £ (Hz)

5 10 20 30 40 50

Flodesbromsning

,,,,,,,,,,,,,,,,,

e : : j j f(Hz)

5 10 20 30 40 50

Frekvensomriktaren évervakar fortlopande motorns tillstdnd, dven under
flodesbromsningen. Darfér kan flodesbromsning anvandas bade for att stoppa
motorn och fér att &ndra varvtalet. Flédesbromsningens dvriga férdelar ar:

* Bromsningen bérjar omedelbart efter kommandogivning. Funktionen behdver inte
vanta pa att flodet minskar innan bromsningen kan inledas.

» Effektiv motorkylning. Stromstyrkan okar i statorn under flodesbromsning, inte i
rotorn. Statorns kylning ar mycket effektivare an rotorns.

Instéllningar
Parameter 26.02.

Flodesoptimering

Flédesoptimering reducerar den totala energiférbrukningen och motorns ljudniva nar
drivsystemets last understiger marklasten. Den totala verkningsgraden (motor och
omriktare) kan forbattras med 1 % till 10 %, beroende pa belastningsmoment och

varvtal.

Instéllningar
Parameter 26.01.
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Accelerations- och retardationsramper

Tva valbara accelerations- och retardationsramper ar tililgangliga. Accelerations- och
retardationstider, liksom rampform, kan justeras. En digital ingdng kan anvandas for
att vaxla mellan de tva ramperna.

. T Motor varvtal
De alternativa rampformerna ar linjar ramp

respektive S-ramp. o

Linjar: Lamplig for drivsystem som kraver stabil
eller langsam acceleration/retardation. . B-kurva

S-ramp: Idealisk for transportérer av 6mtaligt
gods, eller tillampningar dar mjuka
hastighetsévergangar behovs.

Installningar 2 t(s)
Parametergrupp 22 ACCEL/RETARD.

Kritiska varvtal
Det finns en funktion for kritiska varvtal tillganglig for tillampningar dar vissa varvtal
eller varvtalsband behdver undvikas pa grund av t.ex. mekaniska resonansproblem.

Installningar
Parametergrupp 25 KRITISKA VARVTAL.

Konst varvtal

Det gar att forinstalla 15 konstanta varvtal. Konstanta varvtal valjs med hjalp av
digitala ingangar. Nar ett konstant varvtal aktiveras asidosatter detta den externa
varvtalsreferensen.

Funktionen har cykeltiden 6 ms.

Installningar
Parametergrupp 12 KONSTANTA VARVTAL.
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Trimning av varvtalsregulatorn

Under motoridentifieringen justeras varvtalsregulatorn automatiskt. Det gar
emellertid att manuellt justera regulatorns forstarkning, integrationstid och
deriveringstid, eller att lata frekvensomriktaren sjalvinstalla varvtalsregulatorn. Vid
sjalvinstallning justeras varvtalsregulatorn utifran motorns och maskinens last och
troghet. Figuren nedan visar varvtalsresponsen vid en stegférandring av
varvtalsreferensen (vanligen 1 till 20 %).

n o
%

A: Underkompenserad t
B: Normalt justerad (sjalvinstallning)

C: Normalt justerad (manuell installning). Battre dynamisk prestanda an B
D: Overkompenserad varvtalsregulator

Figuren nedan ar ett férenklat blockschema som beskriver varvtalsregulatorn.
Regulatorns utsignal anvands som momentregulatorns referenssignal.

Deriverande
acceleration
kompensering

Proportionell,

Varvtals- +_ Fel- integrerande +®+ Moment-
referens -¥ varde + referens

Deriverande

Arvarvtal

Instéllningar
Parametergrupp 23 VARVT REGULATOR och 20 GRANSER.

Diagnostik
Driftvardessignal 01.02.
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Prestandavarden for varvtalsreglering

Nedanstaende tabell visar typiska prestanda for varvtalsregleringen nar DTC (Direct
Torque Control) anvands.

Varvtalsregle-

Utan pulsgivare

Med pulsgivare

ring
Statisk varvtalsav-| + 0,1 till 0,5 % +0,01 %
vikelse, % av ny (10 % av nomi-
nell efterslapning)
Dynamisk varv- 0,4 %sek.* 0,1 %sek.*

talsavvikelse

*Dynamisk varvtalsavvikelse beror pa varvtalsregulatorns
trimning.

Momentregleringens prestanda

T (%
TN()

100 T

Thel.

Nar-Npor
NN

v

t(s)
0,1 -0,4 %sek

Ty = motorns nominella moment
ny = motorns nominella varvtal
Ny = @rvarde, varvtal

Neef = varvtalsreferens

Frekvensomriktaren kan reglera vridmomentet noggrant utan varvtalsaterkoppling
frdn motoraxeln. Nedanstaende tabell visar typiska prestanda for
momentregleringen nar DTC (Direct Torque Control) anvands.

Momentregula-
tor

Utan pulsgivare

Med pulsgivare

Linjaritetsfel +4 %* +3 %
Repeterbarhetsfel | + 3 %* +1%
Momentets stigtid | 1 till 5 ms 1till 5ms

*Vid drift nara nollfrekvens kan felet vara storre.

T (%
TN()

100 +
90 |- -

10-

Tref /\

Té rv

-~

<5ms

Tn = motorns nominella moment
Tief = momentreferens
Ty = @rvarde, moment
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Skalar styrning

Skalar styrning kan valjas istallet for DTC (Direct Torque Control) som styrmetod for
motorn. Vid skalar styrning styrs drivsystemet med hjalp av en frekvensreferens.
Den enastaende prestanda som uppnas med den forvalda styrmetoden DTC gar
inte att uppna med skalar styrning.

Skalar styrning rekommenderas for féljande specialtillampningar:

+ Drivsystem med flera motorer: 1) om lasten inte ar jamnt fordelad mellan
motorerna, 2) om motorerna ar olika stora, eller 3) om motorerna ska bytas efter
motoridentifieringen

*  Om motorns markstrom ar mindre an 1/6 av frekvensomriktarens nominella
utstrom

* Om frekvensomriktaren anvands utan nagon ansluten motor (t.ex. for
testandamal)

* Omriktaren driver en mellanspanningsmotor via en step-up-transformator.

Vid skalar styrning kan vissa standardfunktioner inte anvandas.

Instéllningar
Parameter 99.04.

IR-kompensering for skalarstyrt drivsystem

IR-kompensering ar endast aktiverad nér skalar Motorspanning
motorstyrmetod ar vald (se Skalar styrning pa sid
63). IR-kompensering, som innebar att IR-kompensering
omriktaren forser motorn med forhdjd spanning
vid laga varvtal, IR-kompensering ar anvandbar i
tillampningar som kraver hogt
lossbrytningsmoment. IR-kompensering ar inte ~ Ingen kompensering
mojlig/nédvandig nar DTC &r vald styrmetod. f(Hz)

Instéllningar
Parameter 26.03.
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Hexagonalt motorflode

Frekvensomriktaren reglerar vanligen det magnetiska flodet sa att den roterande
fldodesvektorn foljer ett cirkulart moénster. Detta ar idealiskt for flertalet tilldmpningar.
Vid drift éver faltférsvagningspunkten (FWP, normalt 50 eller 60 Hz) ar det dock inte
mojligt att uppna 100 % utspanning. Detta medfdr en reducering av den maximala
lastkapaciteten.

Nar hexagonal flodesreglering ar vald sa regleras motorflodet enligt ett cirkulart
monster under faltférsvagningspunkten och enligt ett hexagonalt monster i
faltfdrsvagningsomradet. Overgangen sker gradvis nar frekvensen okar fran 100 %
till 120 % av FWP. Med hexagonalt flédesmdnster kan den maximala utspanningen
uppnas. Det ger stdérre maximal lastkapacitet an med cirkulart floddesmaonster, men
ocksa minskad kontinuerlig lastkapacitet i frekvensintervallet FWP till 1,6 FWP, pa
grund av 6kade forluster.

Installningar
Parameter 26.05.

Programmerbara skyddsfunktioner

AlI<Min

Funktionen Al<Min bestammer hur frekvensomriktaren ska reagera om en analog
insignal skulle sjunka under den installda minimigransen.

Instéliningar
Parameter 30.01.

Panelbortfall

Funktionen Panelbortfall bestammer hur frekvensomriktaren ska reagera om
mandverpanel ar vald som styrplats for frekvensomriktaren, och panelen slutar
kommunicera.

Instéliningar
Parameter 30.02.

Externt fel

Overvakningsfunktion for externa fel. En digital ingang kan véljas for
indikeringssignal gallande externt fel.

Instéliningar
Parameter 30.03.
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Overlastskydd
Motorn har ett dverlastskydd som skyddar mot 6évertemperaturer nar det aktiverats
och en av dess funktionstyper valts.

Typerna av Overlastskydd bygger antingen pa en termisk modell av motorn eller pa
matvarden fran en termistor.

Termisk modell av motorn
Frekvensomriktaren beraknar motorns temperatur utifran féljande antaganden:

1) Motorn befinner sig vid sin uppskattade temperatur (varde pa 01.37 MOTOR
TEMP BER som sparats vid spanningsfranslag) nar spanningen sluts pa nytt. Forsta
gangen spanningen slas till befinner sig motorn vid omgivningstemperatur (30 °C).

2) Motortemperaturen beraknas antingen med hjalp av den anvandardefinierade
eller med den automatiskt berdknade termiska tidskonstanten, samt lastkurvan for
motorn (se foljande figurer). | fall da omgivningstemperaturen éverstiger 30 °C bor
lastkurvan justeras.

Motor Motor Brytpunkt
Last Strém 150 | ;
100 % 1 (%) * Motor bel kurva
100 /
50 ™\ |
Temp.- . ! t Nollvarv bel
6kn. ' ' '

Varvtal

100 % : '

—

Motorns termiska tidkonstént

Anvéndning av termistor

Overtemperatur i motorn kan detekteras med hjélp av en termistor (PTC) som
ansluts mellan omriktarens uttag fér +24 V DC och digital ingang DI6. Vid normal
drifttemperatur ska termistorns resistans understiga 1,5 kohm (strom 5 mA).
Omriktaren stoppar motorn och indikerar fel om termistorns resistans éverstiger 4
kohm. Installationen maste vara gjord enligt gallande regler sa att den ar skyddad

mot kontakt.
Instéllningar
Parametrarna 30.04 till 30.09.

Obs: Aven motorns temperaturmatningsfunktion kan anvandas. Se
Motortemperaturmétning via standard I/O pa sid 74 och Motortemperaturmétning via
en analog I/O-modul pa sid 76.
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Fastlasningsskydd

Frekvensomriktaren skyddar motorn vid fastlasning. Overvakningsgranserna
(moment, frekvens, tid) kan justeras och det gar att valja hur frekvensomriktaren ska
reagera pa en fastlasningssituation (varningsindikering / felindikering & driftstopp /
ingen reaktion).

De moment- och strémgranser som definierar fastlasningsgransen maste valjas
utgaende fran den maximala belastningen fran den drivna utrustningen. Obs:
Fastlasningsgransen begransas av den interna stromgransen 03.04
TORQ_INV_CUR_LIM.

Nar tillampningen nar fastlasningsgransen och frekvensomriktarens utfrekvens
understiger fastlasningsfrekvensen: Fel aktiveras efter fastlasningstidsfordréjningen.

Instéliningar
Parametrarna 30.10 till 30.12.

Parametrarna 20.03, 20.13 och 20.14 (definierar fastlasningsgransen.)

Laglastskydd

Bortfall av motorlast kan vara ett tecken pa processfel. Frekvensomriktaren har en
skyddsfunktion mot underlast fér maskiner och process om ett sa allvarligt fel
uppstar. Anvandaren kan satta dvervakningsgranser - laglastkurva och laglasttid -
samt valja hur frekvensomriktaren ska reagera pa underlast (varningsindikering /
felindikering & driftstopp / ingen reaktion).

Instéllningar
Parametrarna 30.13 till 30.15.

Motorfasbortfall

Fasbortfallsfunktionen évervakar motorkablarnas anslutningar. Funktionen ar
sarskilt anvandbar vid motorstarten. Omriktaren upptacker om nagon fas i
motorkretsen inte ar ansluten och vagrar i sa fall starta. Funktionen 6vervakar
motoranslutningarnas tillstdnd ocksa under normal drift.

Instéliningar
Parameter 30.16.
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Jordfelsskydd

Jordfelsskyddet detekterar jordfel i motorn eller motorkabeln. Skyddet bygger pa
summastrémmatning.

» Jordfel i matningen aktiverar inte skyddet.
+ | ett jordat matande nat aktiveras skyddet inom 200 mikrosekunder.
* Om matningen ar ojordad bdr dess kapacitans vara 1 mikrofarad eller mer.

+ Skyddet aktiveras inte av de kapacitiva strommar som uppstar i skarmade
motorkablar som ar upp till 300 meter langa.

» Jordfelsskyddet ar deaktiverat nar drivsystemet ar stoppat.

Obs: Med parallellkopplade véxelriktarmoduler &r jordfelsindikeringen STROMOBAL
xX. Se Felsdkning.

Instéllningar
Parameter 30.17.

Kommunikationsfel

Kommunikationsfelsfunktionen 6vervakar kommunikationen mellan
frekvensomriktaren och en extern enhet (t.ex. en faltbussadapter).

Instéllningar
Parametrarna 30.18 till 30.21.

Overvakning av tillvals-10

Funktionen évervakar anvandningen av utbyggnadsmoduler for analoga och digitala
in- och utgangar i tilldmpningsprogrammet. Den varnar om kommunikationen till in-/
utgangen inte fungerar.

Instéllningar
Parameter 30.22.

Forprogrammerade felfunktioner

Overstrom

Utlésningen for verstrdom sker vid 1,65 till 2,17 - I, beroende pa omriktartypen.

DC-o6verspanning

Utlésningsgransen for DC-6verspanning ar 1,3 x 1,35 x Uqax dar Uqmax 8r max
varde for matningsspanningsomradet. For 400 V-enheter ar Uqax 415 V. Fér 500 V-
enheter ar Uy pax 500 V. For 690 V-enheter ar Uy ax 690 V. Den &rspanning i
mellanledet som motsvarar matningsspanningens utlésningsniva, ar 728 V DC for
400 V-enheter, 877 V DC for 500 V-enheter, och 1210 V DC for 690 V-enheter.
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DC-underspénning

Utldsningsgransen for DC-underspanning ar 0,6 x 1,35 x Uqyin, d@r Uqmin @r min
varde for matningsspanningsomradet. For 400 V- och 500 V-enheter ar U4, 380 V.
For 690 V enheter ar Uy iy 525 V. Det arvarde i mellanledet som motsvarar
matningsspanningens utldsningsniva ar 307 V DC for 400 V- och 500 V-enheter, och
425V DC for 690 V-enheter.

Omriktartemperatur

Omriktaren 6vervakar vaxelriktarmodulens temperatur. Det finns tva
overvakningsnivaer - varningsgrans och utlésningsgrans.

Forbattrad overvakning av omriktartemperatur for ACS800, byggstorlekarna R7
och R8

Konventionell évervakning av omriktartemperatur bygger pa matning av
temperaturen hos halvledarna (IGBT-moduler). Uppmatta varden jamférs med en
faststalld 6vre IGBT-temperaturgrans. Men under vissa onormala férhallanden, som
kylflakthaveri, otillrackligt kylluftflode eller for hog omgivningstemperatur, kan det
uppsta overhettning inuti stromriktarmodul, som konventionella
temperaturdvervakningsfunktioner inte kan detektera ensamma. Den forbattrade
omriktartemperaturdvervakningen ger battre skydd i sadana situationer.

Funktionen dvervakar omriktarmodultemperaturen genom att cykliskt kontrollera att
uppmatt IGBT-temperatur inte ar for hog i forhallande till laststrommen,
omgivningstemperaturen och andra faktorer som paverkar temperaturékningen i
omriktarmodulen. Berakningen bygger pa en experimentellt definierad ekvation som
simulerar normal lastbetingad temperaturférandring i modulen. Frekvensomriktaren
generar en varning nar temperaturen 6verskrider gransvardet, och stoppas nar
temperaturen overskrider gransvardet med 5 °C.

Obs: Overvakningen ar tillganglig for ACS800-02, -04 och -07, byggstorlekarna R7
och R8 med Standardmjukvara, version ASXR7360 (och senare). Fér ACS800-U2, -
U4 och -U7, byggstorlekarna R7 och R8, ar évervakningen tillganglig med
Standardmjukvara, version ASXR730U (och senare).

Typer for vilka Forbattrad dvervakning av omriktartemperatur ar tillganglig:

ACS800-XX-0080-2
-0100-2
-0120-2
-0140-2/3/7
-0170-2/3/5/17
-0210-2/3/5/7
-0230-2
-0260-2/3/5/7
-0270-5
-0300-2/5
-0320-3/5/7
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-0400-3/5/7
-0440-3/5/7
-0490-3/5/7
-0550-5/7
-0610-5/7
Instéllningar
Parameter Ytterligare information

95.10 TEMP INV AMBIENT Omgivningstemperatur

Diagnostik

Varning/fel Ytterligare information

FRO OVERTEMP For hdg temperatur i omriktarmodul
Kortslutning

Motorkabel och vaxelriktare 6vervakas av separata, kortslutningsskyddande kretsar.
Om en kortslutning uppstar startar inte frekvensomriktaren. Felet "Internt fel”
indikeras.

Fasbortfall fran matande nat

Skyddskretsarna mot fasbortfall i matningen évervakar matningskabelns anslutning
genom att kdnna av rippel i mellanledet. Om en fas faller bort dkar ripplet. Om
ripplet dverstiger 13 % stoppas frekvensomriktaren och felet indikeras.
Styrkorttemperatur
Frekvensomriktaren évervakar styrkortets temperatur. Felindikeringen KRETSK
TEMP ges, om temperaturen 6verskrider 88°C.
Overfrekvens

Om frekvensomriktarens utfrekvens dverstiger forinstalld niva sa stoppas
frekvensomriktaren och felet indikeras. Den férinstallda nivan ar 50 Hz dver
maximalt varvtal (DTC aktivt) eller frekvens (Skalar styrning aktiv).

Internt fel

Om ett internt fel upptacks kommer drivsystemet att stoppas och en felindikering
ges.

Driftsbegransningar

ACS800 har instéllbara granser for varvtal, strom (maximum), moment (maximum)
och DC-spanning.

Instéllningar
Parametergrupp 20 GRANSER.
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Effektgrans

Effektbegransning anvands for att skydda ingangsbryggan och DC-mellanledet. Om
maximalt tillaten effekt dverskrids kommer drivsystemets utgdende moment

automatiskt att begransas. Max éverlast och begransning av kontinuerlig effekt beror
pa vald maskinvara. For specifika varden, se motsvarande Beskrivning av hardvara.

Automatisk aterstallning

Omriktaren har en funktion fér automatisk aterstallning av felmeddelanden om
Overstrom, dverspanning, underspanning och for laga analoga insignaler.
Funktionen aktiveras av anvandaren.

Installningar
Parametergrupp 31 AUTOM KVITTERING.

Overvakning

Frekvensomriktaren dvervakar om vissa variabler, som kan valjas av anvandaren,
héller sig inom de granser som anvandaren satt. Anvandaren kan satta granser for
varvtal, strom etc.

Overvakningsfunktionen har cykeltiden 100 ms.

Installningar
Parametergrupp 32 OVERVAKNING.

Diagnostik

Driftvarden Ytterligare information
03.02 Indikering av gransovertradelse som bitar i ett packat binart ord
03.04 Indikering av gransovertradelse som bitar i ett packat binart ord
03.14 Indikering av gransovertradelse som bitar i ett packat binart ord
Grupp 14 RELAUT- Gransovertradelse som indikeras via en relautgang
GANGAR

Parameterlas

Anvandaren kan forhindra parameterandring genom att aktivera parameterlaset.

Installningar
Parametrarna 16.02 och 16.03.
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Frekvensomriktaren har en inbyggd PID-regulator. Den kan anvandas for att reglera
processvariabler som exempelvis tryck, flode eller vatskeniva.

Nar PID-regulatorn ar aktiverad ar en referenssignal fran processen (borvardet)
ansluten till omriktaren, istallet for varvtalsreferens. En driftvardessignal
(aterkoppling fran processen) ar ocksa ansluten. PID-regleringen anpassar
drivsystemvarvtalet for att behalla det uppmatta arvardet vid 6nskad niva (referens).

Funktionen har cykeltiden 24 ms.

Blockscheman

Blockschemat nedan till hdger illustrerar PID-regleringen.

Figuren till vanster visar ett tillampningsexempel: Regulatorn justerar en pumps
varvtal i enlighet med det uppmatta trycket och den instéllda tryckreferensen.

Exempel:

Tryckhdjningspump

w

PID-reglering, blockschema
Yoref
ACSB00 Arvérden
40.06 —
4012 —] Filter
Al —
Al2 — |
AI3 —
Al5 —|
A6 —| 40.19
IMOT —|

40.01
40.02
40.03

40.04
40.05
40.13
PIDmax
PIDmin

PID
ref
k
E'd Omkopply  Frekvens-
i % —| referens
dFiltT \\_
errVT - Varvtals-
rint *
: referen

o : eferens
ol1 99.04 =0

(DTC)

%ref = Extern referens EXT REF2 (se
parameter 11.06)
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Installningar

Parameter Syfte

99.02 Aktivering av PID-reglering

40.01...40.13, 40.19, Instaliningar av PID-regulatorn

40.25...40.27

32.13...32.18 Overvakningsgranserna fér processens referensvarde REF2 och
variablerna ARV1 och ARV2.

Diagnostik
Driftvarden Syfte
01.12, 01.24, 01.25, PID-regulatorns referens-, drift- och avvikelsevarden
01.26 och 01.34
Grupp 14 Indikering, via en reldutgang, av att en évervakningsgrans dverskridits
RELAUTGANGAR
Grupp 15 ANALOGA PID-regulatorvarden via analoga standardutgangar
UTGANGAR
Grupp 96 EXT AO PID-regulatorvarden via analoga tillvalsutgangar

PID-regleringens vilofunktion

Funktionen har cykeltiden 100 ms.

Blockschemat nedan visar vilofunktionens aktiverings-/deaktiveringslogik.
Vilofunktionen kan endast anvandas nar PID-regleringen ar aktiv.

Jamforare
Mot.varvtal — 1 o | Val F('jrdréjn.
1<2 |INTERNT C\ Och T Set/Reset
4021 —2 D|.1 ] %refActive —] & fl» S
: PIDCtrIAct_ive _ S/R 1)
40.20 modulering __| 4022
R
Eller
03.02 (B1) — 1)
51 Eller 1 = Aktivera vilo-
03.02 (B2) I_0 funktionen
Damiorard StartRq 9 <1 0 = Deaktivera
01.34 _I5 ) Val Fordrojn., vilofunktion
1<2 L INTERNT | Tt
DI1— N A
40232 ; —
: =
40.20 40.24

Mot.varvtal: arvarde, motorns faktiska varvtal

Y%refAktiv: %-referensen (EXT REF2) anvands. Se parameter 11.02.
PIDReglAktiv: 99.02 &r PID-REGL

modulering: Vaxelriktarens IGBT-reglering ar i drift
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Exempel

Tidsschemat nedan visar vilofunktionen.

Motorvarvtal

tq = fordrdjning, parameter 40.22
t<ty.

Grans vilofunk\__

Text pa mandverpanel .

Par. 40.21 VILOFUNKT |
| o Tid
ARVARDE PID REG STOPP . START

Ingen invertering, Edvs. par. 40.05 éi:r NiEJ.

Aterstart niva

Parameter 42.23

Tid
t,q = fordréjning aterstart, parameter 40.24

ARVARDE PID REﬁverterad, dvs. par. 40.053dr JA. | |
Parameter 42.23

terstart niva

Tid

Vilofunktion for en PID-reglerad tryckhojande pump: Vattenforbrukningen minskar
nattetid. Foljaktligen minskar PID-regulatorn motorns varvtal. Men pa grund av
naturliga forluster i réren och centrifugalpumpens laga verkningsgrad vid laga varvtal
skulle motorn aldrig stanna helt. Vilofunktionen kanner av den langsamma rotationen
och nar viloférdrojningstiden har 16pt ut avbryts den onddiga pumpningen.
Frekvensomriktaren évergar till vilolage men fortsatter att dvervaka trycket. Nar
trycket sjunker under den férdefinierade miniminivan och férdrdjningstiden for
uppvakningen har gatt ut startar pumpen pa nytt.

Instéllningar

Parameter Ytterligare information

99.02 Aktivering av PID-reglering

40.05 Invertering

40.20...40.24 Instéllningar for vilofunktionen
Diagnostik

Varningen VILOFUNKT visas i mandverpanelens teckenfonster.
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Motortemperaturmatning via standard 1/0

Detta avsnitt beskriver temperaturmatningen fér en motor nar anslutningen sker via
frekvensomriktarens RMIO-kort.

RMIO-kort
En sensor
a Al1+
Motor \ .
L Al1-
7
AO1+
" , AO1-
10nF = Kondensatorns
(2630 VAC) @ minspanning ar 630 V
AC.
Tre sensorer RMIO-kort
‘ , Al1+
Motor » > Al1-
T T
T AO1+
AO1-

10nF =+ '
(>630 V AC) @

j VARNING! Enligt IEC 664 kravs dubbel, eller forstarkt isolering mellan motorns

stromforande delar och motortemperaturgivaren om den ansluts till RMIO-kortet.
Forstarkt isolering innebar ett sakerhetsavstand pa 8 mm i utrustning for 400/500 V
AC). Om montaget inte uppfyller kravet maste féljande goras:

* RMIO-kortets anslutningsplintar maste skyddas mot kontakt och far inte anslutas
till annan utrustning .

Eller

» Temperaturgivaren maste isoleras fran RMIO-kortets anslutningsplintar.

Se aven Overlastskydd pé sid 65.
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Instéllningar

Parameter Ytterligare information

15.01 Analog utgang for temperaturmatning av motor 1. Stéll in MOT1 TEMP PT.
35.01...35.03 Installningar fér temperaturmatning av motor 1

Ovrigt

Parametrarna 13.01 till 13.05 (behandling av Al1) och 15.02 till 15.05 (behandling av AO1) har ingen
verkan.

Vid motoranden ska kabelns skarm jordas via en 10 nF-kondensator. Om detta ar inte mdjligt, lamna
skarmen oansluten.

Diagnostik
Driftvarden Ytterligare information
01.35 Temperaturvarde
Varningar

MOTOR 1 TEMP (4312) | Uppméatt motortemperatur har dverskridit installd alarmgrans.
T MEAS ALM (FF91) Motortemperatur utanfér acceptabelt omrade.

Fel
MOTOR 1 TEMP (4312)| Uppmatt motortemperatur har dverskridit installd felniva.
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Motortemperaturmatning via en analog I1/0-modul

Detta avsnitt beskriver temperaturmatningen fér en motor nar anslutningen sker via
den analoga I/O-modulen RAIO.

RAIO-modul
En sensor
Motor \ \ o AT+
w —Al-
7
AO1+
AO1-
10nF L ©
(>630 V AC)
SHLD
Kondensatorns
Tre sensorer RAIO-modul minspanning ar
. . AN+ 630 V AC.
Motor » C Al1-
T T T
. AO1+
. s AO1-

10nF L
(> 630 V AC) @
SHLD

2 VARNING! Enligt IEC 664 kravs dubbel, eller forstarkt isolering mellan motorns

stromforande delar och motortemperaturgivaren nar den ansluts till RAIO-modulen.
Forstarkt isolering innebar ett sakerhetsavstand pa 8 mm i utrustning fér 400/500 V
AC). Om montaget inte uppfyller kravet maste féljande goras:

* RAIO-modulens anslutningsplintar maste skyddas mot kontakt och far inte
anslutas till annan utrustning.

Eller

+ Temperaturgivaren maste isoleras fran RAIO-modulens anslutningsplintar.

Se aven Overlastskydd pé sid 65.
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Instéllningar

Parameter Ytterligare information

35.01 ... 35.03 Installningar fér temperaturmatning av motor 1

98.12 Aktivering av analog tillvals-1/O fér motortemperaturmatning
Ovrigt

Parametrarna 13.16 till 13.20 (behandling av Al1) och 96.01 till 96.05 (Signalval och -behandling av
AO1) har ingen effekt.

Vid motoranden ska kabelns skarm jordas via en 10 nF-kondensator. Om detta ar inte mdjligt, lamna
skarmen oansluten.

Diagnostik
Driftvarden Ytterligare information
01.35 Temperaturvarde
Varningar

MOTOR 1 TEMP (4312) | Uppméatt motortemperatur har 6verskridit installd alarmgrans
T MEAS ALM (FF91) Motortemperatur utanfér acceptabelt omrade.

Fel
MOTOR 1 TEMP (4312)| Uppmatt motortemperatur har éverskridit installd felniva

Adaptiv programmering med funktionsblock

Normalt styr anvandaren frekvensomriktaren via parametrar. Varje enskild
parameter har en fast uppsattning alternativ eller ett installningsomrade. Det gor
programmeringen enkel, men begransar samtidigt valméjligheterna. Anvandaren
kan inte gora ytterligare anpassningar. Adaptivt program tillater friare instéllning,
utan behov av nagot speciellt programmeringsverktyg eller -sprak.

* Programmet ar uppbyggt av funktionsblock som férekommer som standard i
omriktarens tillampningsprogram.

* Manodverpanelen fungerar som programmeringsverktyg.

* Anvandaren kan dokumentera programmet genom att skriva ut det pa
blockschemablanketter.

Max storlek for ett adaptivt program ar 15 funktionsblock. Programmet kan besta av
flera separata funktioner.

For ytterligare information, se Application Guide for Adaptive Program
[BAFE64527274 (engelska)].
DriveAP

DriveAP ar ett Windows-baserat verktyg fér adaptiv programmering. Med Drive AP
kan man ladda upp det adaptiva programmet fran frekvensomriktaren och andra det
ien PC.

For ytterligare information, se DriveAP User’s Manual [3AFE64540998 (engelska)].
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Styrning av mekanisk broms

Den mekaniska bromsen anvands for att halla motorn och den drivna utrustningen
stilla nar drivsystemet ar stoppat eller avstangt.

Exempel

Figuren nedan visar ett tillampningsexempel pa bromsstyrning.

integrerad i uppfyller géllande personsakerhetsféreskrifter. Observera att
frekvensomriktaren (komplett eller grundlaggande omriktarmodul, enligt
definitionerna i IEC 61800-2), inte betraktas som sakerhetsutrustning enligt EU:s
maskindirektiv och samhoérande nationella standarder. Darfér maste sakerheten for
den fullstandiga drivna utrustningen baseras pa gallande foreskrifter for
tillampningen och inte pa en specifik omriktarfunktion, exempelvis
bromsstyrningsfunktionen.

2 VARNING! Se till att den mekanik som omriktaren med bromsstyrningen ar

Bromsstyrningslogiken &r integre- ™ Bromsstym.- | | RMIO-kort
rad i omriktarens tilldmpningspro- ' hardvara ' . X25
gram. Anvéandaren ansvarar for | 230 VAC | |

elektrisk utrustning och inkoppling
av densamma.

RO1
RO1 7
-

- Bromsstyrning till/fran via relaut- RO1

gang RO1.

- Bromsdvervakning via digital
ingang DI5 (tillval).

- Nédbromskontakt i bromsstyr-
ningskretsen.
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Tidsschema for bromsstyrningsfunktionen

Tidsschemat nedan visar hur bromsstyrningen fungerar. Se aven
tillstAndsdiagrammet pa foljande sida.

Lyftningskom- |
mando for broms S

|
Intern varvtals-refe- | | |
rens (faktiskt motor- fod 3
varvtal) | el
| |
Momentreferens | | | |
_ A | | e

1
Startkommando . . : 5 ro :
| | | || |
Extern varvtalsrefe- | | | | | |
rens | | I |
| | [ |
| | | [ |
Vaxelrikt. modulerar I I [ [ 7
— 1, o
Motor magnetiserad | fmd | | |
+—P]
— | [
| |
| I
| |
|

Ts Startmoment vid bromsutlésning (Parameter 42.07 och 42.08)
tmg  FOrdrojning av motormagnetiseringen

tog Fordrojning av bromslyftning (parameter 42.03)

n. Varvtal fér bromsansattning (parameter 42.05)

teg Fordréjning av bromsansattning (parameter 42.04)
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Statusférandringar
Fran godtycklig status

+ 1y _r— (positiv flank)
]

INGEN
MODULERING [——0/0/1

=

LYFT
BROMS - 1/1/1

I
Lq_
A
FRISLAPP RFG 5
INGANG  }— 1/1/0

=+
RFG INGANG
TILLNOLL  |——1/1/1

I
mmm 10) + " A

o 1) ANSATT
BROMS [— 0/1/1
RFG = Rampfunktionsgene- mm 12) A

rator i varvtalsreglerkretsen 13)
(referenshantering) I

Y

A

A

1A\

8) 9)

BROMS
BROMSFEL |——0/0/1

Tillstand (Symbol XNz )

- NN: TillstAndsnamn
- X/Y/Z: Tillstand fér utgang/operation
X =1 Lyft bromsen. Reldutgangen, installd fér bromsstyrning, aktiveras.
Y=1 Forcerad start. Funktionen haller den interna startordern aktiv, tills bromsen ansatts, obero-
ende av den externa startsignalens tillstand.

Z=1 Ramp noll. Tvingar anvand varvtalsreferens (internt) till noll Iangs en ramp.

Villkor for tillstdndsandring (Symbol mmm )

—_

Bromsstyrning aktiv 0 -> 1 ELLER Vaxelriktaren modulerar = 0

)
2) Motor magnetiserad = 1 OCH Drivsystem i drift = 1
3) Broms lyft = 1 OCH bromslyftningsférdréjning passerad OCH Start = 1
4) Start=0
5) Start=0
6) Start=1
7) | Motorns &rvarvtal| < Bromsansattningsvarvtal OCH Start = 0
8) Start=1
9) Bromskvittering = 0 OCH bromsansattningsférdréjning passerad = 1 OCH Start = 0

Endast om parameter 42.02 7 FRAN:

10) Bromsbekraftelse = 0 OCH Bromslyftningsférdrojning passerad =1
11) Bromsbekraftelse = 0

12) Bromsbekraftelse = 0

13) Broms ansatt = 1 OCH bromsansattningsfordrojning passerad = 1
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Parameter Ytterligare information
14.01 Relautgang for bromsstyrningen (installd for BROMS STYRNING)
Grupp 42 BROMS STYR- Bromsfunktionsinstallningar
NING
Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
03.01 Flagga som indikerar ramp i utgangslage
03.13 Tillstand for flagga "kommando slapp/aktivera broms”
Varningar
BROMS KVITT (FF74) Ovantat tillstdnd hos signalen BROMS KVITT
Fel
BROMS KVITT (FF74) Ovantat tillstdnd hos signalen BROMS KVITT

Funktionen ledare/féljare for att samordna flera drivsystem

| en ledare/foljare-tillampning bestar systemet av flera drivsystem vars motoraxlar
arbetar sammankopplade. Ledar- och féljardrivsystem kommunicerar via en
fiberoptisk lank. Nedanstaende figurer visar tva grundlaggande tillampningstyper.

Ledare/foljare-tillampning, oversikt

Fast sammankopplade motoraxlar:
- Varvtalsreglerad ledare

- Foljaren foljer momentreferensen
frén ledaren

Externa styrsig-

naler n 3
Matningﬁ%—‘
Ledare/foljare-
Foliarfel- 242 o J
Overvakning
Matning 3
3

Flexibelt sammankopplade motoraxlar:
- Varvtalsreglerad ledare
- Foljaren foljer varvtalsreferensen

fran ledaren

Externa styrsig-

naler

Matning 3
Foljarfel- 2/
dvervakning
Matning

Instéllningar och diagnostik

Parameter Ytterligare information
Grupp 60 LEDARE/FOL- Ledare/f6ljare-parametrar
JARE

Ovrigt

rat.

Master/Follower Application Guide [3AFE64590430 (engelska)] forklarar funktionaliteten mer detalje-
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Krypkorning

Krypkdrningsfunktionen anvands typiskt for att styrning av en cyklisk rorelse hos en
maskinsektion. En tryckknapp styr drivsystemet genom hela cykeln: Nar funktionen
ar aktiverad accelererar drivsystemet till férinstallt varvtal med en férinstalld
acceleration. Nar funktionen inte ar aktiverad retarderar drivsystemet till noll med en
forinstalld retardation.

Figuren och tabellen nedan beskriver drivsystemets funktion under joggning. De
beskriver aven hur drivsystemet évergar till normal drift (= krypkdrning ej aktiv) nar
startkommando ges. JOg cmd = Tillstand for krypkdrningsingang, Start cmd =
Tillstand for frekvensomriktarens startkommando.

Funktionen har cykeltiden 100 ms.

Varvtal
(I |
(I |
[ | | | (. [ |
| | | [ (I (.
I (I I
T T T T T T T T T T »
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 Tid
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Fas Jog- Start- Beskrivning
kmd kmd
1-2 0 Drivsystemet accelererar till krypkodrningsvarvtalet langs krypkérningsfunktionens accelera-
tionsramp.
2-3 1 0 Drivsystemet arbetar vid forinstallt krypkérningsvarvtal.
3-4 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal langs krypkorningsfunktionens retardationsramp.
4-5 0 0 Drivsystemet star stilla.
5-6 1 0 Drivsystemet accelererar till krypkodrningsvarvtalet langs krypkérningsfunktionens accelera-
tionsramp.
6-7 0 Drivsystemet arbetar vid forinstallt krypkdrningsvarvtal.
7-8 X 1 Normal driftfunktion asidosatter krypkorningsfunktionen. Drivsystemet accelererar till varv-
talsreferensen langs aktiv accelerationsramp.
8-9 X 1 Normal driftfunktion asidosatter krypkérningsfunktionen. Drivsystemet foljer varvtalsrefe-
rensen.
9-10 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal 1angs aktiv retardationsramp.
10-11 Drivsystemet star stilla.
11-12 X Normal driftfunktion asidosatter krypkorningsfunktionen. Drivsystemet accelererar till varv-
talsreferensen langs aktiv accelerationsramp.
12-13 X 1 Normal driftfunktion asidosatter krypkdrningsfunktionen. Drivsystemet foljer varvtalsrefe-
rensen.
13-14 1 0 Drivsystemet retarderar till krypkérningsvarvtalet langs krypkdrningsfunktionens retarda-
tionsramp.
14-15 Drivsystemet arbetar vid forinstallt krypkdrningsvarvtal.
15-16 0 Frekvensomriktaren retarderar till nollvarvtal Iangs krypkdrningsfunktionens retardations-
ramp.

x = Tillstdndet kan vara antingen 1 eller 0.
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Obs: Krypkdrningsfunktionen kan inte anvandas nar:

« frekvensomriktarens starkommando ar aktivt, eller

» frekvensomriktaren mandvreras lokalt (tecknet L visas pa displayens dversta

rad).

Obs: Krypkdrningsvarvtalet asidosatter de konstanta varvtalen.

Obs: Nar krypkdrning pagar ar rampformstiden satt till noll.

Installningar

Parameter Ytterligare information

10.06 Insignal for krypkdrningsfunktionens till- och franslag.

12.15 Krypkérningsfunktionens varvtalsniva

21.10 Franslagsfordrojning for vaxelriktarens IGBT-reglering. Férdréjningen moj-
liggdr mjuk omstart genom att dverbrygga korta stillestand med hjélp av
bibehallen vaxelriktarmoduleringen.

22.04, 22.05 Krypkérningsfunktionens accelerations- och retardationstider.

22.06 Accelerationens och retardationens rampformstid: Satt till noll nar krypkor-
ning pagar.

Reducerad drift

Funktionen Reducerad drift finns for parallellkopplade vaxelriktare. Reducerad drift
g6r det mojligt att fortsatta driften med begransad strdom om en eller flera
vaxelriktarmoduler inte fungerar. Om en modul ar defekt maste den tas bort. Vissa
parameter maste andras for att driften ska kunna fortsatta med reducerad strém
(95.03 ANTAL MODULER). For instruktioner om hur man tar bort och ateransluter
en vaxelriktarmodul, se motsvarande Beskrivning av hardvara.

Installningar

Parameter Ytterligare information
95.03 AKTIVA MODU- | Antal parallellkopplade vaxelriktare
LER
Diagnostik
Arvirde Ytterligare information
04.01 INT-kortfel
Fel
ANTAL MODULE Antal vaxelriktarmoduler avviker fran ursprungligt antal vaxelriktare.
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Egen lastkurva

Motortemperaturékningen kan begransas av frekvensomriktarens utstrom.
Anvandaren kan definiera en lastkurva (utstrém som funktion av frekvensen).
Lastkurvan definieras som atta punkter av parametrarna 72.02...72.17. Om
lastkurvan dverskrids aktiveras fel / varning / strdmbegransning.

AT

/ ‘\\ Normal motorbelastningskapacitet
; |

e N
|

Frekvens

O Hz 50 Hz 100 Hz

Overlast

Overlastévervakningen kan tilldmpas pa den egna lastkurvan med
instaliningsparametrarna 72.18 LAST STROM GRANS... 72.20 KYLTID enligt de
Overlastvarden som ges av motortillverkaren.

Overvakningen bygger pa en integrator, [12dt. Sa snart frekvensomriktarens utstrom
Overskrider den egna lastkurvan startar integratorn. Nar integratorn har natt det
Overlastgransvarde som definieras av parametrarna 72.18 och 72.19, reagerar
frekvensomriktaren s& som definieras av parameter 72.01 OVERLAST FUNK.
Utdata fran 6verlastintegratorn satts till noll om strémmen kontinuerligt forblir under
den egna lastkurvan under den svalningstid som definieras av 72.20 KYLTID.

Om o6verbelastningstiden 72.19 LAST TERMISK TIDK satts till noll kommer
frekvensomriktarens utstrom att begransas till EGEN LASTKURVA.

A Strém
72.20
& KYLTID
, 1 '
’ “ P
i' v !
’ Overlast : |
,' ‘\| Ianvéndarkurva !
I' \\ !
I
/l “_ - I
¢ T EEEmsmaa. -
4 I .
¢ ut Frekvens / Tid
* |
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Installningar

Parameter

Ytterligare information

Grupp 72 EGEN LAST-
KURVA

Egen lastkurva

Diagnostik

Arvirde

Ytterligare information

02.20

Uppmatt motorstrém i procent av strdmmen enligt den egna last-
kurvan

Varningar

EGEN BEL-KUR

Motorstrommens integral har éverskridit lastkurvan.

Fel

EGEN BEL-KUR

Motorstrommens integral har éverskridit lastkurvan.
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Tillampningsmakron

Kapiteloversikt

Detta kapitel beskriver avsedd anvandning, funktion och férinstallda styranslutningar
hos standardtillampningsmakrona. Det beskriver aven hur ett eget makro sparas

och hamtas.

Oversikt 6ver makron

Tillampningsmakron ar fordefinierade parameteruppsattningar. Vid start av
frekvensomriktaren valjer anvandaren typiskt ett av dessa makron - det som bast
passar for andamalet - med hjalp av parameter 99.02. Darefter kan anvandaren goéra
de specifika forandringar som behdévs, och slutligen spara det modifierade makrot
som ett eget makro.

Det finns fem standardmakron och plats for tva egna makron. Tabellen nedan
sammanfattar alla makron och beskriver typiska tillampningar.

Makro

Passande tillampningar

Fabrik

Vanliga varvtalsreglerade tillampningar dar 0-3 konstanta varvtal anvands:
- Transportorer

- Varvtalsreglerade pumpar och flaktar

- Testbankar med fordefinierade konstanta varvtal

Hand/Auto

Varvtalsreglerade tillampningar. Mojlighet att byta mellan tva externa styrplatser.

PID-reglering

Processtyrningstillampningar, t.ex. aterkopplande reglering av tryck, niva eller
flode. Till exempel:

- tryckstegringspumpar i kommunala vattenférsorjningssystem
- nivareglerande pumpar i vattenreservoarer

- tryckstegringspumpar i fijarrvarmesystem

- reglering av materialfléde i ett transportdrsystem.

Det gér att véxla mellan process- och varvtalsreglering.

Momentregle-
ring

Tillampningar med momentreglering. Det gar att véxla mellan moment- och varv-
talsreglering.

Sekvensstyr-
ning

Varvtalsreglerande tillampningar dar varvtalsreferens, sju konstanta varvtal och
tva accelerations- respektive retardationsramper kan anvandas.

Eget

Anvandaren kan spara ett anpassat standardmakro, dvs. parameterinstallningar
inklusive grupp 99, och resultatet fran ID-kdrningen av motorn i det permanenta
minnet, och ladda dessa data vid ett senare tillfélle. Tva egna makron behdvs for
att vaxla mellan tva olika motorer.

Observera for extern matning:

Extern +24 V-matning fér RMIO-kort rekommenderas om
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+ tilldmpningen fordrar snabb start efter anslutning av matningsspanningen
» faltbusskommunikation kravs aven vid franskild matning.

RMIO-kortet kan matas fran en extern kalla via plint X23 eller X34 eller via bade X23
och X34. Den interna matningen till plint X34 kan Iamnas ansluten vid anvandning
av plint X23.

av kabeln som kopplats bort fran RMIO-kortet fixeras mekaniskt pa sadant satt att
ledarna inte kan komma i kontakt med elektriska komponenter. Om kabelns
skruvplintar avlagsnas maste ledarandarna isoleras individuellt.

2 VARNING! Om RMIO-kortet matas fran extern kalla via plint X34 ska den fria dnden

Parameterinstallningar

| standardmjukvaran, satt parameter16.09 CTRL BOARD SUPPLY till EXTERNAL
24V om RMIO-kortet matas externt.
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Makrot Fabrik

Samtliga styrkommandon och referensinstallningar kan hanteras fran
manodverpanelen eller, om man sa énskar, fran en extern styrplats. Aktiv styrplats
valjs med tangenten LOC/REM . Drivsystemet ar varvtalsreglerat.

Vid extern styrning ar styrplatsen EXT1. Referenssignalen kopplas till den analoga
ingdngen Al1 medan start-, stopp- och rotationsriktningssignalerna kopplas till de
digitala ingadngarna DI1 och DI2. Rotationsriktningens grundinstéllning ar FRAM
(parameter 10.03). DI2 styr inte rotationsriktningen om inte parameter 10.03 &ndras
till VALD.

Tre konstanta varvtal valjs med de digitala ingangarna DI5 och DI6. Tva ramptider
for acceleration/retardation ar forinstallda. Val av accelerations-/retardationsramper
gors med hjalp av digital ingang DI4.

Tva analoga signaler (varvtal och strom) och tre relautgangssignaler (driftklar, drift
och inverterat fel) finns tillgangliga.

Som grundinstallning visas i mandverpanelens teckenfonster driftvardena
FREKVENS, STROM och EFFEKT.
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Forinstéllda styranslutningar

Figuren nedan visar de externa styranslutningarna for makrot Fabrik. Markningen pa
de standardmassiga I/O-plintarna pa RMIO-kortet visas.

") Aktiv bara nar parameter 10.03 ar X20
installd pa VALD av anvandaren. 1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
2) Forinstallningarna for USA skiljer X21
sig enligt foljande: T VREF |Referensspéanning 10 VDC
51T TSt (Gus 0T L'? 12 GND |1 kohm < R < 10 kohm
:0->
art (puls: 0->1) ——{3  |All+ |Varvtalsreferens 0(2) ... 10 V, R;, > 200 kohm
DI2 |Stopp (puls: 1->0) ]_l 7 Al
DI3 |Fram/Back = [5 |AI2+ [Anvands normalt ej. 04) ... 20 mA, R, =
6 Al2- 100 ohm
3) 0 = ramptider enligt par. 22.02 och ; 2:? ’;\rr]‘r‘]’qands normalt ej. 0(4) ... 20 mA, R, = 100
22.03. 1 = ramptider enligt par. 22.04 _
P 9P p 7 9 AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA = 0 ... motor nom
och 22.05. ]
i | 10 |AO1- |varvt, R <700 ohm
2) r@ i 11 AO2+ |Utstrom 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motor nom
Se parametergrupp 12 KON- | 12 [AO2-  |strém, R, < 700 ohm
STANTA VARVTAL: = X020
DI5 [DI6 [Funktion —1  [pn Stopp/Start ?)
0 |0 |Varvialvia Al —2 |[DI2 [Fram/Back "2
1 10 [Varvtal 1 3 DI3 Anvands normalt ej. ?)
0T Va2 — 14 DI4 Val av accelerations-/retardationsramp )
1 7 Varvial 3 —15 DI5 Val av konstant varvtal %)
—6 DI6 Val av konstant varvtal %)
7 +24V |+24 VDC, max. 100 mA
5) Se parameter 21.09. 8 +24V
9 DGND1 |Digitaljord
. 10 |DGND?2 |Digitaljord
6
) Total max strém Qelas mellan 11 DI IL Startforregling (0 = stopp) °)
denna utgang och tillvalsmodulerna X23
som ar installerade péa kortet.
P —1 +24 V |Hjalpspanningsutgang och -ingang, ej isole-
2 |GND |rad, 24V DC, 250 mA &)
X25
1 RO11 Relautgang 1
12 |roz | Driftklar
— 3 |[RO13 | —J
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 7 Drift
—) 3 [rRO23 | !
X27
—@) 1 R031 Relautgang 3
Fel =2  |R032 _ Inverterat fel
3 R0O33 |/
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Makrot Hand/Auto

Start/stopp- och rotationsriktningskommandon och referensinstallining kan ges fran
en av tva externa styrplatser, EXT1 (HAND) eller EXT2 (AUTO). Start/Stopp/
Rotationsriktningskommandon via EXT1 (HAND) ar anslutna till digitala ingangar
DI1 och DI2, och referenssignalen ar ansluten till analog ingang Al1. Start/Stopp/
Rotationsriktningskommandon via EXT2 (AUTO) ar anslutna till digitala ingangar DI5
och DI6, och referenssignalen ar ansluten till analog ingang Al2. Valet mellan EXT1
och EXT2 beror pa status hos digital ingang DI3. Drivsystemet ar varvtalsreglerat.
Varvtalsreferens samt start/stopp- och rotationsriktningskommandon kan aven ges
fran mandverpanelen. Ett konstant varvtal kan valjas via digital ingang DI4.

Varvtalsreferensen vid automatisk styrning (EXT2) ges som en procentsats av
maximalt varvtal for frekvensomriktaren.

Tvéa analoga utsignaler och tre relautgangssignaler ar tillgangliga via plintar. Som
grundinstalining visas pa displayen FREKVENS, STROM och STYRPLATS.
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Forinstéllda styranslutningar

Figuren nedan visar de externa styranslutningarna fér makrot Hand/Auto.
Markningen pa standard 1/O-plintarna pa RMIO-kortet visas.

) Val mellan tva externa styrplat-
ser, EXT1 och EXT2.

2) Se parameter 21.09.

3) Total max strém delas mellan
denna utgang och tillvalsmodu-
lerna som ar installerade pa kortet.

X20
1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
X21
. 1 VREF |Referensspanning 10 V DC, kohm < R <
LQ | 12 GND |10 kohm
f I 3 Al1+ Varvtalsreferens (manuell styrning). 0(2) ...
<4 Al1- 10V, R;, > 200 kohm
—15 Al2+ Varvtalsreferens (automatisk styrning). 0(4) ...
6 Al2- 20 mA, R;; = 100 ohm
7 Al3+ Anvéands normalt ej. 0(4) ... 20 mA, R, = 100
8 Al3- ohm.
|—@ ~19___|AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA = 0 ... motor nom
i 10 |AO1- |varvt, R <700 ohm
|—® | | 11 AO2+ |Utstrom 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motor nom
{12 [AO2-|strém, R, <700 ohm
= X22
—1 DI1 Stopp/Start (manuell styrning)
—2 DI2 Fram/Back (manuell styrning)
_ 3 |pi3 Hand/Auto val")
—4 Di4 Konstant varvtal 4: Par. 12.05
—i5 DI5 Fram/Back (automatisk styrning)
—6 DI6 Stopp/Start (automatisk styrning)
7 +24V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digitaljord
10 |DGND?2 |Digitaljord
11 DI'IL Startforregling (0 = stopp) 2)
X23
— 1 +24 'V |Hjalpspanningsutgang och -ingang, €j isole-
2 |GND |rad, 24V DC, 250 mA 3
X25
1 RO11 Relautgang 1
2 [rotz | Driftklar
_® 3 RO13 | —1
X26
1 RO21 Relautgang 2
|2 RO22 7 Drift
_® 3 RO23 |/
X27
_® 1 R031 Relautgang 3
Fel 2 R032 S Inverterat fel
3 R033 |1
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Makrot PID-reglering

Tilldampningsmakrot PID-reglering anvands for att reglera en processvariabel, som
t.ex. ett tryck eller ett fldde, via varvtalet hos den drivna motorn.

Referenssignalen for regleringen ansluts till analog ingadng Al1 och det aterkopplade
arvardet till analog ingang Al2.

Alternativt kan ett referensvarde for varvtalet laggas pa den analoga ingangen Al1.
Da forbikopplas PID-regulatorn och omriktaren reglerar inte langre
processvariabeln. Valet mellan direkt varvtalsreglering och processvariabelreglering
gors via digital ingang DI3.

Tva analoga utsignaler och tre relautgangssignaler ar tillgangliga via plintar. Som
grundinstalining visar mandverpanelens teckenfénster driftvardena for VARVTAL,
DRIFTVARDE 1 och REGLERAVVIKELSE.

Anslutningsexempel, 24 V DC/4...20 mA tvatradsgivare
X21 / RMIO-kort

4...20 mA 5 |AI2+ |Driftvardesmatning. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
I 6 Al2- 100 ohm

X23 / RMIO-kort
1 +24 V  |Hjalpspanningsutgang, ej isolerad, 24 V DC,
L—12 GND 250 mA

Obs: Givaren matas via sin stromutgang. Darfér maste utsignalen vara 4...20 mA,
inte 0...20 mA.
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Forinstéllda styranslutningar

Figuren nedan visar de externa styranslutningarna fér makrot PID-reglering.
Markningen pa standard 1/O-plintarna pa RMIO-kortet visas.

1) Val mellan tva externa styrplatser,
EXT1 och EXT2

2) Anvands endast nar varvtalsregle-
ring &r aktiv (DI3 = 0)

3) Off = Driftfrigivning fran. Frekvens-
omriktaren startar inte, eller stoppar.
On = Diriftfrigivning. Normal drift.

4 se parameter 21.09.

5 Givaren maste matas. Fdlj tillverka-

rens instruktioner. Ett anslutningsex-
empel for en tvatradsgivare, 24 V
DC/4...20 mA visas pa féregaende
sida.

6) Total max strém delas mellan
denna utgang och tillvalsmodulerna
som ar installerade pa kortet.

@
5)

X20
1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
X21
& 1 VREF |Referensspanning 10 V DC
| 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
| | 3 Al1+ Varvtalsreferens (varvtalsstyrn) eller proc.ref.
:_l 4 Al1- (proc.styrn.). 0(2) ... 10V, Ry, > 200 kohm
——5 Al2+ Driftvardesmatning. 0(4) ... 20 mA, R, =
6 Al2- 100 ohm
7 Al3+ Anvands normalt ej. 0(4) ... 20 mA, R, =
8 Al3- 100 ohm.
T@ ~T19___|AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA =
i 10 AO1- 0 ... motor nom varvt, R < 700 ohm
~® 111 |A02+ |Utstrom 0(4) ... 20 mA 2
:|_| 12  |AO2- 0 ... motor nom strém, R < 700 ohm
= X22
—1 DI1 Stopp/Start (varvtalsreglering)
2 DI2 Anvands normalt ej.
—13 DI3 Val av varvtals-/processvariabelreglering1)
) D4 Konstant varvtal 4: Par. 12.05 2)
—15 [DI5 Driftfrigivning. °)
—6 DI6 Stopp/Start (processvariabelreglering)
7 +24V |+24 V DC, max. 100 mA
8 +24 'V
9 DGND1 |Digitaljord
10 |DGND?2 |Digitaljord
11 [DIIL  |Startférregling (0 = stopp) %)
X23
—1 +24 V |Hjalpspanningsutgang och -ingang, ej isole-
2 |GND |rad, 24V DC, 250 mA 9
X25
1 RO11 Relautgang 1
—12 [rotz | Driftklar
—&) 3 |RO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 _—/L Drift
— 3 [rO23 | !
_® X27
1 R031 Relautgang 3
Fel 2 [ros2 | Inverterat fel
3 R033 |1
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Makrot Momentreglering

Momentreglering anvands i tilldampningar dar motorns vridmoment behover regleras.
Momentreferensen ges som en strémsignal via analog ingang Al2. |
grundinstaliningen motsvaras 0 mA av 0 % och 20 mA av 100 % av markvardet for
motorns vridmoment. Kommandon for start/stopp och rotationsriktning ges via
digitala ingangar DI1 och DI2. Driftfrigivningssignalen ar ansluten till DI6.

Via digital ingang DI3 gar det att valja varvtalsreglering istallet fér momentreglering.
Det gar ocksa att andra den externa styrplatsen till lokal (dvs. till mandverpanelen)
genom att trycka pa LOC/REM. Grundinstallning ar att mandverpanelen anvands for
att styra varvtalet. Om momentet ska styras fran mandverpanelen ska vardet pa
parameter 11.01 andras till REF2 (%).

Tva analoga utsignaler och tre relautgangssignaler ar tillgangliga via plintar. Som
grundinstalining visar mandverpanelens teckenfénster driftvardena for VARVTAL,
MOMENT och STYRPLATS.
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Forinstéllda styranslutningar

Figuren nedan visar de externa styranslutningarna fér makrot Momentreglering.
Markningen pa standard 1/O-plintarna pa RMIO-kortet visas.

") Val mellan externa styrplatser
EXT1 och EXT2

2) Anvands endast nar varvtalsregle-

ring ar aktiv (DI3 = 0)

%) off = Ramptider enligt par. 22.02

och 22.03. On = Ramptider enligt

par. 22.04 och 22.05.

4) Off = Driftfrigivning fran. Frekvens-
omriktaren startar inte, eller stoppar.
On = Diriftfrigivning. Normal drift.

5) Se parameter 21.09.

6) Total max strom delas mellan
denna utgang och tillvalsmodulerna
som ar installerade pa kortet.

X20
1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
] 1 VREF |Referensspanning 10 V DC
Ll__FF | | 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
i | 3 Al1+ Varvtalsreferens. 0(2) ... 10 V, R;, > 200 kohm
N 14 Al1-
= |5 Al2+ Momentreferens. 0(4) ... 20 mA, R, =100
6 Al2- ohm
7 Al3+ Anvéands normalt ej. 0(4) ... 20 mA, R, = 100
8 Al3- ohm
r@ 7 9 AO1+ |[Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motor nom
i 10 |AO1- |varvt, R_ <700 ohm
|—@ i | 11 |AO2+ |Utstrdm 0(4) ... 20 mA 2 0 ... motor nom
:‘_I 12 |AO2- |strédm, R <700 ohm
= X22
—1 DI1 Stopp/Start
—2 DI2 Fram/Back
—3 DI3 Val av varvtals-/momentreglering N
— DI4 Konstant varvtal 4: Par. 12.05 2)
—I5 DI5 Val av accelerations-/retardationsramp °)
—|6 DI6 Driftfrigivning 4
7 +24'V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digitaljord
10 |DGND?2 |Digitaljord
11 DI'IL Startférregling (0 = stopp) 5
X23
—1 +24 V |Hjalpspanningsutgang och -ingang, €j isole-
2 |GND |rad, 24V DC, 250 mA®
X25
1 RO1M1 Relautgang 1
—12__ |RO12 7 Driftklar
—X)—+—3  |RO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 __/L Drift
—X) 3 |rRO23 |
_@ X27
1 R0O31 Relautgang 3
Fel =2 |R032 _ Inverterat fel
3 R0O33 |
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Sekvensstyrning

Tillampningsmakrot erbjuder sju forinstallda konstanta varvtal som kan valjas via de
digitala ingangarna DI4 till DI6. Tva ramptider for acceleration/retardation ar
forinstallda. Accelerations- och retardationsramp tillampas enligt status for digital
ingang DI3. Start/stopp- och rotationsriktningskommandon ges via digitala ingangar
DI1 och DI2.

Extern varvtalsreferens kan ges via analog ingang Al1. Referensen ar aktiv endast
under férutsattning att spanningen pa alla digitala ingangarna DI4 till DI6 &r 0 V DC.
Det gar ocksa att ge dritkommandon och stalla in referensvarden fran
mandverpanelen.

Tva analoga utsignaler och tre relautgangssignaler ar tillgangliga via plintar.
Grundinstallningen for stopp ar ramp. Som grundinstallning visas i mandverpanelens
teckenfonster driftvdrdena FREKVENS, STROM och EFFEKT.

Funktionsschema

Figuren nedan visar ett exempel pa anvandning av makrot.

Varvtal

Varvtal 3

Stopp med
retardation
ramp

Varvtal 2

Varvtal 1

I‘_’ < » 4_” Tid

Accell Accell Accel2 Retard2

sTART/STOoPR— I

Accel1/Retard
Varvtal 1

- .
Varvtal 2
e —
Accel2/Retard2
Vartal 3 [
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Forinstéllda styranslutningar

Figuren nedan visar de externa styranslutningarna fér makrot Sekvensstyrning.
Markningen pa standard 1/O-plintarna pa RMIO-kortet visas.

) off = Ramptider enligt par. 22.02
och 22.03. On = Ramptider enligt
par. 22.04 och 22.05.

2) Se parametergrupp 12 KON-
STANTA VARVTAL:

DI4 |DI5 |DI6 [Funktion

0 |0 |0 [Varvtalvia Al1
1 (0 |0 [|Varvtal1

0 (1 |0 [|Varvtal2

1 1 |0 [|Varvtal 3

0 |0 |1 |Varvtal4

1 |0 |1 [Varvtal5

0 (1 |1 [|Varvtal 6

1 (1 |1 [|Varvtal7

%) se parameter 21.09.

4) Total max strém delas mellan
denna utgang och tillvalsmodulerna
som ar installerade pa kortet.

X20
1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
] 1 VREF |Referensspanning 10 V DC
\—l__FF | | 2 GND 1 kohm < R_< 10 kohm
i | 3 Al1+ Extern varvtalsreferens 0(2) ... 10V, Ry, >
g 14 Al1- 200 kohm
= |5 Al2+ Anvéands normalt ej. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
6 Al2- 100 ohm
7 Al3+ Anvénds normalt ej. 0(4) ... 20 mA, R, = 100
8 Al3- ohm
|—@ & 9 AO1+ |[Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motor nom
i 10 |AO1- |varvt, R <700 ohm
|—@ | | 11 |AO2+ |Utstrom 0(4) ... 20 mA 2 0 ... motor nom
h_l 12 |AO2- |strédm, R <700 ohm
= X22
—1 DI1 Stopp/Start
—|2 DI2 Fram/Back
—3 DI3 Val Accelerations- & retardation ")
— |4 [DI4 Val av konstant varvtal %)
— 15 DI5 Val av konstant varvtal %)
—16 DI6 Val av konstant varvtal 2)
7 +24'V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digitaljord
10 |DGND?2 |Digitaljord
11 DI'IL Startférregling (0 = stopp) 3)
X23
—1 +24 V |Hjalpspanningsutgang och -ingang, €j isole-
2 |GND |rad, 24V DC, 250 mA %)
X25
1 RO11 Relautgang 1
—12__ |RO12 7 Driftklar
—X)—+—3  |RO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 __/L Drift
—X) 3 |rRO23 |
_@ X27
1 R0O31 Relautgang 3
Fel =2 |R032 _ Inverterat fel
3 R033 |1
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Egna makron

Forutom standardtillampningsmakron kan man skapa tre egna makron. Med ett eget
makro kan anvandaren spara ett anpassat standardmakro, dvs.
parameterinstallningar inklusive grupp 99, och resultatet fran ID-kérningen av
motorn i det permanenta minnet, och ladda dessa data vid ett senare tillfalle.
Referensvardena fran mandverpanelen sparas ocksa, om makrot sparas och
aterkallas i lokalt 1age. Fjarrstyrningsinstallningar sparas i eget makro, men inte
installningarna for lokal styrning.

Spara Eget makro 1:

» Justera parametrarna. Genomfor en identifieringskérning om detta inte redan ar
gjort.

» Spara parameterinstallningarna och resultatet av identifieringskérningen genom
att andra parameter 99.02 till EGET1 SPARA (tryck pa ENTER). Lagringen tar 20
s till 1 min.

Obs: Om funktionen for att spara eget makro utfors flera ganger fylls
frekvensomriktarens minne och filerna bérjar komprimeras. Det kan ta upp till 10
minuter att komprimera filerna. Makrot sparas efter avslutad komprimering.
(Operationen indikeras genom blinkande punkter pa manéverpaneldisplayens
nedersta rad).

Ladda eget makro:
+ Andra parameter 99.02 till EGET1 HAMTA.
» Tryck pa ENTER for att hamta makrot.

Det egna makrot kan aven bytas via digitala ingangar (se parameter 16.05).

Obs: Eget makro aterstaller aven motorinstallningarna i grupp 99
STARTPARAMETRAR och resultatet av identifieringskdrningen. Kontrollera att
installningarna éverensstammer med den motor som anvands.

Exempel: Anvandaren kan lata frekvensomriktaren vaxla mellan tva motorer utan att
behdva andra motorparametrar och upprepa identifieringskorningen vid varje byte.
Man kan helt enkelt justera installningarna och kora identifieringskérningen en gang
for vardera motorn och sedan spara informationen som tva egna makron. D& motorn
byts behéver man endast hamta motsvarande makro for att goéra drivsystemet
driftklart.
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Driftvarden och parametrar

Kapiteloversikt

Kapitlet beskriver driftvardena och parametrarna, samt definierar vilka varden de
representeras med pa faltbussen. Ytterligare data finns i Yitterligare data: Driftvarden

och parametrar.

Termer och forkortningar

Term

Definition

Absolut maxfrekvens

Vardet pa 20.08, eller 20.07 i det fall mingréansens absoluta varde ar
hégre &n maxgransen.

Absolut maxvarvtal

Vardet pa parameter 20.02, eller 20.01 i det fall mingransens absoluta
varde ar hégre 8n maxgransen.

Arvarde Signal som har métts eller beréknats av frekvensomriktaren. Kan éverva-
kas av anvéndaren. Anvandaren kan inte &ndra vardet.

FbEkv Faltbussekvivalent: Skalningsférhallandet mellan vardet som visas pa
mandverpanelen och det som anvands i den seriella kommunikationen.

Parameter En instalining anvandaren kan géra som paverkar omriktarens funktion.

Driftvédrden och parametrar
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Nej. Namn/véarde Beskrivning FbEkv
01 DRIFTVARDEN Grundlaggande signaler for évervakning av frekvensomriktaren.
01.01 PROCESS HASTIG Processvariabel baserad pa instéllningar i parametergrupp 34 PROC- 1=1
ESS HASTIG.
01.02 VARVTAL Berdknat motorvarvtal i rpm. Filtertidsinstalining via parameter 34.04. -20000 = 100
% 20000 =
100 % av
motorns abso-
luta maxvarv-
tal
01.03 FREKVENS Beraknad frekvensomriktarutfrekvens. -100 = -1 Hz
100=1Hz
01.04 STROM Uppmatt motorstrém. 10=1A
01.05 MOMENT Beraknat motormoment. 100 &r motorns nominella moment. Filtertidsin- | -10000 = 100
stéllning via parameter 34.05. % 10000 =
100 % av
motor nom.
moment
01.06 EFFEKT Motoreffekt. 100 ar markeffekten. -1000=100 %
1000 = 100 %
av motor nom.
effekt
01.07 MELLANLEDSSPANN Uppmatt spanning i DC-mellanledet. 1=1V
01.08 NATSPANNING Beréknad matningsspanning. 1=1V
01.09 UTSPANNING Beraknad motorspanning. 1=1V
01.10 ACS800 TEMP Beréknad IGBT-temperatur. 10=1%
01.11 EXTERN REF 1 Extern referens REF1 i rpm. (Hz om véardet pa parameter 99.04 ar SKA- | 1 =1 rpm
LAR.)
01.12 EXTERN REF 2 Externt referensvarde REF2. Beroende pa tillampning &r 100 % motorns | 0 =0 % 10000
maximala varvtal, motorns markmoment, eller maximal processreferens. | =100 % 1)
01.13 STYRPLATS Aktiv styrplats. (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2. Se Lokal styrning kon- | Se beskr.
tra extern styrning pa sid 44.
01.14 DRIFTTIDSRAKNARE Raknare for forbrukad drifttid. Aktiv nar styrkortet matas. 1=1h
01.15 ENERGIFORBRUKN kWh-raknare. Anger mangden omsatt energi i kWh under drift (motorsida | 1 = 100 kWh
- generatorsida).
01.16 APPL BLOCK UTGANG | Tillampningsblockets utsignal. T.ex. PID-regulatorns utsignal nar PID-reg-| 0 = 0 % 10000
leringsmakrot ar aktivt. =100 %
01.17 STATUS DI6-1 Tillstandet for digitala ingangar. Exempel: 0000001 = DI1 ar till, DI2 till
DI6 ar fran.
01.18 Al1[V] Vardet pa analog ingang Al1. 1=0,001V
01.19 AI2 [mA] Vardet pa analog ingang Al2. 1=0,001 mA
01.20 AI3 [mA] Varde pa analog ingang Al3. 1=0,001 mA
01.21 STATUS RO3-1 Tillstandet for relautgangar. Exempel: 001 = RO1 &r aktiverad, RO2 och
RO3 ar ej aktiva.
01.22 AO1 [mA] Varde pa analog utgang AO1. 1=0,001 mA
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Nej. Namn/varde Beskrivning FbEkv
01.23 AO2 [mA] Varde pa analog utgang AO2. 1=0,001 mA
01.24 ARVARDE 1 Aterkopplingssignal fér PID-regulatorn. Uppdateras endast nar parame- | 0 =0 % 10000
ter 99.02 = PID-REGL =100 %
01.25 ARVARDE 2 Aterkopplingssignal for PID-regulatorn. Uppdateras endast nar parame- | 0 =0 % 10000
ter 99.02 = PID REGL. =100 %
01.26 REGLERAVVIKELSE Avvikelse hos PID-regulatorn, dvs.. skillnaden mellan referensvarde och | -10000 = -100
arvarde. Uppdateras endast nar parameter 99.02 = PID REGL. % 10000 =
100 %
01.27 TILLAMPNINGSMAKRO | Aktivt tillampningsmakro (vardet pa parameter 99.02). Se 99.02
01.28 EXT AO1 [mA] Vardet pa utgang 1 pa det analoga I/O-utbyggnadskortet (tillval). 1=0,001 mA
01.29 EXT AO2 [mA] Vardet pa utgang 2 pa det analoga I/O-utbyggnadskortet (tillval). 1=0,001 mA
01.30 TEMP PP 1 Uppmatt kylelementtemperatur i vaxelriktare nr. 1. 1=1°C
01.31 TEMP PP 2 Uppmatt kylelementtemperatur i vaxelriktare nr. 2 (anvands endast till 1=1°C
hégeffektenheter med parallella vaxelriktare).
01.32 TEMP PP 3 Uppmatt kylelementtemperatur i vaxelriktare nr. 3 (anvands endast till 1=1°C
hégeffektenheter med parallella vaxelriktare).
01.33 TEMP PP 4 Uppmatt kylelementtemperatur i vaxelriktare nr. 4 (anvands endast till 1=1°C
hogeffektenheter med parallella vaxelriktare).
01.34 ARVARDE PID-regulatorns &rvarde. Se parameter 40.06. 0=0%
10000 = 100
%
01.35 MOTOR 1 TEMP Uppmatt temperatur, motor 1. Se parameter 35.01. 1 =1°C/ohm
01.36 MOTOR 2 TEMP Uppmatt temperatur, motor 2. Se parameter 35.04. 1=1°Clohm
01.37 MOTOR TEMP BER Uppskattad motortemperatur. Signalvardet sparas vid spanningsbortfall | 1 =1°C
01.38 AI5 [mA] Vardet for analog ingang Al5 hamtat fran Al1 pa det analoga 1/0O-utbygg- | 1 = 0,001 mA
nadskortet (tillval). En spanningssignal visas ocksa i mA (istéllet for V).
01.39 AI6 [mA] Vardet for analog ingang Al6 hamtat fran Al2 pa det analoga I/O-utbygg- | 1 = 0,001 mA
nadskortet (tillval). En spanningssignal visas ocksa i mA (istallet for V).
01.40 STATUS DI7-12 Status for digitala ingangar DI7 till DI12 last fran digitala I/O-moduler (till- | 1 =1
val). T.ex. varde 000001: DI7 ar till, DI8 till DI12 ar fran.
01.41 EXT RELA STATUS Status pa reldutgangarna pa digitala I/O-moduler (tillval). T.ex. varde 1=1
0000001: RO1 pa modul 1 matas. Andra reldutgangar ar ej aktiva.
01.42 REL PROCESS HAST Motorns faktiska varvtal i procent av det absoluta maxvarvtalet. Om para-| 1 =1
meter 99.04 &r instélld pa SKALAR, ar vérdet relativt faktisk frekvens.
01.43 DRIFT TID MOTOR Drift tid motor. Réknaren aktiv nar vaxelriktaren modulerar. Kan aterstal- | 1=10h
las av parameter 34.06.
01.44 DRIFTTID KYLFL Drifttiden for omriktarens kylflakt. 1=10h
Obs: Raknaren bor aterstallas vid flaktbyte. For ytterligare information,
kontakta ABB.
01.45 STYRKORT TEMP Styrkorttemperatur. 1=1°C
01.46 SAVED KWH Sparad energi i kWh i jdamforelse med direktmatning av motorn. 1 =100 kWh
Se parametergrupp 45 ENERGY OPT pa sid 766.
01.47 SAVED GWH Sparad energi i GWh i jamférelse med direktmatning av motorn. 1=1GWh
01.48 SAVED AMOUNT Sparad energi i pengar, i jamforelse med direktmatning av motorn. Detta | 1 = 100 cur

varde ar produkten av parametervardena 01.46 SAVED KWH and 45.02
ENERGY TARIFF1.

Se parametergrupp 45 ENERGY OPT pa sid 7166.
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Nej. Namn/varde Beskrivning FbEkv
01.49 SAVED AMOUNT M Sparade pengar i miljoner, i jAmférelse med direktmatning av motorn. 1=1 Mcur
01.50 SAVED CO2 Minskning av CO,-utslapp i kilogram, i jamférelse med direktmatning av | 1 = 100 kg
motorn. Vardet ar produkten av mangden sparad energi i megawattim-
mar och vardet 500 kg/MWh.
Se parametergrupp 45 ENERGY OPT pa sid 7166.
01.51 SAVED CO2 KTON Minskning av CO,-utslapp i metriska kiloton i jamférelse med direktmat- | 1 =1 KTON

ning av motorn.

02 DRIFTVARDEN

Signaler for dvervakning av varvtals- och momentreferenser.

02.01 VARVTAL REF 2 Begransad varvtalsreferens. 100 % motsvarar motorns absoluta max- 0=0 % 20000
varvtal. =100 % av
motorns abso-
luta maxvarv-
tal

02.02 VARVTAL REF 3 Rampformad varvtalsreferens. 100 % motsvarar motorns absoluta max- | 20000 = 100

varvtal. %

02.09 MOMENT REF 2 Utsignal fran varvtalsregulator. 100 % motsvarar motorn markmoment. 0=0 % 10000
=100 % av
motorns mark-
moment

02.10 MOMENT REF 3 Momentreferens. 100 % motsvarar motorns nominella moment. 10000 = 100
%

02.13 MOM ANV REF Momentreferens efter kontroll och ev. begransning av frekvens, spanning | 10000 = 100

och moment. 100 % motsvarar motorns nominella moment. %

02.14 FLODES REF Flédesreferens i procent. 10000 = 100
%

02.17 VARVTAL BERAKNAT Beraknat motorvarvtal. 100 % motsvarar motorns absoluta maxvarvtal. | 20000 = 100
%

02.18 VARVTAL PG Uppmatt faktiskt motorvarvtal (noll om ingen pulsgivare anvands). 100 % | 20000 = 100

motsvarar motorns absoluta maxvarvtal. %

02.19 MOTORACCELERA- Beraknad motoracceleration fran signal 01.02 MOTORVARVTAL. 1=1 rpm/s.

TION
02.20 EGEN STROM Uppmatt motorstrém i procent av strémmen enligt den egna lastkurvan. | 10=1%
Den egna lastkurvan definieras av parametrar 72.02...72.09. Se Egen
lastkurva pa sid 85.
03 DRIFTVARDEN Dataord for dvervakning av faltbusskommunikation (varje signal ar ett 16 | 2)

bitars dataord).

03.01 HUVUDSTYRORD Ett 16-bitars dataord. Se 03.07 HUVUDSTYRORD pa sid 213.
03.02 HUVUDSTATUSORD Ett 16-bitars dataord. Se 03.02 HUVUDSTATUSORD pa sid 214.
03.03 X STATUSORD Ett 16-bitars dataord. Se 03.03 UTOKAT STATUSORD pa sid 221.
03.04 GRANSORD 1 Ett 16-bitars dataord. Se 03.04 GRANSORD 1 pé sid 222.

03.05 FELORD 1 Ett 16-bitars dataord. Se 03.05 FELORD 1 pa sid 222.

03.06 FELORD 2 Ett 16-bitars dataord. Se 03.06 FELORD 2 pa sid 223.

03.07 SYSTEMFEL Ett 16-bitars dataord. Se 03.07 SYSTEMFELORD pa sid 224.

03.08 LARMORD 1 Ett 16-bitars dataord. Se 03.08 LARMORD 1 pa sid 224.

03.09 LARMORD 2 Ett 16-bitars dataord. Se 03.09 LARMORD 2 pa sid 225.

03.11  SLAV HSTYRORD Ett 16-bitars dataord. For innehallet, se Master/Follower Application

Guide [3AFE64590430 (engelska)].
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Nej. Namn/varde Beskrivning FbEkv
03.13 UTOKAT STAT ORD3 Ett 16-bitars dataord. Se 03.13 UTOKAT STATUSORD 3 pa sid 225.
03.14 UTOKAT STAT ORD4 Ett 16-bitars dataord. Se 03.74 UTOKAT STATUSORD 4 pa sid 226.
03.15 FELORD 4 Ett 16-bitars dataord. Se 03.75 FELORD 4 pa sid 226.
03.16 LARMORD 4 Ett 16-bitars dataord. Se 03.76 LARMORD 4 pa sid 227.
03.17 FELORD 5 Ett 16-bitars dataord. Se 03.77 FELORD 5 pa sid 227.
03.18 LARMORD 5 Ett 16-bitars dataord. Se 03.78 LARMORD 5 pa sid 228.
03.19 INT INIT FEL Ett 16-bitars dataord. Se 03.79 INT INIT FEL pé sid 228.
03.20 SENASTE FEL Faltbusskod for den senaste felindikeringen. Se Felsékning for ytterli-
gare information om koderna.
03.21 2.FOREG FEL Faltbusskod for nast senaste fel.
03.22 3.FOREG FEL Faltbusskod for 3:e senaste fel.
03.23 4.FOREG FEL Faltbusskod for 4:e senaste fel.
03.24 5.FOREG FEL Faltbusskod for 5:e senaste fel.
03.25 SENASTE VARNING Faltbusskod for senaste varning.
03.26 2.FOREG VARNING Faltbusskod fér nast senaste varning.
03.27 3.FOREG VARNING Faltbusskod for 3:e senaste varning.
03.28 4.FOREG VARNING Faltbusskod for 4:e senaste varning.
03.29 5.FOREG VARNING Faltbusskod for 5:e senaste varning.
03.30 GRANSORD FRO Ett 16-bitars dataord. Se 03.30 GRANSORD FRO pé sid 229.
03.31 LARMORD 6 Ett 16-bitars dataord. Se 03.37 LARMORD 6 pa sid 229.
03.32 EXT IO STATUS Status for nddstopp och step up-moduler. Se 03.32 EXT /O STATUS pa
sid 230.
03.33 FELORD 6 Ett 16-bitars dataord. Se 03.33 FELORD 6 pa sid 230.
04 DRIFTVARDEN Signaler for parallellkopplade vaxelriktare 2)
04.01 INTERN FEL INFO Ett 16-bitars dataord. Se 04.07 INTERN FEL INFO pa sid 231.
04.02 INTERN KORTS INFO | Ett 16-bitars dataord. Se 04.02 INTERN KORTS INFO pa sid 232.
09 DRIFTVARDEN Signaler for det adaptiva programmet
09.01 Al1 SKALAT VARDE Varde pa analog ingang Al1, skalat till ett heltal. 20000 =10V
09.02 AI2 SKALAT VARDE Varde pa analog ingang Al2, skalat till ett heltal. 20000 =20
mA
09.03 AI3 SKALAT VARDE Varde pa analog ingang Al3, skalat till ett heltal. 20000 =20
mA
09.04 AI5 SKALAT VARDE Varde pa analog ingang Al5, skalat till ett heltal. 20000 =20
mA
09.05 AI6 SKALAT VARDE Varde pa analog ingang Al6, skalat till ett heltal. 20000 =20
mA
09.06 MASTER HST ORD Styrord for huvudreferensdataset, mottaget fran ledarstationen via falt- 0 ... 65535
bussgranssnittet. (Decimal)
09.07 MASTER REF1 Referens 1 (REF1) i huvudreferensdataset, mottaget fran ledarstationen | -32768 ...
via faltbussgranssnittet. 32767
09.08 MASTER REF2 Referens 2 (REF2) i huvudreferensdataset, mottaget fran ledarstationen | -32768 ...
via faltbussgranssnittet. 32767
09.09 UTOKAT DS ORD1 Utokat datasetvarde 1 mottaget fran ledarstation via faltbussgranssnittet. | -32768 ...
32767
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Nej. Namn/varde Beskrivning FbEkv

09.10 UTOKAT DS ORD2 Utdkat datasetvarde 2 mottaget fran ledarstation via faltbussgranssnittet. | -32768 ...
32767

09.11 UTOKAT DS ORD3 Utokat datasetvarde 3 mottaget fran ledarstation via faltbussgranssnittet. | -32768 ...
32767

09.12 NATFRO SIGNAL1 Natsidans omriktarsignal, vald av parameter 95.08. Ett 16-bitars dataord.

09.13 NATFRO SIGNAL2 Natsidans omriktarsignal, vald av parameter 95.09. Ett 16-bitars dataord.

1) Procent av motorns maximala varvtal / markmoment / maximal processreferens (beroende pa valt
ACS800-makro).

2) Innehallet i dessa dataord beskrivs detaljerat i Faltbusstyrning.
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10 START/STOPP/ROTR | Kallor for extern styrning av start, stopp och rotationsriktning

10.01  EXT1 STRT/STP/ROT| Definierar anslutningar och signalkalla for start-, stopp- och rotationsriktnings-
kommandona for extern styrplats 1 (EXT1).

EJ VALD Ingen kalla for start, stopp och rotationsriktningskommandon.

DI1 Start och stopp via digital ingang DI1. 0 = stopp; 1 = start. Rotationsriktningen | 2
bestams av parameter 10.03 ROTATIONSRIKTNING.

VARNING! Nar ett fel kvitterats startar frekvensomriktaren om startsig-
A nalen ar aktiv.

DI1,2 Start och stopp via digital ingang DI1. 0 = stopp, 1 = start. Rotationsriktning via | 3
digital ingang DI2. 0 = fram, 1 = back. For styrning av rotationsriktning maste
parameter 10.03 ROTATIONSRIKTN vara VALD.

VARNING! Nar ett fel kvitterats startar frekvensomriktaren om startsig-
A nalen &ar aktiv.

DIM1P,2P Pulsstart via digital ingang DI1. 0 -> 1: Start. Pulsstopp via digital ingang DI2. 1 | 4
-> 0: Stopp. Rotationsriktningen bestams av parameter 10.03 ROTATIONS-
RIKTN.

DI1P,2P,3 Pulsstart via digital ingang DI1. 0 -> 1: Start. Pulsstopp via digital ingang DI2. 1 | 5
-> 0: Stopp. Rotationsriktning via digital ingang DI3. 0 = fram, 1 = back. For
styrning av rotationsriktning maste parameter 10.03 ROTATIONSRIKTN vara
VALD.

DI1P,2P,3P Pulsstart i framriktning via digital ingang DI1. 0 -> 1: Start framat. Pulsstart i 6
backriktning via digital ingadng DI2. 0 -> 1: Start bakat. Pulsstopp via digital
ingang DI3. 1 -> "0": stopp. FOr att styra rotationsriktningen maste parameter
10.03 ROTATIONSRIKTN vara VALD.

DI6 Se val DI1.

DI6,5 Se val DI1,2. DI6: Start/stopp, DI5: rot riktnin.

PANEL Mandverpanel. For att styra rotationsriktningen maste parameter 10.03 ROTA-| 9
TIONSRIKTN vara VALD.

KOMM MODUL Styrord for faltbusskommunikationen. 10

DI7 Se val DI1. 11

DI7,8 Se val DI1,2. DI7: start/stopp, DI8: rot riktnin. 12

DI7P,8P Se val DI1P,2P. 13

DI7P,8P,9 Se val DI1P,2P,3. 14

DI7P,8P,9P Se val DI1P,2P,3P. 15

PARAM 10.04 Kalla vald av 10.04. 16

DI1 F,DI2R Start-, stopp- och rotationsriktningskommandon ges via digitala ingangar DI1 | 17
och DI2.

D1 |DI2 [Funktion
0 0 Stopp
1 0 Start framat
0 1 Start bakat
1 1 Stopp
Obs: Parameter 10.03 ROTATIONSRIKTN maste vara VALD.
10.02 EXT2 STRT/STP/ROT | Definierar anslutningar och signalkalla for start-, stopp- och rotationsriktnings-

kommandona for extern styrplats 2 (EXT2).
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EJ VALD Se parameter 10.01. 1
DI1 Se parameter 10.01. 2
DI1,2 Se parameter 10.01. 3
DIM1P,2P Se parameter 10.01. 4
DI1P,2P,3 Se parameter 10.01. 5
DI1P,2P,3P Se parameter 10.01. 6
DI6 Se parameter 10.01. 7
DI6,5 Se parameter 10.01. 8
PANEL Se parameter 10.01. 9
KOMM MODUL Se parameter 10.01. 10
DI7 Se parameter 10.01. 11
DI7,8 Se parameter 10.01. 12
DI7P,8P Se parameter 10.01. 13
DI7P,8P,9 Se parameter 10.01. 14
DI7P,8P,9P Se parameter 10.01. 15
PARAM 10.05 Kalla vald av 10.05. 16
D1 F,DI2R Se parameter 10.01. 17
10.03 ROTATIONSRIKT- Aktiverar styrning av motorns rotationsriktning, eller fixerar riktningen.
NING
FRAM Fixerad till framat
BACK Fixerad till back
VALD Rotationsriktningsstyrning tillaten
10.04 EXT 1 STRT PEKARE| Definierar kélla eller konstant for vardet PAR 10.04 i parameter 10.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde: -
+255.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bithumret géller
32768 ... C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfalt. Installningen i inverteringsfaltet
maste vara C for att konstanten ska kunna stéllas in.
10.05 EXT 2 STRT PEKARE| Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 10.05 i parameter 10.02.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
10.06 JOGG FUNKTION Definierar signalen som aktiverar krypkdrningsfunktionen. Krypkdrningsfunk-
tionen beskrivs i Krypkérning pa sid 82.
EJ VALD Ej vald.
DI3 Digital ingang DI3. 0 = Krypkérningsfunktion inaktiv. 1 = Krypkorningsfunktion | 2
aktiv.
Di4 Se val DI3. 3
DI5 Se val DI3. 4
DI6 Se val DI3. 5
DI7 Se val DI3. 6
DI8 Se val DI3. 7
DI9 Se val DI3. 8
DI10 Se val DI3. 9
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DI11 Se val DI3. 10
DI12 Se val DI3. 1
10.07 FALTBUS KON- Nar kommandot &r aktivt asidosatter faltbussen valet av parameter 10.01. Falt-
TROLL busskommunikationens styrord (utom bit 11) aktiveras nar EXT1 valjs som den

aktiva styrplatsen.
Obs: Synlig endast nar Generell drivsystemprofil ar vald (98.07).

Obs: Instéllningen sparas inte permanent (aterstalls till noll nar matningsspan-
ningen stangs av).

0 Inaktiv 0
1 Aktiv

10.08 FALTBUS REFE- Nar kommandot ar aktivt asidosatter faltbussen valet av parameter 11.03. Falt-
RENS bussreferensen REF1 aktiveras nar EXT1 véljs som den aktiva styrplatsen.

Obs: Synlig endast nar Generell drivsystemprofil ar vald (98.07).

Obs: Instéllningen sparas inte permanent (aterstalls till noll ndr matningsspan-
ningen stangs av).

0 Inaktiv 0
1 Aktiv
10.09 SLS ACTIVE Valjer kallan for kommandot SLS (safely-limited speed).
Obs: Denna parameter ar endast tillganglig i firmwareversion AS7R.

INGEN Ungen DI vald for SLS-funktionen. 1
DI1 SLS-funktionen aktiveras av negativ flank pa DI1, dvs. nar vardet pa DI1 blir 0.| 2
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11
DI Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13

11 VAL AV REFERENS Panelreferenstyp, extern styrplats vald och externa referenskallor och granser

11.01 REF FRAN PANEL Val av typen av referens som ges fran panel.

REF1 (rpm) Varvtalsreferens matt i rpm. (Frekvensreferens (Hz) om parameter 99.04 ar 1
installd pa SKALAR.)

REF2 (%) %-referens. Anvandningen av REF2 varierar beroende pa tillampningsmakro. | 2
Till exempel, om makrot Momentreglering valjs ar REF2 momentreferens.

11.02 VAL EXT1/EXT2 Definierar den kalla fran vilken frekvensomriktaren laser signalen som valjer

mellan de bada externa styrplatserna EXT1 och EXT2.

DI1 Digital ingang DI1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1

DI2 Se DI1. 2

DI3 Se DI1. 3

Dl4 Se DI1. 4
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DI5 Se DI1. 5
DI6 Se DI1. 6
EXT1 EXT1 aktiv. Styrsignalskallorna bestdms med parameter 10.01 och 11.03. 7
EXT2 EXT2 aktiv. Styrsignalskallorna bestdms med parameter 10.02 och 11.06. 8
KOMM MODUL Faltbussens styrord, bit 11. 9
DI7 Se DI1. 10
DI8 Se DI1. 11
DI9 Se DI1. 12
DI10 Se DI1. 13
DI Se DI1. 14
DI12 Se DI1. 15
PARAM 11.09 Kalla vald av parameter 11.09. 16

11.03  EXT REF1 Valjer signalkalla fér extern referens REF1
PANEL Mandverpanel. Forsta raden i teckenfonstret visar referensvardet.

Al Analog ingang Al1. 2
Obs: Om signalen &r bipolar (10 VDC), vélj Al1 BIPOLAR. (Med Al1 ignore-
ras den negativa delen av signalomfanget.)

Al2 Analog ingang Al2. 3

Al3 Analog ingang Al3.

Al1/JOYST Unipolar analog ingang Al1 som joystick. Minvarde pa insignalen kér motorn | 5
vid maximal referens i backriktning. Maxvarde pa insignalen kér motorn maxi-
mal referens i framriktning.

Obs: Parameter 10.03 maste ha vardet VALD.
VARNING! Minreferens for joystick maste vara hogre an 0,5 V. Satt
A parameter 13.01 till 2 V eller till ett varde hogre én 0,5 V och parame-
tern for detektering av forlust av analog signal 30.01 till FEL. Frek-
vensomriktaren stoppar om styrsignalen gar forlorad.
Varvtalsreferens (REF1)
11.05+ C
11.04 |
0
Al1
-11.04 —+
-11.05 ’/)
2 6 1‘0
Par. 13.01 =2V, par 13.02=10V
Obs: Om signalen &r bipolar (10 V DC), vélj Al1 BIPOLAR. Med Al1/JOYST
ignoreras den negativa delen av signalomfanget.
AlI2/JOYST Se Al1 JOY. 6
Al1+AI3 Summering av analog ingang Al1 och AI3 7
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AI2+AI3 Summering av analog ingang Al2 och AI3 8
Al1-Al3 Subtraktion av analog ingang Al1 och AI3 9
Al2-Al3 Subtraktion av analog ingang Al2 och Al3 10
Al1*AlI3 Multiplikation av analog ingang Al1 och Al3 11
AI2*AI3 Multiplikation av analog ingang Al2 och Al3 12
MIN(AI1,Al3) Minimum av analog ingang Al1 och Al3 13
MIN(AI2,Al3) Minimum av analog ingang Al2 och AI3 14
MAX(AI1,AI3) Maximum av analog ingang Al1 och Al3 15
MAX(AI2,AI3) Maximum av analog ingang Al2 och Al3 16
DI3U,4D(R) Digital ingang 3: Okar referensvardet. Digital ingang DI4: Referensminskning. | 17

STOPP-kommando eller matningsavbrott aterstaller referensen till noll. Para-
meter 22.04 definierar referensvardets forandringshastighet.

DI3U,4D Digital ingang 3: Okar referensvardet. Digital ingang DI4: Minskar referensvar- | 18
det. Programmet lagrar den aktiva varvtalsreferensen (aterstalls inte av stopp-
kommando eller av att matningen stéangs av). Parameter 22.04 definierar
referensvéardets forandringshastighet.

DI5U,6D Se DI3U,4D. 19

COMM. ref Faltbussreferens REF1 20

KOM.REF1+Al1 Summering av faltbussreferens REF1 och analog ingang Al1 21

KOM.REF1*Al1 Multiplikation av faltbussreferens REF1 och analog ingang Al1 22

HOG HAST KOM Som med val COMM. ref, utom foljande skillnader: 23
- kortare kommunikationscykeltid vid 6verféring av referensen till kdrnprogram-
met fér motorstyrning (6 ms -> 2 ms)

- riktningen kan inte styras via granssnitt definierade av parametrar 10.01 eller
10.02, och inte heller med mandverpanel

- parametergrupp 25 KRITISKA VARVTAL ar inte aktiv

Obs: Om nagot av foljande val ar aktivt ar valet inte aktivt. | stallet sker drift
enligt COMM. ref.

- parameter 99.02 ar PID

- parameter 99.04 4r SKALAR

- parameter 40.14 har vardet PROPORTIONELL eller ABSOLUT

KOM.REF1+Al5 Se val KOM.REF1+Al1 (Al5 anvands istallet for Al1). 24

KOM.REF1*AI5 Se val KOM.REF1*Al1 (Al5 anvands istallet for Al1). 25

Al5 Analog ingang Al5 26

Al6 Analog ingang Al6 27

AI5/JOYST Se Al1 JOY. 28

Al6/JOYST Se Al1 JOY. 29

AI5+AI6 Summering av analog ingang Al5 och Al6. 30

Al5-Al6 Subtraktion av analog ingang Al5 och Al6. 31

AI5*Al6 Multiplikation av analog ingang Al5 och Al6. 32

MIN(AI5,AlB) Det lagre av analog ingang Al5 och Al6. 33

MAX(AI5,AI6) Det hogre av analog ingang Al5 och Al6. 34

DI11U,12D(R) Se DI3U,4D(R). 35

DI11U,12D Se DI3U,4D. 36
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PARAM 11.10 Kélla vald av 11.10. 37
Al1 BIPOLAR Bipolar analog ingang Al1 (-10 ... 10 V). Figuren nedan illustrerar anvand- 38

ningen av ingdngen som hastighetsreferens.
Arbetsomrade
skalad |, _ _ _ . _ ...
maxREF1 ! ! T
10.03 ROTATIONS-
RIKTN =
FRAM eller
o ! VALD
S ‘ ‘
g MINREF1 | S ' J/
[ il
g |
Y
€ -minREF1 1~~~ """ - =
= | a
: 10.03 ROTATIONS-
RIKTN =
BACK eller
‘ VALD
-skalad : A k ! l/
maxREF1 ~ oo
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analog insignal
minAl1 = 13.01 MINIMUM Al1
maxAl1 = 13.02 MAXIMUM Al1
skalad maxREF1 = 13.03 SKALNING Al1 x 11.05 EXT REF1 MAX
minREF1 11.04 EXT REF1 MIN
11.04 EXT REF1 MIN Definierar minvardet fér extern referens REF1 (absolut varde).
Motsvarar mininstaliningen for utnyttjad signalkalla.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall matt i rpm. (Hz om parameter 99.04 ar installd pa SKA- 1...18000

LAR.)

Exempel: Analog ingang Al1 &r vald som referenskalla (vardet pa parameter
11.03 ar Al1). Referensens minimum och maximal motsvarar minimal och
maximal installning for Al enligt féljande:

EXT REF1 Omréde

e 1 [parameter 13.01
| 2 |parameter 13.02
\ 1’ |parameter 11.04
| 2’ |parameter 11.05
|
|

1t |
—~ Al1 Omrade

1 2

Obs: Om referensen ges via faltbuss ar skalningen annorlunda jamfort med

den for en analog signal. Se Féaltbusstyrning for ytterligare information.
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11.05 EXT REF1 MAX Definierar maxvardet for extern referens REF1 (absolut varde).
Motsvarar maxinstaliningen for utnyttjad signalkalla.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall. (Hz om véardet pa parameter 99.04 &r SKALAR.) 1... 18000
Se parameter 11.04.
11.06 EXT REF2 Valjer signalkalla fér extern referens REF2. REF2 ar en
- varvtalsreferens i procent av absolut maxvarvtal om parameter 99.02 =
FABRIK, HAND/AUTO eller SEKVENSSTYRNING.
- momentreferens i procent av motorns markmoment om parameter 99.02 =
MOMENT.
- processreferens i procent av maximalt processvarde om parameter 99.02 =
PID-REGL.
- frek\/fensreferens i procent av Absolut maxfrekvens om parameter 99.04 =
SKALAR.
PANEL Se parameter 11.03.
Al1 Se parameter 11.03. 2
Obs: Om signalen &r bipolar (10 V DC), valj Al1 BIPOLAR. Med Al1 ignore-
ras den negativa delen av signalomfanget.
Al2 Se parameter 11.03. 3
Al3 Se parameter 11.03. 4
AI1/JOYST Se parameter 11.03. 5
Al2/JOYST Se parameter 11.03. 6
Al1+AI3 Se parameter 11.03. 7
Al2+AI3 Se parameter 11.03. 8
Al1-Al3 Se parameter 11.03. 9
Al2-Al3 Se parameter 11.03. 10
AI1*AI3 Se parameter 11.03. 11
Al2*Al3 Se parameter 11.03. 12
MIN(AI1,Al3) Se parameter 11.03. 13
MIN(AI2,Al3) Se parameter 11.03. 14
MAX(AI1,AI3) Se parameter 11.03. 15
MAX(AI2,AI3) Se parameter 11.03. 16
DI3U,4D(R) Se parameter 11.03. 17
DI3U,4D Se parameter 11.03. 18
DI5U,6D Se parameter 11.03. 19
COMM. ref Se parameter 11.03. 20
KOM.REF2+Al1 Se parameter 11.03. 21
KOM.REF2*Al1 Se parameter 11.03. 22
HOG HAST KOM Se parameter 11.03. 23
KOM.REF2+AI5 Se parameter 11.03. 24
KOM.REF2*Al5 Se parameter 11.03. 25
Al5 Se parameter 11.03. 26
Al6 Se parameter 11.03. 27
AI5/JOYST Se parameter 11.03. 28
AI6/JOYST Se parameter 11.03. 29
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Al5+AI6 Se parameter 11.03. 30
AI5-Al6 Se parameter 11.03. 31
AI5*Al6 Se parameter 11.03. 32
MIN(AI5,AlB) Se parameter 11.03. 33
MAX(AI5,AI6B) Se parameter 11.03. 34
DI11U,12D(R) Se parameter 11.03. 35
DI11U,12D Se parameter 11.03. 36
PARAM 11.11 Kalla vald av 11.11. 37
Al1 BIPOLAR Se parameter 11.03. 38
11.07 EXT REF2 MIN Definierar minvardet for extern referens REF2 (absolut varde).
Motsvarar mininstallningen for utnyttjad signalkalla.
0...100 % Instéllningsintervall i procent. Férhallande till kllsignalgranser: 0 ... 10000
- Kallan ar en analog ingang: Se exempel for parameter 11.04.
- Insignalen éverférs via serielank: Se Faltbusstyrning.
11.08 EXT REF2 MAX Definierar maxvardet for extern referens REF2 (absolut varde). Motsvarar
installt maximivarde for den insignal som anvands.
0...600 % Instéliningsintervall. Motsvarar insignalens granser enligt féljande: 0 ... 6000
- Insignalen ar analog: Se parameter 11.04.
- Insignalen Gverfors via serielank: Se Faltbusstyrning.
11.09 EXT 1/2 PEK VAL Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 10.09 i parameter 11.02.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
11.10 EXT 1 REF PEKARE | Definierar kalla eller konstant fér vardet PAR 11.10 i parameter 11.03.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
1.1 EXT 2REF PEKARE | Definierar kélla eller konstant for vardet PAR 11.11 i parameter 11.06.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
12 KONSTANTA Val och instéllning av konstanta varvtal. Ett aktivt konstant varvtal asidosatter
VARVTAL frekvensomriktarens varvtalsreferens. Se Konst varvial pa sid 60.
Obs: Om parameter 99.04 &r SKALAR anvénds endast varvtal 1 till 5 och varv-
tal 15.
12.01 VAL KONST VARV- Aktiverar konstanta varvtal eller valjer aktiveringssignalen.
TAL
EJ VALD Inga konstanta varvtal anvands.
DI1(VARVT1) Varvtal som bestamts med parameter 12.02 och som aktiveras via digital 2
ingang DI1. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI2(VARVT2) Varvtal som bestamts med parameter 12.03 och som aktiveras via digital 3
ingang DI2. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI3(VARVT3) Varvtal som bestdmts med parameter 12.04 och som aktiveras via digital 4
ingang DI3. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI4(VARVT4) Varvtal som bestamts med parameter 12.05 och som aktiveras via digital 5

ingang Dl4. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
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DI5(VARVTS) Varvtal som bestdmts med parameter 12.06 och som aktiveras via digital 6
ingang DI5. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI6(VARVT6) Varvtal som bestamts med parameter 12.07 och som aktiveras via digital 7
ingang DI6. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI1,2 Val av konstant varvtal via digital ingang DI1 och DI2. 8
DI1 | DI2 |Konstant varvtal anvidnds
0 0 |Inget konstant varvtal
1 0 [|Varvtal definierat av parameter 12.02
0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.03
1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.04
DI3,4 Se DI1,2. 9
DI5,6 Se DI1,2. 10
DI1,2,3 Konstant varvtal val valjs via digital ingang DI1, DI2 och DI3. 11
DI1 | DI2 | DI3 |Konstant varvtal anviands
0 0 0 |Inget konstant varvtal
1 0 0 |Varvtal definierat av parameter 12.02
0 1 0 |Varvtal definierat av parameter 12.03
1 1 0 |Varvtal definierat av parameter 12.04
0 0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.05
1 0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.06
0 1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.07
1 1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.08
DI3,4,5 Se DI1,2,3. 12
Dl4,5,6 Se DI1,2,3. 13
DI3,4,5,6 Konstant varvtal véljs via digital ingang DI3, 4, 5 och 6 14
D1 | DI2 | DI3 | DI4 |Konstant varvtal anvands
0 0 0 0 |Inget konstant varvtal
1 0 0 0 |Varvtal definierat av parameter 12.02
0 1 0 0 |Varvtal definierat av parameter 12.03
1 1 0 0 |Varvtal definierat av parameter 12.04
0 0 1 0 |Varvtal definierat av parameter 12.05
1 0 1 0 |Varvtal definierat av parameter 12.06
0 1 1 0 |Varvtal definierat av parameter 12.07
1 1 1 0 |Varvtal definierat av parameter 12.08
0 0 0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.09
1 0 0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.10
0 1 0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.11
1 1 0 1 |Varvtal definierat av parameter 12.12
0 0 1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.13
1 0 1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.14
0 1 1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.15
1 1 1 1 |Varvtal definierat av parameter 12.16
DI7(VARVT1) Varvtal som bestamts med parameter 12.02 och som aktiveras via digital 15
ingang DI7. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI8(VARVT2) Varvtal som bestdmts med parameter 12.03 och som aktiveras via digital 16
ingang DI8. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.

Driftvédrden och parametrar




116

Index Namn/Viarde Beskrivning FbEkv
DI9(VARVTS3) Varvtal som bestamts med parameter 12.04 och som aktiveras via digital 17
ingang DI9. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI10(VARVT4) Varvtal som bestamts med parameter 12.05 och som aktiveras via digital 18
ingang DI10. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI11(VARVTS) Varvtal som bestamts med parameter 12.06 och som aktiveras via digital 19
ingang DI11. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI12(VARVT6) Varvtal som bestdmts med parameter 12.07 och som aktiveras via digital 20
ingang DI12. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI17,8 Se DI1,2. 21
DI9,10 Se DI1,2. 22
DI11,12 Se DI1,2. 23
12.02 KONST VARVTAL 1 Definierar varvtal 1. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Instéllningsomrade 0 ... 18000
12.03 KONST VARVTAL 2 | Definierar varvtal 2. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Instéllningsomrade 0 ... 18000
12.04 KONST VARVTAL 3 | Definierar varvtal 3. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0 ... 18000
12.05 KONST VARVTAL 4 Definierar varvtal 4. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0... 18000
12.06  KONST VARVTAL 5 | Definierar varvtal 5. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0... 18000
12.07 KONST VARVTAL 6 Definierar varvtal 6. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Instéllningsomrade 0 ... 18000
12.08 KONST VARVTAL 7 | Definierar varvtal 7. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Instéllningsomrade 0 ... 18000
12.09 KONST VARVTAL 8 | Definierar varvtal 8. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Instéllningsomrade 0 ... 18000
12.10 KONST VARVTAL 9 | Definierar varvtal 9. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinforma-
tion.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0 ... 18000
12.11 KONST VARVTAL 10 | Definierar varvtal 10. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinfor-
mation.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0 ... 18000
1212  KONST VARVTAL 11 | Definierar varvtal 11. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinfor-
mation.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0... 18000
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12.13 KONST VARVTAL 12 | Definierar varvtal 12. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinfor-
mation.
Obs: Om krypkdrnng anvands definierar parametern jogg 1 varvtal. Hansyn
tas till vardets polaritet. Se Faltbusstyrning.
-18000 ... 18000 rpm | Instéllningsomrade -18000 ...
18000
12.14 KONST VARVTAL 13 | Definierar varvtal 13. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinfor-
mation.
Obs: Om jogg anvands definierar parametern jogg 2 varvtal. Hansyn tas till
vardets polaritet. Se Faltbusstyrning.
-18000 ... 18000 rpm | Instéllningsomrade -18000 ...
18000
12.15 KONST VARVTAL 14 | Definierar varvtal 14. Ett absolut varde. Inkluderar inte rotationsriktningsinfor-
mation.
Obs: Om krypkdrningsfunktionen anvands definierar parametern krypkor-
ningsvarvtalet. Hansyn tas inte till vardets polaritet. Se Krypkérning pa sid 82.
0 ... 18000 rpm Installningsomrade 0 ... 18000
1216  KONST VARVTAL 15 | Definierar varvtal 15 eller felvarvtal. Programmet beaktar tecknet vid anvand-
ning som felvarvtal, via parameter 30.01 och 30.02.
-18000 ... 18000 rpm | Instéllningsomrade -18000 ...
18000
13 ANALOGA Behandling av analoga insignaler. Se Programmerbara analoga ingangar pa
INGANGAR sid 50.
13.01  MINIMUM A1 Definierar minvardet for analog ingang Al1. Vid anvandning som referens mot-
svarar vardet minimalt referensvarde.
Exempel: Om Al1 ar vald signalkalla for extern referens REF1 sa motsvarar
vardet parameter 11.04.
oV Noll volt. Obs: Programmet kan inte detektera forlorad analog insignal. 1
2V Tva volt 2
AVLAST Varde avlast av trimfunktionen. Se vardet AVLAS. 3
AVLAS Installningsfunktionen aktiveras pa foljande satt: Procedur: 4
- Anslut minsignalen till ingangen.
- S&tt parametern till AVLAS.
Obs: Trimfunktionens lasbara arbetsomrade &r0 ... 10 V.
13.02 MAXIMUM A1 Definierar maxvardet for analog ingang Al1. Nar vardet anvands som referens
motsvarar det maximalt referensvarde.
Exempel: Om Al1 &r vald signalkalla for extern referens REF1 s& motsvarar
vardet parameter 11.05.
10V Tio volt (DC).
AVLAST Varde avlast av trimfunktionen. Se vardet AVLAS.
AVLAS Trimfunktionen aktiveras pa foljande satt: Procedur:

- Anslut maxsignalen till ingangen.
- S&tt parametern till AVLAS.
Obs: Trimfunktionens lasbara arbetsomrade &r0 ... 10 V.
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13.03  SKALNING Al1 Skalar analog ingang Al1.
Exempel: Inverkan pa varvtalsreferens REF1 nar:
- REF1 kallval (parameter 11.03) = AI1+AI3
- REF1 maxinstallining (parameter 11.05) = 1500 rpm
- Arvarde Al1 = 4 mA (40 % av fullt skalutslag)
- Arvérde AI3 = 12 mA (60 % av fullt skalutslag)
- Al1 skalning = 100 %, AI3 skalning = 10 %
Al1 Al3 Al1 + AI3
10V~ 1500 rpm 20 mA 150 rpm __ 1500 rpm
60 % 90 rpm
690 rpm
40 % 600 rpm
ov | OmA | N 0 rpm
0...1000 % Skalningsomrade 0...32767
13.04 FILTER Al Definierar filtertidskonstant for analog ingang Al1.
% ZOfiItrerad signal Oo=1-(1-¢")
100
| = filteringang (steg)
o Filtrerad signal f):tiglterutgang
. T = filtertidskonstant
— t
T
Obs: Signalen filtreras ocksa i hardvaran (10 ms tidskonstant). Detta kan inte
andras med nagon parameter.
0,00 ... 10,00 s Filtertidskonstant 0...1000
13.05 INVERTERING Al1 Aktiverar/deaktiverar invertering av analog ingang Al1.
NEJ Ingen invertering 0
JA Invertering aktiv. Maxvardet av analog insignal motsvarar minreferens och vice | 65535
versa.
13.06  MINIMUM AI2 Se parameter 13.01.
0mA Se parameter 13.01. 1
4 mA Se parameter 13.01. 2
AVLAST Se parameter 13.01. 3
AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.07 MAXIMUM AlI2 Se parameter 13.02.
20 mA Se parameter 13.02. 1
AVLAST Se parameter 13.02.
AVLAS Se parameter 13.02.
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13.08  SKALNING Al2 Se parameter 13.03.
0...1000 % Se parameter 13.03. 0...32767
13.09 FILTER AI2 Se parameter 13.04.
0,00 ... 10,00 s Se parameter 13.04. 0... 1000
13.10 INVERTERING AI2 Se parameter 13.05.
NEJ Se parameter 13.05. 0
JA Se parameter 13.05. 65535
13.11 MINIMUM AI3 Se parameter 13.01.
0 mA Se parameter 13.01. 1
4 mA Se parameter 13.01. 2
AVLAST Se parameter 13.01. 3
AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.12 MAXIMUM AI3 Se parameter 13.02.
20 mA Se parameter 13.02. 1
AVLAST Se parameter 13.02.
AVLAS Se parameter 13.02.
13.13  SKALNING AI3 Se parameter 13.03.
0...1000 % Se parameter 13.03. 0...32767
13.14  FILTER AI3 Se parameter 13.04.
0,00...10,00s Se parameter 13.04. 0...1000
13.15 INVERTERING AI3 Se parameter 13.05.
NEJ Se parameter 13.05. 0
JA Se parameter 13.05. 65535
13.16  MINIMUM AI5 Se parameter 13.01.
Obs: Om RAIO-01 anvands med spanningsinsignal galler att 20 mA motsvarar
10 V.
0 mA Se parameter 13.01. 1
4 mA Se parameter 13.01. 2
AVLAST Se parameter 13.01. 3
AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.17  MAXIMUM AI5 Se parameter 13.02.
Obs: Om RAIO-01 anvands med spanningsinsignal galler att 20 mA motsvarar
10 V.
20 mA Se parameter 13.02.
AVLAST Se parameter 13.02. 2
AVLAS Se parameter 13.02. 3
13.18  SKALNING Al5 Se parameter 13.03.
0... 1000 % Se parameter 13.03. 0... 32767
13.19  FILTER AI5 Se parameter 13.04.
0,00...10,00 s Se parameter 13.04. 0...1000
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13.20 INVERTERING AI5 Se parameter 13.05.
NEJ Se parameter 13.05. 0
JA Se parameter 13.05. 65535
13.21  MINIMUM Al6 Se parameter 13.01.
Obs: Om RAIO-01 anvands med spanningsinsignal galler att 20 mA motsvarar
10 V.
0mA Se parameter 13.01. 1
4 mA Se parameter 13.01. 2
AVLAST Se parameter 13.01. 3
AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.22  MAXIMUM Al6 Se parameter 13.02.
Obs: Om RAIO-01 anvands med spanningsinsignal galler att 20 mA motsvarar
10 V.
20 mA Se parameter 13.02.
AVLAST Se parameter 13.02.
AVLAS Se parameter 13.02.
13.23  SKALNING Al6 Se parameter 13.03.
0...1000 % Se parameter 13.03. 0...32767
13.24  FILTER Al6 Se parameter 13.04.
0,00... 10,00 s Se parameter 13.04. 0...1000
13.25 INVERTERING Al6 Se parameter 13.05.
NEJ Se parameter 13.05. 0
JA Se parameter 13.05. 65535
14 RELAUTGANGAR Statusinformation som ges via reldutgangar samt relafordrojningstider. Se
Programmerbara reldutgangar pa sid 53.
14.01 RELA RO1UTGANG | Viljer en drivsystemstatus som ska indikeras via reléutgang RO1. Reléet drar
nar tillstandet motsvarar installningen.
EJ VALD Ej anv. 1
DRIFTKLAR Redo for drift: Driftfrigivningen aktiv, inget fel. 2
DRIFT Drift: Startsignal och driftfrigivning aktiv, inget aktivt fel. 3
FEL Fel 4
FEL (-1) Inverterad felindikering. Relaet slapper vid utldsning fel. 5
FEL (RST) Fel. Automatisk aterstallning efter automatisk aterstartfoérdrojning. Se parame- | 6
tergrupp 31 AUTOM KVITTERING.
FASTL VARN Varning utlst av stillestandsskyddet. Se parameter 30.10. 7
FASTL FEL Fel utldst av stillestandsskyddet. Se parameter 30.10. 8
MOT OVL VARN Varning utldést av motortemperaturbevakningen. Se parameter 30.04. 9
MOT OVL FEL Fel utlést av motortemperaturbevakningen. Se parameter 30.04. 10
ACS TEMP VAR Varning fran omriktartemperaturévervakningen. Varningsgransen beror pa vald | 11
vaxelriktartyp.
ACS TEMP FEL Fel utlést av omriktartemperaturbevakningen. Utlésningsnivan ar 100 %. 12
FEL/VARN Aktivt fel eller varning 13
VARNING Aktiv varning 14
BACKRIKTN Motorn roterar i backriktningen. 15
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EXT STYRN Frekvensomriktaren styrs fran extern styrplats. 16
REF 2 VALD Extern referens REF 2 anvands. 17
KONST VARVT Ett konstant varvtal anvénds. Se parametergrupp 12 KONSTANTA VARVTAL. | 18
OVERSP Mellanledets likspanning har éverskridit gransen for éverspanning. 19
UNDERSP Mellanledets likspanning har underskridit gransen for underspénning. 20
VARVT1GRANS Motorns varvtal vid dvervakningsgrans 1. Se parametrarna 32.01 och 32.02. | 21
VARVT2GRANS Motorns varvtal vid dvervakningsgrans 2. Se parametrarna 32.03 och 32.04. | 22
STROMGRANS Motorstrommen vid dvervakningsgransen. Se parametrarna 32.05 och 32.06. | 23
REF1 GRANS Externt referensvarde REF1 vid 6vervakningsgransen. Se parametrarna 32.11 | 24
och 32.12.

REF2 GRANS Externt referensvarde REF2 vid 6vervakningsgransen. Se parametrarna 32.13 | 25
och 32.14.

MOM1 GRANS Motormomentet vid dvervakningsgrans 1. Se parametrarna 32.07 och 32.08. | 26

MOM2 GRANS Motormomentet vid dvervakningsgrans 2. Se parametrarna 32.09 och 32.10. | 27

STARTAD Omriktaren har fatt startkommandot. 28

BORTF REF Omriktaren saknar referenssignal. 29

VID REFERENS Arvardet har natt referensvéardet. Varvtalsregleringens avvikelse &r mindre, 30
eller lika med, 10 % av motorns nominella varvtal.

ARV1 GRANS PID-regulatorns variabel ARV1 vid évervakningsgréansen. Se parametrarna 31
32.15 och 32.16.

ARV2 GRANS PID-regulatorns variabel ARV2 vid évervakningsgréansen. Se parametrarna 32
32.17 och 32.18.

KOM.REF3(13) Relaet styrs med faltbussreferens REF3. Se Faltbusstyrning. 33

PARAM 14.16 Kélla vald av parameter 14.16. 34

BROMS STYRNING | Till-/franstyrning av en mekanisk broms. Se parametergrupp 42 BROMS STY- | 35
RNING och avsnitt Styrning av mekanisk broms pa sid 78.

BRCHP KORTSL Drivsystemet I6ser ut for ett bromschopperfel. Se Felsékning. 36

14.02 RELA RO2 UTGANG | Med denna parameter véljer man vilken statusinformation som ska ges via

relautgadng RO2. Relaet drar nar tillstandet motsvarar instéllningen.
EJ VALD Se parameter 14.01. 1
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 2
DRIFT Se parameter 14.01. 3
FEL Se parameter 14.01. 4
FEL (-1) Se parameter 14.01. 5
FEL (RST) Se parameter 14.01. 6
FASTL VARN Se parameter 14.01. 7
FASTL FEL Se parameter 14.01. 8
MOT OVL VARN Se parameter 14.01. 9
MOT OVL FEL Se parameter 14.01. 10
ACS TEMP VAR Se parameter 14.01. 11
ACS TEMP FEL Se parameter 14.01. 12
FEL/VARN Se parameter 14.01. 13
VARNING Se parameter 14.01. 14
BACKRIKTN Se parameter 14.01. 15
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EXT STYRN Se parameter 14.01. 16
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 17
KONST VARVT Se parameter 14.01. 18
OVERSP Se parameter 14.01. 19
UNDERSP Se parameter 14.01. 20
VARVT1GRANS Se parameter 14.01. 21
VARVT2GRANS Se parameter 14.01. 22
STROMGRANS Se parameter 14.01. 23
REF1 GRANS Se parameter 14.01. 24
REF2 GRANS Se parameter 14.01. 25
MOM1 GRANS Se parameter 14.01. 26
MOM2 GRANS Se parameter 14.01. 27
STARTAD Se parameter 14.01. 28
BORTF REF Se parameter 14.01. 29
VID REFERENS Se parameter 14.01. 30
ARV1 GRANS Se parameter 14.01. 31
ARV2 GRANS Se parameter 14.01. 32
COMM. REF3(14) Se parameter 14.01. 33
PARAM 14.17 Kélla vald av parameter 14.17. 34
BROMS STYRNING | Se parameter 14.01. 35
BRCHP KORTSL Se parameter 14.01. 36

14.03 RELA RO3 UTGANG | Med denna parameter véljer man vilken statusinformation som ska ges via

relautgang RO3. Reladet drar nar tillstindet motsvarar instéllningen.
EJ VALD Se parameter 14.01. 1
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 2
DRIFT Se parameter 14.01. 3
FEL Se parameter 14.01. 4
FEL (-1) Se parameter 14.01. 5
FEL (RST) Se parameter 14.01. 6
FASTL VARN Se parameter 14.01. 7
FASTL FEL Se parameter 14.01. 8
MOT OVL VARN Se parameter 14.01. 9
MOT OVL FEL Se parameter 14.01. 10
ACS TEMP VAR Se parameter 14.01. 11
ACS TEMP FEL Se parameter 14.01. 12
FEL/VARN Se parameter 14.01. 13
VARNING Se parameter 14.01. 14
BACKRIKTN Se parameter 14.01. 15
EXT STYRN Se parameter 14.01. 16
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 17
KONST VARVT Se parameter 14.01. 18
OVERSP Se parameter 14.01. 19
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UNDERSP Se parameter 14.01. 20
VARVT1GRANS Se parameter 14.01. 21
VARVT2GRANS Se parameter 14.01. 22
STROMGRANS Se parameter 14.01. 23
REF1 GRANS Se parameter 14.01. 24
REF2 GRANS Se parameter 14.01. 25
MOM1 GRANS Se parameter 14.01. 26
MOM2 GRANS Se parameter 14.01. 27
STARTAD Se parameter 14.01. 28
BORTF REF Se parameter 14.01. 29
VID REFERENS Se parameter 14.01. 30
MOT MAGNETIS Motorn ar magnetiserad och redo att avge markmoment (nominell magnetise- | 31

ring av motorn har uppnatts).
EGET2 VALD Eget makro 2 anvands. 32
COMM. REF3(15) Se parameter 14.01. 33
PARAM 14.18 Kalla vald av parameter 14.18. 34
BROMS STYRNING | Se parameter 14.01. 35
BRCHP KORTSL Se parameter 14.01. 36

14.04 RO1TONTID Definierar en driftfordréjning for relaet RO1.

0,0...3600,0 s Installningsintervall. Figuren nedan illustrerar till- (on) och franslagsfordroj- 0 ... 36000

ningen (off) for relautgang RO1.

Omriktarstatus ; L

I L I 0

Tillstdnd, RO1 ‘ | L

0

<> < > <> < > tid

trin trran tri trran

tin 14.04
tog  14.05

14.05 RO1 TOFF TID Definierar franslagsfordréjningen for relautgang RO1.
0,0...3600,0s Se parameter 14.04. 0 ... 36000

14.06 RO2TON TID Definierar tillslagsfordréjningen for relautgang RO2.
0,0...3600,0s Se parameter 14.04. 0 ... 36000

14.07 RO2 TOFF TID Definierar franslagsfordréjningen for relautgang RO2.
0,0...3600,0s Se parameter 14.04. 0 ... 36000

14.08 RO3 TONTID Definierar tillslagsfordréjningen for relautgang RO3.
0,0...3600,0s Se parameter 14.04. 0 ... 36000

14.09 RO3 TOFF TID Definierar franslagsfordréjningen for relautgang RO3.
0,0...3600,0s Se parameter 14.04. 0 ... 36000

1410 DIO STATUS1 RO1 Valjer den frekvensomriktarstatus som anges via reldutgang RO1 pa den digi-

tala I/O-modulen 1 (tillval, se parameter 98.03).
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DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.19 Kélla vald av parameter 14.19. 7
14.11 DIO STATUS1 RO2 Valjer den frekvensomriktarstatus som anges via relautgang RO2 pa den digi-
tala I/O-modulen 1 (tillval, se parameter 98.03).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.20 Kalla vald av parameter 14.20. 7
14.12  DIO STATUS2 RO1 Valjer den frekvensomriktarstatus som anges via reldutgang RO1 pa den digi-
tala I/O-modulen 2 (tillval, se parameter 98.04).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.21 Kalla vald av parameter 14.21. 7
14.13 DIO STATUS2 RO2 Valjer den frekvensomriktarstatus som anges via reldutgang RO2 pa den digi-
tala I/O-modulen 2 (tillval, se parameter 98.04).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.22 Kalla vald av parameter 14.22. 7
14.14  DIO STATUS3 RO1 Valjer den frekvensomriktarstatus som anges via reldutgang RO1 pa den digi-
tala I/O-modulen 3 (tillval, se parameter 98.05).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.23 Kalla vald av parameter 14.23. 7
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14.15 DIO STATUS3 RO2 Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgang RO2 pa digital I/O-modul 3 (tillval, se parameter 98.05).

DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF 2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.24 Kélla vald av parameter 14.24. 7

1416 RO PEKARE 1 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.16 i parameter 14.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/ C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.17 RO PEKARE 2 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.17 i parameter 14.02.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.18 RO PEKARE 3 Definierar kélla eller konstant for vardet PAR 14.18 i parameter 14.03.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

1419 RO PEKARE 4 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.19 i parameter 14.10.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

1420 RO PEKARE 5 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.20 i parameter 14.11.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.21 RO PEKARE 6 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.21 i parameter 14.12.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.22 RO PEKARE 7 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.22 i parameter 14.13.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/ C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.23 RO PEKARE 8 Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 14.23 i parameter 14.14.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.24 RO PEKARE 9 Definierar kalla eller konstant fér vardet PAR 14.24 i parameter 14.15.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -

+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

om skillnaden.
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15 ANALOGA Val av driftvarden som ska indikeras via analoga utgangar. Behandling av
UTGANGAR utsignaler. Se Programmerbara analoga utgangar pa sid 51.

15.01  ANALOG UTGANG 1 | Ansluter en av omriktarens signaler till analog utgang AO1.

EJ VALD Ej anvand

HASTIGHET Vardet &r en anvandardefinierad processtorhet som bygger pa motorvarvtalet. | 2
Se parametergrupp 34 PROCESS HASTIG fér skalning och val av mattenhet
(%; m/s; rpm). Uppdateringsintervallet ar 100 ms.

VARVTAL Motorvarvtal (signal 01.02 VARVTAL). 20 mA motsvarar nominellt motorvarv- | 3
tal. Uppdateringsintervallet ar 24 ms. Vardet filtreras med en filtertidskonstant
definierad av parameter 34.04 HAST ARV FILTER.

FREKVENS Utfrekvens. 20 mA motsvarar nominell motorfrekvens. Uppdateringsintervallet | 4
ar 24 ms.

STROM Utstrdm. 20 mA motsvarar nominell motorstrém. Uppdateringsintervallet ar 24 | 5
ms.

MOMENT Motormoment. 20 mA motsvarar 100 % av motorméarkdata. Uppdateringsinter- | 6
vallet &r 24 ms.

EFFEKT Motoreffekt. 20 mA motsvarar 100 % av motormarkdata. Uppdateringsinterval-| 7
let ar 100 ms.

M-LEDSSP Mellanledsspanning. 20 mA motsvarar 100 % av referensvardet. Referensvar- | 8
det ar 540 V DC. (= 1,35 - 400 V) for 380...415 V AC matningsmarkspanning
och 675V DC (= 1,35 - 500 V) for 380...500 V AC-matning. Uppdateringsinter-
vallet ar 24 ms.

UTSPANNING Motorspanning. 20 mA = motorns markspanning. Uppdateringsintervallet ar 9
100 ms.

APPL UTG Referensen fran tillampningens utsignal. Om till exempel tilldmpningsmakrot | 10
PID-regulator ar i bruk utgdr denna signal PID-regulatorns utsignal. Uppdate-
ringsintervallet ar 24 ms.

REFERENS Aktiv referens som omriktaren for tillfallet foljer. 20 mA motsvarar 100 % av den | 11
aktiva referensen. Uppdateringsintervallet ar 24 ms.

REGL AVVIK Skillnaden mellan bérvardet och arvardet for PID-regulatorn. 0/4 mA =-100 %, | 12
10/12 mA =0 %, 20 mA = 100 %. Uppdateringsintervallet ar 24 ms.

ARVARDE 1 Variabelviarde ARV1 som anvénds av PID-regulatorn. 20 mA = véardet pa para-| 13
meter 40.10. Uppdateringsintervallet ar 24 ms.

ARVARDE 2 Variabelvarde ARV2 som anvands av PID-regulatorn. 20 mA = vardet pa para-| 14
meter 40.12. Uppdateringsintervallet &r 24 ms.

KOMM REF4 Vardet lases fran faltbussreferens REF4. Se Féltbusstyrning. 15

MOT1 TEMP PT Analog utgang &r en stromkalla i en matningskrets for motorns temperatur. 16
Beroende pa sensortypen ar utgangen 9,1 mA (Pt 100) eller 1,6 mA (PTC). For
ytterligare information, se parameter 35.01 och avsnitt
Motortemperaturmétning via standard I/O pa sid 74.

Obs: Instéllningarna av parametrar 15.02 till 15.05 ar inte aktiva.
PARAM 15.11 Kalla vald av 15.11 17
15.02 INVERTERING AO1 | Inverterar analog utsignal AO1. Den analoga signalen ar vid sin minniva nar
indikerad frekvensomriktarsignal ar vid sin maxniva och vice versa.
NEJ Ingen invertering 0
JA Inverteringen ar aktiverad 65535
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15.03  MINIMUM AO1 Definierar minvardet fér analog utsignal AO1.
0 mA Noll mA
4 mA Fyra mA 2
15.04 FILTER AO1 Definierar filtertidskonstanten for analog utgang AO1.
0,00 ... 10,00 s Filtertidskonstant 0...1000
% Ofiltrerad signal o=I-(1-¢tM
4
100
| = filteringang (steg)
63 _s 5
Filtrerad signal ?: tiglterutgang
‘ T = filtertidskonstant
— t
T
Obs: Aven om minimivardet sétts till 0 s kommer &nda signalen att filtreras
med tidskonstanten 10 ms i hardvaran. Denna minimitid kan inte &ndras med
nagon parameter.
15.05 SKALNING AO1 Skalar analoga utsignalen AO1.
10 ... 1000 % Skalfaktor. Om vardet satts till 100 % kommer signalens referensvarde att mot-| 100 ...
svaras av 20 mA. 10000
Exempel: Nominell motorstrom ar 7,5 A och den uppmatta maxstrémmen vid
maxbelastning ar 5 A. Motorstrommen 0 till 5 A maste lasas som en analog
signal pa 0 till 20 mA via AO1. Fdljande installningar behdvs:
1. AO1 stélls in p4 STROM med parameter 15.01.
2. AO1 minimum ar satt till 0 mA av parameter 15.03.
3. Den uppmaétta maximala motorstrdmmen skalas fér att motsvara 20 mA ana-
log utsignal genom installning av skalfaktorn (k) till 150 %. Vardet definieras
enligt foljande: referensvardet for utsignalen STROM ar nominell motorstrom,
dvs. 7,5 A (se parameter 15.01). For att uppmatt maxmotorstrém ska motsvara
20 mA maste den skalas pa samma satt som referensvardet fére konvertering
till en analog utsignal. Ekvation:
k-5A=75A => k=15=150 %
15.06 ANALOG UTGANG 2 | Se parameter 15.01.
EJ VALD Se parameter 15.01. 1
HASTIGHET Se parameter 15.01. 2
VARVTAL Se parameter 15.01. 3
FREKVENS Se parameter 15.01. 4
STROM Se parameter 15.01. 5
MOMENT Se parameter 15.01. 6
EFFEKT Se parameter 15.01. 7
M-LEDSSP Se parameter 15.01. 8
UTSPANNING Se parameter 15.01. 9
APPL UTG Se parameter 15.01. 10
REFERENS Se parameter 15.01. 11
REGL AVVIK Se parameter 15.01. 12
ARVARDE 1 Se parameter 15.01. 13
ARVARDE 2 Se parameter 15.01. 14
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KOMM REF5 Vardet lases fran faltbussreferens REF5. Se Faltbusstyrning. 15
PARAM 15.12 Kalla vald av 15.12 16
15.07 INVERTERING AO2 | Se parameter 15.02.
NEJ Se parameter 15.02. 0
JA Se parameter 15.02. 65535
15.08  MINIMUM AO2 Se parameter 15.03.
0mA Se parameter 15.03.
4 mA Se parameter 15.03. 2
15.09 FILTER AO2 Se parameter 15.04.
0,00 ... 10,00 s Se parameter 15.04. 0 ... 1000
15.10 SKALNING AO2 Se parameter 15.05.
10 ... 1000 % Se parameter 15.05. 100 ...
10000
15.11 AO1 PEKARE Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 15.11 i parameter 15.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information 1000 =
+255.255.31/C.- om skillnaden. 1 mA
32768 ... C.32767
15.12 AO2 PEKARE Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 15.12 i parameter 15.06.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér information 1000 =
+255.255.31/C.- om skillnaden. 1mA
32768 ... C.32767
16 SYSTEM STYRNING | Driftfrigivning, parameterlas etc.
16.01 DRIFTFRIGIVNING Aktiverar driftfrigivningen, eller valjer signalkalla for extern driftfrigivning. Om
driftfrigivningssignalen deaktiveras startar inte drivsystemet, respektive stop-
pas det om det ar i drift. Stopplaget satts av parameter 21.07.
JA Driftfrigivningen ar aktiv. 1
DI1 Extern signal kravs via digital ingang DI1. Driftfrigivning 1. 2
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
KOMM MODUL Extern signal fordras via styrordet for faltbuss (bit 3). 8
DI7 Se DI1. 9
DI8 Se DI1. 10
DI9 Se DI1. 11
DI10 Se DI1. 12
DI11 Se DI1. 13
D12 Se DI1. 14
PARAM 16.08 Kalla vald av parameter 16.08. 15
16.02 PARAMETERLAS Val av tillstand for parameterlas. Laset hindrar andringar av parametrarna.
OPPET Laset ar 6ppet. Parametervarden kan andras. 0
LAST Last. Parametervarden kan inte &ndras fran mandverpanelen. Laset kan opp- | 65535

nas genom att ratt kod matas in i parameter 16.03.
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16.03 KOD FOR PAR LAS | Har kan kod véljas fér parameterléset (se parameter 16.02).
0 ... 30000 Installningen 358 Gppnar laset. Vardet atergar darefter automatiskt till 0. 0 ... 30000
16.04 VAL FELKVITTERING | Véljer signalkalla for felaterstalining. Signalen aterstéller omriktaren efter en
utlésning for fel om felorsaken inte kvarstar.
EJ VALD Felkvittering endast med mandverpanelens RESET-tangent.
DI1 Kvittering via digital ingang DI1 eller med mandverpanelen: 2
- Om frekvensomriktaren styrs externt: Aterstéllning pa positiv flank hos DI1.
- Om frekvensomriktaren styrs lokalt: Aterstalining fran mandverpanelen
(RESET).
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
KOMM MODUL Aterstalining via faltbussens styrord (bit 7), eller RESET pa manéverpanelen. | 8
Obs: Aterstallning via faltbussens styrord (bit 7) aktiveras automatiskt och
detta ar oberoende av installningen av parameter 16.04 om parameter 10.01
eller 10.02 &r satt till KOMM MODUL.
VID STOPP Aterstallning med stoppsignal som tas emot via en digital ingang, eller RESET | 9
pa mandverpanelen.
DI7 Se DI1. 10
DI8 Se DI1. 11
DI9 Se DI1. 12
DI10 Se DI1. 13
DI11 Se DI1. 14
DI12 Se DI1. 15
PARAM 16.11 Kélla vald av parameter 16.11. 16
16.05 EGET MAKRO VIA 10| Parametern gor det mojligt att valja 6nskat eget makro via en digital ingang. Se
parameter 99.02. Andring tillats endast om frekvensomriktaren &r stoppad.
Medan andringen pagar kan driften inte startas.
Obs: Spara alltid det egna makrot med parameter 99.02 efter parameterand-
ringar eller nar motoridentifieringen gjorts om. Den sista instéllningen som
anvandaren sparat laddas sa snart matningen aktiveras pa nytt eller makrot
andras. Andringar som inte sparats gar férlorade.
Obs: Vardet pa den har parametern ingar inte i det egna makrot. Vardet kvar-
star oavsett andring av eget makro.
Obs: Val av Eget makro 2 kan 6vervakas via relautgang RO3. Se parameter
14.03 for ytterligare information.
EJ VALD Ej mgjligt att byta eget makro via en digital ingang.
DI1 Negativ flank pa digital ingang DI1: Eget makro 1 ar laddat fér anvandning. 2
Positiv flank pa digital ingang DI1: Eget makro 2 lases in.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
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DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11
DI11 Se DI1. 12
D12 Se DI1. 13
16.06 LOKAL LASN Blockerar méjligheten att styra lokalt (mandverpanelens tangent LOC/REM)).
VARNING! Innan funktionen aktiveras, férsakra dig om att mandverpa-
A nelen inte behdvs for att stoppa frekvensomriktaren!
AV Lokal styrning tillaten. 0
PA Lokal styrning deaktiverad. 65535
16.07 PARAM BACKUP Sparar instéllda parametervarden i det permanenta minnet.
Obs: Ett nytt parametervarde i ett standardmakro sparas automatiskt nar det
andras fran panelen, men inte nar det andras via faltbussen.
KLART Andrade parametrar har sparats 0
SPARA Sparar.
16.08 PEKARE DRIFTFRIG | Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 16.08 i parameter 16.01
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
16.09 MATNING STYR- Definierar kalla for spanningsmatningen till styrkortet.
KORT Obs: Om en extern kélla anvands nar denna parameter har vardet INTERN sa
I0ser drivsystemet ut nar matningen sténgs av.
INTERN 24 V Intern (férinstallt varde).
EXTERN 24 V Extern. Extern kalla anvands fér spanningsmatningen till styrkortet. 2
16.10  ASSIST SEL Aktiverar Startassistenten.
AV Assistenter deaktiverade. 0
PA Assistenter aktiverade. 65535
16.11 FELKVITTER Definierar kalla eller konstant for val av PARAM 16.11 i parameter 16.04.
PEKARE
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
16.12 RESET COUNTER Aterstaller kylflaktens drifttidraknare eller kWh-réknare.
NEJ Ingen aterstallning. 0
DRIFTTID KYLFL Aterstaller drifttidraknaren for kylflékten indikerad av 01.44 DRIFTTID KYLFL. | 1
kWh Aterstélining av kWh-réknare. Se parameter 01.15 ENERGIFORBRUKN. 2
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20 GRANSER Driftbegransningar Se aven Trimning av varvtalsregulatorn pa sid 61.
20.01 MIN VARVTAL Definierar minvarvtal. Gransvardet kan inte sattas om parameter 99.04 = SKA-
LAR.
Obs: Gransvardet ar kopplat till motorns markvarvtalsinstalining dvs.
A parameter 99.08. Om 99.08 férandras kommer den grundlaggande
varvtalsgransen ocksa att andras.
-18000 /(antal polpar) | Grans fér varvtalsminimum 1=1rpm
. par. 20.02 rpm Obs: Om vérdet &r positivt kan motorn inte kéras i backriktningen.
20.02 MAXVARVTAL Definierar maxvarvtal. Gréansvardet kan inte sattas om parameter 99.04 = SKA-
LAR.
Obs: Gransvardet ar kopplat till motorns markvarvtalsinstalining dvs.
A parameter 99.08. Om 99.08 férandras kommer den grundlaggande
varvtalsgransen ocksa att andras.
par. 20.01 ... 18000/ | Grans fér maxvarvtal 1=1rpm
(antalet polpar) rpm
20.03 MAX STROM Definierar max tillaten motorstrém.
0,0...x,xA Strom grans 0...10-x,x
20.04 MAX MOMENT Definierar maxmomentgrans 1 for frekvensomriktaren.
0,0 ... 600,0 % Gransvarde i procent av motorns nominella moment. 0 ... 60000
20.05 OVERSP REGL Aktiverar eller deaktiverar éverspanningsregulatorn fér DC-mellanledet.
Snabb bromsning av laster med stor troghet kan innebara att mellanledsspan-
ningen nar upp till nivan for éverspanningsreglering. For att forhindra att lik-
spanningen 6verstiger gransen gar likéverspanningsregulatorn automatiskt in
och minskar bromsmomentet.
Obs: Om bromschopper och bromsmotstand ar anslutna till omriktaren maste
regulatorn vara avstangd (varde FRAN) for att choppern ska fungera.
AV Overspanningsstyrning deaktiverad. 0
PA Overspanningsregulatorn aktiverad. 65535
20.06 UNDERSP REGL Aktiverar eller deaktiverar underspanningsregulatorn fér DC-mellanledet.
Om likspanningen sjunker pga. natbortfall minskar regulatorn automatiskt
motorvarvtalet for att halla spanningen 6ver den nedre gransen. Som féljd av
varvtalsminskningen orsakar lastens tréghet en regenerering av spanning till-
baka till omriktaren sa att DC-mellanledet halls laddat och en utlésning pga.
underspanning kan undvikas tills motorn stannar genom utrullning. Underspan-
ningsregleringen forbattrar alltsa mojligheten att Gverbrygga kortvariga span-
ningsavbrott i system med stora tréghetsmoment som t.ex. centrifuger och
flaktar.
AV Underspanningsreglering deaktiverad. 0
PA Underspanningsregulatorn aktiverad. 65535
20.07 MIN FREKVENS Definierar omriktarens lagsta tillatna utfrekvens. Gransvardet kan sattas
endast om parameter 99.04 = SKALAR.
-300,00 ... 50 Hz Minfrekvens. -30000 ...
Obs: Om vardet ar positivt kan motorn inte koras i backriktningen. 5000
20.08 MAX FREKVENS Definierar omriktarens hogsta tillatna utfrekvens. Gransvardet kan sattas

endast om parameter 99.04 = SKALAR
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-50 ... 300,00 Hz Maxfrekvens -5000 ...
30000
20.11 EFFEKTGRANS MOT | Definierar hogsta tillatna effekt fran vaxelriktaren till motorn.
0...600 % Effektgrans i procent av motorns nominella effekt 0 ... 60000
20.12 EFFEKTGRANS GEN | Definierar tilldten maximal effekt fran motorn till vaxelriktaren.
-600...0 % Effektgrans i procent av motorns nominella effekt -60000 ... 0
20.13 MIN MOMENT VAL Val av grans for omriktarens momentminimum. Uppdateringsintervallet &r 100
ms.
MIN GRANS1 Vardet pa parameter 20.15.
DI1 Digital ingang DI1. 0: Vardet pa parameter 20.15. 1: Vardet pa parameter 2
20.16.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Di4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11
DI Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13
Al1 Analog ingang Al1. Se parameter 20.20 betraffande hur signalen konverteras | 14
till en momentgrans.
Al2 Se Al1. 15
Al3 Se Al1. 16
Al5 Se Al1. 17
Al6 Se Al1. 18
PARAM 20.18 Gransvarde som ges av 20.18 19
NEG MAX MOM Inverterat gransvarde for momentmaximum enligt parameter 20.14 20
20.14 MAX MOMENT VAL | Definierar maximigrans for drivsystemets moment. Uppdateringsintervallet ar
100 ms.
MAX GRANS1 Vardet pa parameter 20.04.
DI1 Digital ingang DI1. 0: Vardet pa parameter 20.04. 1: Vardet pa parameter 2
20.17.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
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DI10 Se DI1. 11
DI Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13
Al1 Analog ingang Al1. Se parameter 20.20 betraffande hur signalen konverteras | 14
till en momentgrans.
Al2 Se Al1. 15
AI3 Se Al1. 16
Al5 Se Al1. 17
Al6 Se Al1. 18
PARAM 20.19 Gransvarde fran parameter 20.19 19
20.15 MIN MOMENT GR1 Definierar minmomentgrans 1 for frekvensomriktaren.
-600,0 ... 0,0 % Gransvarde i procent av motorns nominella moment -60000 ... 0
20.16  MIN MOMENT GR2 Definierar minmomentgrans 2 for frekvensomriktaren.
-600,0 ... 0,0 % Gransvarde i procent av motorns nominella moment -60000 ... 0
20.17 MAX MOMENT GR2 | Definierar maximigrans 2 for drivsystemets moment.
0,0 ... 600,0 % Gransvarde i procent av motorns nominella moment 0 ... 60000
20.18  MIN MOMENT Definierar kélla eller konstant for vardet PAR 20.18 i parameter 20.13
PEKARE
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. 100=1%
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
20.19 MAX MOMENT Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 20.19 i parameter 20.14
PEKARE
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information 100=1%
+255.255.31/C.- om skillnaden. FbEq fér momentvardet &r 100 = 1 %.
32768 ... C.32767
20.20 MIN Al SKALNING Definierar hur en analog signal (mA eller V) omvandlas till ett min- eller max-
varde fér moment (%). Figuren nedan illustrerar konverteringen nér analog
ingang Al1 &r vald som signalkalla for en momentgréans med parameter 20.13
eller 20.14.
Momentgréns
2021 7 — — — — 13.01 | Mininstallning for Al1
13.02 | Maxinstéllning fér Al1
20.20 | Minmoment
20.21 Momentmaximum
20.20 -~
13.01 13.02
Analog signal
0,0 ... 600,0 % %-varde som motsvarar mininstallningen for analog ingang. 100=1%
20.21 MAX Al SKALNING Se parameter 20.20.
0,0 ... 600,0 % %-varde som motsvarar maxinstaliningen for analog ingang. 100=1%
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20.22  SLS SPEED LIMIT

Definierar gransen for safely-limited speed (SLS). Nar SLS-funktionen ar aktiv
rampas hastighetsgranserna till 20.22 SLS SPEED LIMIT. Brantheten hos
retardationen till SLS definieras av parameter 22.11 och accelerationen fran
SLS till ursprungligt varvtal definieras av parameter 22.10.

Obs: Denna parameter ar endast tillganglig i firmwareversion AS7R.

20000 =
1500 rpm

0...9000 rpm (0...4
ganger synkront varv-
tal)

21 START/STOPP

Motorns start- och stoppfunktioner.

21.01  START FUNKTION

Valjer startfunktion for motorn. Se dven Automatisk start pa sid 55.

AUTO

Automatisk start garanterar optimal motorstart i de flesta fall. Instéllningen
inkluderar funktioner for flygande start (start av roterande maskin) och automa-
tisk aterstart (stoppad motor kan aterstartas omedelbart utan att vanta pa att
motorflodet klingar av). Omriktarens motorstyrning identifierar motorns flode
och motorns mekaniska tillstdnd samt startar motorn omedelbart under alla
omstandigheter.

Obs: Flygande start och automatisk aterstart &r inte méjliga, enligt forinstall-

ningen, nar parameter 99.04 = SKALAR. Men funktionen for flygande start kan
aktiveras separat med parameter 21.08.

FORMAGN

DC-magnetisering ska valjas om hogt lossryckningsmoment behévs. Omrikta-
ren formagnetiserar motorn fére starten. Tiden for férmagnetisering beréknas
automatiskt och ar normalt 200 ms till 2 s beroende pa motorns storlek. DC
MAGN garanterar hdgsta méjliga lossbrytningsmoment.

Obs: Start av roterande maskin ar inte méjlig dd DC-magnetisering har valts.
Obs: DC-magnetisering kan inte véljas om parameter 99.04 = SKALAR.

KONST DCMAGN

Konstant DC-magnetisering bér véljas i stéllet for DC-magnetisering om kon-
stant formagnetiseringstid dnskas (t.ex. om motorstart maste ske samtidigt
med frigivning av mekanisk broms). Detta val garanterar ocksa hogsta méjliga
lossbrytningsmoment om férmagnetiseringstiden ar tillrackligt lang. Férmagne-
tiseringstiden valjs via parameter 21.02.

Obs: Start av roterande maskin ar inte mojlig da DC-magnetisering har valts.
Obs: DC-magnetisering kan inte véljas om parameter 99.04 = SKALAR.
2 VARNING! Motorn kommer att starta efter det att den installda mag-

netiseringstiden 16pt ut &ven om magnetiseringen inte ar genomford till
fullo. I tillldmpningar dar fullt startmoment &r av stor vikt maste man

darfor se till att magnetiseringstiden ar tillrackligt 1ang for att uppna fullstandig

magnetisering och maximalt moment.

21.02 KONST MAGN TID

Definierar magnetiseringstiden vid konstant magnetisering. Se parameter
21.01. Efter startkommando férmagnetiserar frekvensomriktaren automatiskt
motorn under angiven tid.

30,0 ... 10000,0 ms

Magnetiseringstid. For att garantera full magnetisering, satt detta varde lika
med eller hégre an rotorns tidskonstant. Om vérdet inte ar ként, anvand tumre-
geln i tabellen nedan:

Motormarkeffekt
<10 kW

10 till 200 kW
200 till 1000 kW

Konstant magnetiseringstid
> 100 till 200 ms

> 200 till 1000 ms

> 1000 till 2000 ms

30 ... 10000

21.03 STOPP FUNKTION

Valjer stoppfunktion fér motorn.
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UTRULLNING Stopp genom att spanningsmatningen till motorn bryts. Motorn stannar genom | 1
utrullning.
VARNING! Om den mekaniska bromsstyrningsfunktionen &r aktiverad
A anvander tillampningsprogrammet stopp langs ramp trots att
UTRULLNING ar vald (se parametergrupp 42 BROMS STYRNING).
RAMP Stopp l&ngs ramp. Se parametergrupp 22 ACCEL/RETARD. 2
21.04 DC FASTHALLNING | Aktiverar/deaktiverar DC-fasthallningen. DC-fasthallning ar inte méjlig om
parameter 99.04 = SKALAR.
Nar saval referensvardet som varvtalet har sjunkit under vardet pa parameter
21.05 sa upphor omriktaren att generera sinusformad véxelstrém och borjar i
stéllet mata motorn med likstrdm. Strommen satts av parameter 21.06. Nar
referensvarvtalet éverskrider parameter 21.05 aterstalls normal drift.
VARVTALmolor o .
DC-fasthallning
Ref. t
DC FASTH
VARVTAL -
t
Obs: DC-fasthallningen ar urkopplad om startsignalen inte ar aktiv.
Obs: Motorns temperatur 6kar nar den matas med likstrom. Om tillampningar
kraver langa DC-fasthallningstider bér separatventilerade motorer anvéandas.
Nar fasthallningstiden ar lang kan inte funktionen hindra att motoraxeln roterar
nar den utsatts fér en konstant last.
Se DC-fasthallning pa sid 58.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
21.05 DC FASTH VARVTAL | Definierar varvtalsgransen for DC-fasthallning. Se parameter 21.04.
0 ...3000 rpm Varvtal matt i rpm 0 ... 3000
21.06 DC FASTH STROM Definierar vardet fér motorns likstromsmatning vid DC-fasthallning. Se para-
meter 21.04.
0...100 % Strém i procent av nominell motorstrém 0...100
21.07 DRIFTFRIGIV FUNKT | Valjer stoppfunktion som anvands nar driftfrigivningssignalen inte ar aktiv. Drift-

frigivningssignalen aktiveras med parameter 16.01.

Obs: Instéllningen asidosatter den vanliga stoppfunktionsinstéllningen (para-
meter 21.03) nar driftfrigivningssignalen inte ar aktiv.

JANN

VARNING! Frekvensomriktaren startar om néar driftfrigivningssignalen
aterstalls (om startsignalen ar aktiv).

RAMP STOP

Tillampningsprogrammet stoppar frekvensomriktaren enligt den retardations-
ramp som definierats i grupp 22 ACCEL/RETARD.
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UTRULLNING

Tilldmpningsprogrammet stoppar frekvensomriktaren genom att spannings-
matningen till motorn bryts (vaxelriktarens IGBT blockeras). Motorn far rotera
fritt tills den stannar.

lampningsprogrammet rampfunktionen dven om UTRULLNING &r

j VARNING! Om bromsstyrningsfunktionen ar aktiv s& anvander till-
vald (se parametergrupp 42 BROMS STYRNING).

FRAN2 STOPP

Tillampningsprogrammet stoppar frekvensomriktaren genom att spannings-
matningen till motorn bryts (vaxelriktarens IGBT blockeras). Motorn far rotera
fritt tills den stannar. Frekvensomriktaren startar om endast nar driftfrigivnings-
signalen och startsignalen ar aktiva (programmet reagerar pa startsignalens
positiva flank).

FRAN3 STOPP

Tilldmpningsprogrammet stoppar frekvensomriktaren enligt den retardations-
ramp som definierats med parameter 22.07. Frekvensomriktaren startar om
endast nar driftfrigivningssignalen och startsignalen ar aktiva (programmet rea-
gerar pa startsignalens positiva flank).

21.08 SCALARFLY START

Aktiverar funktionen flygande start i skalar styrning. Se parametrarna 21.01
och 99.04.

NEJ

Inaktiv

JA

Aktiv

65535

21.09 STARTFORREGLING

Definierar hur startfrreglingsingdngen pa RMIO-kortet ska fungera.

FRAN2 STOPP

Frekvensomriktaren i drift: 1 = Normal drift. 0 = Stopp genom utrullning.
Frekvensomriktaren stoppad: 1 = Start tillaten. 0 = Start e;j tillaten.

Omstart efter FRAN2 STOPP: Nar startférreglingsingangen atergar till 1-lage
kan omriktaren reagera pa startsignalens positiva flank.

FRAN3 STOPP

Frekvensomriktaren i drift: 1 = Normal drift. 0 = Stopp via ramp. Ramptiden
definieras med parameter 22.07 NODSTOPP RAMP TID.

Frekvensomriktaren stoppad: 1 = Normal start. 0 = Start e;j tillaten.

Omstart efter FRAN3 STOP: Nar startforreglingsingangen atergar till 1-lage
kan omriktaren reagera pa startsignalens positiva flank.
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21.10  NOLLVARVS FOR- Definierar férdréjningen av nollvarvtal. Férdréjningsfunktionen ar anvandbar
DROJ nar omstarter maste ske mjukt och snabbt. Under f6rdréjningen har omriktaren
exakt kunskap om rotorns position.

Utan nollvarvtalsférdrojn. Med nollvarvtalsfordrojn.
Varvtal Varvtal
Varvtalsregulatorn

avstangd: Motorn rull-
lar ut.

Varvtalsregulatorn forblir
aktiv. Motorn retarderas till
verkligt nollvarvtal.

Nollvarvtal Nollvarvtal

Tid Fordrojnlid
Utan nollvarvtalsférdrdjning

Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs en ramp. Nar varvtalets
arvarde sjunker under en intern grans (kallad nollvarvtal) stangs varvtalsregu-
latorn av. Vaxelriktarmoduleringen avbryts och motorn stannar genom utrull-
ning.

Med nollvarvtalsférdréjning

Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs en ramp. Nar varvtalets
arvarde sjunker under en intern grans (kallad nollvarvtal) aktiveras nollvarvtals-
fordréjningen. Under fordréjningen bibehalls varvtalsregleringen: vaxelriktar-
moduleringen, motormagnetiseringen och frekvensomriktaren ar darmed redo
fér en snabb omstart.

0,0...60,0s Fordréjning 10=1s
22 ACCEL/RETARD Accelerations- och retardationsramper. Se Accelerations- och retardationsram-
per pa sid 60.
22.01 VAL ACC/RET Valjer aktivt tidpar for accelerations-/retardationsramp.
ACC/RET 1 Accelerationstid 1 och retardationstid 1 anvands. Se parametrarna 22.02 och | 1
22.03.
ACC/RET 2 Accelerationstid 2 och retardationstid 2 anvands. Se parametrarna 22.04 och | 2
22.05.
DI1 Tidpar for accelerations-/retardationsramp véljs via digital ingang DI1. 0 = 3

Accelerationstid 1 och retardationstid 1 anvands. 1 = Accelerationstid 2 och
retardationstid 2 anvands.

DI2 Se DI1. 4
DI3 Se DI1. 5
DI4 Se DI1. 6
DI5 Se DI1. 7
DI6 Se DI1. 8
DI7 Se DI1. 9
DI8 Se DI1. 10
DI9 Se DI1. 11
DI10 Se DI1. 12
DI Se DI1. 13
DI12 Se DI1. 14
PAR 22.08&09 Accelerations- och retardationstider som ges av parametrarna 22.08 och 22.09| 15

Driftvédrden och parametrar
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22.02 ACCELTID1 Definierar accelerationstid 1 dvs. tidsatgangen fran noll till maximalt varvtal.
- Om varvtalsreferensen okar snabbare an den instéllda accelerationstiden
kommer motorvarvtalet att folja installningen.
- Om varvtalsreferensen 6kar langsammare an den installda accelerationstiden
kommer motorvarvtalet att folja referenssignalen.
- Om accelerationstiden ar satt for kort forlanger omriktaren accelerationen
automatiskt sa att drivsystemets driftgranser inte ska dverskridas.
0,00 ... 1800,00 s Accelerationstid 0 ... 18000
22.03 RETARDTID 1 Definierar retardationstid 1 dvs. tidsatgangen fran maximalt varvtal (se para-
meter 20.02) till noll.
- Om varvtalsreferensen minskar langsammare an den installda retardationsti-
den kommer motorvarvtalet att félja referenssignalen.
- Om varvtalsreferensen minskar snabbare &n den instéllda retardationstiden
kommer motorvarvtalet att folja installningen.
- Om retardationstiden ar satt for kort férlanger omriktaren retardationen auto-
matiskt sa att drivsystemets driftgranser inte ska 6verskridas. Om nagon som
helst tvekan rader om att retardationstiden kan vara for kort, sakerstall att DC-
odverspanningsregleringen ar aktiv (parameter 20.05).
Obs: Om kort retardationstid behdvs for en tilldmpning med stort troghetsmo-
ment bor drivsystemet kompletteras med en elektrisk broms, t.ex. en
bromschopper och ett bromsmotstand.
0,00 ... 1800,00 s Retardationstid 0 ... 18000
22.04 ACCELTID 2 Se parameter 22.02.
0,00 ... 1800,00 s Se parameter 22.02. 0 ... 18000
2205 RETARDTID 2 Se parameter 22.03.
0,00 ... 1800,00 s Se parameter 22.03. 0 ... 18000
22.06 ACC/RET RAMP Valjer form pa accelerations-/retardationsrampen.
FORM Se aven Krypkérning pa sid 82.
0,00 ... 1000,00 s 0,00 s: Linjar ramp. Lamplig for drivsystem som kraver konstant acceleration | 0 ... 100000

och retardation, liksom for flacka ramper.

0,01 ... 1000,00 s: S-formad ramp. Lamplig for transportorer for 6mtaligt gods
och andra tillampningar dar mjuka hastighetsévergangar kravs. S-kurvan
bestar av symmetriska kurvor i bada &ndarna av rampen och en linjar del dare-
mellan.

En tumregel Varvtal  Linjar ramp: Par. 22.06 =0's
Ett lampligt forhallande mellan . | . ____ \ )
rampformstid och accelera- '

tionsramptid ar 1/5. / l

S-farmad ramp:
Par,22.08>0s

Pa— fid
Par. 22.06

Par. 22.02

Driftvdrden och parametrar
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22.07 NODSTOPP RAMP Definierar den tid inom vilken omriktaren stoppas om
TID - nddstopp aktiveras, eller
- driftfrigivningssignalen ar inaktiv och driftfrigivningsfunktionen har vardet
FRAN3 STOPP (se parameter 21.07).
Nodstoppkommandot kan ges via en faltbuss eller en ndédstoppmodul (tillval).
Kontakta narmaste ABB-kontor for mer information om tillvalsmodulen och de
installningar i standardmjukvaran som hor till.
0,00 ... 2000,00 s Retardationstid 0 ... 200000
22.08 ACC PEKARE Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 22.08&09 i parameter
22.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information 100=1s
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
22.09 DEC PEKARE Definierar signalkalla eller konstant fér vardet PAR 22.08&09 i parameter 22.01
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information 100=1s
+255.255.31/ C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
2210 SLS ACCELER TIME | Definierar den tid som kravs for hastighetsgranserna till rampa upp fran safely-| 100 =1s
limited speed definierat av parameter 20.22 till de hastighetsgranser som defi-
nieras av parametrarna 20.01 MIN VARVTAL och 20.02 MAX VARVTAL nar
SLS-funktionen &ar aktiv.
Obs: Denna parameter ar endast tillganglig i firmwareversion AS7R.
0...1800 s Varvtalsramptid.
22.11 SLS DECELER TIME | Definierar den tid som kravs for att varvtalsgranserna att rampa ner fran det 100=1s
varde som definieras av parametrarna 20.01 MIN VARVTAL och 20.02 MAX
VARVTAL till safely-limited speed definierat av parameter 20.22 nar SLS-funk-
tionen ar aktiv.
Om varvtalet redan ar lagre an safely-limited speed andras det inte.
Obs: Denna parameter ar endast tillganglig i firmwareversion AS7R.
0...1800 s Varvtalsramptid.
23 VARVT REGULATOR | Variabler for varvtalsregulatorn. Parametrarna ar inte synliga om parameter
99.04 = SKALAR. Se Trimning av varvtalsregulatorn pa sid 61.
23.01 REL FORST Definierar en relativ forstarkning av varvtalsregleringen. Stor forstérkning kan
orsaka varvtalsoscillation.
Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter ett avvikelsesteg
som forblir konstant.
%
Forstarkning = K = 1
T, = Integrationstid = 0
Tp= Deriveringstid = 0
Regleravvikelse _
i Varvtalsregulatorns utsignal
Regulator- e = Avvikelse
utsignal = K, - e |
I -
t
0,0 ... 250,0 Rel forst 0 ... 25000
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23.02 INTEGRATIONSTID

Definierar integrationstiden for varvtalsregulatorn. Integrationstiden definierar
hastigheten med vilken regulatorns utsignal férandras vid konstant regleravvi-
kelse. Ju kortare integrationstid desto snabbare korrigeras den kontinuerliga
avvikelsen. For kort integrationstid gor regleringen instabil.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter ett avvikelsesteg
som forblir konstant.

%

Varvtalsregulatorns y#signal

Forstarkning = K, = 1
T, = Integrationstid = 0
Tp= Deriveringstid = 0

e = Avvikelse

|

0,01...999,97 s

Integrationstid

10 ...
999970

23.03 DERIVERINGSTID

Definierar deriveringstiden for varvtalsregulatorn. Derivering forstarker regula-
torns utsignal om regleravvikelsen férandras. Ju l&ngre deriveringstid, desto
mera forstarks varvtalsregulatorns utsignal under férandringen. Om derive-
ringstiden satts till 0 fungerar regulatorn som en Pl-regulator - annars som en
PID-regulator.

Derivering gor att regulatorn svarar snabbare pa stérningar.

Obs: Andring av denna parameter rekommenderas endast om en pulsgivare
anvands.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter ett avvikelsesteg
som forblir konstant.

Forstarkning = K, = 1

T, = Integrationstid = 0

Tp= Deriveringstid > 0

Ts= Samplingstid = 1 ms

Ae = Regleravvikelseférandring

% mellan tva samplingar

Varvtalsregulatorns utsignal
-]
p D Ts Kp-e P

4 Avvikelse

K

‘e e = Avvikelse

-y

0,0 ... 9999,8 ms

Deriveringstidvarde.

1=1ms
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ACC KOMPENSE-
RING

23.04

Definierar deriveringstid fér accelerations-/(retardations-) kompensering. For
att kompensera for tréghetsmomentet under acceleration laggs derivatan av
referensen till utsignalen fran varvtalsregulatorn. Principen for deriverande ver-
kan beskrivs for parameter 23.03.

Obs: Som tumregel, satt denna parameter till ett varde mellan 50 och 100 %
av summan av de mekaniska tidskonstanterna for motorn och den drivna
utrustningen. (Varvtalsregulatorns sjalvinstallning gor detta automatiskt, se
parameter 23.06.)

Figuren nedan visar varvtalssvaren da en last med stor troghet accelereras via
ramp.

Ingen accelerationskompensation  Accelerationskompensation

% A % 4 - = Varvtalsreferens

—— Faktiskt varvtal

0,00 ... 999,98 s

Deriveringstid

0...9999

EFTERSLAPN
FORST

23.05

Definierar efterslapningsférstarkningen for motorns efterslapningskompensa-
tionsstyrning. 100 % betyder full efterslapningskompensation. 0 % betyder
ingen efterslapningskompensation. Standardvardet &r 100 %. Andra varden
kan anvandas om ett statiskt varvtalsfel detekteras trots full efterslapningskom-
pensation.

Exempel: 1000 rpm konstant varvtalsreferens ges till frekvensomriktaren.
Trots full efterslapningskompensation (EFTERSLAPN FORST = 100 %), ger
en manuell takometermatning pad motoraxeln ett varvtalsvarde pa 998 rpm.
Den statiska varvtalsavvikelsen ar 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm. Foér att kom-
pensera avvikelsen bor efterslapningsforstarkningen 6kas. Vid 106 % forstark-
ning aterstar ingen statisk varvtalsavvikelse.

0,0 ... 400,0 %

Efterslapningsforstarkningens varde.

0...400

23.06 SJALVINSTALLNING

Startar automatisk trimning av varvtalsregulatorn. Instruktioner:

- Kér motorn vid ett konstant varvtal pa 20 till 40 % av markvarvtal.
- Andra sjalvinstéliningsparametern 23.06 till JA.

Obs: Den mekaniska belastningen maste anslutas till motorn.

NEJ

Ingen sjalvinstallning.

JA

Aktiverar varvtalsregulatorns sjalvinstéalining. Aterstalls automatiskt till NEJ.

65535

23.07  FILT TID VARVTARV

Definierar tidskonstanten for arvarvtalsfiltret, dvs. den tid inom vilken arvarv-
talsvardet har natt 63 % av markvarvtalet.

0...1000000 ms

Tidskonstant

1=1ms

24
MOMENTREGULATOR

Momentregleringsvariabler.
Synliga endast om parameter 99.02 = T CNTRL och parameter 99.04 = DTC.

2401 MOMENTRAMP UPP

Definierar momentreferens upprampningstid.

0,00 ...120,00 s

Tid for referensen att 6ka fran noll till nominellt motormoment.

0 ... 12000

24.02 MOMENTRAMP NER

Definierar nedrampningstid for momentreferensen.

Driftvédrden och parametrar
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0,00 ... 120,00 s Tid for momentreferensen att minska fran nominellt motormoment till noll. 0...12000
25 KRITISKA VARVTAL | Varvtalsomraden inom vilka drivsystemet inte far arbeta. Se Kritiska varvtal pa
sid 60.
25.01 VAL KRIT VARVTAL | Aktiverar/deaktiverar funktionen mot kritiska varvtal.
Exempel: En flakt vibrerar i varvtalsomradet 540 till 690 rpm och 1380 till 1560
rpm. Gor féljande instéliningar for att drivsystemet ska hoppa éver dessa varv-
talsomraden:
- aktivera funktionen kritiska varvtal,
- stall in varvtalsomradena for de kritiska varvtalen som i figuren nedan.
Motorvarvtal
(rpm) 1 | Par. 25.02 = 540 rpm
1560 | 2 | Par. 25.03 =690 rpm
1380 | - 3 | Par. 25.04 = 1380 rpm
690 | - - 4 | Par. 25.05 = 1590 rpm
540
— Frekvensomriktarens varvtalsreferens
1.2 3 4 (rpm)
Obs: Om parameter 99.02 = PID-REGL sa tillampas inte funktionen Kritiska
varvtal.
AV Inaktiv 0
PA Aktiv. 65535
25.02 KRIT VARVT 1 LAG | Definierar nedre gréns for kritiskt varvtalsomrade 1.
0 ... 18000 rpm Mingrans. Vardet kan inte 6verstiga maxgransen (parameter 25.03). 0 ... 18000
Obs: Om parameter 99.04 = SKALAR &r enheten Hz.
25.03 KRIT VARVT 1 HOG | Definierar évre grans for kritiskt varvtalsomrade 1.
0 ... 18000 rpm Maxgrans. Vardet kan inte understiga mingransen (parameter 25.02). 0 ... 18000
Obs: Om parameter 99.04 = SKALAR &r enheten Hz.
25.04 KRITVARVT 2 LAG | Se parameter 25.02.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.02. 0 ... 18000
25.05 KRIT VARVT 2 HOG | Se parameter 25.03.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.03. 0 ... 18000
25.06 KRIT VARVT 3 LAG | Se parameter 25.02.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.02. 0 ... 18000
25.07 KRIT VARVT 3 HOG | Se parameter 25.03.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.03. 0 ... 18000
26 MOTOR STYRNING
26.01 FLODESOPTIME- Aktiverar/deaktiverar fldidesoptimeringsfunktionen. Se Fl6desoptimering pa sid
RING 59.
Obs: Funktionen kan inte anvandas om parameter 99.04 = SKALAR.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535

Driftvdrden och parametrar
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26.02 FLODESBROMS- Aktiverar/deaktiverar flddesbromsningsfunktionen.
NING Obs: Funktionen kan inte anvéndas om parameter 99.04 = SKALAR.
Se Flédesbromsning pa sid 58.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
26.03 IR-KOMPENSERING | Parametern definierar den relativa tillaggsspanning som matas till motorn vid
nollvarvtal (IR-kompensering). Funktionen ar anvandbar i tillampningar med
stort lossbrytningsmoment dar inte DTC-motorreglering kan anvandas. Figuren
nedan illustrerar IR-kompenseringen. Se IR-kompensering for skaléarstyrt
drivsystem pa sid 63.
Obs: Funktionen kan endast anvandas om parameter 99.04 &r satt till SKA-
LAR.
U/Uy
(%) . _— .
Relativ utspanning. IR-kompensering
satt till 15 %.
100% — — — — — — —
|
|
|
o LY | Relativ utspanning. Ingen IR-
15 %1 - - .
i kompensering.
: f(Hz)
Faltférsvagningspunkt
0..30% Tillaggsspanning vid nollvarvtal i procent av motorns nominella spanning 0 ... 3000
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26.04

IR STEP-UP FREQ

Definierar den frekvens vid vilken step-up-IR-kompensering nar den IR-kom-
pensering som anvands vid skalar styrning (26.03 IR-kompensering).

En spanningshojning anvands i step-up-tillampningar for att astadkomma
hégre lossbrytningsmoment. Eftersom spanning inte kan matas till transforma-
torn vid 0 Hz, anvands en speciell IR-kompensering anvands i step-up-tillamp-
ningar. Full IR-kompensering inleds nara slirfrekvensen. Figuren nedan
illustrerar step-up-IR-kompenseringen.

Ul Uy
(%)

100 % -

SERING
f (Hz)

|

|

26.04 IR STEP-UP  Faltférsvagnings-
FREQ punkt (FWP)

|
|
|
26.03 IR-KOMPEN-_ | .-~/ |
|
|
|

For ytterligare information, se Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drives
[BAFE68389178 (engelska)].

100 =1

0..50 Hz

Frekvens

26.05

HEX FLODE

Denna parameter valjer om det magnetiska flédet regleras via ett cirkulart eller
hexagonalt monster i frekvensomfangets faltférsvagningsomrade (6ver 50/60
Hz). Se Hexagonalt motorfléde pa sid 64.

AV

Den roterande flodesvektorn foljer ett cirkulart monster. Detta val lampar sig for
de flesta tillampningar. Det ger minimala férluster vid konstant belastning. Driv-
systemet nar dock inte maximalt lossbrytningsmoment i varvtalets faltférsvag-

ningsomrade.

PA

Det magnetiska flodet foljer ett cirkulart monster under faltférsvagningspunken
(typiskt 50 eller 60 Hz) och ett hexagonalt monster i faltférsvagningsomradet.
Detta val [ampar sig for tillAmpningar som kraver maximalt lossbrytningsmo-
ment i varvtalets faltférsvagningsomrade. Foérlusterna vid konstant belastning
ar storre an for NEJ-alternativet.

65535

26.06

FLODES REF
PEKARE

Valjer signalkalla for flodesreferensen, eller staller in flodesreferensens varde.

-255.255.31 ...
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér information
om skillnaden. Flodesvardets intervall ar 25 ... 140 %. Med konstantvardesin-
stallningar 100 % = C.10000. Normalt behéver detta varde inte andras.

100=1%

26.07

FLYSTART CUR REF
[%]

Definierar stromreferenskurvan som anvands med flygande start (start av rote-
rande motor) nar ingen pulsgivare anvands.

Om flygande misslyckas, dvs. frekvensomriktaren kan inte detektera motor-
varvtalet 01.02 VARVTAL): Overvaka signalerna 01.02 VARVTAL och 01.04
STROM med PC-verktyget DriveWindow Light och 6ka referensen i steg om 5
% tills funktionen flygande start utfors korrekt (dvs. frekvensomriktaren detek-
terar 01.02 VARVTAL).

Se aven parameter 26.08 FLYSTART INIT DLY.

1=1%

Driftvdrden och parametrar
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0...100 % Varde i procent
26.08 FLYSTART INIT DLY | Definierar tilsammans med motorkarakteristiken fordréjningen innan varvtals- | 1 =1
vardet som beraknades i borjan av proceduren for flygande start ansluts till
varvtalsreferensrampens utgang. Oka férdréjningen om motorn bérjar rotera i
fel riktning eller med fel varvtalsreferens.
Se aven parameter 26.07 FLYSTART CUR REF [%].
0...60 Fordrojn.
26.09 FS METHOD Aktiverar flodeskorrigering vid laga frekvenser, < 3 Hz, nar momentet oversti- | 1 =1
ger 30 %. Fungerar i motoriskt och generatoriskt driftlage.
1=PA Aktiv
0=AvV Inaktiv
27 BROMSCHOPPER Styrning av bromschoppern.
27.01 BROMSCHOPPER Aktiverar bromschopperstyrningen.
CTR Obs: Om en extern chopper (t.ex. NBRA-xxx) anvands maste parametern
deaktiveras.
AV Inaktiv 0
PA Aktiv. Obs: Kontrollera att bromschopper och bromsmotstand har installerats | 65535
och att éverspanningsregulatorn inte ar aktiv (parameter 20.05).
27.02 BROLAST FUNKT | Aktiverar bromsmotstandets éverlastskydd. De parametrar som anvéndaren
kan justera ar 27.04 och 27.05.
NEJ Inaktiv 0
VARNING Aktiv. Nar omriktaren detekterar dverlast sa genereras en varning.
FEL Aktiv. Nar omriktaren detekterar 6verlast sa stoppas den vid fel. 2
27.03 BR RESISTANS Definierar vardet for bromsmotstandets resistans. Vardet anvands for att
skydda bromschoppern.
0,00 ... 100,00 ohm Resistansvarde 0...100
27.04 BR THERM TCONST | Definierar bromsmotstandets termiska tidskonstant. Vardet anvands for 6ver-
lastskyddet. Se parameter 27.02.
Med bromsmotstand av typ SACE maste parametern sattas till 200 s.
Med bromsmotstand av typ SAFUR maste parametern sattas till 555 s.
0,000 ... 10000,000 s | Tidskonstant 1=1
27.05 MAXKNT BR Definierar maximal kontinuerlig bromseffekt som kommer att hja motstandets
EFFEKT temperatur till den tillatna maxgrénsen. Vardet anvands for Overlastskyddet.
Se parameter 27.02.
0,00 ...10000 kW Effekt 1=1
27.06 BRCHOPPER FUNK | Valjer styrsatt for bromschopper.
GENERATOR Chopperdrift tillats nar DC-spanningen Overstiger bromsgransen, vaxelriktar- | 0
bryggan modulerar och motorn genererar effekt till omriktaren.
Valet forhindrar drift i hdndelse av att DC-spanningen i likspanningsmellanledet
Okar pa grund av onormalt hg matningsspanning. Langvarigt férh6jd mat-
ningsspanning skadar choppern.
GEMENSAM DC Chopperdrift tillats alltid nar DC-spanningen Overstiger bromsgransen. Valet 65535

ska anvandas i tillampningar dar flera vaxelriktare ar anslutna till samma lik-
spanningsmellanled (DC-buss).

VAN

VARNING! For h6g matningsspanning dkar mellanledsspanningen till
en niva over chopperns driftgrans. Om spanningen forblir onormalt
hog under lang tid kommer choppern att dverbelastas och skadas.

Driftvédrden och parametrar
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30 FELFUNKTIONER Programmerbara skyddsfunktioner
30.01  AI<MIN FUNKTION Véljer hur omriktaren reagerar om en analog insignal sjunker under installd

mingrans.

Obs: Den analoga ingadngens mininstéllning maste vara satt till 0,5 V (1 mA)

eller hégre (se parametergrupp 13 ANALOGA INGANGAR).

FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel och motorn stannar genom utrulining.

NEJ Inaktiv

KNST VARV 15 Omriktaren genererar en varning Al < MIN FUNK (8110) och anpassar varvta- | 3
let till det varde som anges av parameter 12.16.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker om
A den analoga insignalen skulle falla bort.

SEN VARVT Omriktaren genererar en varning Al < MIN FUNK (8110) och fryser varvtalet pa | 4
den niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal berdknas som genomsnittet
av de 10 foregaende sekunderna.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sédkerhetsrisker om
A den analoga insignalen skulle falla bort.
30.02 PANEL BORTFALL Valjer hur omriktaren reagerar om foérbindelsen med mandverpanelen skulle
falla bort.

FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel och motorn stannar genom utrullning. 1

KNST VARV 15 Omriktaren genererar en varning och anpassar varvtalet till det varde som 2
anges av parameter 12.16.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker om
A kommunikationen med mandéverpanelen skulle falla bort.

SEN VARVT Omriktaren genererar en varning och fryser varvtalet pa den niva drivsystemet | 3
arbetade vid. Detta varvtal berdknas som genomsnittet av de 10 féregaende
sekunderna.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sédkerhetsrisker om
A kommunikationen med mandéverpanelen skulle falla bort.
30.08 EXTERNT FEL Valjer digital ingang for extern felindikering. Se Externt fel pa sid 64.

EJ VALD Inaktiv

DI1 Indikering av externt fel ges via digital ingang DI1. 0: Fel utlost. Stopp genom | 2
utrullning. 1: Inget externt fel.

DI2 Se DI1. 3

DI3 Se DI1. 4

Dl4 Se DI1. 5

DI5 Se DI1. 6

DI6 Se DI1. 7

DI7 Se DI1. 8

DI8 Se DI1. 9

DI9 Se DI1. 10

DI10 Se DI1. 11

DI11 Se DI1. 12

DI12 Se DI1. 13
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30.04 MOTOR OVERLAST | Valjer hur omriktaren reagerar nar évertemperatur i motorn detekteras av den
funktion som valts med parameter 30.05. Se Overlastskydd pé sid 65.

FEL Omriktaren genererar en varning nar temperaturen éverskrider varningsnivan | 1
(95 % av tillatet maxvarde). Drivsystemet I6ser ut for ett fel nar temperaturen
overskrider felnivan (100 % av tillatet maxvarde).

VARNING Omriktaren genererar en varning nar temperaturen éverskrider varningsnivan | 2
(95 % av tillatet maxvarde).
NEJ Inaktiv 3

30.05 MOTOR OVERL TYP | Viljer typ av termisk skyddsfunktion fér motorn. Nar évertemperatur detekteras
reagerar omriktaren enligt parameter 30.04.

DTC Skyddet baseras pa en beraknad termisk modell av motorn. Féljande antagan-| 1
den anvands vid berakningen:

- Motorn befinner sig vid sin berdknade temperatur (vardet pa 01.37 MOTOR
TEMPBER som sparats vid spanningsfranslag) nar spanningen sluts pa nytt.
Forsta gangen spanningen slas till befinner sig motorn vid omgivningstempera-
tur (30°C).

- Motortemperaturen 6kar nar motorn arbetar i omradet éver motorlastkurvan.
- Motortemperaturen minskar nar motorn arbetar i omradet under motorlastkur-
van. Detta géller endast om motorn ar éverhettad.

- Motorns termiska tidskonstant ar ett approximativt varde for en sjalvventilerad
kortsluten asynkronmotor.

Modellen kan finjusteras med parameter 30.07.

Obs: Denna modell kan inte anvandas for hdgeffektmotorer (parameter 99.06
ar hogre an 800 A).

VARNING! Modellen skyddar inte motorn om kylkapaciteten reduce-
A ras avdamm och smuts.

EGENDEF Skyddet baseras pa en termisk modell av motorn som anvandaren definierat, | 2
samt féljande grundlaggande antaganden:

- Motorn befinner sig vid sin beraknade temperatur (vardet pa 01.37 MOTOR
TEMPBER som sparats vid spanningsfranslag) nar spanningen sluts pa nytt.
Forsta gangen spanningen slas till befinner sig motorn vid omgivningstempera-
tur (30°C).

- Motortemperaturen 6kar nar motorn arbetar i omradet 6éver motorlastkurvan.

- Motortemperaturen minskar nar motorn arbetar i omradet under motorlastkur-
van. Detta galler endast om motorn ar éverhettad.

Den anvandardefinierade modellen anvander motorns termiska tidskonstant
(parameter 30.06) och motorns lastkurva (parametrarna 30.07, 30.08 och
30.09). Normalt behdver anvandaren endast gora justeringar nar omgivnings-
temperaturen skiljer sig fran den normala arbetstemperatur som anges for
motorn.

VARNING! Modellen skyddar inte motorn om kylkapaciteten reduce-
A ras av damm och smuts.
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TEMP sensor

Termisk motorskyddsfunktion som aktiveras via digital ingang DI6. En termistor
eller normalt sluten kontakt pa ett termistorrela ska vara ansluten till digital
ingang DI6. Omriktaren laser tillstandet hos DI6 pa foljande satt:

Tillstand DI6 (termistorns resistans) Temperatur
1(0... 1,5 kohm) Normal
0 (4 kohm eller hdgre) Overtemperatur

tala ingangen ha dubbel eller forstarkt isolering gentemot motorns
spanningsférande delar. Forstarkt isolering innebar ett sdkerhetsav-
stand pa 8 mm i utrustning for 400/500 V AC). Om termistorinstallationen inte
uppfyller dessa krav maste omriktarens 6vriga I/O-plintar skyddas mot kontakt,
eller ocksad maste ett termistorrela anvandas for att isolera termistorn fran den
digitala ingangen.
j VARNING! Digital ingadng DI6 kan vara vald fér annan anvandning.

: VARNING! Enligt IEC 664 maste termistorns anslutning till den digi-

Andra dessa installningar férst, fére val av TEMP SENSOR. Med
andra ord: se till att ingen annan parameter har digital ingang DI6 som
signalkalla.
Figuren nedan visar anslutningsalternativen for termistor. Kabelns skarm bor
jordas vid motoréanden genom en 10 nF kondensator. Om detta inte ar majligt
ska skarmen lamnas oansluten.

Alternativ 1

Termistor-
rela

A
RMIO-kort, X22

. . |6 |DI6
— . |7 [+24vDC

Alternativ 2 RMIO-kort, X22

2 16 |DI6

\_¢ \Z;' .. |7 [+24vDC
- \ \
=g &

Obs: Om motorns markstrom ar éver 800 A anvands den anvandardefinierade
termiska modellen av motorn istéllet fér den beraknade modellen. Anvandaren

maste da definiera parametrarna 30.06, 30.07, 30.08 och 30.09.

3
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30.06 MOTOR TERM TID Definierar den termiska tidskonstanten for den anvandardefinierade termiska
modellen (Se installningen EGENDEF i parameter 30.05).
Motor-
last
100% |-~ -
Temperatur
100 % -
63 % -
\ﬂ(_/
Motorns termiska tidkonstant
256,0 ... 9999,8 s Tidskonstant 256 ... 9999
30.07 MOTOR BEL KURVA | Definierar lastkurvan, tillsammans med parametrarna 30.08 och 30.09. Last-
kurvan anvands i den anvandardefinierade termiska modellen (se installningen
EGENDEF i parameter 30.05).
VIN I = Motorstrom
(%) I = Nominell motorstrém
150 +
30.07
100 +---------_
50 +
30.08
30.09 Omriktarens utfrekvens
50,0 ... 150,0 % Tillaten kontinuerlig motorlast i procent av nominell motorstrém. 50 ... 150
30.08 NOLLVARV BEL Definierar lastkurvan, tillsammans med parametrarna 30.07 and 30.09.
25,0 ... 150,0 % Tillaten kontinuerlig motorlast vid varvtalet noll i procent av motormarkstrém 25 ... 150
30.09 BRYTPUNKT Definierar lastkurvan, tillsammans med parametrarna 30.07 and 30.08.
1,0 ... 300,0 Hz Omriktarens utfrekvens vid 100 % belastning 100 ...
30000
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30.10 FASTLASN FUNK- Valjer hur omriktaren ska reagera pa fastlasning av motorn. Skyddet aktiveras
TION nar:
- frekvensomriktaren befinner sig vi fastlasningsgransen (definierad av para-
metrarna 20.03, 20.13 och 20.14)
- utfrekvensen understiger den niva som definierats med parameter 30.11 och
- de ovanstaende tillstanden varat langre an tiden installd i parameter 30.12.
Obs: Fastlasningsgrénsen begransas av den interna strémgransen 03.04
TORQ_INV_CUR_LIM.
Se Fastlasningsskydd pa sid 66.
FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel.
VARNING Omriktaren genererar en varning. Indikeringen forsvinner efter halva den tid 2
som ar installd med parameter 30.12.
NEJ Skyddet ej aktivt. 3
30.11 FASTLASN FREKV Definierar frekvensgrans for funktionen for fastlasningsskydd. Se parameter
30.10.
0,5...50,0 Hz Fastlasningsfrekvens 50 ... 5000
30.12 FASTLASN TID Definierar tiden for fastlasning innan skyddet aktiveras. Se parameter 30.10.
10,00 ... 400,00 s Fastlasn tid 10 ... 400
30.13  LAG LAST FUNK- Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera pa underlast. Skyddet aktiveras nar:
TION - motormomentet understiger kurvan som valts med parameter 30.15,
- utfrekvensen 6verstiger 10 % av motorns markfrekvens och
- de ovanstaende tillstanden varat langre an tiden installd i parameter 30.14.
Se Laglastskydd pa sid 66.
NEJ Skyddet ej aktivt.
VARNING Omriktaren genererar en varning.
FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel.
30.14 LAGLASTTID Tidsgréns for underlast innan laglastskyddet aktiveras. Se parameter 30.13.
0...600s Lag last tid 0...600
30.15 LAG LAST KURVA Valjer belastningskurva for laglastskyddet. Se parameter 30.13.
TWTN T = Motormoment
(%) Tn = Nominellt motormoment
100 7 fn = Nominell motorfrekvens
80 - @
4 70 %
60 - @
. 50 %
40 -
| @ \@ 30 %
20 -
\@
0 : : : e
N 24" fn
1...5 Lastkurvans nummer 1...5
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30.16 MOTOR FASBORTF | Aktiverar dvervakningen av fasbortfall.
Se Motorfasbortfall pa sid 66.
NEJ Inaktiv 0
FEL Aktiv. Drivsystemet I6ser ut for ett fel. 65535
30.17 JORDFEL Valjer hur omriktaren ska reagera om ett jordfel detekteras i motorn eller
motorkabeln. Se Jordfelsskydd pa sid 67.
Obs: Med parallellkopplade R8i-vaxelriktarmoduler (ACS800 MultiDrive och
stora ACS800-07-enheter) kan endast alternativet FEL valjas.
VARNING Omriktaren genererar en varning. 0
FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel. 65535
30.18 KOMM MOD FEL Val av hur frekvensomriktaren reagerar vid avbrott av faltbusskommunikation,
FUNK dvs. nér frekvensomriktaren inte langre tar emot huvudreferensdatasetet eller
det utékade referensdatasetet. Fordréjningstiderna bestdms med parame-
trarna 30.19 och 30.21.
FEL Skyddet ar aktivt. Drivsystemet I6ser ut for ett fel och motorn stannar genom | 1
utrullning.
NEJ Skyddet ej aktivt. 2
KNST VARV 15 Skyddet &r aktivt. Omriktaren genererar en varning och anpassar varvtalet till | 3
vardet angivet med parameter 12.16.
VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker om
A faltbusskommunikationen skulle falla bort.
SEN VARVT Skyddet ar aktivt. Omriktaren genererar en varning och fryser varvtalet pa den | 4
niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal berdknas som genomsnittet av de
10 foregaende sekunderna.
VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker om
A faltbusskommunikationen skulle falla bort.
30.19 KOMM FEL TID Definierar tidsfordréjningen for 6vervakning av huvudreferensdatasetet. Se
parameter 30.18.
0,1...60,0s Fordréjningstid 10 ... 6000
30.20 KOMM FEL RO/AO Valjer hur den faltbusstyrda relautgangen och analoga utgangen ska fungera
vid ett kommunikationsbortfall. Se grupperna 14 RELAUTGANGAR och 15
ANALOGA UTGANGAR och kapitlet Faltbusstyrning. Overvakningens fordroj-
ningstid bestdms med parameter 30.21.
NOLL Reldutgangen spanningslés. Den analoga utsignalen nollstalls. 0
SEN VARDE Relautgangen bibehaller det tillstand den hade fore kommunikationsbortfallet. | 65535
Den analoga utsignalen bibehaller senaste vardet fore kommunikationsbortfal-
let.
VARNING! Nar kommunikationen ater borjar fungera sa uppdateras
A relaet och de analoga utgangarna direkt, utan nagon felaterstallning.
30.21  UTOKAT DS T-OUT | Definierar fordrojningstiden for dvervakningen av det utdkade referensdatase-
tet. Se parameter 30.18. Om vardet &r ndgot annat an noll sa aktiverar omrikta-
ren automatiskt dvervakningen efter 60 sekunder sedan matningsspanningen
kopplats in.
Obs: Fordrojningstiden tilldmpas &ven i den funktion som definieras med para-
meter 30.20.
0,0...60,0s Fordréjningstid. 0,0 s = Funktionen ar inaktiv. 0 ... 6000
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30.22 IO KONFGIG FUNK | Valjer hur omriktaren ska reagera nar en extra in- eller utsignal har valts utan
att motsvarande analoga eller digitala tillvalsmodul har stéllts in pa ratt satt i
parametergrupp 98 TILLVALSMODULER.
Exempel: Overvakningen aktiveras om parameter 16.01 stalls in pa DI7, men
98.03 stalls in pad NEJ.
NEJ Inaktiv.
VARNING Aktiv. Omriktaren genererar en varning. 2
30.23 VARNINGS GRAN- | Aktiverar/deaktiverar alarmgranserna OMR STR GR, DC BUS GR, MOT STR
SER GR, MOT MOMENT GR och/eller MOT EFF GR. Fér ytterligare information, se
Fels6kning
0...255 Varde i decimal form. Grundinstallningen ar att inget av alarmen ar aktivt, dvs. | -
parametervardet ar 0.
bit 0 INV_CUR_LIM_IND
bit 1 DC_VOLT_LIM_IND
bit 2 MOT_CUR_LIM_IND
bit 3 MOT_TORQ_LIM_IND
bit 4 MOT_POW_LIM_IND
Exempel: Nar parametervardet satts till 3 (bit 0 och 1 har vardet 1), ar alarmen
OMR STR GR och DC BUS GR aktiva.
31 AUTOM KVITTERING | Automatisk felaterstélining.
Automatiska felaterstallningar &r bara maojliga for vissa feltyper och nar ater-
stallningsautomatiken ar aktiverad for den feltypen.
Kvitteringsautomatiken fungerar inte vid lokal styrning (tecknet L visas pa dis-
playens 6versta rad).
Se Automatisk éaterstéllning pa sid 70.
31.01  ANTAL FORSOK Bestammer det antal automatiska felkvitteringar omriktaren gér inom den tid
som angivits med parameter 31.02.
0..5 Antal automatiska felaterstallningsférsok 0
31.02 FORSOKSTID Definierar tid for den automatiska felaterstallningsfunktionen. Se parameter
31.01.
1,0...180,0 s Tilldten tid for automatisk aterstallning 100 ...
18000
31.03 FORDROJNING Definierar den tid omriktaren ska vanta innan den aterstaller ett fel automatiskt.
Se parameter 31.01.
0,0...30s Aterstéliningsfordrojning 0...300
31.04 OVERSTROM Aktiverar/deaktiverar automatisk aterstallning av éverstromsfel.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
31.05 OVERSPANNING Aktiverar/deaktiverar automatisk aterstallning av éverspanningsfel i mellanle-
det.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
31.06 UNDERSPANNING Aktiverar/deaktiverar automatisk aterstallning av underspanningsfel i mellanle-
det.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
31.07 Al SIGNAL<MIN Aktiverar/deaktiverar automatisk aterstallning av felet Al SIGNAL<MIN (analog

insignal under lagsta tillatna niva).
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NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv. 65535
VARNING! Om den analoga ingangssignalen aterstélls kan drivsyste-
A met starta om. Det kan ske aven efter ett langt stillestand. Se till att
denna funktion inte anvands sa att den orsakar fara.
31.08 LINE CONV Aktiverar/deaktiverar automatisk aterstélining for felet NAT BRYGGA (FF51)
(fel pa natsidans stromriktare).
NO Inaktiv 0
YES Aktiv 65535
32 OVERVAKNING Overvakningsgranser. En reléutgéng kan anvandas for att indikera nar vardet
overstiger/understiger gransen. Se Overvakning pa sid 70.
32.01 VARVT1 FUNKTION | Aktiverar/deaktiverar varvtalsdvervakningen och valjer typ av 6évervaknings-
grans.
NEJ Overvakningen anvénds inte. 1
LAG GRANS Overvakning aktiveras om gransen underskrids. 2
HOG GRANS Overvakning aktiveras om grénsen éverskrids. 3
ABS LAG GRANS Overvakningen aktiveras om vérdet underskrider angiven grans. Gransen 4
Overvakas i bada rotationsriktningarna. Figuren nedan illustrerar principen.
varvtal/rpm
ABS LAG GRANS
ey
-ABS LAG GRANS
32.02 VARVT1 GRANS Definierar grans for varvtalsévervakningen. Se parameter 32.01.
- 18000 = 18000 rpm | Gransvarde - 18000 ...
18000
32.03 VARVT2 FUNKTION | Se parameter 32.01.
NEJ Se parameter 32.01. 1
LAG GRANS Se parameter 32.01. 2
HOG GRANS Se parameter 32.01. 3
ABS LAG GRANS Se parameter 32.01. 4
32.04 VARVT2 GRANS Se parameter 32.01.
- 18000 = 18000 rpm | Se parameter 32.01. - 18000 ...
18000
32.05 STROM FUNKTION | Aktiverar/deaktiverar motorstrémsévervakningen och véljer typ av évervak-
ningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.06 STROM GRANS Definierar gransvardet fér motorstromaovervakning (se parameter 32.05).
0...1000 A Gransvarde 0...1000
32.07 TORQUE 1 FUN- Aktiverar/deaktiverar motormomentévervakning och valjer typ av évervak-
CTION ningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01. 2
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HOG GRANS Se parameter 32.01. 3
32.08 TORQUE 1 LIMIT Definierar gransvardet for motormomentdvervakning (se parameter 32.07).
-600 ... 600 % Gransvarde i procent av motorns nominella moment -6000 ...
6000
32.09 TORQUE 2 FUN- Aktiverar/deaktiverar motormomentdvervakning och véljer typ av 6vervak-
CTION ningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.10 TORQUE 2 LIMIT Definierar gréansvardet for motormomentévervakning (se parameter 32.09).
-600 ... 600 % Gransvarde i procent av motorns nominella moment -6000 ...
6000
32.11 REF1 FUNKTION Aktiverar/deaktiverar dvervakningen av extern referens REF1 och véljer typ av
6vervakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01. 3
32.12 REF1 GRANS Definierar gransen for REF 1-6vervakningen (se parameter 32.11).
0 ... 18000 rpm Gransvarde 0 ... 18000
32.13 REF2 FUNKTION Aktiverar/deaktiverar 6vervakningen av extern referens REF2 och valjer typ av
Overvakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.14 REF2 GRANS Definierar gransen for REF2-6vervakningen (se parameter 32.13).
0...600 % Gransvarde 0 ... 6000
32.15 ARV1 FUNKTION Aktiverar/deaktiverar dvervakningen av PID-regulatorns variabel ARV1 och
valjer typ av Overvakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.16  ARV1 GRANS Definierar gransen for ARV1-6vervakningen (se parameter 32.15).
0...200 % Gransvarde 0...2000
32.17  ARV2 FUNKTION Aktiverar/deaktiverar dvervakningen av PID-regulatorns variabel ARV2 och
valjer typ av 6vervakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.18 ARV2 GRANS Definierar gransen fér ARV2-6vervakningen (se parameter 32.17).
0...200 % Gransvarde 0...2000

33 INFORMATION

Programversioner, testdatum

33.01

PROGR VERS

Visar typ och version av firmware i omriktaren.
Obs: Parameterinstéllningen kan inte &dndras av anvandaren.
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Kodnyckel:

éSXX)ﬁ\Q(

Produktfamilj

A =ACS800

Produkt

S = ACS800 Standard
Firmware-version
7xyx = Version 7.xyx

33.02 APPL PROGR VERS

Visar tillampningsprogrammets typ och version.
Obs: Parameterinstéllningen kan inte andras av anvandaren.

Kodnyckel:

ASAxXxxyx

|

Produktfamilj
A = ACS800
Produkt

S = ACS800 Standard
Syst.-programvarutyp
A = Tillampningsprogram
Firmware-version

7xyx = Version 7.xyx

33.03 TEST DATUM

Visar testdatum.
Obs: Parameterinstéllningen kan inte andras av anvandaren.

Datumangivelse enligt DDMMAA (dag, manad, ar)

33.04 BOARD TYPE

Visar typen av styrkort. Obs: RMIO-1x-kort har en annan typ av FLASH-min-
neschip an RMIO-0x. Endast mjukvaruversion ASXR7300 eller senare funge-
rar med RMIO-1x-kort.

34 PROCESS HASTIG

- anvandarvariabel och mattenhet
- filtrering av driftvardena (arvardena) varvtal och moment
- aterstaller drifttidraknaren

34.01 SKALNING

Skalar vald omriktarvariabel enligt anvandarens 6nskemal och lagrar den
anpassade variabeln som arvarde 01.01. Blockdiagrammet nedan illustrerar
hur parametrarna som definierar arvardet 01.01anvands.

PARAMETER-
TABELL

00.00

99,99

Val

34.03 Mul.

34.01 01.01

Val

NEJ

Enhet for drift-
varde 01.01

FPM -

34.02

0,00...100000,00 %

Skalfaktor

0...100000
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34.02 ENHET Valjer enhet for processvariabeln. Se parameter 34.01.
NEJ Ingen enhet vald. 1
rpm Varv per minut 2
% Procent 3
m/s Meter per sekund 4
A Ampere 5
\Y, Volt 6
Hz Hertz 7
Sekund 8
h Timme 9
kh Tusental timmar 10
C Celsius 11
Ift Pounds per fot 12
mA Milliampere 13
mV Millivolt 14
kW Kilowatt 15
w Watt 16
kWh Kilowattimme 17
F Fahrenheit 18
hk Hastkraft 19
MWh Megawattimme 20
m3h Kubikmeter per timme 21
I/s Liter per sekund 22
bar bar 23
kPa Kilopascal 24
GPM Gallon per minut 25
PSI Pund per kvadrattum 26
CFM Kubikfot per minut 27
ft Fot 28
MGD Miljoner gallon per dag 29
iHg Tum kvicksilver 30
FPM Fot per minut 31
Ibs pound 32
34.03 VAL PROCESS VAR | Valjer omriktarvariabel som skalats till 5nskad processvariabel. Se parameter
34.01.
0...9999 Parameterindex 0...9999
34.04 HAST ARV FILTER Definierar en filtertidskonstant for driftvardet 01.02 VARVTAL. Tidkonstanten

inverkar pa alla funktioner dar signalen VARVTAL anvéands.

Varvtalets arvarde anvands t.ex. i varvtalsdvervakning (parametergrupp 32
OVERVAKNING) som ett analogt utvarde (grupp 15 ANALOGA UTGANGAR)
eller som ett driftvdrde som visas pa mandverpanelen eller pa en PC-skarm.

Driftvdrden och parametrar




167

Index Namn/Viarde Beskrivning FbEkv
0 ... 20000 ms Filtertidskonstant 0 ... 20000
% Ofiltrerad signal o=I-(1-¢tM
4
100
| = filteringang (steg)
63 =i 3
Filtrerad signal ?: tiglterutgang
‘ T = filtertidskonstant
— t
T
34.05 MOMENT ARV FIL- Definierar en filtertid for momentets driftvarde (arvarde 01.05). Paverkar ocksa
TER momentdvervakningen (parametrarna 32.07 och 32.09) och momentvardet
som lases via en analog utsignal.
0 ... 20000 ms Filtertidskonstant 0 ... 20000
% ZOfiItrerad signal o=1-(1-¢e'M
100
63 | = filteringang (steg)
Filtrerad signal tO:ﬁLlIterutgang
) T = filtertidskonstant
— t
T
34.06 ATERST DRIFTTID Aterstéller motorns drifttidraknare (arvérde 01.43).
NEJ Ingen aterstallning. 0
JA Reset. Réknaren bérjar om fran noll. 65535
35 MOT TEMP MATN Motortemperaturmatning. For funktionsbeskrivning se avsnitt
Motortemperaturmétning via standard I/O pa sid 74 och
Motortemperaturmétning via en analog I/O-modul pa sid 76.
35.01 MOT 1 TEMP Al1 SEL| Aktiverar temperaturmatningen for motor 1 och véljer sensortyp.
Obs: Om den analoga I/O-modulen RAIO (tillval) anvands for temperaturmét-
ning och 35.01 MOT1 TEMP Al1 VAL och/eller 35.04 MOT 2 TEMP AI2VAL
sands till 1xPT100, maste den analoga utbyggnadsmodulens insignalomrade
maste vara satt till 0...2 V (istallet fér 0...10 V) med DIP-omkopplare.
EJ ANVAND Funktionen ar inaktiv.
1xPT100 Funktionen ar aktiv. Temperaturen mats med en Pt 100-givare. Analog utgang | 2
AO1 matar konstant strdm genom sensorn. Givarens resistans 6kar med
6kande motortemperatur, liksom goér spanningen éver givaren. Matfunktionen
avlaser spanningen via analog ingang Al1 och konverterar den till C°.
2XPT100 Funktionen ar aktiv. Temperaturen mats med tva Pt 100-sensorer. Se 3
1xPT100.
3XPT100 Funktionen ar aktiv. Temperaturen mats med tre Pt 100-sensorer. Se 1xPT100.| 4
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1.3 PTC Funktionen &r aktiv. Temperaturen dvervakas med en till tre PTC-sensorer eller | 5
av en till tre kiseltemperaturgivare av typ KTY84-1xx. Analog utgang AO1
matar konstant strém genom sensorn/sensorerna. Sensorns resistans okar
brant nar motortemperaturen stiger 6ver sensor-referenstemperaturen (T¢s),
liksom gor spanningen 6ver motstandet. Matfunktionen avlaser spanningen via
analog ingang Al1 och konverterar den till ohm. Figuren nedan visar normala
resistansvarden fér PTC-sensorn, som funktion av motorns drifttemperatur.
Ohm
Temperatur Resistans 4000
Normal 0...1,5kohm 1330
Hog >4 kohm
550
100
T
35.02 MOT1 TEMP ALM Definierar temperaturmatningens larmgrans fér motor 1. Nar gransen &ver-
NIV skrids utléses larmet.
-10 ... 5000 ohm/°C Grans i enheten °C eller ohm. °C: parameter 35.01 ar satt till 1xPT100, -10 ... 5000
(PTC/Pt100) 2XPT100, 3XPT100. Ohm: parameter 35.01 satt till 1...3 PTC.
35.03 MOT1 TEMP FEL NIV | Definierar temperaturmatningens felutldsningsgrans fér motor 1. Nar gransen
overskrids utléses felindikeringen.
-10 ... 5000 ohm/°C Grans i enheten °C eller ohm. °C: parameter 35.01 ar satt till 1xPT100, -10 ... 5000
(PTC/Pt100) 2XPT100, 3XPT100. Ohm: parameter 35.01 satt till 1...3 PTC.
35.04 MOT 2 TEMP Al2 SEL | Aktiverar temperaturméatningen fér motor 2 och valjer sensortyp. For att skydda
tva motorer behdvs en analog tillvalsmodul. Parameter 98.12 maste aktiveras.
Obs: Om 98.12 ar aktiverad s& anvands den analoga 1/O-utbyggnaden ocksa
for temperaturméatningen i motor 1 (standard-1/O-plintarna anvands inte).
Obs: Om den analoga I/0O-modulen RAIO (tillval) anvands for temperaturmat-
ning och 35.01 MOT1 TEMP Al1 VAL och/eller 35.04 MOT 2 TEMP AI2VAL
sands till 1xPT100, maste den analoga utbyggnadsmodulens insignalomrade
maste vara satt till 0...2 V (istallet fér 0...10 V) med DIP-omkopplare.
EJ ANVAND Se 35.01. 1
1xPT100 Se 35.01. 2
2XPT100 Se 35.01. 3
3XPT100 Se 35.01. 4
1..3PTC Se 35.01. 5
35.05 MOT2 TEMP ALM Definierar temperaturmatningens larmgrans for motor 2. Nar grénsen over-
NIV skrids utléses larmet.
-10 ... 5000 ohm/°C | Se 35.02. -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.06 MOT2 TEMP FEL NIV | Definierar temperaturmatningens felutldsningsgrans fér motor 2. Nar gransen
overskrids utloses felindikeringen.
-10 ... 5000 ohm/°C | Se 35.03. -10 ... 5000

(PTC/Pt100)
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35.07 MOTOR MOD KOMP | Véljer om uppmaétt temperatur fér motor 1 ska anvandas fér kompensering i
den interna motortemperaturberakningen.
NEJ Funktionen ar inaktiv.
JA Temperaturen anvands i motormodellkompenseringen. 2
Obs: Detta val fungerar endast om Pt 100-givare anvands.
JA PAR 35.08 Motortemperaturen hamtas fran automationssystemet till frekvensomriktaren | 3
35.08 MOT MOD COMP Kallan till motortemperaturaterkoppling nar parameter 35.07 har vardet JA PAR
PTR 35.08.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. -
+256.255.31/C.- Exempel: Anslutningspekare via 85.01 KONST1:
32768 ... C.32767 | 35,08 MOT MOD COMP PTR = +.085.001.00.
40 PID REGULATOR - PID-reglering (99.02 = PID-REGL)
- varvtals- eller momentreferenstrimning (99.02 ar inte PID-REGL)
- vilofunktion fér PID-regleringen (99.02 = PID-REGL)
For ytterligare information, se PID-reglering pa sid 71.
40.01 PID FORST Definierar PID-regulatorns forstarkning.
0,1...100,0 Forstarkningsvarde. Tabellen nedan listar nagra exempel pé forstarkningsin- | 10 ... 10000
stéllningar och resulterande varvtalsférandringar nar
- regleravvikelsen ar 10 % respektive 50 %
(avvikelse = processreferens - processens arvarde).
- motorns maxvarvtal ar 1500 rpm (parameter 20.02)
PID FORST | Varvtalsférindring: Varvtalsférandring:
10 % avvikelse 50 % avvikelse
0,5 75 rpm 375 rpm
1,0 150 rpm 750 rpm
3.0 450 rpm 1500 rpm (begransad)
40.02 PID INTEGR TID Definierar integrationstiden for PID-regulatorn.
Avvik./regulatorns utsignal
} I | = regulatorns insignal (avvi-
kelse)
G- |{ Utg = regulatorns utsignal
G = forstarkning
G- I{ ‘ t = tid
‘ tid Ti = integrationstid
Ti
0,02 ... 320,00 s Integrationstid 2 ...32000
40.03 PID DERIV TID Definierar PID-regulatorns deriveringstid. Regulatorns derivatakomponent
berédknas utgaende ifran tva efter varandra foljande avvikelsevarden (Ex.
10ochgK) enligt féljande formel:
PID DERIV TID - (Ek - Ek.¢)/Ts, dar
Ts = 12 ms samplingstid.
E = Avvikelse = processreferens - processens arvarde
0,00 ...10,00 s Deriveringstid. 0...1000

Driftvédrden och parametrar




160

Index Namn/Viarde Beskrivning FbEkv
40.04 PID DERIV FILTER Definierar tidskonstanten for det 1-poliga filter som anvands for att filtrera PID-
regulatorns derivatakomponent.
0,04 ...10,00 s Filtertidskonstant. 4 ...1000
% Ofiltrerad signal o=1-(1-¢"T)
100 4
| = filteringang (steg)
o Filtrerad signal tO:ﬁgIterutgéng
. T = filtertidskonstant
— t
T
40.05 REGL AVVIK INV Inverterar avvikelsen vid PID-regulatorns ingang (avvikelse = processreferens
- processens arvarde).
NEJ Ingen invertering 0
JA Invertering. 65535
Med vilofunktion fungerar frekvensomriktaren pa féljande satt:
Frekvensomriktaren évergar till viloldge nar motorvarvtalet sjunker under en
viss niva(02.02 < 40.21) och nar PID-arvardet understiger aterstartnivan (01.34
<40.23).
Frekvensomriktaren atergar till drift nar PID-regulatorns arvarde éverstiger
aterstartnivan (01.34 > 40.23).
Se aven PID-regleringens vilofunktion pa sid 72.
40.06 VAL AV ARVARDE Yéljer processens arvarde for PID-regulatorn: Signalkallorna fér variablerna
ARV1 och ARV2 definieras ytterligare med parametrarna 40.07 och 40.08.
ARV1 ARV1 1
ARV1-ARV2 Subtraktion av ARV1 och ARV 2. 2
ARV1+ARV2 Addition av ARV1 och ARV2 3
ARV1*ARV2 Multiplikation av ARV1 och ARV2 4
ARV1/ARV2 Division av ARV1 och ARV2 5
MIN(A1,A2) Viljer lagsta vardet av ARV1 och ARV2 6
MAX(A1,A2) Véljer hdgsta vardet av ARV1 och ARV2 7
kvr(A1-A2) Kvadratroten av skillnaden mellan ARV1 och ARV2 8
kvA1+kvA2 Kvadratroten av ARV1 plus kvadratroten av ARV2 9
40.07 ARV1INGANG Vljer signalkalla for variabeln ARV1. Se parameter 40.06.
Al Analog ingang Al1 1
Al2 Analog ingang Al2 2
Al3 Analog ingang Al3 3
Al5 Analog ingang Al5 4
Al6 Analog ingang Al6 5
PARAM 40.25 Kalla vald av parameter 40.25. 6
40.08 ARV2 INGANG Véljer signalkalla for variabeln ARV2. Se parameter 40.06.
Al1 Analog ingang Al1 1
Al2 Analog ingang Al2 2
Al3 Analog ingang Al3 3
Al5 Analog ingang Al5 4
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Al6 Analog ingang Al6 5
40.09 ARV1 MINIMUM Definierar minvardet for variabeln ARV1 om en analog ingang &r vald som sig-

nalkélla for ARV1. Se parameter 40.07. Min- och maxinstéliningarna (40.10)
for ARV1 definierar hur spannings-/strémsignalen fran matutrustningen kon-
verteras till ett procentvarde som anvands av PID-regulatorn.

-1000 ... 1000 % Minvardet i procent av den analoga ingangens arbetsomrade. Ekvationen -10000 ...
nedan visar hur vardet berdknas nar analog ingang Al1 anvands som variabel | 10000
ARV1.
Al1min - 13.01
A = - 100 %
ARV1 MINIMUM 13.02-13.01 °

Al1min Spanningsvardet fran matutrustningen nar processens upp-
matta arvarde natt den énskade minnivan.

13.01 Al1 minimum (parameterinstallning)
13.02 Al1 maximum (parameterinstallning)
40.10  ARV1 MAXIMUM Definierar maxvérdet fér variabeln ARV1 om en analog ingang &r vald som sig-

nalkélla for ARV1. Se parameter 40.07. Min- (40.09) och maxinstéliningarna
for ARV1 definierar hur spannings-/strémsignalen fran matutrustningen kon-
verteras till ett procentvarde som anvands av PID-regulatorn.

-1000 ... 1000 % Maxvardet i procent av den analoga ingangens arbetsomrade. Ekvationen -10000 ...
nedan visar hur vardet beréknas nar analog ingang Al1 anvénds som variabel | 10000
ARV1.
" Al1 -13.01
ARV1 MAXIMUM = max =100 %
13.02 - 13.01

Al1max Spanningsvardet fran matutrustningen nar processens upp-
matta arvarde natt den 6nskade maxnivan.

13.01 Al1 minimum (parameterinstallning)
13.02 Al1 maximum (parameterinstallning)
40.11 ARV2 MINIMUM Se parameter 40.09.
-1000 ... 1000 % Se parameter 40.09. -10000 ...
10000
40.12  ARV2 MAXIMUM Se parameter 40.10.
-1000 ... 1000 % Se parameter 40.10. -10000 ...
10000
40.13 PID INTEGRATION Aktiverar PID-regulatorns integration.
AV Inaktiv
PA Aktiv 2

Driftvédrden och parametrar




162

Index Namn/Viarde Beskrivning FbEkv
40.14  TRIMM FUNKTION Aktiverar trimfunktionen och valjer mellan direkt och proportionell trimfunktion.
Trimningen gor det maojligt att kombinera omriktarens referensvarde med en
justeringsfaktor. Se Referenstrimning pa sid 48.
Exempel: Ett varvtalsreglerat transportband dar &ven bandspanningen maste
beaktas: Varvtalsreferensen justeras en aning (trimmas) beroende pa det upp-
matta bandspanningsvardet.
Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
AV Trimfunktionen ar ej aktiv.
PROPORTIONELL Trimfunktionen ar aktiv. Trimfaktorn ar relaterad till den externa %-referensen | 2
(REF2). Se parameter 11.06.
ABSOLUT Trimfunktionen ar aktiv. Trimfaktorn ar relaterad till en fast maxgréans som 3
anvands i referensreglerkretsen (maxvarvtal, -frekvens eller -moment).
40.15 TRIMM REF VAL Valjer signalkalla for trimreferensen. Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
Exempel: Al5 som trimreferens
sclAlS
! minAlS = parameter 13.16
maxAlS = parameter 13.17
2 sclAl5 = parameter 13.18
(]
ks Al5 kan endast anvandas med en
2 I/O-tillvalsmodul.
S
£
=
-sclAl5 .
-maxAl5 -minAI5  minAl5 maxAl5
Analog insignal
Al1 Analog ingang Al1 1
Al2 Analog ingang Al2 2
Al3 Analog ingang Al3 3
Al5 Analog ingang Al5 4
Al6 Analog ingang Al5 5
PAR 40.16 Vardet pa parameter 40.16 anvands som trimreferens. 6
PAR 40.28 Vardet pa parameter 40.28 anvénds som trimreferens. 7
40.16 TRIMM REFERENS | Definierar trimreferensens varde nar parameter 40.15 har vardet PAR 40.16
valt. Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
-100,0 ... 100,0 % Trimm referens - 10000 ...
10000
40.17 TRIMM OMRADE Definierar multiplikator for PID-regulatorns utsignal vilkken anvands som trim-
faktor. Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
-100,0 ... 100,0 % Multiplikator - 10000 ...
10000
40.18 TRIMM VAL Valjer om trimningen ska anvandas for att justera varvtals- eller momentrefe-
rensen.
Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
VARVT TRIMM Trimning av varvtalsreferensen 1
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MOMENT TRIMM Trimning av momentreferensen 2
DIREKT VARVT Trimning av varvtalsreferensen. Trimreferensen adderas till varvtalsreferensen | 3
efter rampberakningarna. Trimning fungerar inte i samband med rampstopp,
nddstopp eller vid en referens definierad av parameter 30.18 vid avbrott i falt-
busskommunikation.
40.19 AVFILTTID Definierar tidskonstanten for filiret genom vilken driftvardena ansluts till PID-
regulatorn.
0,04 ...10,00 s Filtertidskonstant. 4 ...1000
% ) . )
ZOflltrerad signal o=1-(1-¢etM
100 | = filteringang (steg)
63 = O = filterutgang
Filtrerad signal t = tid
T = filtertidskonstant
— t
T
40.20 VAL VILOFUNKTION | Aktiverar vilofunktionen och véljer kélla for aktiveringssignalen.
Synlig endast nar parameter 99.02 = PID-REGL.
Se PID-regleringens vilofunktion pa sid 72.
AV Inaktiv
INTERNT Aktiveras och deaktiveras automatiskt enligt parametrarna 40.21 och 40.23.
DI1 Funktionen aktiveras/deaktiveras via digital ingang DI1.
Aktivering: Digital ingang DI1 = 1. Avaktivering: DI1 = 0.
De interna vilokriterierna i parametrarna 40.21 och 40.23 ar inte aktiva. Vilo-
funktionens start- och stoppférdrdjningar ar aktiva (parameter 40.22 och
40.24).
DI2 Se DI1. 4
DI3 Se DI1. 5
Dl4 Se DI1. 6
DI5 Se DI1. 7
DI6 Se DI1. 8
DI7 Se DI1. 9
DI8 Se DI1. 10
DI9 Se DI1. 11
DI10 Se DI1. 12
DI11 Se DI1. 13
DI12 Se DI1. 14
40.21  GRANS VILOFUNK Definierar startgréansen for vilofunktionen. Om motorvarvtalet understiger en
installd niva (40.21) langre an fordrojningstiden (40.22) évergar frekvensomrik-
taren till vilolage: motorn stoppas och mandverpanelen visar varningsmedde-
landet "VILOFUNKT”.
Synlig endast nar parameter 99.02 = PID-REGL.
0,0 ... 7200,0 rpm Vilofunktionens startniva 0...7200
40.22 FORDROJNING Definierar vilofunktionens startférdréjning. Se parameter 40.21. Nar motorvarv-

talet understiger vilonivan startar raknaren. Nar motorvarvtalet éverstiger vilo-
nivan sa aterstalls raknaren.

Synlig endast nar parameter 99.02 = PID-REGL.
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0,0...3600,0 s Vilofunktionens fordrdjningstid 0 ... 36000
40.23 ATERSTARTSNIVA | Definierar gransen for vilofunktionens aterstart. Frekvensomriktaren startar
igen nar arvardet fran processen understiger installd niva (40.23) under langre
tid an den angivna férdrojningen av aterstarten (40.24).
Synlig endast nar parameter 99.02 = PID-REGL.
0,0...100,0 % Aterstartsnivan i procent av den anvanda processreferensens varde. 0... 10000
40.24 FORDROJNING Definierar fordréjningstiden for vilofunktionens aterstart. Se parameter 40.23.
nar arvardet fran processen understiger aterstartsnivan sa startar raknaren.
Nar vardet 6verstiger aterstartsnivan sa aterstalls raknaren.
Synlig endast nar parameter 99.02 = PID-REGL.
0,0...3600,0 s Aterstartens férdréjningstid 0...36000
40.25 ARV1 PEKARE Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 40.25 i parameter 40.07.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information 100=1%
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
40.26  PID MINIMUM Definierar mingrénsen for PID-regulatorns utsignal. Med hjélp av min- och
maxgrans kan regleringen begransas till ett bestamt varvtalsomrade.
Exempel: PID-regleringen begransas till motorns framriktning genom att
denna mingrans sétts till 0 % och maxgransen till 100 %.
-100 ... 100 % Gransvarde i procent av motorns absoluta maxvarvtal 100=1%
40.27  PID MAXIMUM Definierar maxgransen fér PID-regulatorns utsignal. Med hjélp av min- och
maxgrans kan regleringen begransas till ett bestamt varvtalsomrade. Se para-
meter 40.26.
-100 ... 100 % Gransvarde i procent av motorns absoluta maxvarvtal 100=1%
40.28 TRIM REF PEKARE | Definierar trimreferensvardet nar parameter 40.15 har satts till vardet PAR
40.28.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde: 100=1%
+255.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bitnumret galler
32768 ... C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfalt. Instaliningen i inverteringsfaltet
maste vara C for att konstanten ska kunna stéllas in.
42 BROMS STYRNING Styrning av en mekanisk broms. Funktionen har cykeltiden 100 ms. Funktionen
beskrivs i Styrning av mekanisk broms pa sid 78.
42.01 BROMS STYRNING | Aktiverar bromsstyrningsfunktionen.
AV Inaktiv
PA Aktiv 2
42.02 BROMS KVITTENS | Aktiverar den externa bromsens till-/franévervakning och véljer dess signal-
kalla. Anvandning av 6vervakningssignalen ar valfri.
AV Inaktiv 1
DI5 Aktiv. Digital ingang DI5 ar signalkalla. DI5 = 1: Bromsar inte. DI5 = 0: Bromsar. | 2
DI6 Se val DI5. 3
DI Se val DI5. 4
DI12 Se val DI5. 5
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42,03 BROMS OPPN FORD | Definierar fordréjningen innan bromsen lyfter (= férdréjningen mellan det
interna kommandot att bromsen ska lyftas och frigivning av motorvarvtalsregle-
ringen). Férdrojningsraknaren startar nar omriktaren magnetiserat motorn och
motormomentet natt den nivd som behdvs for att bromsen ska slappa (para-
metrarna 42.07 och 42.08). Samtidigt som raknaren startar sa slapper broms-
styrningsfunktionen reldet som styr bromsen, vilken da bérjar bromsa.
0,0...50s Fordrojning. Stall in fordrojningen i verensstdmmelse med den bromstillverka-| O ... 500
ren specificerat for mekanisk 6ppning.
42.04 BROMS STANG Definierar férdréjningen innan bromsen ansatts. Férdrdjningsraknaren startar
FORD nar motorns faktiska varvtal understiger angiven niva (parameter 42.05) sedan
frekvensomriktaren har fatt stoppkommando. Samtidigt som raknaren startar
sa deaktiverar bromsstyrningsfunktionen relautgangen som styr bromsen vil-
ken da bérjar ansattas. Under férdréjningen haller bromsfunktionen motorn
igang sa att motorvarvtalet inte sjunker under noll.
0,0...60,0s Fordréjning. Stall in fordréjningstiden i verensstammelse med bromsens 0...6000
mekaniska reaktionstid (= mandverférdrojning vid ansattning) enligt tillverka-
rens uppgift.
42.05 ABS BROMS HAST | Definierar det varvtal da bromsen ansatts. Se parameter 42.04.
ST
0 ... 1000 rpm Varvtal (ett absolut vérde) 0...100000
42.06 BROMSFEL FUNK Definierar hur omriktaren ska reagera i det fall den tillvalda externa bromsbe-
kraftelsesignalens tillstand inte motsvarar det som bromsstyrningsfunktionen
forvantar.
FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel: felindikering och omriktaren stoppar motorn. 1
VARNING Omriktaren genererar en varning. 2
42.07 START TORQ REF Valjer signalkalla for den momentreferens som anvands for motorstart nar
SEL bromsen 6ppnas (slapper). Vardet lases i procent av motorns nominella
moment.
NEJ Ingen signalkalla vald. Detta ar det forinstallda vardet. 1
Al1 Analog ingang Al1 2
Al2 Analog ingang Al2 3
Al3 Analog ingang Al3 4
Al5 Analog ingang Al5 5
Al6 Analog ingang Al6 6
42,08 =[PAR Definieras med parameter 42.08. 7
MINNE Lagrat motormoment fran férra gangen bromsansattningskommando gavs. 8
42.08 STARTMOMENT REF | Definierar motorns startmoment nar bromsen 6ppnas (sldpper) om parameter
42.07 har vardet PAR 40.28.
-300 ... 300 % Momentvarde i procent av motorns nominella moment -30000 ...
30000
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42.09 MAGN FORDROJ- Definierar en forlangd funktionstid fér bromsstyrningen vid stopp. Under for-
NING langningen forblir motorn magnetiserad och redo fér omedelbar omstart.
0,0...60,0s 0,0 s = Bromsstyrningens normalfunktion vid stopp: Motorns magnetisering 100=1s
stangs av efter bromsansattningsférdrojningen.
0,1 ... 60,0 s = Férlangd bromsstyrning vid stopp: Motorns magnetisering
stangs av efter bromsansattningsférdréjningen och en foljande funktionsfor-
langning. Under férlangningen anvands vardet noll som momentreferens och
motorn ar under tiden redo fér omedelbar omstart.
| START/STOPP
T [ - ': Motor magnetiserad
' Faktiskt varvtal' !
X ' ' 1 = bromsansattningsvarvtal
' ! . 2= broms stang foérd
o 3 = férlangningstid
2 3
4210 LAGREFBRHALL Aktiverar fasthallning med bromsen och definierar fasthallningstid. Funktionen
stabiliserar bromsstyrningen nar motorns varvtal ar nara noll och en uppmatt,
aterkopplad varvtalsreferens saknas (pulsgivare).
0,0...60,0s 0,0 s = inaktiv. 100=1s
0,1s ... 60,0 s = aktiv. Nar motorvarvtalets absoluta referensvarde sjunker
under bromsansattningsvarvtalet sa innebar det foljande:
- Bromsfasthallningens tidréknare startar.
- Inbromsning sker enligt bromsstyrningens normala stoppfunktion.
Under fasthallningstiden forblir bromsen aktiv oberoende av vardet pa varvtals-
referens och startkommando. Darefter fungerar frekvensomriktaren ater nor-
malt.
45 ENERGY OPT Installningar for energioptimering
4502 ENERGY TARIFF1 Energipris per kWh. Anvands for berakning av besparing. Se parametrarna
01.46 SAVED KWH, 01.48 SAVED AMOUNT och 01.50 SAVED CO2.
0,0000...1024,0000 Energipris per kWh. 1=0,001
45.06 E TARIFF UNIT Definierar valutan som anvands for besparingsberakning.
LOKAL Valutan beror pa installningen av parameter 99.01 Sprak. 0
EUR Euro
uUsD USA-dollar 2
45.08 PUMP REF POWER | Pumpeffekt nar pumpen ar direkt ansluten till matningen. Anvands som refe-
rens nar energibesparing beréknas. Se parametrarna 01.46 SAVED KWH,
01.48 SAVED AMOUNT och 01.50 SAVED CO2.
0... 950 % Pumpeffekt i procent av nominell motoreffekt. Obs: Maxvardet styrs av motorn | 1000 = 100
och beraknas vid spanningssattning, eller nar motoreffekten andras. %
45.09 ENERGY RESET Aterstaller energiraknarna 01.46 SAVED KWH, 01.47 SAVED GWH, 01.48
SAVED AMOUNT, 01.49 SAVED AMOUNT M, 01.50 SAVED CO2 och 01.51
SAVED CO2 KTON.
KLART Aterstélining inte begard (normal drift). 0
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RESET Aterstalining av energiriknare. Vardet atergar darefter automatiskt till KLART. | 1

50 PULSGIVARMODUL | Pulsgivaranslutning. Parametrarna ar synliga endast nar en pulsgivarmodul
(tillval) ar installerad och aktiverad med parameter 98.01.
Parameterinstallningarna forblir desamma aven om tillampningsmakrot and-
ras.
50.01  PULSANTAL Anger antalet givarpulser per varv.
0 ... 29999 ppr Antal pulser i enheten pulser per varv (ppr) 0...29999
50.02 VARVT MATMETOD | Definierar hur givarpulserna ska tolkas.

A “BDIR Kanal A: positiva flanker tolkas som varvtal. Kanal B: rot riktnin. 0

A Kanal A: positiva och negativa flanker tolkas som varvtal. Kanal B: ej anv. 1

A _BDIR Kanal A: positiva och negativa flanker tolkas som varvtal. Kanal B: rot riktnin. | 2

A B_. Alla signalflanker tolkas. 3

50.03 PULSGIVAR FEL Parametern definierar hur omriktaren ska reagera i handelse av att fel upp-
tacks i kommunikationen mellan pulsgivaren och givaranpassningsmodulen
eller mellan denna modul och sjélva omriktaren. Overvakningen reagerar pa
féljande fel:
-Skillnaden mellan det av omriktaren berdknade varvtalet och det faktiskt upp-
matta fran pulsgivaren 6éverstiger 20 % av motorns markvarvtal.
- Inga pulser tas emot fran pulsgivaren inom definierad tid (se parameter
50.04) och motormomentet &r vid hogsta tillatna varde.
VARNING Omriktaren genererar en varningsindikering. 0
FEL Drivsystemet I6ser ut for ett fel, genererar en felindikering och stoppar motorn. | 65535
50.04 PG FEL FORDROJN | Definierar tidférdréjningen for pulsgivarévervakningsfunktionen (se parameter
50.03).
0 ... 50000 ms Fordrojningstid 0 ... 50000
50.05 PG DDCS KANAL Denna parameter definierar vilken av styrkortets fiberoptiska kanaler som till-
lampningsprogrammet ska lasa givarpulserna fran givaranpassningsmodulen.
Installningen ar endast giltig om modulen ar ansluten till omriktaren via DDCS-
lanken (dvs. inte till omriktarens tillvalsplats).

CH1 Signalerna lases via kanal 1 (CH1). Det betyder att givaranpassningsmodulen | 1
maste anslutas till kanal CH1 istallet fér CH2 i tilldmpningar i vilka kanal CH2 ar
reserverad for en ledarstation (t.ex. i ledar-/fljartillampningar). Se ocksa para-
meter 70.03.

CH?2 Signalerna lases via kanal 2 (CH2). Denna instélining kan anvandas i flertalet | 2
fall.

50.06 VAL HAST ARV Definierar vilken varvtalsaterkoppling som ska anvandas vid regleringen.
INTERNT Beraknat varvtal 65535
PULSGIVARE Arvarvtal uppmaétt med en pulsgivare 0
50.07 ENC CABLE CHECK | Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om pulsgivarsignalen saknas.
Obs: Overvakning endast féor RTAC-03. Fér ytterligare information, se RTAC-
03 Pulse Encoder Interface Module User’s Manual [3AFE68650500 (engel-
ska)].

NEJ Ingen aterstallning 0

VARNING Omriktaren genererar larmet ENC CABLE.

FEL Drivsystemet I6ser ut for felet ENC CABLE. 2
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51 KOMM MODUL Parametrarna syns bara, och behéver bara stallas in, nér en faltbussadapter
(tillval) ar installerad och aktiverad med parameter 98.02. F6r mer information,
se faltbussanpassningsmodulens handbok samt Faltbusstyrning.
Dessa parameterinstallningar kvarstar aven om makrot byts.
52 STANDARD Installningarna for Standard Modbus-lanken. Se Féltbusstyrning.
MODBUS
52.01 STATIONS NR Enhetens stationsadress pa bussen. Flera enheter pa4 samma buss far inte ha
samma adress.
1...247 Adress 1=1
52.02 OVERF HSTIGHET Definierar lankens 6verforingshastighet.
600 600 bit/s 1
1200 1200 bit/s 2
2400 2400 bit/s 3
4800 4800 bit/s 4
9600 9600 bit/s 5
19200 19200 bit/s 6
52.03 PARITET Definierar anvandningen av paritets- och stoppbit(ar). Alla aktiva stationer pa
samma faltbuss maste ha samma installning.
INGEN 1 STB Ingen paritet, en stoppbit 1
INGEN 2 STB Ingen paritet, tva stoppbitar 2
OJAMN Ojamn paritet, en stoppbit 3
JAMN Jamn paritet, en stoppbit 4
60 LEDARE/FOLJARE Ledare/foljare-tillampning. Foér ytterligare information, se Funktionen ledare/fol-
Jjare for att samordna flera drivsystem pa sid 81 och den sarskilda Master/Follo-
wer Application Guide (3AFE 64590430 (engelska)].
60.01  MASTER LANK Definierar frekvensomriktarens uppgift pa ledare/foljare-lanken.
FUNK Obs: Tva ledarstationer far inte vara aktiva samtidigt. Om ett féljande drivsys-
tem &vergar till att bli ledare (eller vice versa) via denna parameter, maste
RMIO-kortet spanningssattas pa nytt om M/F-lanken ska fungera korrekt.
EJ ANVAND Ledare/foljare-lanken &r inte aktiv. 1
MASTER Ledare 2
FOLJARE Foljare 3
STANDBY Foljardrivsystem som laser styrsignalerna via faltbuss istallet fér via den van- | 4
liga ledare/foljare-lanken.
60.02 MOMENTVALJARE | Viljer referens till motorns momentregulator. Vardet maste normalt éndras
endast i foljarstationen/stationerna.
Parametern ar synlig endast nar parameter 99.02 = M-REGL.
For att momentvaljaren ska fungera maste extern styrplats 2 (EXT2) vara aktiv.
NOLL Installningen tvingar momentvaljarens utsignal till noll.
VARVTAL Signalen fran foljarens varvtalsregulator anvands som referensvarde for 2

motorns momentreglering. Drivsystemet ar varvtalsreglerat. VARVTAL kan
anvandas bade i foljare och ledare om

- deras motoraxlar ar flexibelt hopkopplade (en liten varvtalsskillnad mellan fol-
jare och ledare ar mojlig/tillaten).

- drooping anvands (se parameter 60.06).
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MOMENT Drivsystemet & momentreglerat. Valet anvéands i féljaren/féljarna nar motorax-| 3
larna i ledare och f6ljare ar fast ihopkopplade med hjalp av vaxeldrev, kedja
eller andra mekaniska transmissioner och ingen varvtalsskillnad mellan driv-
systemen ar mojlig/tillaten.

Obs: Nar MOMENT ar valt sa begransar omriktaren inte varvtalsvariationer sa
lange de ryms inom angivna granser, parametrarna 20.01 och 20.02. Ofta
behdvs noggrannare varvtalsévervakning. | de fallen bér installningen ADD
valjas istallet.

MINIMUM Momentvaljaren jamfor och valjer det mindre vardet av momentreferensen fran | 4
DTC-regleringen och varvtalsregulatorns utsignal. Valt varde anvands sedan
som referens for regleringen av motormomentet. MINIMUM anvands endast i
speciella fall.

MAXIMUM Momentvaljaren jamfér och valjer det storre vardet av momentreferensen fran | 5
DTC-regleringen och varvtalsregulatorns utsignal. Detta varde anvands sedan
som referens for regleringen av motormomentet. MAXIMUM anvands endast i
speciella fall

ADD Momentvaljaren adderar varvtalsregulatorns utsignal till den momentreferens | 6
som DTC-regleringen ger. Drivsystemet ar momentreglerat vid normal drift.
Installningen ADD i kombination med fonsterstyrning astadkommer varvtalso-
vervakning for ett momentreglerat foljardrivsystem. Se parameter 60.03.

60.03 FONSTERFUNK TILL | Aktiverar fénsterstyrningsfunktionen. Fénsterstyrningen, kombinerad med
installningen ADD i parameter 60.02 astadkommer varvtalsdvervakning for ett
momentreglerat foljardrivsystem. Parametern ar synlig endast nar parameter
99.02 = M-REGL. For att fonsterstyrningen ska fungera maste extern styrplats
2 (EXT2) vara aktiv.

NEJ Inaktiv 0

JA Fonsterstyrningen ar aktiv. Instéllningen JA anvénds endast nar parameter 65535
60.02 har vardet ADD. Fonsterstyrningen 6vervakar varvtalsavvikelsen (varv-
talsreferensen - arvardet). Vid normal drift haller fénsterstyrningen varvtalsre-
gulatorns insignal vid noll. Varvtalsregulatorn aktiveras endast om:

- varvtalsavvikelsen Overskrider vardet pa parameter 60.04 eller

- den negativa varvtalsavvikelsens absoluta varde overskrider vardet pa para-
meter 60.05.

Nar varvtalsavvikelsen flyttar sig utanfor fonstret sa kopplas den éverskjutande
delen av avvikelsen till varvtalsregulatorn. Varvtalsregulatorn genererar en
referensterm som ar relativ gentemot varvtalsregulatorns insignal och forstérk-
ning (parameter 23.01). Momentvaljaren adderar termen till momentreferen-
sen. Resultatet anvander omriktaren som intern momentreferens.

Exempel: Vid lastbortfall minskas omriktarens interna momentreferens for att
férhindra att motorn rusar. Om fonsterstyrningen inte vore aktiv sa skulle
motorvarvtalet 6ka tills det nadde en varvtalsgrans.

60.04 FONSTER STLK POS| Definierar évervakningsfénstrets omfang uppét for varvtalsreferensen. Se
parameter 60.03. Parametern ar synlig endast nar parameter 99.02 = M-
REGL.

0...1500 rpm Positivt gransvarde 0... 20000

60.05 FONSTER STLK NEG| Definierar évervakningsfénstrets omfang nedat for varvtalsreferensen. Se
parameter 60.03. Parametern ar synlig endast nar parameter 99.02 = M-
REGL.

0 ... 1500 rpm Negativt gransvarde 0... 20000
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60.06 DROOP FAKT

Definierar droopfaktorn. Parametervardet behéver endast andras i det fall
bade ledare och féljare ar varvtalsreglerade enligt foljande:

- Extern styrplats 1 (EXT1) &r vald (se parameter 11.02) eller

- Extern styrplats 2 (EXT2) ar vald (se parameter 11.02) och parameter 60.02
installd pa SPEED.

Droopfaktor behdver stallas in bade for ledare och féljare. Ratt droopfaktor for
en process maste hittas i praktiken fran fall till fall.

Drooping forhindrar konflikt mellan ledare och féljare genom att tillata en liten
varvtalsskillnad mellan dem. Drooping minskar drivsystemets varvtal en aning
nar lasten 6kar. Vilken faktisk varvtalsminskning som sker vid en bestamd
punkt i driften beror pa droopfaktorinstallningen och lasten (= momentreferens/
varvtalsregulatorns utsignal). Nar varvtalsregulatorns utsignal ar 100 % sa ar
droopingen pa nominell niva, dvs. lika med vardet DROOP FAKT. Droopingef-
fekten minskar linjart till noll med avtagande last.

Varvtalsminskning =
Utsignal fran varvtalsregulator - Drooping - Markvarvtal
Exempel: Varvtalsregulatorns utsignal ar 50 %, droopfaktorn
ar 1 %, drivsystemets maxvarvtal ar 1500 rpm.
Varvtalsminskning = 0,50 - 0,01 - 1500 rpm = 7,5 rpm

Motorvarv-
tal A
% av nomi-
nellt

Ingen Drooping
1} Par. 60.06 DROOP FAKT

Drooping ‘

| >

100 %

100 %

Varvtalsreg.
Ut/ %

/Last

0...100 %

Droopfaktor i procent av nominellt motorvarvtal

0...1000

60.07 MASTER SIGNAL 2

Valjer signal for Referens 1 (varvtalsreferens) som sands fran ledaren till folja-
ren/foljarna).

0000 ... 9999

Parameterindex

0000 ...
9999

60.08 MASTER SIGNAL 3

Valjer signal for Referens 2 (momentreferens) som sands fran ledaren till folja-
ren/foljarna).

0000 ... 9999

Parameterindex

0000 ...
9999

70 DDCS STYRNING

Installningar for de fiberoptiska kanalerna 0, 1 och 3.

70.01 KANAL 0 ADRESS

Definierar nodadress for kanal 0. Det far inte finnas tva noder med samma
adress anslutna. Instéllningen maste dndras da en huvudstation ar ansluten till
kanal 0. En sadan andring andrar inte automatiskt adressen till understationen.
Exempel pa huvudstationer ar ABB Advant Controller eller ett annat drivsys-
tem.

1...125

Adress.

1...125

70.02 KANAL 3 ADRESS

Definierar nodadress for kanal 3. Det far inte finnas tva noder med samma
adress anslutna. Normalt maste instaliningen &ndras om frekvensomriktaren ar
anslutet i slinga bestdende av flera drivsystem och en PC som kér programmet
DriveWindow.

1...254

Adress.

1...254

70.03 KANAL1 OVF HAST

Kommunikationshastigheten for kanal 1. Normalt behéver denna instalining
endast dndras om/nar givaranpassningsmodulen ansluts till kanal 1 istallet for
till kanal 2. | sa fall ska installningen andras till 4 Mbit/s. Se ocksa parameter
50.05.
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8 Mbit/s 8 megabit per sekund 0
4 Mbit/s 4 megabit per sekund 1
2 Mbit/s 2 megabit per sekund 2
1 Mbit/s 1 megabit per sekund 3
70.04 KO DDCS HW Valjer typ av nat fér DDCS-kanal 0.
ANSLUT
RINGNAT Enheterna ar anslutna i ringform. 0
STJARN NAT Enheterna ar anslutna i stjarnform. 65535
70.05 CH2 HW CONNEC- | Valjer topologi for DDCS-kanal CH2. 1=
TION
0 =RING Enheterna ar anslutna i ringform. Vidarebefordran av meddelanden aktiverad.
1 = STJARN NAT Enheterna &r anslutna i stjarnform. Vidarebefordran av meddelanden deaktive-
rad. Detta alternativ anvénds med avgreningsenheter NDBU.
72 EGEN LASTKURVA | Se Egen lastkurva pa sid 85.
72.01 OVERLOAD FUNC Aktiverar den egna lastkurvan och val av hur frekvensomriktaren ska reagera
nar denna lastkurva éverskrids.
NEJ Den egna lastkurvan ar inaktiv. 0
VARNING Omriktaren genererar en varning EGEN BEL-KUR. Omriktarens utstrém
begransas inte.
FEL Drivsystemet loser ut for ett fel EGEN BEL-KUR.
GRANS Omriktarens utstrém begransas ill fegen |astkurva-
GRANS / VARN Omriktarens utstrém begransas till fegen lastkurva OCh Omriktaren genereraren | 4
varning ANV BEL KURVA
72.02 LAST STROM 1 Definierar den forsta strompunkten pa lastkurvan vid den frekvens som definie-
ras av par. 72.10 LAST FREKVENS 1.
0...800 % Varde i procent av markstrémmen 1=1
72.03 LAST STROM 2 Definierar den andra strémpunkten pa lastkurvan vid den frekvens som defi-
nieras av par. 72.11 LAST FREKVENS 2.
0...800 % Varde i procent av markstrémmen 1=1
72.04 LAST STROM 3 Definierar den tredje strompunkten pa lastkurvan vid den frekvens som definie-
ras av par. 72.12 LAST FREKVENS 3.
0...800 % Vérde i procent av markstrommen 1=1
72.05 LAST STROM 4 Definierar den fjarde strompunkten pa lastkurvan vid den frekvens som definie-
ras av par. 72.13 LAST FREKVENS 4.
0...800 % Varde i procent av markstrommen 1=1
72.06 LAST STROM 5 Definierar den femte strompunkten pa lastkurvan vid den frekvens som definie-
ras av par. 72.14 LAST FREKVENS 5.
0...800 % Varde i procent av markstrommen 1=1
72.07 LAST STROM 6 Definierar den sjatte strdmpunkten pa lastkurvan vid den frekvens som definie-
ras av par. 72.15 LAST FREKVENS 6.
0...800 % Varde i procent av markstrommen 1=1
72.08 LAST STROM 7 Definierar den sjunde strdompunkten pa lastkurvan vid den frekvens som defi-
nieras av par. 72.16 LAST FREKVENS 7.
0...800 % Varde i procent av markstrommen 1=1
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72.09 LAST STROM 8 Definierar den attonde strompunkten pa lastkurvan vid den frekvens som defi-
nieras av par. 72.17 LAST FREKVENS 8.
0...800 % Varde i procent av markstrommen 1=1
7210 LAST FREKVENS 1 Definierar den forsta frekvenspunkten pa belastningskurvan.
0 =[par. 72.11 % Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
72.11 LAST FREKVENS 2 | Definierar den andra frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.10... Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
par. 72.12 %
7212 LAST FREKVENS 3 | Definierar den tredje frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.11... Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
par. 72.13 %
7213 LAST FREKVENS 4 | Definierar den fjarde frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.12... Vérde i procent av motorns markfrekvens 1=1
par. 72.14 %
72.14 LAST FREKVENS 5 | Definierar den femte frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.13... Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
par. 72.15 %
72.15 LAST FREKVENS 6 | Definierar den sjatte frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.14... Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
par. 72.16 %
7216  LAST FREKVENS 7 | Definierar den sjunde frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.15... Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
par. 7217 %
7217 LAST FREKVENS 8 | Definierar den attonde frekvenspunkten pa lastkurvan.
par. 72.16...600 % Varde i procent av motorns markfrekvens 1=1
7218 LAST STROM Definierar 6verlaststrommen. Vardet anvands av dverlastintegratorn ([/2dt).
GRANS Om kontinuerlig motorlastkapacitet (dvs. den egna anvandarlastkurvan) inte ar
100 % vid markfrekvens, berakna dverlaststrdmmen med hjalp av foljande
ekvation:
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = A/l2 12 + 1002
) ~ «'overload ~ 'user curve
dar lsveriast @r motorns Overlast och logen jastkurva ar strommen definierad av
den egna lastkurvan vid markfrekvens. Den egna lastkurvan definieras av
parametrarna 72.02...72.17.
Exempel: Motorns 6verlastkapacitet ar 150 % av markstrémmen under
10 s /10 min och kontinuerlig belastningskapacitet ar 80 % vid markfrekvens:
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = 4/150° - 80% + 100 = 162%
72.19 LOAD THERMAL TIME = 10 s
72.20 LOAD COOLING TIME = 590 s
100...800 % Varde i procent av motorns mérkstrém (99.06 MOTOR NOM STROM) 10=1%
7219  LAST TERMISK TIDK | Definierar dverlasttiden. Vardet anvands av dverlastintegratorn (//2dt). Se 10=1s

exemplet for par. 72.18 LAST STROM GRANS.

0,0...9999,9 s

Tid. Om vardet ar satt till noll begrénsas frekvensomriktarens utstrém till den
egna lastkurvan, definierad av parametrarna 72.02...72.17.
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72.20  LAST KYLTID Definierar svalningstiden. Utdata fran 6verlastintegratorn satts till noll om
strdommen kontinuerligt forblir under den egna lastkurvan under den definie-
rade svalningstiden. Se exemplet for par. 72.18 LAST STROM GRANS.

0...9999 s Tid 1=1s

83 ADAPT PROG KTRL | Styrning av exekveringen av det adaptiva programmet. For ytterligare informa-
tion, se Adaptive Program Application Guide [3AFE64527274 (engelska)].

83.01  ADAPTIV PROG Véljer driftsatt for det adaptiva programmet.
KTRL
STOPP Stopp. Programmet kan inte redigeras.
START Start. Programmet kan inte redigeras. 2
ANDRINGSLAGE Stopp fér andring. Programmet kan andras. 3
83.02 ANDRA Valjer kommando for block placerat pa den plats som definieras av parameter
83.03. Programmet maste vara i andringslage (se parameter 83.01).
NEJ Startvarde. Vardet atergar automatiskt till NEJ efter att ett &ndringskommando | 1
har utforts.
FLYTTA UPP Flyttar blocket som finns pa den plats som anges av parameter 83.03, och de |2

féljande blocken en plats uppat. Ett nytt block kan placeras i det tomma utrym-
met genom att programmera en parametermodul pa vanligt satt.

Exempel: Ett nytt block ska skjutas in mellan aktuellt block nr. fyra (parametrar
84.20 ... 84.25) och nr. fem (parametrar 84.25 ... 84.29).

For att gora detta:

- Byt funktionsldge med parameter 83.01 sa att &ndringar kan géras i program-
met.

- Valj position 5 som énskad destination for det nya blocket via parameter
83.03.

- Flytta blocket pa position 5 och de féljande blocken, en plats uppat med para-
meter 83.02. (valj vardet FLYTTA UPP)

- Programmera den nu tomma position 5 via parametrarna 84.25 till 84.29 pa
vanligt satt.

RADERA Raderar det block som befinner sig pa den plats som definierats med parame- | 3
ter 83.03 och flyttar ner de féljande blocken ett steg.

LAS Aktiverar skyddet for det adaptiva programmet. Aktivera pa foljande satt: 4

- Kontrollera att det adaptiva programmet ar i Iage START eller STOP (parame-
ter 83.01).

- Ange koden (parameter 83.05).

- Andra parameter 83.02 till LAS.

Sluten:

- Alla parametrar i grupp 84, utom blockutgangarnas, géms (lasskydd).
- Det gar inte att ga in i programmets andringslage (parameter 83.01).
- Parameter 83.05 nollstalls.

LAS UPP Stanger av skyddet for det adaptiva programmet. Gor pa foljande satt: 5

- Kontrollera att det adaptiva programmet ar i Iage START eller STOP (parame-
ter 83.01).

- Ange koden (parameter 83.05).
- Andra parameter 83.02 till LAS UPP.

Obs: Om koden skulle tappas bort kan skyddet ocksa stédngas av genom att
installningen av tillampningsmakro &ndras (parameter 99.02).
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83.03 ANDRA BLOCK Definierar blockplatsnummer fér det kommando som véljs med parameter
83.02.
1...15 Blockplatsernas nummer 1=1
83.04 VAL AV EXEKV TID | Valjer exekveringstid for det adaptiva programmet. Denna installning galler for
samtliga block.
12 ms 12 millisekunder
100 ms 100 millisekunder
1000 ms 1000 millisekunder
83.05 PASSWORD Staller in koden for det adaptiva programmets skyddsfunktion. Koden behovs
for att aktivera och sténga av skyddet. Se parameter 83.02.
0... Lésenord. Installningen atergar till 0 efter att skyddet aktiverats/sténgts av.
Obs: Skriv ner koden vid aktiveringen och forvara den pa sakert satt.
84 ADAPTIVT - valen av funktionsblock och deras ingangsanslutningar.
PROGRAM - diagnostik
For ytterligare information, se Adaptive Program Application Guide
[BAFE64527274 (engelska)].
84.01  STATUS Visar vardet fér det adaptiva programmets statusord. Tabellen nedan visar de
olika bittillstdnden och motsvarande varden pa panelens display.
Bit |Display |Betydelse
o 1 Stoppad
1 |2 Drift
2 |4 Fel
3 |8 Andring
4 |10 Kontroll
5 1|20 Pushing
6 |40 Popping
8 |100 Initierar
84.02 FEL PAR Pekar pa den felbehaftade parametern i det adaptiva programmet. -
84.05 BLOCK1 Valjer funktionsblock for parametermodul 1. Se Adaptive Program Application
Guide [3AFE64527274 (engelska)].
ABS 11
ADD 10
OCH 2
BITWISE 26
JAMFORARE 16
RAKNARE 21
DPOT 23
HANDELSE 20
FILTER 13
MASK-SET 24
MAX 17
MIN 18
MULDIV 12
NEJ 1
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ELLER 3
PI 14
PI-BAL 15
Pl BIPOLAR 25
RAMP 22
SR 5
SWITCH-B 7
SWITCH-I 19
TOFF 9
TON 8
TRIGG 6
XELLER 4
84.06  IN1 Valjer signalkalla for ingang 1 tillhdrande Block Parameter Set 1.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde: -
*+255.255.31/ C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bitnumret galler
32768 ... C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfalt. Instaliningen i inverteringsfaltet
maste vara C for att konstanten ska kunna stéllas in.
Exempel: Tillstdndet for digital ingang DI2 kopplas till Ingang 1 pa féljande
satt:
- Satt kallvalsparametern (84.06) till +.01.17.01. (TillAmpningsprogrammet lag-
rar tillstandet for den digitala ingadngen DI2 pa bit 1 i arvardessignal 01.17.)
- Om pekarvardet inverteras sa inverteras ocksa det hamtade vardet (-
01.17.01.).
84.07 IN2 Se parameter 84.06.
-255.255.31 ... Se parameter 84.06. -
+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767
84.08 IN3 Se parameter 84.06.
-255.255.31 ... Se parameter 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.09 UT Sparar och visar utsignalen fran parametermodul 1.
84.79 UT Sparar utsignalen fran parametermodul 15. -
85 ANV KONST Lagring av det adaptiva programmets konstanter och meddelanden. For ytterli-
gare information, se Adaptive Program Application Guide [3AFE64527274
(engelska)].
85.01 KONST1 Staller in en konstant fér det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 8388607 | Heltalsvarde 1=1
85.02 KONST2 Staller in en konstant fér det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 8388607 | Heltalsvarde 1=1
85.03 KONST3 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 8388607 | Heltalsvarde 1=1

85.04 KONST4

Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
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-8388608 till 83388607 | Heltalsvarde 1=
85.05 KONST5 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 83388607 | Heltalsvarde 1=1
85.06 KONST6 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 83388607 | Heltalsvarde 1=1
85.07 KONST7 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 8388607 | Heltalsvarde 1=1
85.08 KONSTS8 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 83388607 | Heltalsvarde 1=1
85.09 KONST9 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 8388607 | Heltalsvarde 1=1
85.10 KONST10 Staller in en konstant for det adaptiva blockprogrammet.
-8388608 till 8388607 | Heltalsvarde 1=1
85.11 STRANG1 La?_grar ett meddelande som ska anvandas i det adaptiva programmet (blocket
HANDELSE).
MEDDEL 1 Meddelande -
85.12 STRANG2 La"grar ett meddelande som ska anvandas i det adaptiva programmet (blocket
HANDELSE).
MEDDEL 2 Meddelande -
85.13 STRANG3 La}'grar ett meddelande som ska anvandas i det adaptiva programmet (blocket
HANDELSE).
MEDDEL 3 Meddelande -
85.14 STRANG4 La}_grar ett meddelande som ska anvandas i det adaptiva programmet (blocket
HANDELSE).
MEDDEL 4 Meddelande -
85.15 STRANG5 La}_grar ett meddelande som ska anvandas i det adaptiva programmet (blocket
HANDELSE).
MEDDEL 5 Meddelande -

90 DS MOTTAGN ADDR

- Adresser i vilka de mottagna faltbussdataseten skrivs in.
- Nummer pa huvuddataset och utokat dataset.

Parametrarna ar synliga endast nar en faltbusskommunikation ar aktiverad
med parameter 98.02. For ytterligare information, se Faltbusstyrning

90.01  UTOKAT DS REF3 Valjer den adress som vardet pa faltbussreferens REF3 skrivs in i.
0...8999 Parameterindex

90.02 UTOKAT DS REF4 Valjer den adress som vardet pa faltbussreferens REF4 skrivs in i.
0...8999 Parameterindex

90.03 UTOKAT DS REF5 Valjer den adress som vardet pa faltbussreferens REF5 skrivs in i.
0...8999 Parameterindex

90.04 HUVUD DS KALLA Definierar datasetet fran vilket frekvensomriktaren laser styrordet, refe-

rensvarde REF1 och referensvarde REF2.

1...255 Datasetets nummer

90.05 UTOKAT DS KALLA | Definierar datasetet fran vilket frekvensomriktaren laser referensvérdena

REF3, REF4 och REF5.

1...255

Datasetets nummer

Driftvdrden och parametrar
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92 DS SAND ADDR Huvuddataset och utdkat dataset som frekvensomriktaren skickar till faltbus-
sens huvudstation.
Parametrarna ar synliga endast nar en faltbusskommunikation ar aktiverad
med parameter 98.02. For ytterligare information, se Faltbusstyrning
92.01 MAIN DS STATUS Lagrar adressen fran vilken huvudstatusordet hamtas fran. Fast varde, ej syn-
WORD ligt.
302 (fast) Parameterindex
92.02 HUVUD DS Av1 Valjer den adress fran vilken arvarde 1 ska hamtas till huvuddatasetet.
0...9999 Parameterindex
92.03 HUVUD DS Av2 Valjer den adress fran vilken arvarde 2 ska hamtas till huvuddatasetet.
0...9999 Parameterindex
92.04 UTOKAT DS AV3 Valjer den adress fran vilken arvarde 3 ska hamtas till det utdkade datasetet.
0...9999 Parameterindex
92.05 UTOKAT DS Av4 Valjer den adress fran vilken &arvarde 4 ska hamtas till det utdkade datasetet.
0...9999 Parameterindex
92.06 UTOKAT DS Av5s Valjer den adress fran vilken arvarde 5 ska hamtas till det utbkade datasetet.
0...9999 Parameterindex
92.07 S ORD B10 PEKARE | Véljer adressen fran vilken huvudstatusordet 03.02, bit 10, Iases.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde:
+255.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bithumret géller
32768 ... C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
gang
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfalt. Installningen i inverteringsfaltet
maste vara C for att konstanten ska kunna stéllas in.
92.08 S ORD B13 PEKARE | Valjer adressen fran vilken huvudstatusordet 03.02, bit 13, Iases.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde:
+256.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bithumret galler
32768 ... C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfalt. Installningen i inverteringsfaltet
maste vara C for att konstanten ska kunna stéllas in.
92.09 S ORD B14 PEKARE | Valjer adressen fran vilken huvudstatusordet 03.02, bit 14, lases.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde:
+255.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bithumret galler
32768 ... C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfalt. Instéliningen i inverteringsfaltet
maste vara C for att konstanten ska kunna stéllas in.
95 Flaktvarvtalsstyrning, sinusfilter etc.
HARDVARUSPECIFIK
95.01  STYRNING KYL- Val av varvtalsreglering for tillvalet vaxelriktarkylflakt.
FLAKT
KONST 50 Hz Flakten matas konstant med 50 Hz da den matas. 0
START/STOPP Frekvensomriktaren stoppad: Flakten matas med en konstant frekvens pa 10 | 1
Hz.
Frekvensomriktaren i drift: Flakten matas med en konstant frekvens pa 50 Hz.
REGLERAD Flaktvarvtalet styrs av IGBT-temperaturen och flaktvarvtalskurvan. 2
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95.02  STYRNING LAST- Aktiverar évervakningsfunktionen fér vaxelriktarens DC-brytare (sékringslast-
BRYT brytare). Overvakning méaste vara aktiv nar sékringslastbrytarens styrkort
(ASFC) ar i drift och anslutet till vaxelriktarens AINT-kort, dvs. i alla vaxelriktare
med byggstorlek R8i som ar utrustade med DC-brytare. Funktionen maste
vara deaktiverad i enheter som inte anvander ASFC-kort med DC-brytaren,
dvs. for vaxelriktare i byggstorlek R2i...R7i och alla frekvensomriktare fér sing-
eldrifter dar DC-brytare saknas. Grundinstallningen (PA eller AV) stalls in fran
fabrik for varje enhet.
ACSB800-IGBT-pulser blockeras alltid nér programmet detekterar att DC-bryta-
ren dppnas eller vaxelriktaren laddas (vid spanningstillslag). Tillampningspro-
grammet ger alarmet OMR FRANKOPPL om DC-brytaren éppnas nar
véxelriktaren inte ar i drift. Vaxelriktaren stoppas for felet OMR FRANKOPPL
om DC-brytaren éppnas nar vaxelriktaren ar i drift.
AV Inaktiv 0
PA Aktiv 1
95.03 AKTIVA MODULER Antal parallellkopplade vaxelriktarmoduler. Aktiverar funktionen for reducerad
drift. Se Reducerad drift pa sid 84.
1..12 Antal parallellkopplade vaxelriktarmoduler
95.04 EX/SIN KONFIG Aktiverar sinusfilter eller Ex-motortillampningen
NEJ Inaktiv
EX Ex-motortillampning. Anvands med motorer som uppfyller ATEX-direktivet. 2
SIN Sinusfiltertilldmpning Se Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drives
[BAFE68389178 (engelska)].
EX&SIN EX-motor och sinusfiltertillampningar. Se Sine Filters User’s Manual for 4
ACS800 Drives [3AFE68389178 (engelska)].
Obs: Detta alternativ stdds inte av firmwareversion AS7R7363 och senare.
95.05 EXMIN KOPPL FREK| Aktiverar den nedre gransen fér moduleringsfrekvens for Ex-motortillamp-
ningar. Parameter ar synlig om parameter 95.04 EX/SIN APPL &r satt till EX.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv. Lagsta tillatna moduleringsfrekvensgrans ar satt till 2 kHz. Anvands med

motorer med ATEX-certifiering baserad pa 2 kHz som lagsta tillatna module-
ringsfrekvens.
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95.06

NATOMR Q EFF REF

Definierar referensvarde for generering av reaktiv effekt i natsidans omriktare
(dvs. IGBT-matningsenhet). Natsidans omriktare kan generera reaktiv effekt till
matningsnatet. Denna referens skrivs till natsidans omriktare i form av parame-
ter 24.02 Q EFFEKT REF2. For ytterligare information, se IGBT Supply Control
Program 7.x Firmware manual [3AFE68315735 (engelska)].

Exempel 1: Nar parameter 24.03 Q EFFEKT REF2 VALD satts till PROCENT
ar vardet 10000 hos parameter 24.02 Q EFFEKT REF2(%) lika med vardet
100 % hos parameter 24.01 Q EFFEKT REF (dvs. 100 % av omriktarens mar-
keffekt enligt signal 04.06 OMR NOM EFFEKT).

Exempel 2: Nar parameter 24.03 Q EFFEKT REF2 VALD sétts till kKVAr ar var-
det 1000 hos parameter 24.02 Q EFFEKT REF2 lika med vardet hos parame-
ter 24.01 Q EFFEKT REF beraknat med féljande ekvation: 100 - (1000 kVAr
dividerad med frekvensomriktarens markeffekt i KVAr)%.

Exempel 3: Nar parameter 24.03 Q EFFEKT REF2 VALD sétts till PHI ar var-
det 3000 hos parameter 24.02 EFFEKT REF2 ungefér lika med vardet hos
parameter 24.01 Q EFFEKT REF beréaknat med féljande ekvation:

P S Q

JP?+ @ )
P

Positiv referens 30° indikerar kapacitiv belastning.
Negativ referens 30° indikerar induktiv belastning.
P = véarde hos signal 01.09 EFFEKT

cos(30) = g:

Vardena hos parameter 24.03 omvandias till gradtal enligt tilldmpningspro-
grammet for natsidans omriktare: -3000...30000 £-30°...30°. Vardet -10000/
10000 motsvarar -30°/30°, eftersom omradet ar begransat till -3000/3000.

-10000...10000

Referensvarde.

Se par.-
beskrivning.

95.07

NATOMR DC-LED
REF

Definierar referensvardet for mellanledets DC-spanning till natsidans omriktare
(dvs. IGBT-matningsenhet). Denna referens skrivs till parameter 23.01 DC
VOLT REF for natsidans omriktare. For ytterligare information, se IGBT Supply
Control Program 7.x Firmware manual [3AFE68315735 (engelska)].

0..1100 V

Spanning

95.08

NATOMR PAR1 VAL

Val av adress hos natsidans omriktare, fran vilken arvardet 09.12 NATFRO
SIGNAL1 ska lasas.

0...9999

Parameterindex hos natsidans omriktare. Forvalt varde 106 = Natsideomriktar-
parameter 01.06 LINE CURRENT. Fér ytterligare information, se IGBT Supply
Control Program 7.x Firmware manual [SAFE68315735 (engelska)].

0...9999

95.09

NATOMR PAR2 VAL

Val av adress hos natsidans omriktare, fran vilken arvardet 09.13 NATFRO
SIGNAL?2 ska lasas.

0...9999

Parameterindex hos natsidans omriktare. Forvalt varde 110 = Natsideomriktar-
parameter 01.10 DC VOLTAGE. For ytterligare information, se IGBT Supply
Control Program 7.x Firmware manual [3AFE68315735 (engelska)].

0...9999

95.10

TEMP INV AMBIENT

Definierar omgivningstemperaturen fér férbattrad omriktartemperaturévervak-
ningsfunktion. Se Forbéttrad évervakning av omriktartemperatur fér ACS800,
byggstorlekarna R7 och R8 pa sid 68.

Obs: Om omgivningstemperaturen éverskrider 40°C, borjar frekvensomrikta-
rens belastbarhet minska. Se nedstamplingsinstruktionerna i motsvarande
Beskrivning av hardvara.

20...50°C

Temperatur

10=1°C
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95.11 SUPPLY CTRL Aktiverar/deaktiverar styrning och datadverféring fér natsidans omriktare (LSU)
MODE fran vaxelriktarenheten (INU). Parameter 98.02 COMM.MODUL i LSU maste
ha vardet INU COM LIM.
INGEN Styrning av natsidans omriktare deaktiverad. 0
LINE CONV Begransad styrning fran vaxelriktarens RMIO-kort DDCS-kanal CH1. 65535
I
| 11,02 Q REF SELECT
Viéxelrikta- I Natstromriktarens RMIO-kort
rens RMIO- [ PARAM 24'010 a
kort | | POWER
ref
| |98.02=comm.mobuL Al o
| = INVERTER \
| 403QPOWERREF2SEL| | pAp o
Dataset 121 (CHO)
:\Dﬂactsiet 121 (CH1) : MCW (fash) A|3 0
95.06 LCU Q PW REF S'CRFEEéfafSt) PROCENT
95.07 LCU DC REF I (fast KVAr PARAM 24.02
' =
COSPHI
| VT
| ]
! Dataset 122 (CHO)
atase
'\Dﬂaét\ell\?et 122 (CH1) | VISW (350
912 [CUACTSIGNALT|| | 1%‘ (V?rge)
913 LCUACTSIGNALZ]| | (varde)
<
I
| 11.01 DC REF SELECT]
Dataset 123 (CH1) | Dataset 123 (CHO)
106
95.08 LCU PART SEL
95.00 [CU PARZ SEL : 110 PARANM 23.01 0 A
\ REF
' At o
I
\
I \
MCW = Huvudstyrord A2 o m
| MSW = Huvudstatusord
| A3
I .
| FALTBUSS
|
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95.12 LCURUN PTR Val av driftkommando fér natsidans omriktare. Nar 95.11 SUPPLY CTRL
MODE ar satt till LINE CONV kan start av modulering fritt tilldelas en parame-
ter eller en signal med hjalp av bitpekare.
Obs: Denna parameter ar endast tillganglig i firmwareversion AS7R.
-255.255.31... Parameterindex eller ett konstant varde: -
+255.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bithumret galler
32768...C.32767 endast for block som hanterar booleska ingangar.
- Konstantvarde: Inverterings- och konstantfélt. Inverteringsfaltet maste ha var-
det C for att konstanten ska kunna stéllas in.
96 EXT AO Behandling och val av utsignal fér den analoga utbyggnadsmodulen (tillval).
Parametrarna ar synliga endast nar modulen ar installerad och aktiverad med
parameter 98.06.
96.01 EXT AO1 Valjer signalkalla for den analoga I/O-modulens utgang AO1.
EJ VALD Se parameter 15.01. 1
HASTIGHET Se parameter 15.01. 2
VARVTAL Se parameter 15.01. 3
FREKVENS Se parameter 15.01. 4
STROM Se parameter 15.01. 5
MOMENT Se parameter 15.01. 6
EFFEKT Se parameter 15.01. 7
M-LEDSSP Se parameter 15.01. 8
UTSPANNING Se parameter 15.01. 9
APPL UTG Se parameter 15.01. 10
REFERENS Se parameter 15.01. 11
REGL AVVIK Se parameter 15.01. 12
ARVARDE 1 Se parameter 15.01. 13
ARVARDE 2 Se parameter 15.01. 14
KOMM REF4 Se parameter 15.01. 15
PARAM 96.11 Kélla vald av parameter 96.11. 16
96.02 INVERT EXT AO1 Inverterar den analoga I/0O-modulens utgang AO1.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv. Den analoga signalen ar vid sin minniva nar indikerad frekvensomriktar- | 65535

signal ar vid sin maxniva och vice versa.
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96.03  MINIMUM EXT AO1 Definierar minvardet fér den analoga I/O-modulens utgang AO1.
Obs: Instéllningarna 10 mA och 12 mA utgér egentligen inte minvarden for
AO1. Istéllet knyts 10/12 mA till &rvardet noll.
Exempel: Motorvarvtal som lases via den analoga utgangen.
- Det nominella motorvarvtalet ar 1000 rpm (parameter 99.08).
- 96.02 ar NEJ.
- 96.05 ar 100 %.
Den analoga utsignalens varde som funktion av varvtalet visas nedan.
Analog utgang
mA
A
20 ‘ ‘ _
: =7 Anal 5
7777777777777777777777 L /// naqgutgang
= minvarde
Co12L 7 @ oma
777777777 —~ A9~ Co | @ 4mA
® - PO \¢ ®) 10maA
W N @ 2D @ 12mA
r -
‘ ® 1 1
Pl >
-1000 -500 500 1000
Varvtal/rpm
0mA 0mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.04 FILTER EXT AO1 Definierar filtertidskonstanten for den analoga I/0O-modulens utgang AO1. Se
parameter 15.04.
0,00... 10,00 s Filtertidskonstant: 0...1000
96.05 SKALNING EXT AO1 | Definierar skalfaktorn for den analoga I/O-modulens utgang AO1. Se parame-
ter 15.05.
10 ... 1000 % Skalfaktor 100 ...
10000
96.06 EXT AO2 Valjer signalkalla for den analoga I/0-modulens utgang AO2.
EJ VALD Se parameter 15.01. 1
HASTIGHET Se parameter 15.01. 2
VARVTAL Se parameter 15.01. 3
FREKVENS Se parameter 15.01. 4
STROM Se parameter 15.01. 5
MOMENT Se parameter 15.01. 6
EFFEKT Se parameter 15.01. 7
M-LEDSSP Se parameter 15.01. 8
UTSPANNING Se parameter 15.01. 9
APPL UTG Se parameter 15.01. 10
REFERENS Se parameter 15.01. 11
REGL AVVIK Se parameter 15.01. 12
ARVARDE 1 Se parameter 15.01. 13
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ARVARDE 2 Se parameter 15.01. 14
KOMM REF5 Se parameter 15.06. 15
PARAM 96.12 Kélla vald av parameter 96.12. 16
96.07 INVERT EXT AO2 Inverterar den analoga I/O-modulens utgédng AO2. Den analoga signalen ar vid
sin minniva nar indikerad frekvensomriktarsignal ar vid sin maxniva och vice
versa.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
96.08 MINIMUM EXT AO2 | Definierar minvardet for den analoga I/O-modulens utgédng AO2. Se parameter
96.03.
0 mA 0 mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.09 FILTER EXT AO2 Definierar filtertidskonstanten fér den analoga 1/0-modulens utgdng AO2. Se
parameter 15.04.
0,00...10,00 s Filtertidskonstant: 0...1000
96.10 SKALN EXT AO2 Definierar skalfaktorn fér den analoga 1/0-modulens utgadng AO2. Se parame-
ter 15.05.
10 ... 1000 % Skalfaktor 100 ...
10000
96.11 EXT AO1 PEKARE Definierar kalla eller konstant for vardet PAR 96.11 i parameter 96.01. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
96.12 EXT AO2 PEKARE Definierar kélla eller konstant for vardet PAR 96.12 i parameter 96.06. 1000 =
1 mA
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for information -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
98 TILLVALSMODULER | Aktivering av tillvalsmodulerna.
Parameterinstallningarna forblir desamma aven om tillampningsmakrot andras
(parameter 99.02).
98.01 PULSGIVARMODUL | Aktiverar kommunikationen med tillvald pulsgivarmodul. Se ocksa parameter-
grupp 50 PULSGIVARMODUL.
NTAC Kommunikationen aktiv. Modultyp: NTAC. Granssnitt fér anslutningen: Fiberop-| 0
tisk DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 16. For narmare instruktioner, se
NTACOx/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[3AFY58919730 (engelska)].
NEJ Inaktiv
RTAC-FACK1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC. Granssnitt for anslutningen: Omrik- | 2
tarens tillvalsplats 1.
RTAC-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC. Granssnitt for anslutningen: Omrik- | 3

tarens tillvalsplats 2.
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RTAC-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC. Granssnitt for anslutningen: 1/0-
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 16. For narmare instruktioner, se
RTAC-01 Pulse Encoder Interface User’s Manual [3AFE64486853 (engelska)].

RRIA-FACK1

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RRIA. Granssnitt for anslutningen: omrikta-
rens tillvalsplats 1.

RRIA-FACK2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RRIA. Granssnitt for anslutningen: omrikta-
rens tillvalsplats 2.

RRIA-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RRIA. Granssnitt for anslutningen: I/O-
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 16. For narmare instruktioner, se
RRIA-01 Resolver Interface Module User’s Manual [3AFE68570760 (engel-
ska)].

RTACO03-FACK1

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC-03. Granssnitt fér anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 1.

RTAC03-FACK2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC-03. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 2.

RTAC03-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC-03. Granssnitt fér anslutningen: I/O-
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 16. For narmare instruktioner, se
RTAC-03 Pulse Encoder Interface User's Manual [3AFE68650500 (engelska)).

98.02 COMM. MODULE
LINK

Aktiverar den externa seriekommunikationen och valjer granssnitt. Se
Féaltbusstyrning.

NEJ

Ingen kommunikation

FALTBUSS

Frekvensomriktaren kommunicerar via en faltbussadapter av typ Rxxx anslu-
ten till tillvalsplats 1 eller en av typ Nxxx, ansluten till RMIO-kortets kanal CHO.
Se aven parametergrupp 51 KOMM MODUL.

ADVANT

Omriktaren kommunicerar med ett Advant OCS-system, fran ABB, via CHO pa
RDCO-kortet (tillval). Se aven parametergrupp 70 DDCS STYRNING.

STD MODBUS

Omriktaren kommunicerar med en Modbus-styrenhet via anpassningsmodulen
(RMBA) for Modbus pa omriktarens tillvalsplats 1. Se ocksa parameter 52
STANDARD MODBUS.

ANPASSAD

Omriktaren kommunicerar via en lank som anvandaren specificerat. Signalkal-
lor for styrningen definieras med parametrarna 90.04 och 90.05.

98.03  DI/O EXT MODULA1

Aktiverar kommunikationen till digital I/O-modul 1 (tillval) och definierar modu-
lens typ och granssnitt.

Modulens ingangar: Se parameter 98.09 foér anvandning av ingangar i frek-
vensomriktarens tilldAmpningsprogram.

Modulens utgangar: Se parametrarna 14.10 och 14.11 som bestdmmer vilka
drifttillstand som ska indikeras via reldutgangarna.

NDIO

Kommunikationen aktiv. Modultyp: NDIO. Granssnitt for anslutningen: Fiberop-
tisk DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 2. Fér narmare instruktioner, se
NTACOx/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[3AFY58919730 (engelska)].

-

NEJ

Inaktiv
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RDIO-FACK1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen: Omrikta-| 3
rens tillvalsplats 1.
RDIO-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 4
rens tillvalsplats 2.
RDIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: 1/O- 5
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 2. For narmare instruktioner, se
RDIO Module User’s Manual [3AFE64485733 (engelska)].
98.04 DI/O EXT MODUL2 Aktiverar kommunikationen till digital I/O-modul 2 (tillval) och definierar modu-
lens typ och granssnitt.
Modulens ingangar: Se parameter 98.10 foér anvandning av ingangar i frek-
vensomriktarens tillampningsprogram.
Modulens utgangar: Se parametrarna 14.12 och 14.13 som bestdmmer vilka
drifttillstand som ska indikeras via reldutgangarna.
NDIO Kommunikationen aktiv. Modultyp: NDIO. Granssnitt for anslutningen: Fiberop-| 1
tisk DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 3. Fér narmare instruktioner, se
NTACOx/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[3AFY58919730 (engelska)].
NEJ Inaktiv
RDIO-FACK1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 3
rens tillvalsplats 1.
RDIO-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 4
rens tillvalsplats 2.
RDIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen: I/O- 5
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 3. For ndrmare instruktioner, se
RDIO Module User’s Manual [3AFE64485733 (engelska)].
98.05 DI/O EXT MODUL3 Aktiverar kommunikationen till digital 1/0-modul 3 (tillval) och definierar modu-
lens typ och granssnitt.
Modulens ingangar: Se parameter 98.11 foér anvandning av ingangar i frek-
vensomriktarens tillampningsprogram.
Modulens utgangar: Se parametrarna 14.14 och 14.15 som bestammer vilka
drifttillstdnd som ska indikeras via reldutgangarna.
NDIO Kommunikationen aktiv. Modultyp: NDIO. Granssnitt for anslutningen: Fiberop-| 1
tisk DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska séattas till 4. Fér narmare instruktioner, se
NTACOx/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[BAFY58919730 (engelska)].
NEJ Inaktiv
RDIO-FACK1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen: Omrikta-| 3
rens tillvalsplats 1.
RDIO-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 4

rens tillvalsplats 2.
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RDIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen: I/O- 5
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 4. For narmare instruktioner, se
RDIO Module User’s Manual [3AFE64485733 (engelska)].
98.06 EXT AI/O MODUL Aktiverar kommunikationen till den analoga I/O-modulen (tillval), och definierar
modulens typ och granssnitt.
Modulens ingangar:
- Ingangarna Al5 och Al6 i tilldmpningsprogrammet ansluts till modulingang-
arna 1 och 2.
- Se parametrarna 98.13 och 98.14 som bestdmmer signaltyper.
Modulens utgangar:
- Se parametrarna 96.01 och 96.06 som bestammer vilka signaler som ska
indikeras via modulutgangarna 1 och 2.
NAIO Kommunikationen aktiv. Modultyp: NAIO. Granssnitt for anslutningen: Fiberop-| 1
tisk DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 5. For narmare instruktioner, se
NTACOx/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[BAFY58919730 (engelska)].
NEJ Ingen kommunikation.
RAIO-FACKA1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 3
rens tillvalsplats 1.
RAIO-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 4
rens tillvalsplats 2.
RAIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: 1/0- 5
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 5. F6ér narmare instruktioner, se
RDIO Module User’s Manual [3AFE64484567 (engelska)].
98.07 KOMM PROFIL Definierar den kommunikationsprofil som ska galla 6ver faltbussen eller gente-
mot annan omriktare. Parametern ar synlig endast nar faltbusskommunikatio-
nen ar aktiverad med parameter 98.02.
ABB DRIVES ABB Drives-profilen
GENERELL Allman kommunikationsprofil. Anvands till de faltbussanpassningsmoduler 2
vars typbeteckning har formen Rxxx (kan installeras pa omriktarens tillvals-
plats).
CSA 2.8/3.0 Kommunikationsprofil som anvands av tillampningsprogramversionerna 2.8 3
och 3.0.
98.09 DI/O EXT1 DI FUNK | Bestdmmer anvandningen och bendmningen av insignalerna for digital 1/0-
modul 1 i tilldampningsprogrammet. Se parameter 98.03.
DI7,8 Modulens DI1 och DI2 utdkar antalet ingangskanaler. | tilldmpningsprogram- | 1
met benamns modulingangarna DI7 och DI8.
DI1,2 UTBYTT Modulens DI1 och DI2 ersatter standardingangskanalerna DI1 och DI2. I till- | 2
lampningsprogrammet bendmns modulingdngarna DI1 och DI2.
D17,8,9 Modulens DI1, DI2 och DI3 utdkar antalet ingangskanaler. | tilldmpningspro- 3
grammet bendmns modulingangarna DI7, DI8 och DI9
DI1,2,3 UTBY Modulens DI1, DI2 och DI3 ersatter standardingangskanalerna DI1, DI2 och 4

DI3. | tillampningsprogrammet benamns modulingangarna DI1, DI2 och DI3.
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98.10 DI/O EXT2 DI FUNK | Bestdmmer anvandningen och bendmningen av insignalerna for digital 1/0-
modul 2 i tilldampningsprogrammet. Se parameter 98.04.

DI9,10 Modulens DI1 och DI2 utdkar antalet ingangskanaler. | tilldmpningsprogram- | 1
met bendmns modulingdngarna DI9 och DI10.

DI3,4 UTBYTT Modulens DI1 och DI2 ersatter standardingangskanalerna DI3 och DI4. [ till- | 2
lampningsprogrammet benamns modulingangarna DI3 och DI4.

DI10,11,12 Modulens DI1, DI2 och DI3 utdkar antalet ingangskanaler. | tilldmpningspro- 3
grammet bendmns modulingangarna DI10, DI11 och DI12.

DI4,5,6 UTBY Modulens DI1, DI2 och DI3 ersatter standardingangskanalerna DI1, DI2 och 4

DI3. I tillampningsprogrammet bendmns modulingangarna DI4, DI5 och DI6.

98.11 DI/O EXT3 DI FUNK | Bestammer anvandningen och benamningen av insignalerna for digital I/O-
modul 3 i tillampningsprogrammet. Se parameter 98.05.

DI11,12 Modulens DI1 och DI2 utdkar antalet ingangskanaler. | tilldmpningsprogram- | 1
met benamns modulingdngarna DI11 och DI12.
DI5,6 UTBYTT Modulens DI1 och DI2 ersatter standardingangskanalerna DI5 och DI6. | till- | 2

lampningsprogrammet bendmns modulingdngarna DI5 och DI6.

98.12 AlI/O MOTOR TEMP | Aktiverar kommunikationen till den analoga 1/0O-modulen och reserverar modu-
len f6r motortemperaturmatningen. Parametern definierar ocksa modulens typ
och granssnitt.

For ytterligare information om motortemperaturmatningen, se parametergrupp
35 MOT TEMP MATN och avsnitt Motortemperaturmétning via en analog I/O-
modul pa sid 76.

Hur modulens analoga ingangar (Al) och utgangar (AO) anvands visas i tabel-
len nedan.

Motor 1, temperaturmatning

AO1 | Matar en konstant strém till temperaturgivaren (motor 1). Stromvardet
beror pa instéllningen av parameter 35.01:

-AO1 ar 9,1 mA nar 1xPT100 ar vald.
-AO1ar1,6 mAnar1..3 PTC ar vald.
Al1 Méater spanningen éver temperaturgivaren (motor 1).

Motor 2, temperaturmatning

AQO2 | Matar en konstant strém till temperaturgivaren (motor 2). Stromvardet
beror pa instéllningen av parameter 35.04:

-AO2 ar 9,1 mA nar 1xPT100 ar vald.,
-AO2 ar1,6 mAnar1...3 PTC ar vald.
Al2 Méater spanningen éver temperaturgivaren (motor 2).

Kontrollera, innan omriktarens parametrar stalls in, att modulens hardvaruin-
stallningar ar lampliga fér motortemperaturmatning:

1. Att modulens nodnummer &r 9.
2. Att insignalstyper ar valda pa foljande satt:
- fér matning med en Pt 100-sensor, stall in omrade 0...2 V.

- for tva till tre Pt 100-sensorer eller en till tre PTC-sensorer, stall in omrade
0...10 V.

3. Att unipolar funktion ar vald.
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NAIO Kommunikationen aktiv. Modultyp: NAIO. Granssnitt fér anslutningen: Fiberop-| 1
tisk DDCS-lank.
Obs: Gor modulens hardvaruinstaliningar enligt ovan. Fér narmare instruktio-
ner, se NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[BAFY58919730 (engelska)].

NEJ Inaktiv

RAIO-FACKA1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 3
rens tillvalsplats 1.
Obs: Gor modulens hardvaruinstaliningar enligt ovan. Nodnumret behdvs inte.
For narmare instruktioner, se RDIO Module User’s Manual [3AFE64484567
(engelska)].

RAIO-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: Omrikta-| 4
rens tillvalsplats 2.
Obs: Gor modulens hardvaruinstallningar enligt ovan. Nodnumret behdvs inte.
Foér narmare instruktioner, se RDIO Module User’s Manual [3AFE64484567
(engelska)].

RAIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: 1/0- 5
modul (AIMA) (tillval) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk
DDCS-lank.
Obs: Satt modulens nodnummer till 9. Fér narmare instruktioner, se RDIO
Module User’s Manual [3AFE64484567 (engelska)].

98.13  Al/O EXT Al1 FUNK | Definierar signaltyp for den analoga 1/0-modulens ingang 1 (Al5 i tilldmpnings-
programmet). Installningen maste stamma med den signal som ar ansluten till
modulen.

Obs: Kommunikationen maste vara aktiverad med parameter 98.06.
UNIPOLAR Al5 Unipolar
BIPOLAR Al5 Bipolar 2

98.14  Al/O EXT AI2 FUNK | Definierar signaltyp for den analoga I1/0O-modulens ingang 2 (Al6 i tilldmpnings-
programmet). Installningen maste stdmma med den signal som ar ansluten till
modulen.

Obs: Kommunikationen maste vara aktiverad med parameter 98.06.
UNIPOLAR Al6 Unipolar
BIPOLAR Al6 Tvapolig 2
98.16  SINFILTER OVERV | Aktiverar kommunikationen med den digitala I/O-modulen och reserverar

modulen for anvandning av sinusfilter-temperaturmatning.

Parametern ar synlig om parameter 95.04 &r satt till SIN eller EX&SIN. Para-
metervardet satts automatiskt till NEJ, nar vardet pa parameter 95.04 andras.

Obs: Denna parameter anvands endast i speciella tilldmpningar.

NDIO Modultyp: NDIO. Granssnitt for anslutningen: Fiberoptisk DDCS-lank. 1
Obs: Modulens nodnummer maste séattas till 8. Fér narmare instruktioner, se
NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[BAFY58919730 (engelska)].

NEJ Overvakning deaktiverad.

RDIO-FACK1 Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: Omriktarens tillvalsplats 1.

RDIO-FACK2 Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: Omriktarens tillvalsplats 2.
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RDIO-DDCS Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: 1/0-modul (AIMA) (tillval) som 5
kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer maste sattas till 8. For narmare instruktioner, se
RDIO Module User’s Manual [3AFE64485733 (engelska)].
99 Val av sprak. Instélining av motorns parametrar.
STARTPARAMETRAR
99.01 SPRAK Valjer sprak for mandverpanelens display.
ENGLISH Brittisk engelska
ENGLISH AM Amerikansk engelska. Detta val medfor automatiskt att HP (hk) anvands som | 1
effektenhet istéllet for kW.
DEUTSCH Tyska 2
ITALIANO Italienska 3
ESPANOL Spanska 4
PORTUGUES Portugisiska 5
NEDERLANDS Nederlandska 6
FRANCAIS Franska 7
DANSK Danska 8
SUOMI Finska 9
SVENSKA Svenska 10
CESKY Tjeckiska 11
POLSKI/LOC1 Polska 12
PO-RUS/LOC2 Ryska 13
99.02  TILLAMPNINGS- Valjer tillampningsmakro. Se Tilldmpningsmakron for ytterligare information.
MAKRO Obs: Nar man andrar ett makros férinstallda parametervarden sa géller de nya
installningarna omedelbart och forblir giltiga &ven om frekvensomriktarens
matningsspanning bryts och kopplas pa igen. Varje standardmakros fabriksin-
stallningar finns emellertid tillgangliga vid behov. Se parameter 99.03.
FABRIK For grundlaggande tilldmpningar
HAND/AUTO omriktaren har tva externa styrplatser: 2
- enhet 1 kommunicerar via det granssnitt som definieras av extern styrplats
EXT1.
- enhet 2 kommunicerar via det granssnitt som definieras av extern styrplats
EXT2.
- en i taget av EXT1 och EXT2 &r aktiv. Byte gors via en digital ingang.
PID-REGL PID-reglering. For tilldmpningar dar omriktaren styr en processvariabel. T.ex. |3
tryckreglering genom att frekvensomriktaren styr en pump. Frekvensomrikta-
ren utgar fran tryckets borvarde och det uppmatta aterkopplade arvardet.
Se PID-reglering pa sid 71 och PID-regleringens vilofunktion pa sid 72.
M-REGL Momentreglering
SEKV STYRN Sekvensstyrning. For tillampningar som frekvent arbetar med aterkommande |5
varvtalsférandringar enligt ett forinstéllt monster (konstanta varvtal, accelera-
tions- och retardationsramper).
EGET1 HAMTA Eget makro 1 I&ses in och aktiveras. Kontrollera forst att de parameterinstall- | 6

ningar och den motormodell som sparats passar tillampningen.
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EGET1 SPARA

Sparar eget makro 1. Lagrar aktuella parameterinstéliningar och motormodel-
len.

Obs: Det finns parametrar som inte inkluderas i makrona. Se parameter 99.03.

7

EGET2 HAMTA

Eget makro 2 Iases in och aktiveras. Kontrollera forst att de parameterinstall-
ningar och den motormodell som sparats passar tillampningen.

EGET2 SPARA

Sparar eget makro 2. Lagrar aktuella parameterinstéliningar och motormodel-
len.

Obs: Det finns parametrar som inte inkluderas i makrona. Se parameter 99.03.

99.03

MAKRO ATER-
STALLN

Aterstaller det aktiva tillampningsmakrots ursprungliga fabriksinstallningar
(99.02).

- Om ett standardmakro (Fabrik, ... , Sekvensstyrning) ar aktivt sa aterstalls
parametervardena till de ursprungliga fabriksinstallningarna. Undantag: install-
ningar i parametergrupp 99 andras inte. Motormodellen a&ndras inte.

- Om eget makro 1 eller 2 ar aktivt sa aterstalls parametervardena till de senast
sparade vardena. Dessutom aterstélls den senast sparade motormodellen.
Undantag: Instéllningar i parametrarna 16.05 och 99.02 andras inte.

Obs: Parameterinstallningarna och motormodellen aterstélls enligt samma
principer nar ett makro byts mot ett annat.

NEJ

Ingen aterstallning

JA

Aterstélining

65535

99.04

MOTOR STYRME-
TOD

Motorstyrningsmetod.

DTC

DTC (Direct Torque Control) ar lamplig styrmetod for flertalet tillampningar.

0

SKALAR

Skalar styrning ar lamplig i sarskilda fall néar DTC inte kan anvandas. Skalar
styrning rekommenderas:

- fér drivsystem med flera motorer

- om motorns nominella strdom ar mindre &n 1/6 av omriktarens (vaxelriktaren)
nominella utstrom

- nar omriktaren anvands for tester utan nagon ansluten motor.

Obs: Den enastaende precision DTC-styrning ger gar inte att uppna med ska-
lar styrning. Skillnaden mellan de bada styrmetoderna belyses i relevanta
avsnitt av denna handboks parameterlistor. Nagra standardfunktioner kan inte
anvandas vid skalar styrning: ID-kérning av motorn (grupp 99 STARTPARA-
METRAR), varvtalsbegransning (grupp 20 GRANSER), momentbegransning
(grupp 20 GRANSER), DC-fasthallning (grupp 21 START/STOPP), DC-mag-
netisering (grupp 21 START/STOPP), varvtalsregulatorns sjalvinstallning
(grupp 23 VARVT REGULATOR), momentreglering (grupp 24 MOMENTRE-
GULATOR), flodesoptimering (grupp 26 MOTOR STYRNING), flodesbroms-
ning (grupp 26 MOTOR STYRNING), laglastfunktion (grupp 30
FELFUNKTIONER), fasbortfallsbevakning (grupp 30 FELFUNKTIONER), fast-
lasningsskydd (grupp 30 FELFUNKTIONER).

For ytterligare information, se Skalér styrning pa sid 63.

65535

99.05

MOTOR NOM
SPANN

Definierar nominell motorspanning. Maste éverensstdmma med vardet pa
motorns markskyilt.

1/2...2-UN

Spanning. Tillatet omrade &r 1/2 ... 2 - Uy fér omriktaren.

Obs: Pakanningen pa motorisoleringen ar alltid beroende av drivsystemets
matningsspanning. Samma sak galler nar motorns markspanning ar lagre an
frekvensomriktarens, och lagre an frekvensomriktarens matningsspanning.
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99.06

MOTOR NOM
STROM

Definierar motorns markstrém. Maste éverensstdmma med vardet pa motorns
markskylt. Om flera motorer ar anslutna till vaxelriktaren, ange motorernas
totala strom.

Obs: For basta funktion far motorns magnetiseringsstrom inte éverskrida 90
procent av vaxelriktarens markstrom.

0...2 " lyng

Tilldtet omrade: ca. 1/6 2 - Io4 for ACS800 (parameter 99.04 = DTC).
Tillatet omrade: ca. 0 ... 2 - ly,q for ACS800 (parameter 99.04 = SKALAR).

1=0,1A

99.07

MOTOR NOM FREKV

Definierar motorns nominella frekvens.

8 ...300 Hz

Nominell frekvens (normalt 50 eller 60 Hz)

800 ...
30000

99.08

MOTOR NOM VARVT

Definierar motorns markvarvtal. Maste 6verensstdmma med vardet pa motorns
markskylt. Ange inte motorns synkrona varvtal eller annat ungefarligt varde
istallet!

Obs: Om vardet pa parameter 99.08 &ndras, sa andras varvtalsgranserna i
parametergrupp 20 GRANSER ocksé automatiskt.

1... 18000 rpm

Nominellt motorvarvtal

1... 18000

99.09

MOTOR NOM
EFFEKT

Definierar motorns markeffekt. Stall in exakt enligt motorns markskylt. Om flera
motorer ar anslutna till vaxelriktaren, ange den totala motoreffekten.

0 ... 9000 kW

Nominell motoreffekt

0 ... 90000

99.10

MOTOR IDENTIFIER

Valjer motoridentifieringsmetod. Identifieringen innebar att omriktaren faststal-
ler motorns egenskaper for att kunna styra den optimalt. ID-kérningen beskrivs
i Idrifttagning och styrning via I/0.

Obs: ID-kdérning (STANDARD eller REDUCERAD) bor valjas om:

- Motorn arbetar vid ett varvtal nara noll, och/eller

- Motorn arbetar i ett vridmomentintervall som ligger ovanfér motorns nominella
moment och detta sker inom ett brett varvtalsomrade och utan behov av varv-
talsméatning.

Obs: ID-kdérningen (STANDARD eller REDUCERAD) kan inte genomféras om
parameter 99.04 = SKALAR.

Se Motoridentifiering pa sid 54.

ID MAGN

Ingen ID-kérning. Motormodellen beraknas vid forsta starten genom att motorn
magnetiseras under 20 till 60 s vid varvtalet noll. Detta alternativ ar Iampligt for
flertalet tillampningar.

STANDARD

Standard-ID-kdrning. Garanterar béasta mdjliga precision vid styrningen. ID-kor-
ningen tar ungefér en minut.

Obs: Motorn maste frikopplas fran den drivna utrustningen.

Obs: Kontrollera motorns rotationsriktning innan ID-kérningen startas. Under
ID-koérningen roterar motorn i framriktningen.

VARNING! Motorn varvar upp till cirka 50 ... 80 % av markvarvtal
A under identifieringskérning. KONTROLLERA ATT MOTORN KAN
KORAS UTAN RISK INNAN ID-KORNINGEN PABORJAS!
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REDUCERAD

Reducerad ID-kdrning. Ska valjas istallet fér standard-1D-kérning:

- om de mekaniska forlusterna dverstiger 20 % (dvs. motorn kan inte frikopplas
fran den drivna utrustningen)

- om flddesreduktion inte ar tillaten nar motorn ar i drift (dvs. om motorn har en
inbyggd broms som matas fran motorns anslutningsplintar).

Obs: Kontrollera motorns rotationsriktning innan ID-kérningen startas. Under
ID-korningen roterar motorn i framriktningen.

VARNING! Motorn varvar upp till cirka 50 ... 80 % av markvarvtal
A under identifieringskérning. KONTROLLERA ATT MOTORN KAN
KORAS UTAN RISK INNAN ID-KORNINGEN PABORJAS!

99.11

ENHETENS NAMN

Definierar namn pa omriktaren eller tillampningen. Namnet syns i mandverpa-
nelens teckenfonster nar panelen ar i driftlaget Val av omriktare. Obs: Namnet
kan endast skrivas in via programmet PC tool.
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Faltbusstyrning

Kapiteloversikt

Kapitlet beskriver hur frekvensomriktaren kan styras av externa enheter via ett
kommunikationsnatverk.

Systemoversikt

Frekvensomriktaren kan anslutas till ett externt styrsystem - vanligen en
faltbusstyrenhet - via en adapter. Frekvensomriktaren kan stéllas in pa att ta emot all
styrinformation via det externa styrgranssnittet, eller styrningen kan férdelas mellan
det externa styrgranssnittet och 6vriga tillgangliga kallor, t.ex. digitala och analoga
ingangar. Féljande diagram visar styrgranssnitten och I/O-anslutningarna for
frekvensomriktaren.

I = I‘ I‘I Faltbuss-
I

administrator

Faltbuss
ACS800 Ovrigt (x (x
enheter
E — %3 ‘ | I = I I I = I I I Advant
= Faltbussadapter Controller I L controller
‘ ‘ Rxxx (t.ex. AC 800M,
HH Tillvalsplats 1 - Modbus AC 80)
£ (* A
2 |IRMBA-01-adapter
O [Stand. Modbus-lank
E Plats 1 eller 2 I/O-adapter
: RTAC/RDIO/RAIO
RDCO-komm.- -SHT__1 Apma-01 1/0- |
modul (DDCS) | adapter
N
§ B CHO Faltbussadapter
(DDCS) NXxX
eller
Datafléde
<«———  Styrord (CW)
<€«——— Referenser
Process-I/O (cyklisk)
Statusord (SW) ——
Driftvarden —
-
Parameter skriva/lasa-begaran/svar Servicemeddelanden (acyklisk)
|

(* Antingen Rxxx- eller Nxxx-, och en RMBA-01-adapter kan anslutas till frekvensomriktaren samti-
digt.
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Redundant faltbusstyrning

Det gar att ansluta tva faltbussar till frekvensomriktaren med foljande
adapterkonfiguration:

» En faltbussadapter av typ Rxxx (inte RMBA-01) sitter pa tillvalsplats 1.
* En Modbus-adapter RMBA-01 sitter pa tillvalsplats 2.
T.ex. PROFIBUS Modbus

ACS800
RMIO-kort

RPBA-01-adapter
PROFIBUS-DP-lank

Tillvalsplats 1

RMBA-01-adapter
Stand. Modbus-lank

| Tillv.-plats 2

Styrningen (dvs. referenshuvuddatasetet, se Faltbussens styrgranssnitt pa sid 204)
aktiveras genom att parameter 98.02 satts till FALTBUSS eller STD MODBUS.

Om det foreligger ett kommunikationsproblem med en faltbuss kan styrningen
dverga till den andra faltbussen. Overkopplingen mellan bussarna kan styras med
t.ex.adaptiv programmering. Parametrar och signaler kan |asas av bada
faltbussarna, men samtidigt cyklisk skrivning till samma parameter ar férbjuden.
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Konfigurering av kommunikation via en faltbussadapter

Det finns faltbussadaptrar for flera kommunikationsprotokoll (t.ex. PROFIBUS och
Modbus®). Faltbussadaptrar av typ Rxxx sitter pa frekvensomriktarens tillvalsplats
1. Faltbussadaptrar av typ Nxxx ansluts till kanal CHO pa RDCO-modulen.

Obs: For instruktioner om konfiguration av en RMBA-01-modul, se Konfigurering av
kommunikation via Standard Modbus-ldnken pa sid 197.

Fore konfigurering av frekvensomriktaren for styrning via faltbussen maste adaptern
installeras mekanisk och elektriskt enligt instruktionerna i Beskrivning av hardvara
for frekvensomriktaren, samt den aktuella modulens handbok.

Foljande tabell listar parametrarna som maste definieras vid konfigurering av
kommunikation via en faltbussadapter.

Parameter

Alternativa
instéllningar

Instéllning for
faltbusstyrning

Funktion/information

KOMMUNIKATIONSINITIERING

98.02 NEJ FALTBUSS Initierar kommunikation mellan frekvensomriktare
FALTBUSS och faltbussadaptern. Aktiverar modulens install-
ADVANT ningsparametrar (Grupp 51).
STD MODBUS,
ANPASSAD

98.07 ABB DRIVES ABB Drives, GENE- Val av kommunikationsprofil som anvands av frek-
GENERELL RELL eller vensomriktaren. Se Kommunikationsprofiler pa sid
CSA 2.8/3.0 CSA 2.8/3.0 212.

ADAPTERKONFIGURATION

51.01 FALTBUSS
TYP

Visar typen av faltbussadapter.

51.02 (FALTBUSS
PAR 2)

51.26 (FIELDBUS
PARAMETER 26)

Dessa parametrar ar adapterspecifika. For ytterligare information, se modulens dokumentation.
Observera att inte alla dessa parametrar behdver vara synliga.

51.27 FBA PAR
UPPDAT*

(0)KLAR(1)UPP-
DATERA

Validerar alla férandringar av konfigurationspara-
metrar for adaptern. Efter uppdatering atergar var-
det automatiskt till KLAR

51.28 CPI FIL FW
REV*

XYZ (binart kodat
decimaltal)

Visar erforderlig CPI-firmwareversion for adaptern,
som ar definierad i konfigurationsfilen i frekvensom-
riktarens minne. CPI-firmwareversion for faltbus-
sadaptern (se par. 51.32) maste innehalla samma
eller en senare CPI-version for att vara kompatibel.
x = primart revisionsnummer; y = sekundart revi-
sionsnummer; z = korrigeringsnummer. Exempel:
107 = revision 1.07.
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Parameter

Alternativa
installningar

Instéllning for
faltbusstyrning

Funktion/information

51.29 INSTALLN XYZ (binart kodat | — Visar fatbussadapterns konfigurationsfilidentitet,
FIL ID* decimaltal) som ar lagrad i frekvensomriktarens minne. Denna
information bror pa frekvensomriktarens tillamp-
ningsprogram.
51.30 INSTALLN XYZ (binart kodat | — Visar fatbussadapterns konfigurationsfilrevision,
FIL REV* decimaltal) som ar lagrad i frekvensomriktarens minne. x = pri-
mart revisionsnummer; y = sekundart revisions-
nummer; z = korrigeringsnummer. Exempel: 1 =
revision 0.01.
51.31 FBA STA- (0) IDLE - Visar adapterns status.
TUS* g ; E@EE%TJ'I IDLE = Adapter ej konfigurerad.
(3) CONFIG EXEC. EXEC.INIT = Adapter initierar.
ERROR TIMEOUT = En timeout har intraffat i kommunika-
(4) OFF-LINE tionen mellan adapter och frekvensomriktare.
(5) ON-LINE CONFIG ERROR = Adapterkonfigurationsfel. Det
(6) RESET priméra eller sekundéra revisionsnumret for CPI-

programrevisionen i frekvensomriktaren ar inte den
revision som modulen kraver (se par. 51.32) eller
inlasningen av konfigurationsfilen har misslyckats
mer an fem ganger.

OFF-LINE = Adaptern ar frankopplad.

ON-LINE = Adaptern ar tillkopplad.

RESET = Adaptern utfér en maskinvaruaterstall-
ning.

51.32 FBACPIFW
REV*

Visar CPI-programrevision for modulen pa tillvals-
plats 1. x = priméart revisionsnummer; y = sekundart
revisionsnummer; z = Korrigeringsnummer. Exem-
pel: 107 = revision 1.07.

51.33 FBA APPL
FW REV*

Visar tillampningsprogramrevision for modulen pa
tillvalsplats 1. x = priméart revisionsnummer; y =
sekundart revisionsnummer; z = korrigeringsnum-
mer. Exempel: 107 = revision 1.07.

*Parametrarna 51.27 till 51.33 ar synliga endast med en faltbussadapter av typ Rxxx installerad.

Efter att modulkonfigurationsparametrarna i grupp 51 har satts maste
frekvensomriktarens styrparametrar (Motorstyrningsparametrar pa sid 207)

kontrolleras och eventuellt justeras.

De nya installningarna trader i kraft nar frekvensomriktaren spanningssatts nasta
gang eller nar parameter 51.27 aktiveras.
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Konfigurering av kommunikation via Standard Modbus-lanken

En RMBA-01 Modbus-adapter, installerad pa tillvalsplats 1 eller 2 i
frekvensomriktaren, bildar ett granssnitt som kallas Standard Modbus-lank. Standard
Modbus-lank kan anvandas som extern referens for frekvensomriktaren av en
Modbus-styrenhet (endast RTU-protokollet).

Fore konfigurering av frekvensomriktaren for styrning via Modbus maste adaptern
installeras mekanisk och elektriskt enligt instruktionerna i Beskrivning av hardvara
for frekvensomriktaren, samt den aktuella modulens handbok.

Foljande tabell listar parametrarna som maste definieras vid konfigurering av
kommunikation via Standard Modbus-lanken.

Parameter Alternativa install- Instéllning for styrning | Funktion/information
ningar via Standard Modbus-
lanken
KOMMUNIKATIONSINITIERING
98.02 NEJ STD MODBUS Initierar kommunikation mellan frekvensomrikta-
FALTBUSS ren (Standard Modbus-lank) och Modbus-proto-
ADVANT koll-styrenheten. Aktiverar
STD MODBUS, kommunikationsparametrar i grupp 52.
ANPASSAD
98.07 ABB DRIVES ABB DRIVES Val av kommunikationsprofil som anvands av
GENERELL frekvensomriktaren. Se Kommunikationsprofiler
CSA 2.8/3.0 pa sid 2172.
KOMMUNIKATIONSPARAMETRAR
52.01 1 till 247 - Specificerar stationsnumret for frekvensomrikta-
ren pa Standard Modbus-lanken.
52.02 600 - Definierar kommunikationshastigheten for Stan-
1200 dard Modbus-lanken.
2400
4800
9600
19200
52.03 OJAMN - Anger paritetsinstallning for Standard Modbus-
JAMN INGEN 1 STB lanken.
INGEN 2 STB

Efter att modulkonfigurationsparametrarna i grupp 52 har satts maste
frekvensomriktarens styrparametrar (Motorstyrningsparametrar pa sid 207)
kontrolleras och eventuellt justeras.
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Modbus-adressering

I Modbus-styrenhetens minne mappas styrordet, statusordet referenserna och
driftvardena enligt féljande:

Data fran faltbussadministrator till frek- Data fran frekvensomriktare till faltbussad-
vensomriktare ministrator

Adress Innehall Adress Innehall

40001 Styrord 40004 Statusord

40002 Referens 1 40005 Arvarde 1

40003 Referens 2 40006 Arvarde 2

40007 Referens 3 40010 Arvarde 3

40008 Referens 4 40011 Arvarde 4

40009 Referens 5 40012 Arvarde 5

Mera information om Modbus-kommunikation finns pa Modicons webbplats
http://www.modicon.com.
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Konfigurering av kommunikation via Advant Controller

Advant Controller ansluts via DDCS-lank till kanal CHO pa RDCO-modulen.
* AC 800M Advant Controller

DriveBus-anslutning: CI858 DriveBus-kommunikationsgranssnitt kravs. Se CI858
DriveBus Communication Interface User’'s Manual, [3AFE 68237432 (engelska)].

Optical ModuleBus-anslutning: TB811 (5 MBd) eller TB810 (10 MBd) Optical
ModuleBus Port Interface kravs. Se Optical ModuleBus-anslutning nedan.

For ytterligare information, se AC 800M Controller Hardware Manual [3BSE027941
(engelska)], AC 800M/C Communication, Protocols and Design Manual
[3BSE028811 (engelska)], ABB Industrial Systems, Vasteras.

« AC 80 Advant Controller

Optical ModuleBus-anslutning: TB811 (5 MBd) eller TB810 (10 MBd) Optical
ModuleBus Port Interface kravs. Se Optical ModuleBus-anslutning nedan.

* CI810A Fieldbus Communication Interface (FCI)
Optical ModuleBus-anslutning
TB811 (5 MBd) eller TB810 (10 MBd) Optical ModuleBus Port Interface kravs.

TB811 Optical ModuleBus Port Interface ar utrustat med 5 MBd optiska
komponenter och TB810 ar utrustat med 10 MBd-komponenter. Alla optiska
komponenter pa en fiberoptisk lank maste vara av samma typ eftersom 5 MBd-
komponenter inte kan samverka med 10 MBd-komponenter. Valet mellan TB810 och
TB811 beror pa vilken utrustning granssnittet ar anslutet till. Med RDCO-kortet
(tillval) kan granssnittet valjas enligt féljande:

ModuleBus Port (tillval) DDCS-kommunikationsmodul (tillval)
Granssnitt
RDCO-01 RDCO-02 RDCO-03
TB811 x x
TB810 x

Om avgreningsenhet NDBU-85/95 anvands med CI810A méaste TB810 Optical
ModuleBus Port Interface anvandas.
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Féljande tabell listar parametrarna som maste definieras vid konfigurering av
kommunikation mellan frekvensomriktaren och AdvantController.

Parameter

Alternativa install-
ningar

Instéllning for styrning via CHO

Funktion/information

KOMMUNIKATIONSINITIERING

98.02 NEJ ADVANT Initierar kommunikation mellan frekvens-
FALTBUSS omriktaren (fiberoptisk kanal CHO) och
ADVANT Advant Controller. Overféringshastighe-
STD MODBUS, ten ar 4 Mbyte/s.
ANPASSAD
98.07 ABB DRIVES ABB DRIVES Val av kommunikationsprofil som anvands
GENERELL av frekvensomriktaren. Se
CSA 2.8/3.0 Kommunikationsprofiler pa sid 212.
70.01 0-254 AC 800M ModuleBus & 1...125 Definierar nodadress for DDCS-kanal
AC 80 ModuleBus & 17-125 CHO.
FCI (CI810A) & 17-125
70.04 RINGNAT Valjer topologi for kanal CHO-lanken.
STJARN NAT

Efter att initieringsparametrarna for kommunikation har satts maste
frekvensomriktarens styrparametrar (Motorstyrningsparametrar pa sid 207)
kontrolleras och eventuellt justeras.

| en Optical ModuleBus-anslutning beraknas kanal 0-adressen (parameter 70.01)
utgaende fran vardet hos plinten POSITION i motsvarande databaselement (for
AC80, DRISTD) enligt féljande:

1. Multiplicera hundratalen i vardet pa POSITION med 16.
2. Lagg till tiotalen och entalen i vardet pa POSITION till resultatet.

Till exempel, om plinten POSITION i databaselementet DRISTD har vardet 110 (den
tionde frekvensomriktaren pa Optical ModuleBus-ringen) maste parameter 70.01
sattas till 16 x 1 + 10 = 26.
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Efter att faltbusskommunikation har etablerats maste frekvensomriktarens
styrparametrar som listas i tabellen nedan kontrolleras och eventuellt justeras.

Kolumnen Instéllning for faltbusstyrning ger det varde som ska anvandas nar
faltbussgranssnittet ar 6nskad kalla eller dnskat mal for en viss signal. Kolumnen
Funktion/information ger en beskrivning av parametern.

Faltbussignalernas vagar och sammansattning av meddelanden beskrivs i
Féltbussens styrgrénssnitt pa sid 204.

Parameter | Installning for Funktion/information
faltbusstyrning

VAL AV KALLA FOR STYRKOMMANDON

10.01 KOMM MODUL Aktiverar faltbussens styrord (utom 03.01, Huvudstyrord, bit 11) nar EXT1
ar vald som aktiv styrplats. Se &ven par. 10.07.

10.02 KOMM MODUL Aktiverar faltbussens styrord (utom 03.01, Huvudstyrord, bit 11) nar EXT2
ar vald som aktiv styrplats.

10.03 FRAM Gor det mojligt att styra rotationsriktningen enligt installningen av parame-

BACK eller trarna 10.01 och 10.02. Rotationsriktningsstyrningen forklaras i
VALD Referenshantering pa sid 206.

10.07 Oeller1 Om vardet satts till 1 asidoséatts instéllningen av par. 10.01 sa att faltbus-
sens styrord (utom 03.01, Huvudstyrord, bit 11) nar EXT1 &r vald som aktiv
styrplats.

Not 1: Synlig endast nar Generell drivsystemprofil &r vald (se par. 98.07).
Not 2: Instalining ej sparad i permanent minne.

10.08 Oeller1 Om vardet satts till 1 asidosatts installningen av par. 11.03 sa att Faltbuss-
referens REF1 anvands nar EXT1 ar vald som aktiv styrplats.

Not 1: Synlig endast nar Generell drivsystemprofil &r vald (se par. 98.07).
Not 2: Installning ej sparad i permanent minne.

11.02 KOMM MODUL Aktiverar val av EXT1/EXT2 via faltbussens styrord bit 11 EXTERN STYR-
PLATS.

11.03 COMM.REF1 Faltbussreferens REF1 anvands nar EXT1 ar vald som aktiv styrplats. Se
FAST COMM avsnittet Referenser pa sid 205 nedan for information om alternativa install-
KOM.REF1+Al1 ningar.

KOM.REF1+AI5
KOM.REF1*Al1 eller
KOM.REF1*AI5

11.06 COMM.REF2 Faltbussreferens REF2 anvands nar EXT2 ar vald som aktiv styrplats. Se
FAST COMM avsnittet Referenser pa sid 205 nedan for information om alternativa install-
KOM.REF2+Al1 ningar.

KOM.REF2+AI5
KOM.REF2*Al1 eller
KOM.REF2*AI5
VAL AV KALLA FOR UTSIGNAL
14.01 KOM.REF3 Aktiverar styrning av reldutgang RO1 via faltbussreferens REF3 bit 13.
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Parameter | Instéllning for Funktion/information
faltbusstyrning

14.02 KOM.REF3 Aktiverar styrning av reldutgang RO2 via faltbussreferens REF3 bit 14.

14.03 KOM.REF3 Aktiverar styrning av reldutgadng RO3 via faltbussreferens REF3 bit 15.

15.01 KOMM REF4 Styr innehallet i faltbussreferens REF4 till analog utgang AO1. Skalning:
20000 =20 mA

15.06 KOMM REF5 Styr innehallet i faltbussreferens REFS5 till analog utgang AO2. Skalning:
20000 =20 mA.

SYSTEMPARAMETRAR

16.01 KOMM MODUL Aktiverar styrning av driftfrigivningssignalen via faltbuss 03.01, huvudstyr-
ord, bit 3.
Obs: Maste vara satt till JA nar Generell drivsystemprofil ar vald (se par.
98.07).

16.04 KOMM MODUL Aktiverar felaterstallning via faltbuss 03.01, huvudstyrord, bit 7.
Obs: Aterstallning via faltbussens styrord (03.01, bit 7) aktiveras automa-
tiskt och detta ar oberoende av instaliningen av parameter 16.04 om para-
meter 10.01 eller 10.02 &r satt till KOMM MODUL.

16.07 KLART; SPARA Sparar parametervardesférandringar (inklusive de som gjorts via faltbus-

styrning) i permanent minne.

FELHANTERING | HANDELSE AV KOMMUNIKATIONSFEL

30.18 FEL Bestammer frekvensomriktarens reaktion om faltbusskommunikationen
NEJ KNST VARV 15 SEN bryts.
VARVT Obs: Forlust av kommunikation detekteras baserat pa évervakning av mot-
tagna huvuddatauppséattningar och utdékade datauppséttningar (vars kallor
valjs med parametrarna 90.04 respektive 90.05).
30.19 0,1...60,0s Definierar tiden mellan forlust av referenshuvuddatasetet och reaktion vald
med parameter 30.18.
30.20 NOLL Faststaller vilka tillstand reldutgangarna RO1 till RO3 och de analoga
SENAST VARDE utgangarna AO1 och AO2 ska inta vid forlust av det utdkade datasetet.
30.21 0,0...60,0s Definierar tiden mellan forlust av det utokade datasetet och reaktion vald
med parameter 30.18.
Obs: Denna 6vervakningsfunktion ar deaktiverad om denna parameter,
eller parametrarna 90.01, 90.02 och 90.03 sétts till 0.
VAL AV MAL FOR FALTBUSSREFERENS
90.01 0...8999 Definierar frekvensomriktarparametern till vilkken vardet hos faltbussrefe-
rens REF3 skrivs.
Format: xxyy, dar xx = parametergrupp (10 till 89), yy= parameterindex.
T.ex. 3001 = parameter 30,01.
90.02 0...8999 Definierar frekvensomriktarparametern till vilkken vardet hos faltbussrefe-

rens REF4 skrivs.
Format: se parameter 90.01.
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Parameter | Instéllning for Funktion/information
faltbusstyrning

90.03 0...8999 Definierar frekvensomriktarparametern till vilken vardet hos faltbussrefe-

rens REF5 skrivs.
Format: se parameter 90.01.

90.04 1 (Faltbusstyrning) eller 81 | Om 98.02 ar satt till ANPASSAD valjer denna parameter kallan fran vilken
(Standard Modbus-styr- frekvensomriktaren laser referenshuvuddatasetet (innehallande faltbus-
ning) sens styrord, faltbussreferens REF1, och faltbussreferens REF2).

90.05 3 (Faltbusstyrning) eller 83 | Om 98.02 ar satt till ANPASSAD valjer denna parameter kallan fran vilken

(Standard Modbus-styr-

ning)

frekvensomriktaren laser det utdkade datasetet (innehallande faltbussrefe-
renserna REF3, REF4 och REF5).

VAL AV DRIFTVARDE FOR FALTBUSS

92.01 302 (Fast) Statusordet 6verfors till som forsta ord i huvuddriftvardesdatasetet.
92.02 0...9999 Val av det driftvarde eller det parametervarde som ska sandas som det
andra ordet (ARV1) av huvuddriftvirdesdatasetet
Format: (x)xyy, dar (x)x = driftvardessignalgrupp eller parametergrupp, yy
= driftvardessignal eller parameterindex. T.ex. 103 = driftvardessignal 1.03
FREKVENS; 2202 = parameter 22.02 ACCEL TID 1.
Obs: Med Generell drivsystemprofil aktiv (par. 98.07 = GENERELL), ar
denna parameter fixerad till 102 (driftvardessignal 1.02 VARVTAL - vid
DTC-styrning) eller 103 (1.03 FREKVENS - vid skalar styrning).
92.03 0...9999 Val av det driftvarde eller det parametervarde som ska sandas som det
tredje ordet (ARV2) av huvuddriftvirdesdatasetet.
Format: se parameter 92.02.
92.04 0...9999 Val av det driftvarde eller det parametervarde som ska sdndas som det for-
sta ordet (ARV3) av det uttkade driftvardesdatasetet.
Format: se parameter 92.02.
92.05 0...9999 Val av det driftvarde eller det parametervarde som ska sandas som det
andra ordet (ARV4) av det uttkade driftvirdesdatasetet.
Format: se parameter 92.02.
92.06 0...9999 Val av det driftvarde eller det parametervarde som ska sandas som det
tredje ordet (ARV5) av det utdkade driftvardesdatasetet.
Format: se parameter 92.02.
92.07 -255.255.31...+255.255.31 | Valjer adressen fran vilken huvudstatusordet 03.02, bit 10, lases.
/ C.-32768 ... C.32767
92.08 -255.255.31...+255.255.31 | Valjer adressen fran vilken huvudstatusordet 03.02, bit 13, lases.
/ C.-32768 ... C.32767
92.09 -255.255.31...+255.255.31 | Valjer adressen fran vilken huvudstatusordet 03.02, bit 14, lases.
/ C.-32768 ... C.32767
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Faltbussens styrgranssnitt

Kommunikationen mellan ett faltbussystem och frekvensomriktaren bygger pa
dataset. Ett dataset (forkortas DS - Data Set) bestar av en tre stycken 16 bitars ord
som kallas dataord (férkortas DW - Data Word). Standardmjukvaran stoder
anvandning av fyra dataset, tva i varje riktning.

De tva dataseten for styrning av frekvensomriktaren kallas huvudreferensdatasetet
och det utdkade referensdatasetet. De kallor fran vilka frekvensomriktaren laser
huvudreferensdatasetet och det utdkade referensdatasetet definieras av
parametrarna 90.04 respektive 90.05. Innehéllet i referenshuvuddatasetet ar fast.
Innehallet i det utdkade referensdatasetet kan véljas med hjalp av parametrarna
90.01, 90.02 och 90.03.

De tva dataseten som innehaller arvarden fran frekvensomriktaren kallas
huvuddriftvardesdatasetet och det utdkade driftvardesdatasetet. Innehéllet i de bada
dataseten kan delvis véljas med hjalp av parametrarna i grupp 92.

Data fran faltbussadministrator till frek- Data fran frekvensomriktare till faltbussad-
vensomriktare ministrator
Ord Innehall Viljs med Ord Innehall Viljs med
*Index | Referenshuvuddataset DS1 *Index | Huvuddriftviardesdataset DS2
1 1:a ordet Styrord (fast) 4 1:a ordet Statusord (fast)
2 2:a ordet Referens 1 (fast) 5 2:a ordet Arvarde 1 **Par. 92.02
3 3:e ordet Referens 2 (fast) 6 3:e ordet Arvarde 2 Par. 92.03
*Index | Utdkat referensdataset DS3 *Index | Utdkad Driftvardesdataset DS4
7 1:a ordet Referens 3 Par. 90.01 10 1:a ordet Arvéarde 3 Par. 92.04
8 2:a ordet Referens 4 Par. 90.02 11 2:a ordet Arvéarde 4 Par. 92.05
9 3:e ordet Referens 5 Par. 90.03 12 3:e ordet Arvérde 5 Par. 92.06

*Indexnummer kravs nar tilldelningen av dataord till processdata definieras via
faltbussparametrar i grupp 51. Denna funktion beror pa typen av faltbussadapter.

**Med Generell drivsystemprofil aktiv lases ARV1 till driftvardessignalen 01.02
VARVTAL (vid DTC-styrning) eller 01.03 FREKVENS (vid skalar styrning).

Uppdateringstiden for huvudreferensdatasetet och huvuddriftvardesdatasetet ar 6
ms. For det utokade referensdatasetet och det utokade driftvardesdatasetet ar den
100 ms.
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Styrord och statusord

Styrordet (CW) ar det viktigaste sattet att styra omriktaren via faltbussystem. Det ar
aktivt nar den aktiva styrplatsen (EXT1 eller EXT2, se parametrarna 10.01 och
10.02) ar satt till KOMM MODUL, eller om par. 10.07 ar satt till 1 (endast med
Generell drivsystemprofil).

Styrordet sands av faltbussadministratoren till frekvensomriktaren.
Frekvensomriktaren vaxlar mellan tillstdnd enligt bitkodade instruktioner i styrordet.

Statusordet innehaller information om status och sands av frekvensomriktaren till
faltbussadministratoren.

Se Kommunikationsprofiler pa sid 212 for information om sammansattningen av
styrord och statusord.

Referenser

Referenser (REF) ar 16 bitars heltal med tecken. En negativ referens (som tolkas
som rotation i backriktningen) bildas genom att tvdkomplementet till motsvarande
positiva borvarde beraknas.

Féaltbussreferensval och korrigering

Faltbussreferens (kallas KOM.REF i signalsammanhang) valjs genom att man satter
en referensvalparameter — 11.03 eller 11.06 — till KOMM.REF1, HOG HAST KOM,
KOM.REFx+Al1, KOM.REFx+AI5, KOM.REFx*Al1 eller KOM.REFx*Al5. (Med
Generell drivsystemprofil valjs faltbussreferens aven nar par. 10.08 ar satt till 1.)
Sistnamnda fyra val tillater korrigering av faltbussreferensen med analoga ingangar
sa som visas nedan. (En tillvalsmodul RAIO-01 analog I/0O-utbyggnadsmodul kravs
for anvandning av analog ingang Al5).

KOMM.REF1 (i 11.03) eller KOMM.REF2 (i 11.06)
Faltbussreferensen vidarebefordras som den ar, utan korrigering.

HOG HAST KOM
Faltbussreferensen vidarebefordras som den ar, utan korrigering. Referensen lases
med ett intervall pa 2 ms om ett av féljande férhallanden uppfylls:

+ Styrplatsen ar EXT1, par. 99.04 MOTOR STYRMETOD ar DTC, och par. 40.14
TRIM VAL ar OFF

» Styrplatsen ar EXT2, par. 99.04 MOTOR STYRMETOD ar DTC, par. 40.14 TRIM
VAL ar OFF, och en momentreferens anvands.

| alla 6vriga fall lases faltbussreferensen med ett intervall pa 6 ms.

Obs: HOG HAST KOM deaktiverar funktionen kritiska varvtal.
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KOM.REF1+Al1; KOM.REF1+Al5; KOM.REF1*Al1; KOM.REF1*AlI5 (i 11.03)
KOM.REF2+Al1; KOM.REF2+Al5; KOM.REF2*Al1; KOM.REF2*Al5 (i 11.06)
Dessa val tillater korrigering av faltbussreferensen enligt féljande:

Parameterinstallning Inverkan av Al1/AI5 Ingangsspéanning pa faltbussreferensen

KOM.REFx+AI1
KOM.REFx+AI5 Filtbussreferens

Korrigeringskoefficient

A

(100 + 0,5  [par. 13.03])%

100 %

(100 — 0,5 x [par. 13.03]) % >
0 5V 10V AI1/AI5 In-
spanning

KOM.REFx*+Al1
KOM.REFx*+Al5 Filtbussreferens

Korrigeringskoefficient

A

100 %

50 %

0%

0 5v 10y AMAIS In-
spénning

Referenshantering

Styrning av rotationsriktning ar konfigurerad fér varje styrplats (EXT1 och EXT2)
med hjalp av parametrarna i grupp 10. Faltbussreferenser ar bipolara, dvs. de kan
vara negativa eller positiva. Foljande diagram illustrerar hur parametrarna i grupp 10
och tecknet hos vald faltbussreferens samverkar for att generera referensen for
REF1/REF2.

Noter:

* Med ABB Drives kommunikationsprofil definieras 100 % referens av
parametrarna 11.05 (REF1) and 11.08 (REF2).

* Med Generell drivsystemprofil definieras 100 % referens av parameter 99.08 vid
DTC-styrning (REF1), eller 99.07 vid skalar styrning (REF1), och av parameter
11.08 (REF2).

* De externa referensskalningsparametrarna 11.04 och 11.07 ar ocksa aktiva.

For information om skalning av faltbussreferensen, se Skalning av féltbussreferens
pa sid 276 nedan (ABB Drives-profilen) eller Skalning av faltbussreferens pa sid 219
(Generell drivsystemprofil).
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*Riktningen bestams av tecknet hos Riktning bestidms av digitalt kommando,
KOM.REF t.ex. digital ingang, manoverpanel
par. 10.03 Resulterande Resulterande
ROTATIONS- REF1/2 REF1/2
RIKTN = T T
FRAM Max.Ref. - - - - - Max.Ref. 4~ - - - - -
Féltbuss | : | Filtbuss | ' |
Ref. 1/2 ; f Ref. 1/2 ; t
| -100 % 100% | | -100 % 100% |
-163 % 163 % -163 % 163 %
—[Max.Ref.] + —[Max.Ref.] +
par. 10.03 Resulterande Resulterande
ROTATIONS- REF1/2 REF1/2
RIKTN = T T
BACK 1 Max.Ref. ~+ Max.Ref.
-163 % 163 % -163 % 163 %
Filtbuss | -100 % 100% | Filtbuss | -100 % 100 % |
Ref. 1/2 | i ] Ref. 1/2 | I ! |
/o] | _[Max.Ref] “[MaxRef] - - -\ '
par. 10.03 Resulterande Resulterande
ROTATIONS- REF1/2 REF1/2 Rotationsrikinings-
RIKTN = VALD T 1 kommando:
FRAM
Max.Ref. +- - - - - Max.Ref. +- - - - -
-163 % : :
Faltbuss -100 % . | Faltbuss | |
Ref. 1/2 I I Ref. 1/2 ; f
[ 100% | | -100 % 100% |
. 163 % -163 % . 163 %
/o] - —[Max.Ref] ~MaxRef] |- - - - - \Rotationsrikinings-
kommando:
- - BACK
*Riktningen bestams av tecknet hos KOM.REF nar
par. 10.01/10.02 EXTx STRT/STP/ROTRIKT a&r satt till KOMM MODUL
ELLER
par. 11.03/11.06 EXT REFx ar satt till HOG HAST KOM.

Arvirden

Arvarden (ARV) &r 16 bitars ord som innehaller information om valda funktioner hos
frekvensomriktaren. De funktioner som ska dvervakas valjs med parametrar i grupp
92. Skalningen av heltal som skickas till ledaren som driftvarden (arvarden) beror pa
vald funktion. Se Driftvdrden och parametrar.

Féltbusstyrning



208

‘uoljewIoUl alewdleu gy Bulups|pueyiepueAue sulejdepessnalie) 83 ..
(¥0°66 J930Weled) poyawsbuluiAisiojow plea ed Jolag ,

1
e — (90°} ©5) ZOV alL 434 d1yrH 1Z°08
Buebin Bojeuy OV/OY T34 WO 0Z°0€
.. | €006 MNN4134 AOW WWOM 81°0€
m =
__®th®u®Em‘_mQ |
‘ - ] 5434 20’86 xopul Jed = KA| 66
66 68 (10°G1 ®s) LoV ] v43y ddnib Jed = xx| """ 10
Buebin Bojeuy ioqenes
cen — 2006 [ €434 -ejep | Jswwnuplo = AK 00
lasviva eee ssalpy|  xx
= m SNIYI4A3N _ AAXx yew.oy
ool — 1vyoln 66 U " ¢ uspio Jg) Buusssaipy
m_.m_ﬂm .| €€Sd |86 «x1G ddnug |
B 16 asejddoywo eyy1oadssnqgyjeq
oL | (€0'FL " L0PL ©S) ,
HVONYOLNYT13d cee i
. SLel
T13avl 1006] ¥ e 5 f
¥3LANVHVYd ssa lnt f
C w T |
: vsa |L H —
04 ¢0'86 0l vd Lo
z43d 13 : 6 | upIO
0 = | /U REERNATe) 1 esa s 84—
= z43y J f
A\
9 avd €
EEN] ||
€0'LL zsa |5 | [ 7 € pIO
143 13 = =iy || M3 4 sd (301 DRI/ IBIAIEN)
W0 <] /v : lasviva || ssna|_| el [ 4}
v SNEREEER] ~17yd L sd - L)
2001 “anANH PO 1oe4
e mw 1139avl LQHQNUW
. 13s -
W s Con QIL 134 WO 61 0€ viva U LPIO ssnqyle4
MO NIV . ~11a MNN4T734 GO WINOM 81°0€
L0'€0 001
| U ~INAOW WINOM
N .
20'1L —11a spueAue xxxy dfy

Ae J9)depessnqjej ua Jeu ssnqjje} uely Buebulelepifis :ewayosyoolg

Féltbusstyrning



209

| sieidsienyiiL)

Jsydepe
ssnqjjed

‘UOIBWLIOUI 8JBWIRU 19} Bulups|pueylepueAUe SuIe}depesSNa)e) S .«

"spueAue [yoidsuonexiunwiwoy uew|ly Jeu (Buiuikys seess) SNIAMIYS €0°1L0 Jalle (Bus|Bas-01.a) TV.LAMVA 20°L0 (I} Petdxid .,

‘(esequawwelBoid Jg | Yoo g1 ‘0 euselq) AYOSNLY.LSANANH ZO°E0 IIN PeJaxid ,

90°C6
llogeuaoweled | m
ted = AA /
Xapul .._m 66 m>N_<
ddnub “Jed = xx 10
llogenes rAYY
-ejep | Jswwnuplo = AK 00 ENYY = 5026
ssalpy|  xx l3sviva
AAXX yewloy — 3auyALdiNa m
U """ ¢ uspJo o} mc_._wwww‘:u/\ ._.<Y_ﬁ:u._.3 J
wee LG ddNUD |
alejddoywo eyyioadssnqgyjed ;
‘ ¥0'26
| (
| 66 4
86| ¢€c£sa
7 16
= el €026
| éf/m dvd
upIO zL m
| Tsa v
, (% ¥ Sd — ZAYY A_I_‘
¢ | ol % b ATy
<7 .
¢ pIO é/f@ 8| ¢sa «QYOSNLVLS = «[z0z6
(mlAEY) sa L 13svV1va
43 1 e .| 3ayyALdiNG m
(ayosnivis) g ¢sa -anAnH
| PIO = M
4 I sa «| 10726
wx U7 L PIO |}
T13gvl m
l3sviva

66'66

100k

66°C

20l

Lo‘L

I113avl
J3LINVEVd
MVYNOISSAAUYALARIA

spueAue xxxy dA}
Ae 19)depessnqj|e} ud Jeu ssnqjje) 10j dpPIeAYLIP A. [eA ‘ewdYIS)o0|g

Féltbusstyrning



(9061 @s) zOov
buebin Bojeuy

€0°06

m _
oo dll 434 dTYrH LZ°0S
OV/OY 134 INWOM 02°0€
6668 - MNN47134 AOW WINOM 81°0€
(1L0°GL @) LoV
Buebyn Bojeuy AW
ces ¢0°06 T
y43y
_ ¢
2001 43y
l3asviva
100k (071" L0 88) SNI¥343Y
HVYONYODLNY13d 1vyoln
T13avl 10°06 fam_r
YILANVEV v
m -
90'LL
¢43d 1X3
7210 —— | w < 434 NINOY
€0'LL
z43y
b43d 1X3 [+ 339 WWO | |
Wi = ) | EEN
Y — MO
00l l3asviva
. SNIYI43Y
SEERR v
MO NIV Ile w
1001

210

10°€0
A.|®/_7©l_’
|
2oLl

N

« TNAOIN NINOX

dlL 134 WINOM 61°0€

20°'86 G006
I GGC
avssvd|_| w : v8 sd - —
Ny :
— 1
60007 | |
SNEdONL_, (31Kq 9) ] 8000
als €880 = poe [~ (@ sedsenns)| | | soooy | |
LINVAQY (van) | | |
wm._@mu| z8sa Nun | |
Y snqpon
raN
JEPUE €000%
] 18sa ——{(®¥a9) PIEPUEIS A_T Z000Y |
piog [ | voooy | |
Ve | 18yualhis |
| -snqpoyy |
L _—
¥ Sd
20°'86 7006
-, gs¢ (2149 9)
avssvd|| U : - €sa =¥ poeg
NV f
sngaonfs——— |
als zsa (0HD)
LINVAQY A_|4 Jaydepe
ssnal | (e¥4q 9) ssnqjjed
-1y4 L sd plog
raN
113gavl
13S
viva

MNN41734 AON WNOM 81°0€

—11a

spueAue xxxN dA}

Ae J9)depessnqjej ua Jeu ssnqjje} uely Buebulelepifis :ewayosyoolg

Féltbusstyrning



211

"SpugAuE [josdsuopeyiunwwWoy ugw|ly Jeu (Buiuikls Jereys) SNIAMIYL €0°10 4918 (Bus|Ba1-01a) TVLAYVA 20°LO 11} pesdxid .,

“(eseqiowwelBoud Je ¥ Yoo g1 0} BUJENG) YOSNLYLSANANH Z0'€0 IIN Pesaxid ,

6666

100l

90°26
s
SAYY m
R PAYY
| | cLoor | ) (0149 9) [A=\vd 5026
| ooy =] @ <o ¥9sd |+ 13asviva
0+00v 3QUYALING m
| _ 1wolLn J
| ot €8sd
sngpop :
| mmmmw | | prepuers __ |(e¥a9) 28'SQ ¥0'cé
| | vooor | | C ploe m
s
6 _
aIs|BIMEN 18 Sa
| sngpoy |
|
ces €0°Z6
(814q 9) AI_‘ m
A__\ pio ¢ v sd [ZA%=\"4
, gsils) b AYY
¢ sd LQ4OSNLYLS 2026
J9)depe 13sviva
ssnaye4 (o¥Aq 9) 3a¥YALAING m
AT_I piog ¢sda -anAnH
I Sd 1 0°C6
T13avl m
13sviva

20l

L0‘L

113avL
d3a1INVHVd
[AQAVALIRNG

spueAue xxxN dAy
Ae 19)depessnqj|e} ud Jeu ssnqjjey 10) dpPJeAYLIP A. [BA ‘BwdYISHo0|g

Féltbusstyrning



212

Kommunikationsprofiler

ACSB800 stoder tre kommunikationsprofiler:
» ABB Drives kommunikationsprofil

* Generell drivsystemprofil

* CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil.

ABB Drives kommunikationsprofil ska valjas med faltbussadaptrar av typ Nxxx , och
nar tillverkarspecifikt driftlage ar valt (via PLC) med faltbussadapter av typ Rxxx.

Generell drivsystemprofil stdds endast av faltbussadaptrar av typ Rxxx.

CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil kan valjas for bakatkompatibilitet med
tilldampningsprogram av versionerna 2.8 och 3.0. Detta eliminerar behovet av
omprogrammering av PLC-systemet nar ovannamnda programversioner byts ut.

ABB Drives kommunikationsprofil

ABB Drives kommunikationsprofil ar aktiv nar parameter 98.07 ar satt till ABB
DRIVES. Styrord, statusord, och referensskalning fér profilen beskrivs nedan.

ABB Drives kommunikationsprofil kan anvandas via bade EXT1 och EXT2.
Styrordskommandona ar aktiva nar par. 10.01 eller 10.02 (beroende pa vilken
styrplats som &r aktiv) ar satt till KOMM MODUL.
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03.01 HUVUDSTYRORD

Versal fet text hanfér sig till tillstdnd som visas i Figur 1.

Bit Namn Virde | Ga till TILLSTAND/Beskrivning
0 OFF1 STYRNING | 1 Mata in READY TO OPERATE.
0 Stopp langs fér narvarande aktiv retardationsramp (22.03/22.05). Ga till OFF1
ACTIVE; fortsatt til READY TO SWITCH ON savida inte andra forreglingar OFF2,
OFF3) ar aktiva.
1 OFF2 CONTROL |1 Fortsatt driften (OFF2 inaktiv).
0 Nodstopp (utrullning).
Ga till OFF2 ACTIVE; fortsatt till SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 CONTROL |1 Fortsatt driften (OFF3 inaktiv).
0 Nodstopp, stopp inom tid definierad av par. 22.07. Ga till OFF3 ACTIVE; fortsatt till
SWITCH-ON INHIBITED.
Varning: Sakerstall att motor och drivutrustning kan stoppas pa detta satt.
3 INHIBIT_ OPE- 1 Ga till OPERATION ENABLED. (OBS: Driftfrigivningssignalen maste vara aktiv; se
RATION parameter 16.01. Om par. 16.01 ar satt till COMM.CW aktiverar denna bit aven driftfri-
givningssignalen.)
0 Driftférregling Ga till OPERATION INHIBITED.
4 RAMP_OUT _ 1 Normal drift.
ZERO Ga till RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
0 Tvinga rampgeneratorns utsignal till noll.
Frekvensomriktaren rampar ner till stopp (strdom- och DC-spanningsbegransning
aktiva).
5 RAMP_HOLD 1 Aktivera rampfunktion.
Ga till RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Fryser rampningen (genom att rampgeneratorns utgang blockeras).
6 RAMP_ING _ 1 Normal drift. Ga till OPERATING.
ZERO Tvinga rampgeneratorns ingang till noll.
7 RESET 0 = 1 | Felaterstalining om aktivt fel féreligger. Ga till SWITCH-ON INHIBITED.
Fortsatt normal drift.
8 INCHING _1 1 Ej anvand.
1= 0 |Ejanvand.
9 INCHING_2 1 Ej anvand.
1= 0 |Ejanvand.
10 REMOTE_CMD |1 Faltbusstyrning aktiverad.
0 Styrord <> 0 eller Referens <> 0: Spara senaste Styrord och Referens.
Styrord = 0 OCH Referens = 0: Faltbusstyrning aktiverad.
Referens och retardations-/accelerationsramp ar lasta.
11 EXT CTRLLOC |1 Valj extern styrplats EXT2. Galler om par. 11.02 ar satt till COMM.CW.
0 Valj extern styrplats EXT1. Galler om par. 11.02 ar satt till COMM.CW.
12 ... |Reserverad
15
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03.02 HUVUDSTATUSORD

Versal fet text hanfor sig till tillstand som visas i Figur 1.

Bit Namn

<
Q:
=

o

TILLSTAND/Beskrivning

0 RDY_ON

READY TO SWITCH ON.

NOT READY TO SWITCH ON.

1 RDY_RUN

READY TO OPERATE.

OFF1 ACTIVE.

2 RDY_REF

OPERATION ENABLED.

OPERATION INHIBITED.

3 TRIPPED

FAULT.

Inget fel.

4 OFF_2_STA

OFF2 inaktiv.

OFF2 ACTIVE.

5 OFF_3_STA

OFF3 inaktiv.

OFF3 ACTIVE.

6 SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBITED.

7 ALARM

Varning/Larm.

Ej Varning/Larm.

8 AT_SETPOINT

= O| 2|0 |O| OO |O|~|O|=~|O|—~|O

OPERATING. Arvérdet lika med referens (= inom toleransgranserna, dvs. vid
varvtalsstyrning ar skillnaden mellan arvarvtal och bérvarvtal mindre an eller
lika med 10 % av motorns markvarvtal).

Arvardet skiljer sig fran referensen (= utanfor toleransgranserna).

9 REMOTE

Styrplats: REMOTE (EXT1 or EXT2).

Styrplats: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT

=1 O| =0

Biten lases fran adressen som definieras av parameter 92.07 MSW B10 PTR.

Standardvardet ar signal 03.14 bit 9 ABOVE_LIMIT: Faktiskt frekvens- eller
varvtalsvarde lika med eller éver dvervakningsgransen (par. 32.02).

Faktiskt frekvens- eller varvtalsvarde ar inom évervakningsgransen.

11 EXT CTRL LOC

Extern styrplats EXT2 vald.

Extern styrplats EXT1 vald.

12 EXT RUN ENABLE

Extern driftfrigivningssignal mottagen.

Oo|=~|O|=|O

Ingen extern driftfrigivningssignal mottagen.

13

Biten lases fran adressen som definieras av parameter 92.08 MSW B13 PTR.
Som férval har ingen adress valts.

14

Biten Iases fran adressen som definieras av parameter 92.09 MSW B14 PTR.
Som forval har ingen adress valts.

15

Kommunikationsfel detekterat av faltbussadaptern (pa fiberoptisk kanal CHO).

Faltbussadapter (CHO), kommunikation OK.
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RFG = Rampgenerator
READY TO f = Frekvens

OPERATION SWITCHON (g Bito=1)
INHIBITED | (SW Bit2=0)
. fran godtycklig status
?grl'f:eglad R (CW=xxxx X1xx xxxx x111)
~ Fel
Lol

FEL
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(CW Bit7=1)
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>

READY TO
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—— (SW Bit3=1)

—— (SW Bit1=1)

OFF1 (CW Bit0=0) och SW Bit12=1)
OFF1 fran godtycklig status fran godtycklig status
ACTIVE L (swBit1=0) Nodstopp OFF
) Y Naodstopp ogFZogQ/v Bit1=0
(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) (CW Bit1=0)
n(f)=0/ 1=0 och OFF3 OFF2
SW Bit12=1
B C ) v ACTIVE |—— (sw Bits=0) | ACTIVE —— (sw Bit4=0)
n(f)=0/1=0

(CW Bit4=0)

> >

c b OPERATION
ENABLED | (sw Bito=1)
A

(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

I~

1> |

D RFG: OUTPUT
ENABLED
B

(CW Bit6=0) (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

|

1> |

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

K

OPERATING

—<—!

—— (SW Bit8=1)

Figur 1 Tillstandsdiagram fér ABB Drives kommunikationsprofil.
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Skalning av féltbussreferens

Med ABB Drives kommunikationsprofil aktiv skalas faltbussreferenserna REF1 och
REF2 sa som framgar av tabellen nedan.

Obs: Eventuella korrigeringar av referensen gors fore skalning. Se Referenser pa

0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]

sid 205.

Ref. Tillamp- Omrade Referens-typ Skalning Anm.

Nr. ningsmakro
somanvands
(par. 99.02)

REF1 | (godtycklig) -32768 ... Varvtal eller frekvens -20000 = -[par. 11.05] Slutlig referens begransad

32767 (inte med HOG HAST | 4 = -[par. 11.04] av 20.01/20.02 [varvtal]
KOMM) eller 20.07/20.08 [frek-
0 = [par. 11.04]
vens].
20000 = [par. 11.05]
Varvtal eller frekvens -20000 = -[par. 11.05] Slutlig referens begransad
med HOG HAST 0=0 av 20.01/20.02 [varvtal]
KOMM 20000 = [par. 11.05] eller 20.07/20.08 [frek-
vens].

REF2 | FABRIK, -32768 ... Varvtal eller frekv. (inte | -20000 = -[par. 11.08] Slutlig referens begransad
HAND/AUTO | 32767 med HOG HAST -1 = -[par. 11.07] av 20.01/20.02 [varvtal]
eller SEKV KOMM) 0 = [par. 11.07] eller 20.07/20.08 [frek-
STYRN 20000 = [par. 11.08] vens].

Varvtal eller frekv. med | -20000 = -[par. 11.08] Slutlig referens begransad
HOG HAST KOMM 0=0 av 20.01/20.02 [varvtal]
20000 = [par. 11.08] eller 20.07/20.08 [frek-
vens].
M REGL eller | -32768 ... Moment (inte med -10000 = -[par. 11.08] Slutlig referens begransad
M/F (tillval) 32767 HOG HAST KOMM) -1 = {par. 11.07] av par. 20.04.
0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]
Moment med HOG -10000 = -[par. 11.08] Slutlig referens begransad
HAST KOMM 0=0 av par. 20.04.
10000 = [par. 11.08]
PID-REGL -32768 ... PID-referens (intemed | -10000 = -[par. 11.08]
32767 HOG HAST KOMM) -1 = -[par. 11.07]

PID-referens med
HOG HAST KOMM

-10000 = -[par. 11.08]
0=0
10000 = [par. 11.08]
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Generell drivsystemprofil

Generell drivsystemprofil ar aktiv nar parameter 98.07 ar satt till GENERELL.
Generell drivsystemprofil realiserar enhetsprofilen for frekvensomriktare — endast
varvtalsreglering — som definieras av specifika faltbusstandarder som PROFIDRIVE
for Profibus, AC/DC Drive fér DeviceNet, Drives and Motion Control féor CANopen,
etc. Varje enhetsprofil specificerar sina styr- och statusord, referens och
driftvardesskalning. Profilerna definierar aven tjanster som overfors till
frekvensomriktarens tillampningsgransnitt pa ett standardiserat satt.

Generell drivsystemprofil kan anvandas via bade EXT1 och EXT2*. For korrekt
funktion hos Generell drivsystemprofil kravs att styrordkommandona ar aktiverade
genom att parametrar 10.01 eller10.02 (beroende pa aktiv styrplats) ar satt till
KOMM MODUL (eller par. 10.07 till 1) och genom att satta parameter 16.01 till JA.

*For tillverkarspecifik support fér referens EXT2, se aktuell anvandarhandledning for
faltbuss.

Obs: Generell drivsystemprofil ar endast tillganglig med faltbussadaptrar av typ
RxxX.
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Frekvensomriktarkommandon som stéds av Generell drivsystemprofil

Namn

Beskrivning

STOPP

Frekvensomriktaren retarderar motorn till noll varvtal enligt aktiv retardationsramp (parameter
22.03 eller 22.05).

START

Frekvensomriktaren accelererar till givet referensvarde enligt aktiv accelerationsramp (par. 22.02
eller 22.04). Rotationsriktningen bestadms av referensvéardets tecken och instéliningen av par.
10.03.

UTRULLNING

Motorn stannar genom utrulining, dvs. frekvensomriktaren slutar modulera. Emellertid kan detta
kommando ignoreras av bromsstyrningsfunktionen, som tvingar frekvensomriktaren att retardera
till nollvarvtal langs aktiv retardationsramp. Nar bromsstyrningsfunktionen &r aktiv kommer kom-
mandona Utrullning och Nédstopp med utrulining (FRAN2) givna efter Nédstopp med ramp
(FRANS3) att leda till stopp genom utrullning.

SNABBSTOPP

Frekvensomriktaren retarderar motorn till nollvarvtal inom nédstoppretardationstiden som definie-
ras av par. 22.07.

STROMGRANS
STOPP (CLS)

Frekvensomriktaren retarderar motorn till nollvarvtal enligt given stromgrans (par. 20.03) eller
momentgrans (20.04), beroende pa vilken som uppnas forst. Samma procedur i handelse av ett
spanningsgransstopp (VLS).

JOGG1 Med detta kommando aktivt accelererar frekvensomriktaren motorn till Konstant varvtal 12 (defi-
nierat av par. 12.13). Nar kommandot deaktiveras retarderar frekvensomriktaren motorn till noll-
varvtal.

Obs: Varvtalsreferensrampen ar inte aktiv. Varvtalsandringshastigheten begrénsas endast av
strdm- (eller moment-) gransvardet hos frekvensomriktaren.
Obs: Jogg1 ar 6verordnad Jogg2.
Obs: Ej aktiv vid skalar styrning.
JOGG2 Med detta kommando aktivt accelererar frekvensomriktaren motorn till Konstant varvtal 13 (defi-

nierat av par. 12.14). Nar kommandot deaktiveras retarderar frekvensomriktaren motorn till noll-
varvtal.

Obs: Varvtalsreferensrampen ar inte aktiv. Varvtalsdndringshastigheten begrénsas endast av
strdm- (eller moment-) gransvardet hos frekvensomriktaren.

Obs: Jogg1 ar dverordnad Jogg?2.
Obs: Ej aktiv vid skalar styrning.

RAMP_UTG_NOL
L

Nar kommandot ar aktivt tvingas utsignalen fran referensfunktionsgeneratorn till noll.

RAMP_FRYST Nar kommandot &r aktivt fryses referensfunktionsgeneratorn utgang.

FORCERAD Stoppar frekvensomriktaren. Frekvensomriktaren visar felet FORCERAD UTLOSNING.
UTLOSNING

RESET Aterstiller ett aktivt fel.
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Med Generell drivsystemprofil aktiv hamtas varvtalsreferensvardet fran faltbussen
och arvarvtalsvardet fran frekvensomriktaren, skalade sa som framgar av tabellen

nedan.
Obs: Eventuella korrigeringar av referensen (se Referenser pa sid 205) gors fore
skalning.

Ref. Tillamp- Omrade | Referenstyp Varvtalsreferens- Arvarvtals-vér- Noter

Nej. ningsmakro skalning desskalning*
som
anvands
(par. 99.02)

REF1 | (godtycklig) -32768... | Varvtal eller 0=0 0=0

32767 frekvens 20000 = 20000 = [par.
[par. 99.08 (DTC) / 99.08 (DTC) /
99.07 (skalar)]** 99.07 (skalar)]**

REF2 | FABRIK, -32768... | Varvtal eller -20000 = -[par.11.08] | 0=0 Slutlig referens
HAND/AUTO | 32767 frekv. (inte med | -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par. begransad av
eller SEKV HOG HAST 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) / 20.01/20.02
STYRN KOMM) 20000 = [par. 11.08] 99.07 (skalar) | [varvtal] eller

20.07/20.08
[frekvens]
Varvtal eller -20000 = -[par. 11.08] | 0=0 Slutlig referens
frekv. med 0=0 20000 = [par. begransad av
HOG HAST 20000 = [par. 11.08] 99.08 (DTC) / 20.01/20.02
KOMM 99.07 (skalér)]** [varvtal] eller
20.07/20.08
[frekvens]
M REGL eller | -32768... | Moment (inte -10000 = -[par. 11.08] | 0=0 Slutlig referens
M/F (tillval) 32767 med HOG -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par. begransad av
HAST KOMM) 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) / par. 20.04
10000 = [par. 11.08] 99.07 (skalar)]**
Moment med -10000 = -[par.11.08] | 0=0 Slutlig referens
HOG HAST 0=0 20000 = [par. begransad av
KOMM 10000 = [par. 11.08] 99.08 (DTC) / par. 20.04
99.07 (skalar)]**
PID-REGL -32768... | PID-referens -10000 = -[par. 11.08] | 0=0
32767 (inte med HOG | -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par.

HAST KOMM)

0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]

99.08 (DTC) /
99.07 (skalar)]**

PID-referens
med HOG
HAST KOMM

-10000 = -[par. 11.08]
0=0
10000 = [par. 11.08]

0=0
20000 = [par.

99.08 (DTC) /
99.07 (skalr)]**

* Med DTC kan filtertiden for arvarvtalsvardet anpassas med parameter 34.04.
** OBS: Maximalt referensvarde ar 163 % (dvs. 163 % = 1,63 - vardet hos parameter 99.08/99.07).
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CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil

CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil ar aktiv nar parameter 98.07 ar satt till
CSA2.8/3.0. Styrord och statusord for profilen beskrivs nedan.

Styrord fér CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil

Bit Namn ‘ Virde | Beskrivning
0 Reserverad
1 TILL 1 Frigiven.
0 Stopp genom utrulining.
Reserverad
START/STOPP 0= 1| Start.
0 Stoppar motorn enligt parameter 21.03 STOPPFUNKTION
Reserverad
STYRSATT 1 Valj styrsatt 2.
0 Valj styrsatt 1.
Reserverad
Reserverad
FELATERSTALL- | 0 = 1 | Aterstélining av drivsystemfel.
NING
9 ... 15 |Reserverad

STATUSORD fér CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil

Bit Namn Viarde | Beskrivning
0 DRIFTKLAR 1 Driftklar
0 Initierar, eller initieringsfel.
1 TILL 1 Frigiven.
0 Stopp genom utrulining.
Reserverad
DRIFT 1 Drift med vald referens.
0 Stoppad.
Reserverad
FJARR- 1 Frekvensomriktaren fjarrstyrd
0 Frekvensomriktaren styrs lokalt
Reserverad
BORV UPPNATT 1 |Frekvensomriktaren vid referensvarde
0 Frekvensomriktare ej vid referensvarde
8 FELAKTIG 1 Ett fel ar aktivt.
0 Inga aktiva fel
9 VARNING 1 En varning ar aktiv.
0 Inga aktiva varningar
10 GRANS 1 Frekvensomriktaren vid en grans
0 Frekvensomriktaren ej vid en grans
11 ... 15 | Reserverad

Referensvarde och faktisk skalning motsvarar data for ABB Drives-profilen.
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Diverse status-, fel-, larm- och gransord
03.03 UTOKAT STATUSORD

Bit Namn Beskrivning
0 Reserverad
1 UTANFOR FONS- Varvtalsskillnad ar utanfor fonstret (vid varvtalsreglering)*.
TER
2 Reserverad
3 MAGNETISERAD Fléde har bildats i motorn.
4 Reserverad
5 SYNK KLAR Positionsraknare synkroniserad.
6 1 START INTE KLAR | Frekvensomriktaren har inte startats efter andring av motorns
parametrar i grupp 99.
7 IDENTIFIERINGS- Identifieringskorning korrekt genomford.
KORNING KLAR
8 STARTSPARR Safe torque off-funktionen eller Skydd mot ovantad start-funk-
tionen aktiv.
9 GRANS Styrning vid ett gransvarde. Se driftvardessignal 3.04 GRANS-
ORD 1 nedan.
10 MOMENTREGLE- Momentreferensen foljs*.
RING
11 NOLLVARV Absolutvardet for av motorns arvarvtal understiger nollvarvtals-
gransen (4 % av synkront varvtal).
12 INTERN VARVTAL Intern varvtalsaterkoppling foljs.
FB
13 M/F KOM FEL Ledare/foljare-lank (pa CH2) kommunikationsfel*.
14 ... 15 Reserverad

*Se Master/Follower Application Guide [3AFY58962180 (engelska)].
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03.04 GRANSORD 1

Bit Namn Aktivt gransv.

0 MOTORMOMENTGRANS | Lossbrytningsgréns

1 SPD_TRQ_MIN_LIM Varvtalsregleringsmoment min. grans

2 SPD_TRQ_MAX_LIM Varvtalsregleringsmoment max. grans

3 TORQ_USER_CUR_LIM Anvandardefinierad strémgrans

4 TORQ_INV_CUR_LIM Intern stromgrans

5 TORQ_MIN_LIM Godtycklig momentgrans min.

6 TORQ_MAX_LIM Godtycklig momentgrans max.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Momentreferens min. grans

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Momentreferens max. grans
FLUX_MIN_LIM Flddesreferens min. grans

10 FREQ_MIN_LIMIT Varvtal/frekvens min. grans

11 FREQ_MAX_LIMIT Varvtal/frekvens max. grans

12 UNDERSPANN DC-underspanningsgrans

13 OVERSP DC-6verspanningsgrans

14 MOMENTGRANS Godtycklig momentgréans

15 FREQ_LIMIT Godtycklig varvtals-/frekvensgrans

03.05 FELORD 1

Bit Namn Beskrivning

0 KORTSLUTNING For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.

1 OVERSTROM

2 OVERSP

3 ACS800 TEMP

4 JORDFEL

5 TERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEMFEL Ett fel indikeras av systemfelordet (driftvardessignal
3.07).

8 LAG LAST For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.

9 OVERFREK

10 ... 15 Reserverad
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03.06 FELORD 2
Bit Namn Beskrivning
0 SUPPLY PHASE For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.
1 EJ MOT DATA
2 UNDERSP
3 Reserverad
4 DRIFTFRIGIVNING For mojliga orsaker och atgarder, se Felsdkning.
5 PULSGIVARFEL
6 1/0 KOMM
7 KRETSK TEMP
8 EXTERNT FEL
9 OVER SWFREQ
10 Al < MIN FUNK
1 PPCC LINK
12 KOMM MODUL
13 PANEL BORTFALL
14 MOTOR FASTL
15 FASFEL MOTOR
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03.07 SYSTEMFELORD
Bit Namn Beskrivning
0 FEL (F1_7) Fabriksinstallningparameter Filfel
1 EGET SPARA Eget makro filfel
2 FEL (F1_4) FPROM driftfel
3 FEL (F1_5) FPROM datafel
4 FEL (F2_12) Intern cykeltid 2 overflow
5 FEL (F2_13) Intern cykeltid 3 overflow
6 FEL (F2_14) Intern cykeltid 4 overflow
7 FEL (F2_15) Intern cykeltid 5 overflow
8 FEL (F2_16) Overflow i tillstdndsdiagram
FEL (F2_17) TillAmpningsprogram exekveringsfel
10 FEL (F2_18) Tillampningsprogram exekveringsfel
11 FEL (F2_19) Ctillaten instruktion
12 FEL (F2_3) Registerstack overflow
13 FEL (F2_1) Systemstack overflow
14 FEL (F2_0) Systemstack underflow
15 Reserverad

03.08 LARMORD 1

Bit Namn Beskrivning

0 STARTFORREGLING For mojliga orsaker och atgarder, se Felsdkning.
1 Reserverad

2 TERMISTOR For mojliga orsaker och atgarder, se Felsdkning.
3 MOTOR TEMP

4 ACS800 TEMP

5 PULSGIVARFEL

6 T MEAS ALM

7 ... 11 | Reserverad

12 KOMM MODUL Foér méjliga orsaker och atgéarder, se Felsékning.
13 Reserverad

14 JORDFEL For mojliga orsaker och atgarder, se Felsdkning.
15 Reserverad

Féltbusstyrning




225

03.09 LARMORD 2
Bit Namn Beskrivning
0 Reserverad
1 LAG LAST For mojliga orsaker och atgéarder, se Fels6kning.
2,3 Reserverad
4 PULSGIVARE For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.
5,6 Reserverad
7 POWFAIL FILE (FFAO) Fel vid aterstélining av POWERFAIL.DDF
8 ALM (OS_17) Fel vid aterstallning av POWERDOWN.DDF
9 MOTOR FASTL For mojliga orsaker och atgéarder, se Fels6kning.
10 Al < MIN FUNK
11,12 Reserverad
13 PANEL BORTFALL For mojliga orsaker och atgarder, se Felsdkning.
14,15 Reserverad

03.13 UTOKAT STATUSORD 3

Bit Namn Beskrivning

0 BACKRIKTN Motorn roterar i backriktningen.

1 EXT STYRN Extern referens vald.

2 REF 2 VALD Referens 2 vald.

3 KONST VARVT Ett konstant varvtal (1...15) valt.

4 STARTAD Frekvensomriktaren har tagit emot ett startkommando.

5 EGET2 VALD Eget makro 2 har laddats.

6 BROMS OPPEN Kommandot Broms 6ppen ar aktivt. Se grupp 42 BROMS
STYRNING.

7 BORTF REF Referensen har gatt férlorad.

8 DIIL STATUS Tillstand hos forreglingsingang pa RMIO-kortet.

9 DRIFTKLAR Redo for drift: Driftfrigivningssignal aktiv, inget aktivt fel
finns

10 DATASET STATUS Dataset har inte uppdaterats.

11 MAKRO ANDR Makro laddas ner eller eget makro sparas.

12...15 Reserverad
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03.14 UTOKAT STATUSORD 4

Bit Namn Beskrivning

0 VARVT1GRANS Utvarvtalet har 6verskridit eller underskridit 6vervaknings-
gransvarde 1. Se grupp 32 OVERVAKNING.

1 VARVT2GRANS Utvarvtalet har 6verskridit eller underskridit évervaknings-
gransvarde 2. Se grupp 32 OVERVAKNING.

2 STROMGRANS Motorstrommen har éverskridit eller underskridit dvervak-
ningsgransvardet. Se grupp 32 OVERVAKNING.

3 REF1 GRANS Referens 1 har dverskridit eller underskridit dvervaknings-
gransvardet. Se grupp 32 OVERVAKNING.

4 REF2 GRANS Referens 2 har dverskridit eller underskridit dvervaknings-
gransvardet. Se grupp 32 OVERVAKNING.

5 MOM1 GRANS Motormomentet har éverskridna eller underskridit 6vervak-
ningsgransen MOMENT1. Se grupp 32 OVERVAKNING.

6 MOM2 GRANS Motormomentet har éverskridna eller underskridit 6vervak-
ningsgransen MOMENT?2. Se grupp 32 OVERVAKNING.

7 ARV1 GRANS PID-regulatorns driftvarde 1 har éverskridit eller underskri-
dit évervakningsgransvérdet. Se grupp 32 OVERVAK-
NING.

8 ARV2 GRANS PID-regulatorns driftvarde 2 har dverskridit eller underskri-
dit évervakningsgransvérdet. Se grupp 32 OVERVAK-
NING.

9 OVER_GRANS 1 = Faktiskt frekvens- eller varvtalsvérde lika med eller
over dvervakningsgransen (par. 32.02).
0 = Faktiskt frekvens- eller varvtalsvarde ar inom évervak-
ningsgransen.

10 ... Reserverad

15

03.15 FELORD 4

Bit Namn Beskrivning

0 CHOKE OTEMP Fel i step up-modul

1 MOTOR 1 TEMP For mojliga orsaker och atgarder, se Felsdkning.

2 MOTOR 2 TEMP

3 BROMS KVITT

4 ...15 | Reserverad
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Bit

Namn

Beskrivning

0

FAN OTEMP

Step up-modul, 6vertemperaturlarm

1

MOTOR 1 TEMP

MOTOR 2 TEMP

BROMS KVITT

VAL VILOFUNKTION

For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.

MACRO CHANGING

Eget makro eller tillampningsmakro sparas eller laddas

2
3
4
5
6 ...

15

Reserverad

7 FELORD 5

Bit

Namn

Beskrivning

0

BRRES FEL

—_

BRRES LINDN

BRCHP KORTSL

BRRES TEMP

BRCHP TEMP

DROSSEL TEMP

PP OVERLAST

FRO OBRUKBAR

TEMP DIF

O || N[Ol | B~ WOW[DN

POWEREF INV xx/ MAT-
NINGSFEL

N
o

ANTAL MODULE

—_
=N

EGEN BEL-KUR

For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.

-
N

Reserverad

N
w

FRO OVERTEMP

For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.

14..15

Reserverad
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03.18 LARMORD 5

Bit Namn Beskrivning
0 BYT FLAKT For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.
1 SYNKRONT VARV
2 BRRES TEMP
3 BRCHP TEMP
4 DROSSEL TEMP
5 PP OVERLAST
6 FRO OBRUKBAR
7 STROMOBALANS
8 FRO STROMGRA
DC-LED GRANS
10 MOT STROMGRA
1 MOT MOMENT GR
12 MOT EFF GR
13 EGEN BEL-KUR
14 Reserverad
15 BATTERI FEL For méjliga orsaker och atgéarder, se Felsékning.

03.19 INT INIT FEL

Bit Namn Beskrivning

0 AINT FEL Fel EPLD-version

1 AINT FEL Fel AINT-kortrevision/-utgava

2 AINT FEL du/dt-begrdnsande maskinvara fel
3 AINT FEL Strommatningsskalning fel

4 AINT FEL Spanningsmatningsskalning fel
5...15 | Reserverad

Denna signal ar aktiv med AINT-kortet.
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03.30 GRANSORD FRO

GRANSORD INV innehéller fel och varningar som upptrader nar utstrémgransvardet
for frekvensomriktaren dverskrids. Stromgransen skyddar frekvensomriktaren i olika
situationer, t.ex. integratordverlast, hog IGBT-temperatur etc.

03.3
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Bit Namn Beskrivning

0 INTEGRAT 200 Stromgrans vid 200 % integratoréverlast. Temperaturmo-
dellen &r inte aktiv.*

1 INTEGRAT 150 Stromgrans vid 150 % integratoréverlast.
Temperaturmodellen &r inte aktiv.*

2 INT LOW FREQ Strémgrans vid hog IGBT-temperatur med lag utfrekvens
(<10 Hz). Temperaturmodellen ar inte aktiv.*

3 INTG PP TEMP Stromgrans vid hog IGBT-temperatur. Temperaturmodellen
ar inte aktiv.”

4 PP OVER TEMP Stromgrans vid hog IGBT-temperatur. Temperaturmodellen
ar aktiv.

5 PP OVERLAST Stromgrans vid hdg temperatur IGBT-6vergang till kapsling.
Temperaturmodellen ar aktiv.
Om temperaturen IGBT-6vergang till kapsling fortsatter att
dka trots strombegrénsningen intrader, PP OVERLAST-
alarm eller -fel. Se kapitel Fels6kning

6 INV POW LIM Strédmgrans vid vaxelriktarens uteffektgrans

7 INV TRIP CUR Stromgrans vid vaxelriktarens déverstromsutlésningsgrans

8 OVERLOAD CUR Max 6verlaststromgrans for vaxelriktare. Se par. 20.03.

9 CONT DC CUR Kontinuerlig DC-stromgrans

10 CONT OUT CUR Kontinuerlig utstrémgrans (icont.max)

11...15 | Reserverad

*Ej aktiverad med grundinstallningarna for ACS800-makrot Fabrik.

1 LARMORD 6
Bit Namn Beskrivning
0 FRO OVERTEMP For mojliga orsaker och atgéarder, se Fels6kning.
1.2 Reserverad
3 ENC CABLE For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning.
4...15 Reserverad
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03.32 EXT IO STATUS

Bit Namn Beskrivning
0 EMSTOP MODULE No6dstoppmodulen kommunicerar inte med frekvensomrik-
ERROR tarens programvara.
1 EMSTOP OFF2 CMD DI1 for nédstoppmodul. Se 03.01 HUVUDSTYRORD bit1
OFF2 STYRNING.
2 EMSTOP OFF3 CMD DI2 f6r nédstoppmodul Se 03.01 HUVUDSTYRORD bit2
OFF3 STYRNING.
3 FRI DI3 i nédstoppmodul
4 EMSTOP OFF3 STATUS RO1 i nédstoppmodul. Se 03.02 HUVUDSTATUSORD bit5
OFF_3_STATUS. Bit inverterad.
5 EMSTOP TRIP STATUS RO2 i nédstoppmodul. Se 03.02 HUVUDSTATUSORD bit3
TRIPPED.
6 STEPUP MODULE Step up-modulen kommunicerar inte med
ERROR frekvensomriktarens programvara.
7 STEPUP CHOKE FLT DI1 i step up-modul Fér mojliga orsaker och atgarder, se
CMD Fels6kning: REAKT OVERT (FF82).
8 STEPUP FAN ALM CMD DI2 i step up-modul Fér mojliga orsaker och atgarder, se
Fels6kning: FAN OTEMP (FF83).
9 FREE DI3 i step up-modul
10 STEPUP MODULATING RO1 i step up-modul Frekvensomriktaren modulerar.
STATUS
11 STEPUP TRIP STATUS RO2 i step up-modul Se 03.02 HUVUDSTATUSORD bit3
TRIPPED.
12-15 Reserverad
03.33 FELORD 6
Bit Namn Beskrivning
0..1 Reserverad
2 ENC CABLE For mojliga orsaker och atgéarder, se Felsdkning.
3...15 Reserverad
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Ordet INTERN FEL INFO innehaller information om platsen for felen PPCC LINK,
OVERSTROM, JORDFEL, KORTSLUTNINGAR, ACS 800 TEMP, TEMP DIF och
MATNINGSFEL OMR (se 03.05 FELORD 1, 03.06 FELORD 2, 03.17 FELORD 5

och kapitlet Fels6kning).

Bit Namn Beskrivning
0 INT 1 FEL INT 1 kortfel
1 INT 2 FEL INT 2 kortfel
2 INT 3 FEL INT 3 kortfel
3 INT 4 FEL INT 4 kortfel
4 INT 5 FEL INT 5 kortfel
5 INT 6 FEL INT 6 kortfel
6 INT 7 FEL INT 7 kortfel
7 INT 8 FEL INT 8 kortfel
8 INT 9 FEL INT 9 kortfel
9 INT 10 FEL INT 10 kortfel
10 INT 11 FEL INT 11 kortfel
11 INT 12 FEL INT 12 kortfel
12..14 Reserverad

15 PBU FEL PBU-kortfel

Anvands endast med parallellkopplade vaxelriktare.
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Vaxelriktarblockschema

LE

RMIO | 1 | F—

LE

I
I
U

| RMIO |Motorstyrnings- och I/O-kort
@ Ovre grenens IGBT INT Huvudkrets-granssnittskort

PBU PPCS-lankfoérgrening
@ Undre grenens IGBT

| w

Pee

Vaxelriktarblockschema (2 till 12 parallella véxelriktare)

RMIO PBU INT3
INT1 INT2
e |

LE;
=il

LE;
2

J N

| T
& &5

| INT
3 Bl

04.02 INTERN KORTS INFO

INT SC INFO-ordet innehaller information om platsen for kortslutningsfel (se 03.05
FELORD 1 och Fels6kning).

Bit Namn Beskrivning

0 U-PH SCU Fas U dévre grenens IGBT, kortslutning

1 U-PH SC L Fas U undre grenens IGBT, kortslutning
2 V-PH SC U Fas V 6vre grenens IGBT, kortslutning
3 V-PH SC L Fas V undre grenens IGBT, kortslutning
4 W-PH SC U Fas W 6vre grenens IGBT, kortslutning
5 W-PH SC L Fas W undre grenens IGBT, kortslutning
6...15 Reserverad
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Felsokning

Kapiteloversikt

Sakerhet

/N

Kapitlet listar alla varnings- och felmeddelanden inklusive magjlig orsak och
korrigerande atgarder.

VARNING! Endast kvalificerad personal far installera och underhélla
frekvensomriktaren. Las Sékerhetsinstruktioner som finns i bérjan av motsvarande

Beskrivning av hardvara innan arbete med omriktaren pabdrjas.

Varnings- och felmeddelanden

Ett varnings- eller felmeddelande pa displayen visar onormal frekvensomriktarstatus.
De flesta orsaker till varningar och fel kan identifieras och korrigeras med denna
information. Kontakta annars ABB.

Om frekvensomriktaren arbetar utan ansluten mandéverpanel indikeras feltillstand av
den réda lysdioden i hallaren for mandverpanelen. (OBS: Vissa typer av
frekvensomriktare har inte lysdioder som standard).

De fyra siffrorna inom parentes efter meddelandet ar avsedda for
faltbusskommunikation. (Se Féaltbusstyrning.)

Att gora aterstallning

Felhistorik

Frekvensomriktaren kan aterstéallas antingen genom att man trycker pa RESET, via
en digital ingang eller faltbuss, eller genom att lata matningsspanningen vara bruten
en stund. Nar felet har atgardats kan motorn startas.

Alla upptéackta fel lagras i funktionen Felhistorik. De senaste felen och varningarna
lagras tillsammans med information om vid vilken tid handelsen detekterades.

Felhistoriken redovisar de 64 senaste felen. Nar matningen bryts lagras de 16
senaste felen.

Se Mandverpanel for ytterligare information.

Felsékning
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Varningsmeddelanden genererade av frekvensomriktaren

VARNING ORSAK ATGARD

ACS800 TEMP For hog IGBT-temperatur. Utlésningsnivan ar Kontrollera miljéférhallandena.

(4210) 100 %. Kontrollera luftcirkulation och flakt.

3.08 AW 1 bit 4 Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.
Kontrollera att motorn har ratt effekt i
férhallande till frekvensomriktaren.

Al < MIN FUNK Analog styrsignal under lagsta tilldtna varde pa | Kontrollera nivan hos de analoga

(8110) grund av felaktig signalniva eller felaktig styrsignalerna.

3.09 AW 2 bit 10 anslutning. Kontrollera signalkablarna.

(programmerbar Kontrollera felfunktionsparametrarna.

felfunktion 30.01)

AD [meddelande]

Meddelande genererat av ett EVENT-block i
Adaptivt program.

Se dokumentationen fér Adaptivt program.

BACKUP PAGAR
(FFA3)

Frekvensomriktarens parametrar hamtas och
tas i bruk fran en PC-lagrad sakerhetskopia.

Vanta tills nedladdningen ar avslutad.

BATTERI FEL
(5581)
3.18 AW 5 bit 15

Byte av minnesbackupbatteri till stjarnkopplare
APBU

- felaktig instéllning av omkopplare APBU S3
- for 1&g batterispanning.

Med parallellkopplade véxelriktare, aktivera
backup-batteriet genom att stalla omkopplare 6
i grupp S3ilage ON.

Byt backupbatteri.

BRCHP TEMP Bromschoppern éverbelastad Stoppa drivsystemet. Lat choppern svalna.

(7114) Kontrollera parameterinstaliningarna fér

3.18 AW 5 bit 3 chopperns 6verlastskydd (se parametergrupp
27 BROMSCHOPPER).

Kontrollera att bromscykeln uppfyller géllande
krav.

Kontrollera att frekvensomriktarens
matningsspanning inte ar fér hog.

BROMS KVITT Ovantat tillstand hos signalen BROMS KVITT Se parametergrupp 42 BROMS STYRNING.

(FF74) Kontrollera anslutning av

3.16 AW 4 bit 3 bromskvitteringssignal.

BRRES TEMP Bromsmotstand éverbelastat Stoppa frekvensomriktaren. Lat motstandet

(7112) svalna.

3.18 AW 5 bit 2 Kontrollera parameterinstaliningarna for
motstandets dverlastskydd (se
parametergrupp 27 BROMSCHOPPER).
Kontrollera att bromscykeln uppfyller géllande
krav.

KALIBRERING Kalibrering av utstromtransformator klar. Fortsatt normal drift.

KLAR

(FF37)

UTFOR Kalibrering av utstrémtransformator kravs. Kalibrering inleds automatiskt. Vanta en stund.

KALIBRERING Visas vid start om frekvensomriktaren ar

(FF36) installd pa skalar styrning (parameter 99.04)

och flygande start ar aktiverad (parameter
21.08).

Felsékning
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KOMM MODUL Cyklisk kommunikation mellan Kontrollera status for faltbusskommunikation.
(7510) frekvensomriktare och ledare bruten. Se kapitel Faltbusstyrning, eller motsvarande
3.08 AW 1 bit 12 anvandarhandledning for faltbussadapter.
(programmerbar Kontrollera parameterinstallningar:

Felfunktion 30.18,
30.19)

- grupp 51 KOMM MODUL (for
faltbussadapter)

- grupp 52 STANDARD MODBUS (for
Standard Modbus-lank).

Kontrollera felfunktionsparametrarna.
Kontrollera kabelanslutningar.
Kontrollera om ledaren kommunicerar.

DC-LED GRANS
(3211)
3.18 AWS5 bit 9

(programmerbar
felfunktion 30.23)

Frekvensomriktaren begransar momentet pa
grund av for hog eller for lag
mellanledsspanning.

Informativt larm
Kontrollera felfunktionsparametrarna.

JORDFEL
(2330)

3.08 AW 1 bit 14

(programmerbar
felfunktion 30.17)

Frekvensomriktaren har detekterat
belastningsobalans, typiskt pa grund av jordfel
i motor eller motorkabel.

Kontrollera att ingen utrustning for
effektfaktorkompensering eller
transientfiltrering &r ansluten pa motorkabeln.
Kontrollera att det inte foreligger jordfel i
motorn eller motorkablarna:

- Mat isolationsresistansen i motorn och
motorkabeln.

Om inget jordfel hittas, kontakta ABB.

ENC CABLE
(7310)
3.31 AW 6 bit 3

(programmerbar
felfunktion 50.07)

Pulsgivarens fassignal saknas

Kontrollera pulsgivaren och dess kablar
Kontrollera pulsgivarmodulen och dess kablar

PULSGIV A<>B Pulsgivarfasning felaktig: Fas A ar ansluten till | Byt ledare for pulsgivare fas A och B.

(7302) plinten fér fas B och vice versa.

3.09 AW 2 bit 4

PULSGIVARFEL Kommunikationsfel mellan pulsgivare och Kontrollera pulsgivaren och dess

(7301) pulsgivarmodul och mellan modul och kabeldragning, pulsgivarmodulen och dess

3.08 AW 1 bit 5 frekvensomriktare kabeldragning, parametergrupp 50
PULSGIVARMODUL.

FAN OTEMP For hog temperatur i frekvensomriktarens Stoppa frekvensomriktaren. Lat den svalna.

(FF83) utgangsfilterflakt. Overvakning som anvénds Kontrollera omgivningstemp.

3.16 AW 4 bit 0 fér upptransformerande omriktare.

Kontrollera att flakten roterar at ratt hall och att
luftflodet ar obehindrat.

HW RECONF RQ
(FF38)

Vaxelriktartypen (t.ex. sr0025_3) har andrats.
Vaxelriktartypen andras normalt vid fabrik eller
i samband med implementering av
frekvensomriktaren.

Vanta tills alarmet POWEROFF! aktiveras. Bryt
sedan spanningen till styrkortet for att validera
andringen av vaxelriktartyp.

Felsékning
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ID KLART Frekvensomriktaren har utfort Fortsatt frekvensomriktardriften.
(FF32) motoridentifieringsmagnetisering och ar klar fér
drift. Varningen ingar i den normala
startproceduren.
ID MAGN Motoridentifieringsmagnetisering aktiv. Vanta tills frekvensomriktare visar att
(FF31) Varningen ingar i den normala startproceduren. | motoridentifiering ar klar.
ID MAGN KRAV Motoridentifiering kravs. Varningen ingar i den Starta ID-magnetiseringen genom att trycka pa
normala startproceduren. Frekvensomriktaren Start, eller valja Motor identifier och start (se
(FF30) p J
vantar pa att anvandaren ska vélja hur parameter 99.10).
motoridentifieringen ska utforas:
Identifieringsmagnetisering eller
identifieringskorning.
IDNRBYTT Omriktarens ID-nummer har andrats fran 1. Aterstéll ID-numret till 1. Se Manéverpanel.
(FF68)
MOTOR ID-kérning aktiverad. Vanta tills frekvensomriktaren visar att ID-
IDENTIFIER kérningen ar klar.
(FF35)
ID KORN VALD ID-kdrning vald och frekvensomriktaren ar klar | Tryck pa Start for att starta ID-kérning.
(FF33) att starta ID-kérning. Denna varning hor till
proceduren for ID-kdérning.
DROSSEL TEMP For hog temperatur i ingdngsdrossel Stoppa frekvensomriktaren. Lat det svalna.
(FF81) Kontrollera omgivningstemp.
3.18 AW 5 bit 4 Kontrollera att flakten roterar at ratt hall och att

luftflodet ar obehindrat.

FRO STROMGRA
(2212)
3.18 AW 5 bit 8

(programmerbar
felfunktion 30.23)

Intern strom- eller effektgrans i vaxelriktaren
har 6verskridits.

Minska belastningen eller 6ka ramptiden.

Begransa uttagen effekt fran vaxelriktaren eller
minska referensvardet fér natomriktarens
reaktiva effektgenerering (parameter 95.06
NATOMR Q EFF REF).

Kontrollera felfunktionsparametrarna.

FRO OBRUKBAR
(3200)
3.18 AW 5 bit 6

Tillvalet DC-brytare har éppnats medan
enheten var stoppad.

Slut DC-brytaren.
Kontrollera AFSC-0x sakringslastfranskiljaren.

Felsékning
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FRO OVERTEMP
(4290)
3.31 AW 6 bit 0

Omriktarmodulens temperatur ar fér hog.

Kontrollera omgivningstemp. Om temperaturen
Overstiger 40°C, kontrollera att laststrommen
inte dverstiger frekvensomriktarens nominella
kapacitet. Se motsvarande Beskrivning av
hardvara.

Kontrollera att
omgivningstemperaturinstalliningen ar korrekt
(parameter 95.10).

Kontrollera omriktarmodulens luftcirkulation
och flakt.

Installation i skdp: Kontrollera skapets luftfilter.
Byt vid behov. Se motsvarande Beskrivning av
hardvara.

Moduler installerade i skap av anvandaren:
Kontrollera att atercirkulation av kylluft i skapet

forhindras med ledplatar. Se modulens
installationsinstruktioner.

Kontrollera att det inte finns stora mangder
stoft inuti skapet och pa omriktarens kylflansar.
Rengér vid behov.

10 KONFIG
(FF8B)

(programmerbar
felfunktion 30.22)

In eller utgang pa tillvals-I/O-modul eller
faltbussmodul har valts som signalgranssnitt i
tilldmpningsprogrammet, men
kommunikationen med 1/0O-modulen &r inte
korrekt installd.

Kontrollera felfunktionsparametrarna.

Kontrollera parametergrupp 98
TILLVALSMODULER.

MAKRO BYTE Makro laddas ner eller eget makro sparas. Vénta tills frekvensomriktaren har avslutat

(FF69) uppgiften.

MOD BOARD T Overtemperatur pa AINT-kortet i Kontrollera vaxelriktarens flakt.

(FF88) vaxelriktarmodulen. Kontrollera omgivningstemperaturen.

09.11 AW 3 bit 14

MOD CHOKE T Overtemperatur i reaktorn till den véatskekylda Kontrollera vaxelriktarens flakt.

(FF89) vaxelriktarmodulen R8i. Kontrollera omgivningstemperaturen.

09.11 AW 3 bit 13 Kontrollera vatskekylsystemet.

MOT STROMGRA Frekvensomriktaren begransar Minska belastningen eller 6ka ramptiden.

(2300) motorstrémmen enligt strémgré_'\_ns definierad Oka vardet pa parameter 20.03 MAX STROM.
20. .

3.18 AW 5 bit 10 av parameter 20.03 MAX STROM Kontrollera felfunktionsparametrarna.

(programmerbar

felfunktion 30.23)

MOTOR FASTL
(7121)
3.09 AW 2 bit 9

(programmerbar
felfunktion 30.10)

Motorn arbetar i fastlasningsomradet pa grund
av t.ex. overlast eller otillracklig motoreffekt.

Kontrollera motorlast och drivsystemdata.
Kontrollera felfunktionsparametrarna.

MOT STARTAR
(FF34)

ID-koérning startar. Denna varning hor till
proceduren fér ID-kdrning.

Vanta tills frekvensomriktare visar att
motoridentifiering ar klar.

Felsékning
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MOTOR TEMP Motortemperaturen ar fér hég (eller forefaller Kontrollera motorns markdata, belastning och
(4310) for hdg) pa grund av Overlast, otillracklig kylning.

3.08 AW 1 bit 3 motoreffekt, bristande kylning eller felaktiga Kontrollera startparametrarna.
(programmerbar startparametrar. Kontrollera felfunktionsparametrarna.
felfunktion

30.04...30.09)

MOTOR 1 TEMP

Uppmatt motortemperatur har dverskridit

Kontrollera vardet pa larmnivan

(4312) temperaturlarmniva enligt parameter 35.02. Kontrollera att faktiskt antal sensorer
3.16 AW 4 bit 1 motsvarar vardet enligt parametern.
Lat motorn svalna. Sakerstall korrekt
motorkylning: Kontrollera kylflakt, rengor
kylytor etc.
MOTOR 2 TEMP Uppmatt motortemperatur har dverskridit Kontrollera vardet pa larmnivan
(4313) temperaturlarmniva enligt parameter 35.05. Kontrollera att faktiskt antal sensorer
3.16 AW 4 bit 2 motsvarar vardet enligt parametern.

Lat motorn svalna. Sakerstall korrekt
motorkylning: Kontrollera kylflakt, rengor
kylytor etc.

MOT EFFEKTGR
(FF86)
3.18 AW 5 bit 12

(programmerbar
felfunktion 30.23)

Frekvensomriktaren begransar motoreffekt
enligt de granser som definieras av
parametrarna 20.11 och 20.12.

Informativt larm

Kontrollera parametrarna 20.11
EFFEKTGRANS MOT och 20.12
EFFEKTGRANS GEN.

Kontrollera felfunktionsparametrarna.

MOT MOMENTGR
(FF85)
3.18 AW 5 bit 11

(programmerbar
felfunktion 30.23)

Frekvensomriktaren begransar
motormomentet enligt beraknad
lossbrytningsmomentgrans och min. och max.
momentgrans enligt parametrarna 20.13 och
20.14.

Informativt larm

Kontrollera parametrarna 20.13 MIN MOMENT
VAL och 20.14 MAX MOMENT VAL.
Kontrollera felfunktionsparametrarna.

Om GRANSORD 1 bit 0
MOTORMOMENTGRANS &r 1,

- kontrollera motorparameterinstéllningarna
(parametergrupp 99 STARTPARAMETRAR)

- kontrollera att ID-kérning har genomforts
korrekt.

PANEL BORTFALL
(5300)

3.09 AW 2 bit 13

(programmerbar
Felfunktion 30.02)

En mandverpanel som valts som aktiv styrplats
for frekvensomriktaren kommunicerar inte.

Kontrollera panelanslutningen (se
motsvarande Beskrivning av hardvara).

Kontrollera mandéverpanelkontaktdonet.
Satt tillbaka mandverpanelen i sin hallare.

Kontrollera felfunktionsparametrarna.

PEKARFEL Kallvalsparameter (pekare) hanvisar till ett Kontrollera kallvalsparametern (pekare).
(FFDO) parameterindex som inte finns.

->POWEROFF! Vaxelriktartypen (t.ex. sr0025_3) har andrats. Bryt spanningen till styrkortet for att validera
(FF39) Vaxelriktartypen andras normalt vid fabrik eller | andringen av vaxelriktartyp.

i samband med implementering av
frekvensomriktaren.

Felsékning




239

VARNING ORSAK ATGARD
PPCC LINK Fiberoptisk lank till INT-kort &r felbehaftad. Kontrollera fiberoptiska kablar eller galvanisk
(5210) lank. Med byggstorlek R2-R6 &r lanken

3.06 FW 2 bit 11

galvanisk.

Om RMIO matas via extern matning,
kontrollera att matningen ar aktiv. Se
parameter 16.09 MATNING STYRKORT.

Kontrollera signalen 03.19. Kontakta ABB vid
fel i signal 3.19.

PPCC LINK xx
(5210)

3.06 FW 2 bit 11 och
4.01

Fiberoptikfel i INT-kort i vaxelriktarenhet till
flera parallellkopplade vaxelriktarmoduler. xx
avser vaxelriktarmodulnummer.

Kontrollera anslutningen fran
vaxelriktarmodulens huvudkrets-
granssnittskort, INT till PPCC
forgreningsenhet, PBU. (Vaxelriktarmodul 1 ar
ansluten till PBU INT1 etc.)

Kontrollera signalen 03.19. Kontakta ABB vid
fel i signal 3.19.

PP OVERLAST

For hog temperatur IGBT-6vergang till

Oka ramptiden.

(5482) kapsling. Detta kan orsakas av Overlast vid 189 | Minska belastningen.
3.18 AW 5 bit 5 frekvens (t.ex. snabb &ndring av
' rotationsriktning vid hég belastning och stort
tréghetsmoment).
BYT FLAKT Drifttiden for vaxelriktarens kylflakt har Byt flakt.
(4280) Overskridit forvantad livsldngd. Aterstall drifttidraknaren for flakten 01.44.
3.18 AW 5 bit 0

DRIFTFRIGIVNIN
G

(FF8E)
3.06 FW 2 bit 4

Ingen extern driftfrigivningssignal mottagen.

Kontrollera instéllningen av parameter 16.01.
Aktivera signal eller kontrollera anslutning av
vald kalla.

VILOFUNKT
(FF8C)
3.16 AW 4 bit 4

Vilofunktionen har intagit vilolage.

Se parametergrupp 40 PID REGULATOR.

START FORREG

Safe torque-off-funktionen has aktiverats

Safe torque-off-funktionen. Om omkopplaren

(FF7A) medan drivsystemet var stoppat. ar sluten och varningen fortfarande &r aktiv,
AW 1 bit 0 Eller: Tillvalet startforregling aktiverat. kontrollera matningen pa ingangsplintarna pa
ASTO-kortet. Byt ASTO-kortet.
Eller: Kontrollera startférreglingskretsen
(AGPS-kort).
STARTFORREGL Ingen startférreglingssignal tas emot. Kontrollera kretsen som ar ansluten till
(FF8D) startférreglingsingangen pa RMIO-kortet.
SYNKRONT VARV | Vardet pa motorns markvarvtal i parameter Kontrollera markvarvtalet enligt motorns
(FF87) 99.08 ér inte korrekt: Véardet ligger for néra markskylt och satt parameter 99.08 exakt
318 AW 5 bit 1 motorns synkrona varvtal. Toleransen ar 0,1 %. | enligt detta varde.

Denna varning ar aktiv endast i DTC-lage.

Felsékning
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TEMP DIF xx y For stor temperaturskillnad mellan flera Kontrollera kylflakt.
(4380) parallellkopplade véxelriktarmoduler. xx Byt flakt.

4.01 INTERN FEL
INFO

(1...12) avser vaxelriktarmodulens nummer
och y avser fasen (U, V, W).

Larm ges nar temperaturskillnaden &r 15 °C.
Fel indikeras nar temperaturskillnaden ar 20
°C.

For hdog temperatur kan orsakas t.ex. av ojamn
stromférdelning mellan parallellkopplade
vaxelriktare.

Kontrollera luftfilter.

TERMISTOR Motortemperatur for hdg. Motorns Kontrollera motorns markdata och faktiska
(4311) 6verhettningsskydd satt till TEMP SENSOR. belastning.

3.08 AW 1 bit 2 Kontrollera startparametrarna.
(programmerbar Kontrollera termistorns anslutning till digital
felfunktion ingang DI6.

30.04...30.05)

T MEAS ALM Motortemperatur utanfér acceptabelt omrade. Kontrollera anslutningen av

(FF91) motortemperaturmatkretsen. Se kapitel
3.08 AW 1 bit 6 Programfunktioner for kretsschema.

LAG LAST Motorlasten ar for lag pa grund av t.ex. Sok efter fel i den drivna utrustningen.
(FFBA) frikopplingsmekanism i driven utrustning. Kontrollera felfunktionsparametrarna.

3.09 AW 2 bit 1

(programmerbar

felfunktion 30.13)

EGEN BEL-KUR
(2312)
3.18 AW 5 bit 13

Integrerad motorstréom har éverskridit
belastningskurvan definierad av parametrar i
grupp 72 EGEN LASTKURVA.

Kontrollera parametergrupp 72 EGEN
LASTKURVA.

Minska belastningen.

Felsékning
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DOWNLOADING
FAILED

Panelens nedladdningsfunktion misslyckades.

Inga data kopierade fran panelen till
frekvensomriktaren.

Kontrollera att panelen &r i Iage lokal.
Forsok igen (det kan vara en tillfallig stérning).
Kontakta ABB.

DRIVE IS
RUNNING
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Nedladdning ej mdjlig medan motorn ar i drift.

Stoppa motorn. Genomfér nedladdning.

INGEN
KOMMUNIKATION
X)

Anslutningsproblem eller maskinvarufel pa
panelbussen.

Kontrollera panelbussens anslutningar.

Tryck pa4 RESET. Aterstélining av
manoverpanelen kan ta upp till en halv minut -
vanta.

(4) = Paneltyp ej kompatibel med
frekvensomriktarens programversion

Kontrollera paneltyp och frekvensomriktarens
programversion. Paneltyp anges pa
panelkapan. Tillampningsprogramversion
anges av parameter 33.02.

NO FREE ID
NUMBERS ID
NUMBER
SETTING NOT
POSSIBLE

Det finns redan 31 enheter pa panelbussen.

Ta bort en annan enhet for att frigéra ett ID-
nummer.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Ingen uppladdning har gjorts.

Gor uppladdning fére nedladdning. Se
Mandbverpanel.

UPPLADDNING
MISSLYCKADES

Uppladdningen misslyckades. Inga data har
kopierats fran frekvensomriktaren till panelen.

Forsok igen (det kan vara en tillfallig stérning).
Kontakta ABB.

WRITE ACCESS
DENIED
PARAMETER
SETTING NOT
POSSIBLE

Vissa parametrar kan inte andras medan
motorn ar i drift. Ingen andring utférs, en
varning visas.

Parameterlas aktivt.

Stoppa motorn och andra sedan
parametervardena.

Oppna parameterlas (se parameter 16.02).

Felsékning
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ACS800 TEMP For hog IGBT-temperatur. Utlésningsnivan ar Kontrollera miljéférhallandena.
(4210) 100 %. Kontrollera luftcirkulation och flakt.
3.05 FW 1 bit 3

Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.

Kontrollera att motorn har den effekt som kravs
for enheten.

ACS TEMP xx y
(4210)

3.05 FW 1 bit 3 och
4.01

For hdg intern temperatur i vaxelriktarenhet till
flera parallellkopplade vaxelriktarmoduler. xx
(1...12) avser vaxelriktarmodulens nummer
och y avser fasen (U, V, W).

Kontrollera miljéférhallandena.
Kontrollera luftcirkulation och flakt.
Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.

Kontrollera att motorn har ratt effekt i
forhallande till frekvensomriktaren.

Al < MIN FUNK
(8110)

3.06 FW 2 bit 10

(programmerbar
Felfunktion 30.01)

Analog styrsignal under lagsta tillatna varde pa
grund av felaktig signalniva eller felaktig
anslutning.

Kontrollera nivan hos de analoga
styrsignalerna.

Kontrollera signalkablarna.
Kontrollera felfunktionsparametrarna.

AD [meddelande]

Meddelande genererat av ett EVENT-block i
Adaptivt program.

Se dokumentationen fér Adaptivt program.

BACKUP FEL Fel vid aterkopiering av lagrade Forsok igen.
(FFA2) drivsystemparametrar fran PC. Kontrollera anslutningarna.
Kontrollera att parametrarna ar kompatibla
med frekvensomriktaren.
BRCHP TEMP Bromschoppern éverbelastad Lat choppern svalna.
(7114) Kontrollera parameterinstaliningarna for
3.17 FW 5 bit 4 motstandets Overlastskydd (se

parametergrupp 27 BROMSCHOPPER).

Kontrollera att bromscykeln uppfyller gallande
krav.

Kontrollera att frekvensomriktarens
matningsspanning inte ar for hog.

BRCHP KORTSL Kortslutning i bromschopperns IGBT Byt bromschopper.

(7113) Kontrollera att bromsmotstandet &r anslutet
3.17 FW 5 bit 2 och inte skadat.

BROMS KVITT Ovantat tillstdnd hos signalen BROMS KVITT Se parametergrupp 42 BROMS STYRNING.
(FF74) Kontrollera anslutning av

3.15 FW 4 bit 3 bromskvitteringssignal.

BRRES FEL Bromsmotstand ar inte anslutet eller ar skadat. | Kontrollera motstand och motstandsanslutning.
(7110) For hog resistans i bromsmotstand. Kontrollera att resistansen uppfyller

3.17 FW 5 bit 0 specifikationen. Se motsvarande Beskrivning

av hardvara.

Felsékning
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BRRES TEMP Bromsmotstand dverbelastat Lat motstandet svalna.

(7112) Kontrollera parameterinstaliningarna for

3.17 FW 5 bit 3 motstandets Overlastskydd (se
parametergrupp 27 BROMSCHOPPER).
Kontrollera att bromscykeln uppfyller gallande
krav.
Kontrollera att frekvensomriktarens
matningsspanning inte ar for hég.

BRRES LINDN Felaktig anslutning av bromsmotstand Kontrollera motstandsanslutning.

(7111) Kontrollera att bromsmotstandet inte ar skadat

3.17 FW 5 bit 1

REAKT OVERT For hog temperatur i frekvensomriktarens Lat frekvensomriktaren svalna.

(FF82) utgéngsfiflter. Over‘;/aknin.g?(anvénds fér Kontrollera omgivningstemperatur

upptransformerande omriktare. Kontrollera att filterflakten roterar at ratt hall

och att luftflédet &r obehindrat.

KOMM MODUL Cyklisk kommunikation mellan Kontrollera status for faltbusskommunikation.

(7510) frekvensomriktare och ledare bruten. Se kapitel Féltbusstyrning, eller motsvarande

3.06 FW 2 bit 12 anvandarhandledning for faltbussadapter.

(programmerbar Kontrollera parameterinstallningar:

Felfunktion 30.18,
30.19)

- grupp 51 KOMM MODUL (for
faltbussadapter), eller

- grupp 52 STANDARD MODBUS (for
Standard Modbus-lank).

Kontrollera felfunktionsparametrarna.
Kontrollera kabelanslutningar.
Kontrollera om ledaren kan kommunicera.

KRETSK TEMP Styrkorttemperatur éver 88°C. Kontrollera miljéférhallandena.

(4110) Kontrollera luftflédet.

3.06 FW 2 bit 7 Kontrollera huvud- och hjalpkylflakt.

STROM MATN Stromtransformatorfel i utstrommatkrets Kontrollera stromtransformatorns anslutningar
(2211) till huvudkrets-grans snittskortet, INT.
STROMOBALANS Frekvensomriktaren har detekterat Kontrollera att ingen utrustning for

(2330) stromobalans i vaxelriktarenheten pa flera effektfaktorkompensering eller

3.05 FW 1 bit 4 och
4.01

(programmerbar
felfunktion 30.17)

parallellkopplade vaxelriktarmoduler. Detta kan
orsakas av ett externt fel (jordfel, motor,
motorkablar etc.) eller ett internt fel (skadad
vaxelriktarkomponent). xx (1...12) avser
vaxelriktarens modulnummer.

transientfiltrering &ar ansluten pa motorkabeln.

Kontrollera att det inte foreligger jordfel i
motorn eller motorkablarna:

- Mat isolationsresistansen i motorn och
motorkabeln.

Om inget jordfel hittas, kontakta ABB.

HOG DC STROM
(FF80)

Frekvensomriktarens matningsspanning ar for
hég. Nar matningsspanningen ar éver 124 %
av enhetens markspanning (415, 500 eller 690
V) rusar motorvarvtalet till utidsningsnivan (40
% av markvarvtal).

Kontrollera matningsspanningsniva,
frekvensomriktarens markspanning och tillatet
spanningsomrade for frekvensomriktaren.

Felsékning
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OVERSP For hég DC-mellanledsspénning. Gransen for Kontrollera att dverspanningsregulatorn ar pa
(3210) DC o6verspanningsutldsning ar (parameter 20.05).
3.05 FW 1 bit 2 1,3 x 1,35 x Uqmay, dar Uymay &r maximalt Kontrollera om matningsnatet uppvisar statiska
varde inom natspanningsomradet. For 400 V- | gjier transienta éverspanningar.
enheter ar Usmay 415 V. For 500 V-enheter ar Kontrollera eventuell bromschopper och
Uqmax 500 V. F6r 690 V-enheter &r Uy, 690 5
V. Arspanningen i mellanledet som motsvarar bromsmotstand.
p 9
matningsspanningens utldsningsniva is Kontrollera retardationstiden.
728 V DC for 400 V-enheter, 877 V DC for 500 | Valj om méjligt stopp via utrullning.
V-enheter, och 1210 V DC fér 690 V-enheter. Komplettera frekvensomriktaren med
bromschopper och bromsmotstand.
UNDERSP Mellanledsspanningen ar for lag pa grund av Kontrollera matningsspanning och
(3220) saknad néatfas, utlst sékring eller internt fel i natsakringar.
3.06 FW 2 bit 2 likriktarbrygga.
Utlosningsgransen ar 0,6 x 1,35 x Uy i,dar
Uqmin ar det minsta spanningsvéardet inom
matningsspanningsomradet. For 400 V- och
500 V-enheter ar Uy, 380 V. For 690 V
enheter &r Uy, 525 V. Arspéanningen i
mellanledet som motsvarar natspanningens
utldsningsniva ar 307 V DC for 400 V- och 500
V-enheter, och 425V DC for 690 V-enheter.
JORDFEL Frekvensomriktaren har detekterat Kontrollera att ingen utrustning foér
(2330) belastningsobalans, typiskt pa grund av jordfel | effektfaktorkompensering eller
3.05 FW 1 bit 4 i motor eller motorkabel. transientffiltrering ar ansluten pa motorkabeln.
(programmerbar Kontrollera att det inte féreligger jordfel i

felfunktion 30.17)

motorn eller motorkablarna:

- Mat isolationsresistansen i motorn och
motorkabeln.

Om inget jordfel hittas, kontakta ABB.

ENC CABLE
(7310)
3.33 FW 6 bit 2

(programmerbar
felfunktion 50.07)

Pulsgivarens fassignal saknas

Kontrollera pulsgivaren och dess kablar
Kontrollera pulsgivarmodulen och dess kablar

PULSGIV A<>B Pulsgivarfasning felaktig: Fas A ar ansluten till | Byt ledare for pulsgivare fas A och B.
(7302) plinten fér fas B och vice versa.

PULSGIVARFEL Kommunikationsfel mellan pulsgivare och Kontrollera pulsgivaren och dess

(7301) pulsgivarmodul och mellan modul och kabeldragning, pulsgivarmodulen och dess
3.06 FW 2 bit 5 frekvensomriktare kabeldragning, parametergrupp 50

PULSGIVARMODUL.

EXTERNT FEL
(9000)

3.06 FW 2 bit 8

(programmerbar
Felfunktion 30.03)

Fel i extern enhet. (Denna information
konfigureras via en av de programmerbara
digitala ingangarna.)

Kontrollera extern utrustning kopplad till digital
ingang for externt fel.

Kontrollera parameter 30.03 EXTERNT FEL.

TVINGAT FEL
(FF8F)

Utlésningskommando i Generell
drivsystemprofil

Se kommunikationsmodulens dokumentation.
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GD DISABLED AGPS-matning av parallellkopplad R8i- Kontrollera kretsen fér Férhindrande av
(FF53) vaxelriktarmodul har sténgts av under ovantad start.
pagaende drift. X (1...12) avser Byt AGPS-kortet i R8i-vaxelriktarmodulen.
vaxelriktarmodulens nummer.
ID KORN FEL ID-kérningen har inte genomforts pa korrekt Kontrollera maximalt varvtal (parameter
(FF84) sétt. 20.02). Det ska vara minst 80 % av motorns
markvarvtal (parameter 99.08).
DROSSEL TEMP For hog temperatur i ingangsdrossel Stoppa frekvensomriktaren. Lat det svalna.
(FF81) Kontrollera omgivningstemp.
3.17 FW 5 bit 5 Kontrollera att flakten roterar at ratt hall och att

luftflodet ar obehindrat.

ANTAL MODULE
(5410)
03.17 FW 5 bit 10

Antal vaxelriktarmoduler avviker fran
ursprungligt antal vaxelriktare.

Kontrollera status for vaxelriktare. Se signal
04.01 INTERN FEL INFO.

Kontrollera fiberoptiska kablar mellan APBU
och vaxelriktarmoduler.

Om reducerad drift anvands, ta bort felaktiga
vaxelriktarmoduler fran huvudkretsen och ange
antalet aterstaende vaxelriktarmoduler i
parameter 95.03 ANTAL MODULER. Aterstéll
frekvensomriktaren.

FRO OBRUKBAR
03.17 FW 5 bit 7
(3200)

Tillvalet DC-brytare har 6ppnat medan enheten
var i drift eller startkommando gavs.

Slut DC-brytaren.
Kontrollera AFSC-0x sakringslastfranskiljaren.

FRO OVERTEMP
(4290)
3.7 FW 5 bit 13

Omriktarmodulens temperatur ar fér hog.

Kontrollera omgivningstemp. Om temperaturen
overstiger 40°C, kontrollera att laststrommen
inte dverstiger frekvensomriktarens nominella
kapacitet. Se motsvarande Beskrivning av
hardvara.

Kontrollera att
omgivningstemperaturinstalliningen ar korrekt
(parameter 95.10).

Kontrollera omriktarmodulens luftcirkulation
och flakt.

Installation i skap: Kontrollera skapets luftfilter.
Byt vid behov. Se motsvarande Beskrivning av
hardvara.

Moduler installerade i skap av anvéndaren:
Kontrollera att atercirkulation av kylluft i skapet
férhindras med ledplatar. Se modulens
installationsinstruktioner.

Kontrollera att det inte finns stora mangder
stoft inuti skapet och pa omriktarens kylflansar.
Rengér vid behov.

Aterstall och starta om nér problemet &r 16st
och lat omriktarmodulen svalna.

Felsékning
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I/0 KOM Kommunikationsfel pa styrkort, kanal CH1 Kontrollera anslutningarna av fiberoptiska

(7000) Elektromagnetiska stérningar kablar pa kanal CH1.

3.06 FW 2 bit 6 Kontrollera alla I/O-moduler (om séadana finns)
anslutna till kanal CH1.
Kontrollera med avseende pa korrekt jordning
av utrustning. Kontrollera med avseende pa
kraftigt stérande utrustning i narheten.

LINE CONV Fel pa natsidans stromriktare Flytta panelen fran motorsidans styrkort till

(FF51) natsidans styrkort.
Se anvandarhandledningen for ledningssidans
stromriktare for felbeskrivning.

MOD BOARD T Overtemperatur pa AINT-kortet i Kontrollera vaxelriktarens flakt.

(FF88) vaxelriktarmodulen. Kontrollera omgivningstemperaturen.

MOD CHOKE T Overtemperatur i reaktorn till den vatskekylda Kontrollera vaxelriktarens flakt.

(FF89) vaxelriktarmodulen R8i. Kontrollera omgivningstemperaturen.

Kontrollera vatskekylsystemet.

MOTOR FASFEL
(FF56)

3.06 FW 2 bit 15

(Programmerbar
felfunktion 30.16)

En av motorfaserna borta pa grund av fel i
motor, motorkabel, eventuellt termiskt rela,
eller internt fel.

Kontrollera motorn och motorkabeln.
Kontrollera parametern for MOTOR FASFEL

Kontrollera felfunktionsparametrarna. Koppla
ur detta skydd.

MOTOR FASTL

Motorn arbetar i fastlasningsomradet pa grund

Kontrollera motorlast och drivsystemdata.

(7121) av t.ex. Gverlast eller ofillracklig motoreffekt. Kontrollera felfunktionsparametrarna.
3.06 FW 2 bit 14

(programmerbar

felfunktion

30.10...30.12)

MOTOR TEMP Motortemperaturen ar for hog (eller forefaller Kontrollera motorns markdata och faktiska
(4310) for hog) pa grund av dverlast, otillracklig belastning.

3.05 FW 1 bit 6 motoreffekt, bristande kylning eller felaktiga Kontrollera startparametrarna.
(Programmerbar startparametrar. Kontrollera felfunktionsparametrarna.
felfunktion

30.04...30.09)

MOTOR 1 TEMP

Uppmatt motortemperatur har dverskridit

Kontrollera vardet for temperaturfelniva.

(4312) temperaturfelniva enligt parameter 35.03. Lat motorn svalna. Sakerstall korrekt

3.15 FW 4 bit 1 motorkylning: Kontrollera kylflakt, rengor
kylytor etc.

MOTOR 2 TEMP Uppmatt motortemperatur har dverskridit Kontrollera vardet for temperaturfelniva.

(4313) temperaturfelniva enligt parameter 35.06. L&t motorn svalna. Sakerstill korrekt

3.15 FW 4 bit 2 motorkylning: Kontrollera kylflakt, rengor
kylytor etc.

EJ MOT DATA Inga motorméarkdata har angivits, eller Kontrollera motordataparametrar

(FF52) motormarkdata éverensstammer inte med 99.04...99.09.

3.06 FW 2 bit 1 frekvensomriktarens méarkdata.

Felsékning
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OVERSTROM xx Overstromsfel i vaxelriktarenhet till flera Kontrollera motorlasten.
(2310) parallellkopplade vaxelriktarmoduler. xx Kontrollera accelerationstiden.

3.05 FW 1 bit 1 och
4.01

(1...12) avser vaxelriktarmodulnummer.

Kontrollera motor och motorkabel (aven
fasfoljd).

Kontrollera pulsgivarkabel (inklusive faser).
Kontrollera motorns nominella varden fran
grupp 99 STARTPARAMETRAR for att
bekrafta att motormodellen ar korrekt.
Kontrollera att ingen utrustning for

effektfaktorkompensering eller
transientfiltrering &r ansluten pa motorkabeln.

OVERSTROM Utstrdmmen &verstiger utldsningsnivan. Kontrollera motorlasten.

(2310) Kontrollera accelerationstiden.

3.05 FW 1 bit 1 Kontrollera motor och motorkabel (aven
fasfoljd).
Kontrollera att ingen utrustning for
effektfaktorkompensering eller
transientffiltrering ar ansluten pa motorkabeln.
Kontrollera pulsgivarkabel (inklusive faser).

OVERFREK Motorn roterar snabbare an hogsta tillatna Kontrollera instéllning av min- och maxvarvtal.

(7123) varvtal pa grund av felaktigt instalit min.-/ Kontrollera motorns bromsmoment.

3.05 FW 1 bit 9 maxvarvtal, otillrackligt bromsmoment eller

férandringar i belastning vid anvandning av
momentreferens.

Utlésningsnivan ar 50 Hz 6ver driftomradets
absoluta maxvarvtal (DTC-styrning aktiv) eller
frekvensgrans (skalar styrning aktiv).
Driftomradets granser anges med
parametrarna 20.01 och 20.02 (DTC-styrning
aktiv) eller 20.07 och 20.08 (skalar styrning
aktiv).

Kontrollera om momentreglering lampar sig for
tilldmpningen.

Kontrollera behovet av bromschopper och
motstand.

KOPPLINGSFRE
(FF55)
3.06 FW 2 bit 9

Moduleringsfrekvensen ar fér hég.

Kontrollera motorparameterinstéllningarna
(parametergrupp 99 STARTPARAMETRAR)

Kontrollera att ID-kdrning har genomforts
korrekt.

PANEL BORTFALL
(5300)

3.06 FW 2 bit 13

(Programmerbar
felfunktion 30.02)

Mandéverpanel eller DriveWindow vald som
aktiv styrplats for frekvensomriktaren har slutat
kommunicera.

Kontrollera panelanslutningen (se
motsvarande Beskrivning av hardvara).

Kontrollera mandverpanelkontaktdonet.
Satt tillbaka mandverpanelen i sin hallare.
Kontrollera felfunktionsparametrarna.
Kontrollera DriveWindow-anslutningen.

PARAM. CRC
(6320)

CRC-fel (Cyclic Redundancy Check)

Bryt matningen till styrkortet och slut den pa
nytt.

Ladda firmware till styrkortet.
Byt styrkort.

Felsékning



248

FEL ORSAK ATGARD
POWERF INT Matningsbortfall till INT-kort i flera Kontrollera att INT-kortets matningskabel ar
(3381) vaxelriktarenheter till parallellkopplade ansluten.
3.17 FW 5 bit 9 vaxelriktarmoduler. Kontrollera att POW-kortet fungerar korrekt.

Byt INT-kort.

POWERF INV xx
(3381)

3.17 FW 5 bit 9 och
4.01

Matningsbortfall till INT-kort i vaxelriktarenhet
till flera parallellkopplade vaxelriktarmoduler.
xx (1...12) avser vaxelriktarmodulnummer.

Kontrollera att INT-kortets matningskabel ar
ansluten.

Kontrollera att POW-kortet fungerar korrekt.
Byt INT-kort.

PPCC LINK
(5210)

3.06 FW 2 bit 11

Fiberoptisk lank till INT kort ar felbehaftad.

Kontrollera fiberoptiska kablar eller galvanisk
lank. Med byggstorlek R2-R6 &r lanken
galvanisk.

Om RMIO matas via extern matning,
kontrollera att matningen ar aktiv. Se
parameter 16.09 MATNING STYRKORT.

Kontrollera signalen 03.19. Kontakta ABB vid
fel i signal 3.19.

PPCC LINK xx
(5210)

3.06 FW 2 bit 11 och
4.01

Fiberoptikfel i INT-kort i vaxelriktarenhet till
flera parallellkopplade vaxelriktarmoduler. xx
avser vaxelriktarmodulnummer.

Kontrollera anslutningen fran
vaxelriktarmodulens huvudkrets-
granssnittskort, INT till PPCC
forgreningsenhet, PBU. (Vaxelriktarmodul 1 ar
ansluten till PBU INT1 etc.)

Kontrollera signalen 03.19. Kontakta ABB vid
fel i signal 3.19.

PP OVERLAST For hdg temperatur IGBT-6vergang till Kontrollera motorkablar.
(5482) kapsling. Detta fel skyddar IGBT och kan
317 EW 5 bit 6 aktiveras av kortslutning vid utgangen till langa
motorkablar.
SCINV xxy Kortslutning i vaxelriktarenhet till flera Kontrollera motorn och motorkabeln.
(2340) parallellkopplade véaxelriktarmoduler. xx Kontrollera krafthalvledarna (IGBT) till

3.05 FW 1 bit 0, 4.01
och 4.02

(1...12) avser vaxelriktarmodulens nummer
och y avser fasen (U, V, W).

vaxelriktarmoduler.

KORTSLUTNING
(2340)

3.05 FW 1 bit 0 och
4.02

Kortslutning i motorkabel eller motor

Utgangsbryggan i stromriktarenheten ar
felbehaftad.

Kontrollera motorn och motorkabeln.

Kontrollera att ingen utrustning foér
effektfaktorkompensering eller
transientffiltrering ar ansluten pa motorkabeln.

Kontakta ABB.

SLOT OVERLAP
(FF8A)

Tva tillvalsmoduler har samma
anslutningsgranssnitt valt.

Kontrollera val av anslutningsgranssnitt i grupp
98 TILLVALSMODULER.

START FORREG

(FF7A)
3.03 bit 8

Safe torque-off har aktiverats under motordrift,
eller motorstartkommando har getts medan
Safe torque-off varit aktivt.

Eller: Tillvalet startférregling ar aktiverat.

Slut Safe torque-off-omkopplaren. Om
omkopplaren ar sluten men felmeddelanden
fortfarande ar aktivt, kontrollera matningen pa
ASTO-kortets ingangsplintar. Byt ASTO-kortet.

Eller: Kontrollera startférreglingskretsen
(AGPS-kort).

Felsékning
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SUPPLY PHASE

Mellanledsspanningen oscillerar pa grund av

Kontrollera matningssakringarna.

(3130) saknad natfas, utlost sakring eller internt fel i Kontrollera om det finns osymmeti i
3.06 FW 2 bit 0 likriktarbrygga. natmatningen.
Utldsning intrader nér likspanningsripplet ar 13
% av likspanningen.
TEMP DIF xx y For stor temperaturskillnad mellan flera Kontrollera kylflakt.
(4380) parallellkopplade vaxelriktarmoduler. xx Byt flakt.

3.17 FW 5 bit 8 och
4.01

(1...12) avser vaxelriktarmodulens nummer
och y avser fasen (U, V, W).

Larm ges nar temperaturskillnaden &r 15 °C.
Fel indikeras nar temperaturskillnaden &r 20 °C

For hdg temperatur kan orsakas av t.ex. ojamn
stromfordelning mellan parallellkopplade
vaxelriktare.

Kontrollera luftfilter.

TERMISK FUNK
(FF50)

Motoréverhettningsskydd installt pa DTC for
hogeffektmotor.

Se parameter 30.05.

TERMISTOR Motortemperatur foér hdg. Motorns Kontrollera motorns markdata och faktiska
(4311) overhettningsskydd satt till TEMP SENSOR. belastning.

3.05 FW 1 bit5 Kontrollera startparametrarna.
(Programmerbar Kontrollera termistorns anslutning till digital
felfunktion ingang DI6.

30.04...30.05)

LAG LAST Motorlasten ar for lag pa grund av t.ex. Sok efter fel i den drivna utrustningen.
(FFBA) frikopplingsmekanism i driven utrustning. Kontrollera felfunktionsparametrarna.

3.05 FW 1 bit 8

(programmerbar

felfunktion

30.13...30.15)

EGEN BEL-KUR
(2312)
3.17 FW 5 bit 11

Integrerad motorstrédm har dverskridit den
lastkurva som definieras av parametergrupp
72 EGEN LASTKURVA.

Kontrollera parametergrupp 72 EGEN
LASTKURVA.

Efter den motorkylningstid som specificeras av
parameter 72.20 LAST KYLTID har I16pt ut, kan
felet aterstallas

EGET SPARA
(FFAT1)

3.07 SFW bit 1

Inget eget makro finns lagrat eller filen ar
felaktig.

Skapa eget makro.
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Analog utbyggnadsmodul

Kapiteloversikt

Kapitlet beskriver anvandningen av den analoga utbyggnadsmodulen RAIO som ett
varvtalsreferensgranssnitt till ACS800, med Standardmjukvara.

Varvtalsreglering via den analoga utbyggnadsmodulen

Tva varianter beskrivs:

+ Bipolar ingang vid normal varvtalsreglering

» Bipolar ingang vid joystickdrift

Har beskrivs endast anvandning av en bipolar ingang (x signalomrade). Anvandning

av unipolar ingadng motsvarar vad som galler for standardmassig unipolar ingang
nar:

* nedan beskrivna installningar ar utférda, och

*  kommunikationen mellan modul och frekvensomriktare aktiveras av parameter
98.06.

Grundlaggande kontroller

Kontrollera att frekvensomriktaren ar:

* installerad och idrifttagen, och

» externa start- och stoppsignaler ar anslutna.
Kontrollera utbyggnadsmodulen:

* installningar utférda. (Se nedan.)

 installerad och referenssignalen ansluten till Al1.
* ansluten till frekvensomriktaren.

Instéllningar pa analog utbyggnadsmodul och frekvensomriktare
» Satt modulens nodadress till 5 (kravs inte om modulen sitter i
frekvensomriktarens tillvalsplats).
+ Valj signaltyp for modulingang Al1 (brytare).
+ Valj driftlage (unipolar/bipolar) fér modulingang (brytare).
» Kontrollera att frekvensomriktarens parameterinstallningar motsvarar driftlaget pa
modulingangarna (parameter 98.13 och 98.14).

» Stall in frekvensomriktarens parametrar (se aktuellt avsnitt pa de foljande
sidorna).

Analog utbyggnadsmodul
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Parameterinstallningar: Bipolar ingang for grundlaggande
varvtalsreglering
Nedanstaende tabell visar vilka parametrar som paverkar hanteringen av

varvtalsreferensen som ar ansluten till bipolar ingang Al1 pa utbyggnadsmodulen
(omriktarens Al5).

Parameter Instéallning
98.06 EXT Al/O MODUL RAIO-FACK1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNK BIPO Al5
10.03 ROTATIONSRIKTN FRAM; BACK; VALD("
11.02 VAL EXT1/EXT2 EXT1

11.03 VAL EXT REF1 Al5

11.04 EXT REF1 MIN minREF1
11.05 EXT REF1 MAX maxREF1
13.16 MINIMUM AlI5 minAl5
13.17 MAXIMUM AI5 maxAl5
13.18 SKALNING Al5 100 %
13.20 INVERTERING Al5 NEJ

30.01 AI<MIN FUNKTION @

Nedanstaende figur visar hur varvtalsreferensen paverkas av den bipolara ingangen
Al1 pa utbyggnadsmodulen.

Arbetsomrade
skalad . _ _ - _ L _______
maxREF1 ! ! ! ! T
‘ 110.03
'ROTATIONSRIKTN =
'FRAM eller
(,, ‘ 'VALD")
S : : : :
EmlnREF1: : /o
g | |
S 1 ‘
S -minREF1 ] U 7
N 1 1 T
! 110.03
! 'ROTATIONSRIKTN =
'BACK eller
'VALD"
-skalad ' ! : :
maxREF1 oo
-maxAl5 -minAl5 minAl5 maxAl5
Analog insignal
minAl5 = 13.16 MINIMUM Al5
maxAl5 = 13.17 MAXIMUM AI5

skalad maxREF1 13.18 SKALNING Al5 x 11.05 EXT REF1 MAX
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MIN

") For det negativa varvtalsomradet maste omriktaren erhalla ett separat backkommando.
2) Galler om levande nolla 6vervakas.

Analog utbyggnadsmodul
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Parameterinstallningar: Bipoladr ingang vid joystickdrift

Nedanstaende tabell visar vilka parametrar som paverkar hanteringen av varvtals-
och rotationsriktningsreferens ansluten till bipolar ingang Al1 pa
utbyggnadsmodulen (omriktarens Al5).

Parameter Installning
98.06 EXT Al/O MODUL RAIO-FACK1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNK BIPO AI5
10.03 ROTATIONSRIKTN FRAM; BACK; VALD('
11.02 VAL EXT1/EXT2 EXT1

11.03 VAL EXT REF1 Al5/JOYST
11.04 EXT REF1 MIN minREF1
11.05 EXT REF1 MAX maxREF1
13.16 MINIMUM Al5 minAl5
13.17 MAXIMUM Al5 maxAl5
13.18 SKALNING Al5 100 %

13.20 INVERTERING Al5 NEJ

30.01 AI<MIN FUNKTION @

Nedanstaende figur visar hur varvtalsreferensen paverkas av den bipolara ingangen
Al1 péa utbyggnadsmodulen vid joystickstyrning.

Arbetsomrade
skalad . _ _ _ _ . _ _ o ______
maxREF1 ! ! ! T
110.03
. ROTATIONSRIKTN =
‘  FRAM eller
” ; '"VALD"
g ' | |
% minREF1 ___ _ _/\ ____________ !
o
g | \ |
g -minREF1 i =~~~ """ """ "~ FT T S
= | : i
| 110.03
1  ROTATIONSRIKTN =
] 'BACK eller
‘ ; 'VALD")
-skalad ' K . !
maxREF1 ©~ oo
-maxAl5 -minAl5 minAl5 maxAl5
Analog insignal
minAl5 = 13.15 MINIMUM AI5
maxAl5 = 13.17 MAXIMUM Al5
skalad maxREF1 = 13.18 SKALNING AIl5 x 11.05 EXT REF1 MAX
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MIN

1) M&jliggér anvandning av bade positivt och negativt varvtalsomrade.
2) Galler om levande nolla évervakas.

Analog utbyggnadsmodul



254

Analog utbyggnadsmodul



255

Ytterligare data: Driftvarden och parametrar

Kapiteloversikt

Detta kapitel listar kompletterande uppgifter till driftvarden och parametrar. For
beskrivningar, se Driftvarden och parametrar.

Termer och forkortningar

Term Definition

PB Profibus-ekvivalent for omriktarparametrar som kommunicerar
via Profibus-adaptern NPBA-12 .

FbEkv Faltbussekvivalent: Skalningsforhallandet mellan vardet som
visas pa mandverpanelen och det som anvands i den seriella
kommunikationen.

Absolut maxfrekvens Vardet pa 20.08, eller 20.07 i det fall mingransens absoluta varde
ar hogre an maxgransen.

Absolut maxvarvtal Vardet pa parameter 20.02, eller 20.01 i det fall mingransens
absoluta varde ar hogre an maxgransen.

W Skrivatkomst ej tillaten nar motorn ar i drift.

Faltbussadresser

Rxxx-adapter (som RPBA-01, RDNA-01, etc.)

Se motsvarande Anvandarhandledning for faltbussadapter.

Nxxx-adapter (som NPBA-12, NDNA-02, etc.)
NPBA-12 Profibus-adapter
Alla versioner
* Se Kolumn PB i tabellerna nedan.
Version 1,5 eller senare

* se NPBA-12 PROFIBUS Adapter Installation and Start-Up
Guide [3BFE64341588 (engelska)].

Lasning eller skrivning av en frekvensomriktarparameter kan aven géras genom att
man konverterar parametergrupp (PNU) och parameterindex (subindex) till
hexadecimalt format.

Exempel: frekvensomriktarparameter 12.07:
12 = 0C(hex)
07 = 07(hex) => 0CO07.
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Vardet for att hdmta parametern ar 6. Vardet for att andra parametern ar 7. Obs: Alla
parametrar har inte ett ekvivalent Profibus-varde (PB).

NIBA-01 Interbus-S-adapter

* xxyy - 100 + 12288 konverterat till hexadecimal form, dar xxyy =
frekvensomriktarparameternummer
Exempel: Index for parameter 13.09 ar 1309 + 12288 = 13597 (dec) = 351D (hex)

NMBP-01 ModbusPlus-adapter och NMBA-01 Modbus-adapter

* 4xxyy, dar xxyy = frekvensomriktarparameternummer

Ytterligare data: Driftvdrden och parametrar



257

Driftvarden
Index|Namn Korthamn FbEkv Enhet Omrade PB
01 DRIFTVARDEN
01.01|PROCESS HASTIG PROC VAR 1=1 Enligt parameter 1
34.02
01.02|VARVTAL VARVTAL -20000 =-100 % rem 2
20000 =100 % av
motorns absoluta
maxvarvtal
01.03|FREKVENS FREQ -100=-1Hz 100 =1 |Hz 3
Hz
01.04|STROM STROM 10=1A A 4
01.05|MOMENT MOMENT -10000 =-100 % % 5
10000 = 100 % av
motorns markmo-
ment
01.06 |EFFEKT EFFEKT -1000 =-100 % 1000 (% 6
=100 % av motorns
markeffekt
01.07|MELLANLEDSSPANN |DC BUS YV 1=1V \% 7
01.08|NATSPANNING MAINS V 1=1V vV 8
01.09|UTSPANNING OUT VOLT 1=1V vV 9
01.10|ACS800 TEMP ACS TEMP 10=1% % 10
01.11 |[EXTERN REF 1 EXT REF1 1=1rpm rpm 1"
01.12|EXTERN REF 2 EXT REF2 0=0% 10000 =100 (% 12
% 1)
01.13|STYRPLATS CTRL LOC (1,2) LOCAL; (3) LOKAL; EXT1; [13
EXT1; (4) EXT2 EXT2
01.14|DRIFTTIDSRAKNARE |OP HOURS 1=1h h 14
01.15|ENERGIFORBRUKN |KW HOURS 1 =100 kWh kWh 15
01.16 |[APPL BLOCK UTGANG|APPL OUT 0=0 % 10000 =100 |% 16
%
01.17|STATUS DI6-1 DI6-1 1=1 17
01.18|Al1 [V] Al1 [V] 1=0,001V vV 18
01.19|AI2 [mA] Al2 [mA] 1=0,001 mA mA 19
01.20|AI3 [mA] Al3 [mA] 1=0,001 mA mA 20
01.21|STATUS RO3-1 RO3-1 1=1 21
01.22|A01 [mA] AO1 [mA] 1=0,001 mA mA 22
01.23|A02 [mA] AO2 [mA] 1=0,001 mA mA 23
01.24|ARVARDE 1 ACT VAL1 0=0% 10000 =100 (% 24
%
01.25|ARVARDE 2 ACT VAL2 0=0% 10000 =100 (% 25
%
01.26|REGLERAVVIKELSE |REGL AVV -10000 =-100 % % 26
10000 = 100 %
01.27 [TILLAMPNINGS- MACRO 1.7 Enligt parameter 27
MAKRO 99,02
01.28|EXT AO1 [mA] EXT AO1 1=0,001 mA mA 28
01.29|EXT AO2 [mA] EXT AO2 1=0,001 mA mA 29
01.30|TEMP PP 1 PP 1 TEM 1=1°C °C 30
01.31|TEMP PP 2 PP 2 TEM 1=1°C °C 31
01.32|TEMP PP 3 PP 3 TEM 1=1°C °C 32
01.33|TEMP PP 4 PP 4 TEM 1=1°C °C 33
01.34|ARVARDE PID REG ACT V 0=0% 10000 =100 (% 34
%
01.35|MOTOR 1 TEMP M 1 TEMP 1 =1°C/lohm °C 35
01.36|MOTOR 2 TEMP M 2 TEMP 1 =1°C/ohm °C 36
01.37|MOTOR TEMP BER MOTOR TE 1=1°C °C 37

Ytterligare data: Driftvdrden och parametrar



258

malt)

Index|Namn Kortnamn FbEkv Enhet Omrade PB
01.38|Al5 [mA] Al5 [mA] 1=0,001 mA mA 38
01.39|Al6 [mA] Al6 [mA] 1=0,001 mA mA 39
01.40|STATUS DI7-12 DI7...12 1=1 40
01.41|EXT RELA STATUS EXT RO 1=1 41
01.42|REL PROCESS HAST |HASTIGHET 1=1 % 42
01.43|DRIFT TID MOTOR DRIFT TID MOTOR|[1=10h h 43
01.44 DRIFTTID KYLFL FAN TIME 10h=1 h 44
01.45|STYRKORT TEMP CTRLBT 1=1 °C 45
01.46 |SAVED KWH SAV KWH 1 =100 kWh kWh 0...999 999 46
01.47|SAVED GWH SAV GWH 1=1GWh GWh 1...8388607 47
01.48SAVED AMOUNT SAV AM 1=100 cur lokal; EUR; USD |0...999 999 48
01.49|SAVED AMOUNT M SAV AM M 1 =1 Mcur lokal; EUR; USD |1...8388607 49
01.50[SAVED CO2 SAV CO2 1=100 kg kg 0...999 999 50
01.51|SAVED CO2 KTON SAV CO2K 1=1KTON KTON 1...8388607 -
02 |DRIFTVARDEN
02.01|VARVTAL REF 2 S REF 2 0 =0 % 20000 =100 |rpm 51
02.02|VARVTAL REF 3 S REF 3 % av motorns abso- |rpm 52
luta maxvarvtal
02.09|MOMENT REF 2 T REF 2 0=0 % 10000 =100 (% 59
02.10|MOMENT REF 3 TREF 3 % av motorns nomi- |% 60
02.13|MOM ANV REF TUSEDR nella moment % 63
02.14|FLODES REF FLODES REF 0=0 % 10000 = 100 (% 64
%
02.17 VARVTAL BERAKNAT [SPEED ES 0 =0 % 20000 =100 |rpm 67
02.18VARVTAL PG SPEED ME % av motorns abso- |rpm 68
luta maxvarvtal
02.19MOTORACCELERA- |MOTOR AC 1=1rpm/s. rpm/s 69
TION
02.20|[EGEN STROM USER CUR 10=1% % 70
03 |DRIFTVARDEN 2)
03.01[HUVUDSTYRORD MAIN CW 0...65535 (deci- |76
malt)
03.02|HUVUDSTATUSORD [MAIN SW 0...65535 (deci- |77
malt)
03.03|X STATUSORD AUX SW 0...65535 (deci- |78
malt)
03.04 | GRANSORD 1 LIMIT W1 0...65535 (deci- |79
malt)
03.05|FELORD 1 FAULT W1 0...65535 (deci- (80
malt)
03.06 [FELORD 2 FAULT W2 0...65535 (deci- (81
malt)
03.07 [SYSTEMFEL SYS FLT 0...65535 (deci- (82
malt)
03.08LARMORD 1 ALARM W1 0...65535 (deci- |83
malt)
03.09|LARMORD 2 ALARM W2 0...65535 (deci- |84
malt)
03.11 [SLAV HSTYRORD FOLL MCW 0...65535 (deci- (86
malt)
03.13|UTOKAT STAT ORD3 |AUX SW 3 0...65535 (deci- |88
malt)
03.14|UTOKAT STAT ORD4 |AUX SW 4 0...65535 (deci- 89
malt)
03.15|FELORD 4 FAULT W4 0...65535 (deci- |90
malt)
03.16LARMORD 4 ALARM W4 0...65535 (deci- |91
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Index|Namn Kortnhamn FbEkv Enhet Omrade PB
03.17|FELORD 5 FAULT W5 0...65535 (deci- |92
malt)
03.18|LARMORD 5 ALARM W5 0...65535 (deci- |93
malt)
03.19|INT INIT FEL INT INIT 0...65535 (deci- |94
malt)
03.20|SENASTE FEL LAST FLT 0...65535 (deci- |95
malt)
03.21|2.FOREG FEL 2.FAULT 0...65535 (deci- |96
malt)
03.22|3.FOREG FEL 3.FAULT 0...65535 (deci- |97
malt)
03.23|4.FOREG FEL 4 FAULT 0...65535 (deci- |98
malt)
03.24|5.FOREG FEL 5.FAULT 0...65535 (deci- |99
malt)
03.25|SENASTE VARNING  |LAST WRN 0...65535 (deci- {100
malt)
03.26|2.FOREG VARNING 2.WARN 0...65535 (deci-
malt)
03.27|3.FOREG VARNING 3.WARN 0...65535 (deci-
malt)
03.28|4.FOREG VARNING 4 WARN 0...65535 (deci-
malt)
03.29|5.FOREG VARNING 5.WARN 0...65535 (deci-
malt)
03.30|GRANSORD FRO LIMIT WO 0...65535 (deci- |-
malt)
03.31|LARMORD 6 ALARM W6 0...65535 (deci- |-
malt)
03.32|EXT IO STATUS EIOST - - 0...65535 (deci- |-
malt)
03.33|FELORD 6 FAULT W6 0...65535 (deci-
malt)
04 |DRIFTVARDEN
04.01{INTERN FEL INFO FLTD INT 0...65535 (deci-
malt)
04.02(INTERN KORTS INFO |INT SC 0...65535 (deci-
malt)
09 |DRIFTVARDEN
09.01|Al1 SKALAT VARDE  |Al1 SCAL 20000 =10V 0...20000 -
09.02|Al2 SKALAT VARDE  |Al2 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.03|AI3 SKALAT VARDE  |AI3 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.04 |Al5 SKALAT VARDE  |AI5 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.05|Al6 SKALAT VARDE  |Al6 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.06 MASTER HST ORD MASTER HST ORD]|0...65535 (decimalt) 0...65535 (deci- |-
malt)
09.07|MASTER REF1 M REF1 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.08| MASTER REF2 M REF2 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.09|UTOKAT DS ORD1 AUX DSV1 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.10[UTOKAT DS ORD2 AUX DSV2 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.11 [UTOKAT DS ORD3 AUX DSV3 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.12|NATFRO SIGNAL1 LCU ACT1 1=1 - -
09.13|NATFRO SIGNAL2 LCU ACT2 1=1 - -

1) Procent av motorns max. varvtal / markmoment / max. processreferens (beroende pa valt ACS800-makro).

2) Innehallet i dessa dataord beskrivs detaljerat i Féltbusstyrning. For innehallet i driftvardessignal 3.11, se Master/Follower
Application Guide [3AFE64590430 (engelska)].
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Parametrar
Index|Namn/Virde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB |W
10 |START/STOPP/ROTR
10.01 |[EXT1 STRT/STP/ROT DI1,2 (US: DI1,2 DI1 DI1,2 DI1,2 101 |W
DI1P,2P,3)
10.02 |[EXT2 STRT/STP/ROT EJ VALD DI6,5 DI6 DI1,2 EJ VALD 102 |W
10.03 |ROTATIONSRIKTNING |FRAM VALD FRAM VALD VALD 103 |W
10.04 |[EXT 1 STRT PEKARE 0 0 0 0 104 |W
10.05 |[EXT 2 STRT PEKARE 0 0 0 0 0 105 |W
10.06 |JOGG FUNKTION EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD 106 |W
10.07 [FALTBUS KONTROLL 0 0 0 0 0 107
10.08 [FALTBUS REFERENS 0 0 0 0 0 108
10.09|SLS ACTIVE NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 109
11 VAL AV REFERENS
11.01 |REF FRAN PANEL REF1 (rpom) |REF1 (rpm) |REF1 (rpm) [REF1 (rpm) |REF1 (rpm) [126
11.02 VAL EXT1/EXT2 EXT1 DI3 DI3 DI3 EXT1 127 (W
11.03 |[EXT REF1 Al1 Al1 Al1 Al1 Al1 128 |W
11.04 [EXT REF 1 MINIMUM 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 129
11.05 |EXT REF 1 MAXIMUM 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 130
11.06 |[EXT REF2 PANEL Al2 Al1 Al2 Al1 131 |W
11.07 |EXT REF 2 MINIMUM 0 % 0% 0% 0% 0% 132
11.08 |[EXT REF 2 MAXIMUM 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 133
11.09 |[EXT 1/2 PEK VAL 0 0 0 0 0 134
11.10 |[EXT 1 REF PEKARE 0 0 0 0 0 135
11.11 |EXT 2REF PEKARE 0 0 0 0 0 136
12 |KONST VARVTAL
12.01 VAL KONST VARVTAL DI5,6 DI4(VARVT4) |DI4(VARVT4) |DI4(VARVT4) |DI4,5,6 151 (W
12.02 | KONST VARVTAL 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 152
12.03 |KONST VARVTAL 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 153
12.04 |[KONST VARVTAL 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 154
12.05|KONST VARVTAL 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm 155
12.06 | KONST VARVTAL 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm 156
12.07 | KONST VARVTAL 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm 157
12.08 KONST VARVTAL 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm 158
12.09 | KONST VARVTAL 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 159
12.10|KONST VARVTAL 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 160
12.11 |KONST VARVTAL 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 161
12.12|KONST VARVTAL 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 162
12.13|KONST VARVTAL 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 163
12.14|KONST VARVTAL 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 164
12.15|KONST VARVTAL 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 165
12.16 |KONST VARVTAL 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 166
13 |ANALOGA INGANGAR
13.01 |MINIMUM A1 ov ov ov ov ov 176
13.02 |[MAXIMUM Al1 10V 10V 10V 10V 10V 177
13.03 |SKALNING Al1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 178
13.04 |FILTER Al1 0,10's 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 179
13.05|INVERTERING Al1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 180
13.06 [IMINIMUM AI2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 181
13.07 MAXIMUM AI2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 182
13.08 |ISKALNING Al2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 183
13.09 |FILTER Al2 0,10s 0,10s 0,10 s 0,10s 0,10 s 184
13.10 |INVERTERING Al2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 185
13.11 [IMINIMUM AI3 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 186
13.12|MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 187
13.13 |SKALNING Al3 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 188
13.14 |FILTER AI3 0,10s 0,10s 0,10 s 0,10s 0,10 s 189
13.15|INVERTERING AI3 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 190

Ytterligare data: Driftvdrden och parametrar




261

Index|Namn/Varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL _ |M-REGL SEKV STYRN|PB |W
13.16 [MINIMUM A5 0mA 0mA 0mA 0 mA 0mA 191
13.17 [MAXIMUM AI5 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 192
13.18 [SKALNING Al5 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 193
1319|FILTER Al5 0,10s 0,10s 0,10's 0,10's 0,10's 194
13.20 [NVERTERING Al5 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 195
13.21 [MINIMUM A6 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 196
13.22 [MAXIMUM A6 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 197
13.23 [SKALNING Al6 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 198
13.24|FILTER Al6 0,10s 0,10s 0,10's 0,10s 0,10's 199
13.25|INVERTERING Al6 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 200
14 |RELAUTGANGAR
14.01|RELA RO1 UTGANG DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR [201 |W
14.02 |RELA RO2 UTGANG DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT 202 |W
14.03|RELA RO3 UTGANG FEL (-1) FEL (-1) FEL (-1) FEL (-1) FEL (-1) 203 |W
14.04|ROT TON TID 00s 00s 00s 0,0s 00s 204 |W
14.05|RO1 TOFF TID 00s 00s 00s 0,0s 00s 205 |W
14.06|RO2 TON TID 00s 00s 00s 0,0s 00s 206 |W
14.07|RO2 TOFF TID 00s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 207 |W
14.08|RO3 TON TID 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 208 |W
14.09|RO3 TOFF TID 00s 0,0s 0,0s 0,0s 00s 209 |W
14.10|DIO STATUS1 ROA1 DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR [210 |W
1411 |DIO STATUS1 RO2 DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT 211 (W
14.12|DIO STATUS2 ROT FEL FEL FEL FEL FEL 212 W
14.13|DIO STATUS2 RO2 VARNING _ |[VARNING __ |VARNING __ |[VARNING __ |[VARNING __ [213 |W
14.14|DIO STATUS3 RO1 REF 2VALD |REF 2VALD |REF 2 VALD |REF 2VALD |REF 2VALD [214 |W
14.15|DIO STATUS3 RO2 VID REFE-  |VID REFE-  |VID REFE-  |VID REFE-  |VID REFE-  [215 |W
RENS RENS RENS RENS RENS
1416 RO PEKARE 1 0 0 0 0 0 216 (W
14.17 |RO PEKARE 2 0 0 0 0 0 217 |W
14.18|RO PEKARE 3 0 0 0 0 0 218 (W
14.19|RO PEKARE 4 0 0 0 0 0 219 |W
14.20|RO PEKARE 5 0 0 0 0 0 220 |W
14.21|RO PEKARE 6 0 0 0 0 0 221 W
14.22|RO PEKARE 7 0 0 0 0 0 222 W
14.23|RO PEKARE 8 0 0 0 0 0 223 |W
14.24|RO PEKARE 9 0 0 0 0 0 224 |W
15 |ANALOGA UTGANGAR
15.01 JANALOG UTGANG 1 VARVTAL  |VARVTAL  |VARVTAL _ |VARVTAL  |VARVTAL  [226 |W
15.02 INVERTERING AO1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 227
15.03 [MINIMUM AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 228
15.04 |FILTER AOT 0,10 s 0,10s 0,10's 0,10's 0,10's 229
15.05 [SKALNING AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 230
15.06 ANALOG UTGANG 2 STROM STROM STROM STROM STROM 231 |W
15.07 INVERTERING AO2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 232
15.08 [MINIMUM AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 233
15.09 [FILTER AO2 2,00 s 2,00s 2,00 s 2,00s 2,00 s 234
15.10 [SKALNING AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 235
15.11 [AO1 PEKARE 0 0 0 0 0 236
15.12|AO2 PEKARE 0 0 0 0 0 237
16 |SYS CTRL INPUTS
16.01 DRIFTFRIGIVNING JA JA DI5 DI6 JA 251 |W
16.02 [PARAMETERLAS OPPET OPPET OPPET OPPET OPPET 252
16.03|KOD FOR PAR LAS 0 0 0 0 0 253
16.04 VAL FELKVITTERING __|EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJVALD EJ VALD 254 |W
16.05|EGET MAKRO VIAIO __ |EJ VALD EJVALD EJ VALD EJVALD EJ VALD 255 |W
16.06 |LOKAL LASN AV AV AV AV AV 256
16.07 |PARAM BACKUP KLART KLART KLART KLART KLART 257
16.08 [PEKARE DRIFTFRIG |0 0 0 0 0 258
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Index|Namn/Varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB |W
16.09 IMATNING STYRKORT INTERN 24V |INTERN 24 V |INTERN 24 V [INTERN 24 V |INTERN 24 V [259
16.10 |ASSIST SEL PA PA PA PA PA 260
16.11 [FELKVITTER PEKARE |0 0 0 0 0 261
16.12|RESET COUNTER NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 262
20 |GRANSER
20.01|MIN VARVTAL (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) 351
20.02 |MAX VARVTAL (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) 352
20.03|MAX STROM typspecifik typspecifik typspecifik typspecifik typspecifik 353
20.04 |MAX MOMENT1 300 % 300 % 300 % 300 % 300 % 354
20.05|OVERSP REGL PA PA PA PA PA 355
20.06 |UNDERSP REGL PA PA PA PA PA 356
20.07 |MIN FREKVENS -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz 357
20.08 |MAX FREKVENS 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 358
20.11 |EFFEKTGRANS MOT 300 % 300 % 300 % 300 % 300 % 361
20.12|EFFEKTGRANS GEN -300 % -300 % -300 % -300 % -300 % 362
20.13|MIN MOMENT VAL NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX 363
MOM MOM MOM MOM MOM
20.14|MAX MOMENT VAL MAX GRANS1|MAX GRANS1|MAX GRANS1|MAX GRANS1|MAX GRANS1(364
20.15|MIN MOMENT GR1 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 365
20.16 |MIN MOMENT GR2 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 366
20.17 |MAX MOMENT GR2 300,0 % 300,0 % 300,0 % 300,0 % 300,0 % 367
20.18|MIN MOMENT PEKARE |0 0 0 0 0 368
20.19|MAX MOMENT PEKARE |0 0 0 0 0 369
20.20 [MIN Al SKALNING 0 % 0% 0 % 0% 0 % 370
20.21 |MAX Al SKALNING 300 % 300 % 300 % 300 % 300 % 371
20.22|SLS SPEED LIMIT 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 372 (W
21 START/STOPP
21.01|START FUNKTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO 376 (W
21.02|KONST MAGN TID 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 377 W
21.03|STOPP FUNKTION UTRULLNING [UTRULLNING [UTRULLNING |UTRULLNING |RAMP 378
21.04|DC FASTHALLNING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 379
21.05|DC FASTH VARVTAL 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 380 (W
21.06|DC FASTH STROM 30 % 30 % 30 % 30 % 30 % 381 (W
21.07 |DRIFTFRIGIV FUNKT UTRULLNING |[UTRULLNING |UTRULLNING |[UTRULLNING |UTRULLNING [382
21.08|SCALAR FLY START NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 383
21.09|STARTFORREGLING FRAN2 FRAN2 FRAN2 FRAN2 FRAN2 384
STOPP STOPP STOPP STOPP STOPP
21.10|NOLLVARVS FORDROJ |0,5s 05s 05s 05s 05s 385
22 |ACCEL/RETARD
22.01|VAL ACC/RET Dl4 ACC/RET1 |ACC/RET1 |DI5 DI3 401 |W
22.02|ACCEL TID 1 20s 20s 20s 20s 20's 402
22.03|RETARD TID 1 20s 20s 20s 20s 20's 403
22.04|ACCEL TID 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 404
22.05|RETARD TID 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 405
22.06 |/ACC/RET RAMP FORM |0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00 s 406
22.07|NODSTOPP RAMP TID |3,00 s 3,00s 3,00 s 3,00s 3,00 s 407
22.08 |ACC PEKARE 0 0 0 0 0 408
22.09|DEC PEKARE 0 0 0 0 0 409
22.10|SLS ACCELER TIME 20s 20s 20s 20s 20s 410 |W
22.11|SLS DECELER TIME 20s 20's 20s 20s 20 s 411 |W
23 |VARVT REGULATOR
23.01|REL FORST 10 10 10 10 10 426
23.02 INTEGRATIONSTID 250s 2,50 s 250s 2,50 s 2,50s 427
23.03 |DERIVERINGSTID 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 428
23.04|ACC KOMPENSERING |0,00s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,12's 429
23.05|EFTERSLAPN FORST 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 430
23.06 |SJALVINSTALLNING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 431
23.07 |FILT TID VARVTARV 8 ms 8 ms 8 ms 8 ms 8 ms 432

Ytterligare data: Driftvdrden och parametrar




263

Index|Namn/Véarde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN PB |W
24 |MOMENTREGULATOR
24.01 MOMENTRAMP UPP 0,00 s 451
24.02 MOMENTRAMP NER 0,00 s 452
25 |KRITISKA VARVTAL
25.01 VAL KRIT VARVTAL AV AV AV AV AV 476
25.02|KRIT VARVT 1 LAG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 477
25.03|KRIT VARVT 1 HOG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 478
25.04 [KRIT VARVT 2 LAG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 479
25.05|KRIT VARVT 2 HOG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 480
25.06 [KRIT VARVT 3 LAG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 481
25.07 |KRIT VARVT 3 HOG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 482
26 |MOTOR STYRNING
26.01 [FLODESOPTIMERING  [NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 501 (W
26.02 [FLODESBROMSNING JA JA JA JA JA 502 (W
26.03 [IR-KOMPENSERING 0 % 0 % 0 % 0 % 0 % 503 |W
26.04 IR STEP-UP FREQ 0 0 0 0 0 504 |W
26.05|HEX FLODE NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 505 |W
26.06 |FLODES REF PEKARE |C.10000 C.10000 C.10000 C.10000 C.10000 506 |W
26.07 |FLYSTART CUR REF [ %] |60 % 60 % 60 % 60 % 60 % 507 |W
26.08 [FLYSTART INIT DLY 25 25 25 25 25 508 (W
26.09 |[FS METHOD AV AV AV AV AV 509 (W
27 |BROMSCHOPPER
27.01|BROMSCHOPPER CTR |AV AV AV AV AV 526 |W
27.02 |BR O LAST FUNKT NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 527
27.03|BR RESISTANS 528
27.04 | BR THERM TCONST 0s O0s 0s 0s O0s 529
27.05|MAX KNT BR EFFEKT 0 kW 0 kW 0 kW 0 kW 0 kW 530
27.06 BRCHOPPER FUNK GEMENSAM |GEMENSAM |GEMENSAM |GEMENSAM |GEMENSAM |531
DC DC DC DC DC
30 |FELFUNKTIONER
30.01|AI<MIN FUNKTION FEL FEL FEL FEL FEL 601
30.02 |PANEL BORTFALL FEL FEL FEL FEL FEL 602
30.03 [EXTERNT FEL EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD 603
30.04 MOTOR OVERLAST NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 604
30.05|MOTOR OVERL TYP DTC/USER |DTC/USER |DTC/USER |DTC/USER |DTC/USER [605
MODE MODE MODE MODE MODE
30.06 |MOTOR TERM TID (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) 606
30.07 [MOTOR BEL KURVA 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 607
30.08 [NOLLVARV BEL 74,0 % 74,0 % 74,0 % 74,0 % 74,0 % 608
30.09 [BRYTPUNKT 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 609
30.10|[FASTLASN FUNKTION |FEL FEL FEL FEL FEL 610
30.11 [FASTLASN FREKV 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 611
30.12|FASTLASN TID 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 612
30.13|LAG LAST FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 613
30.14|LAG LAST TID 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 614
30.15|LAG LAST KURVA 1 1 1 1 1 615
30.16|MOTOR FASBORTF NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 616
30.17|JORDFEL FEL FEL FEL FEL FEL 617
30.18|KOMM MOD FEL FUNK |FEL FEL FEL FEL FEL 618
30.19 [ KOMM FEL TID 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 619
30.20 KOMM FEL RO/AO NOLL NOLL NOLL NOLL NOLL 620
30.21 |UTOKAT DS T-OUT 30s 30s 30s 30s 30s 621
30.22|I0 KONFIG FUNK VARNING VARNING VARNING VARNING VARNING 622
30.23|VARNINGS GRANSER |0 0 0 0 0 623
31 |AUTOM KVITTERING
31.01 |ANTAL FORSOK 0 0 0 0 0 626
31.02 [FORSOKSTID 30,0s 30,0s 30,0 s 30,0 s 30,0 s 627
31.03 [FORDROJNING 00s 0,0s 00s 00s 0,0s 628

Ytterligare data: Driftvdrden och parametrar



264

Index|Namn/Varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB
31.04|OVERSTROM NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 629
31.05|OVERSPANNING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 630
31.06 |UNDERSPANNING NEJ NEJ NEJ NEJ 631
31.07 |Al SIGNAL<MIN NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 632
31.08 [LINE CONV NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 633
32 |OVERVAKNING
32.01|VARVT1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 651
32.02|VARVT1 GRANS 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 652
32.03|VARVT2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 653
32.04 VARVT2 GRANS 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 654
32.05|STROM FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 655
32.06 [STROM GRANS 0 0 0 0 0 656
32.07 [TORQUE 1 FUNCTION  [NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 657
32.08| TORQUE 1 LIMIT 0% 0 % 0 % 0 % 0 % 658
32.09|TORQUE 2 FUNCTION |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 659
32.10|TORQUE 2 LIMIT 0% 0% 0 % 0 % 0 % 660
32.11 |REF1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 661
32.12|REF1 GRANS 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 662
32.13|REF2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 663
32.14|REF2 GRANS 0 % 0% 0 % 0% 0 % 664
32.15|ARV1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 665
32.16|ARV1 GRANS 0 % 0% 0 % 0% 0 % 666
32.17|ARV2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 667
32.18 |ARV2 GRANS 0 % 0% 0% 0% 0 % 668
33 [INFORMATION
33.01|PROGR VERS (Version) (Version) (Version) (Version) (Version) 676
33.02|APPL PROGR VERS (Version) (Version) (Version) (Version) (Version) 677
33.03|TEST DATUM (Datum) (Datum) (Datum) (Datum) (Datum) 678
33.04 BOARD TYPE (typ av styr-  |(typ av styr-  |(typ av styr-  |(typ av styr- |(typ av styr- |679
kort) kort) kort) kort) kort)
34 |PROCESS HASTIG
34.01|SKALNING 100 100 100 100 100 701
34.02|ENHET % % % % % 702
34.03|VAL PROCESS VAR 142 142 142 142 142 703
34.04 [HAST ARV FILTER 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 704
34.05|MOMENT ARV FILTER {100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 705
34.06 |ATERST DRIFTTID NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 706
35 |MOT TEMP MATN
35.01|MOT 1 TEMP Al1 SEL EJ ANVAND |EJANVAND |EJ ANVAND |EJANVAND |EJANVAND |[726
35.02|MOT1 TEMP ALM NIV 110 110 110 110 110 727
35.03|MOT1 TEMP FEL NIV 130 130 130 130 130 728
35.04|MOT 2 TEMP Al2 SEL EJ ANVAND |EJ ANVAND |EJ ANVAND [EJANVAND |EJANVAND |[729
35.05|MOT2 TEMP ALM NIV 110 110 110 110 110 730
35.06 |MOT2 TEMP FEL NIV 130 130 130 130 130 731
35.07|MOTOR MOD KOMP JA JA JA JA JA 732
35.08|MOT MOD COMP PTR |0 0 0 0 0 733
40 |PID REGULATOR
40.01|PID FORST 1 1 1 1 1 851
40.02 [PID INTEGR TID 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 852
40.03 |PID DERIV TID 0,00s 0,00s 0,00 s 0,00s 0,00 s 853
40.04 |PID DERIV FILTER 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 854
40.05 |REGL AVVIK INV NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 855
40.06 VAL AV ARVARDE ARV1 ARV1 ARV1 ARV1 ARV1 856
40.07 |[ARV1 INGANG Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 857
40.08|[ARV2 INGANG Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 858
40.09 ARV1 MINIMUM 0 0 0 0 0 859
40.10 ARV1 MAXIMUM 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 860
40.11 |ARV2 MINIMUM 0% 0 % 0 % 0 % 0 % 861
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40.12 |ARV2 MAXIMUM 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 862
40.13|PID INTEGRATION PA PA PA PA PA 863
40.14 | TRIMM FUNKTION AV AV AV AV 864
40.15|TRIMM REF VAL Al1 Al1 Al1 Al1 865
40.16 [TRIMM REFERENS 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 866
40.17 [TRIMM OMRADE 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 867
40.18 | TRIMM VAL VARVT 868
TRIMM
40.19|AV FILT TID 0,04 s 0,04 s 0,04 s 0,04 s 0,04 s 869
40.20|VAL VILOFUNKTION €j synlig ej synlig AV ej synlig €j synlig 870
40.21 |GRANS VILOFUNK ej synlig ej synlig 0,0 rpm ej synlig ej synlig 871
40.22 |[FORDROJNING ej synlig ej synlig 0,0s ej synlig ej synlig 872
40.23 [ATERSTARTSNIVA ej synlig ej synlig 0 % ej synlig ej synlig 873
40.24 FORDROJNING ej synlig ej synlig 0,0s ej synlig €j synlig 874
40.25|ARV1 PEKARE 0 0 0 0 0 875
40.26 |PID MINIMUM -100,0 % -100,0 % -100,0 % -100,0 % -100,0 % -
40.27 |PID MAXIMUM 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % -
40.28 |TRIM REF PEKARE 0 0 0 0 0 -
42 |BROMS STYRNING
42.01 | BROMS STYRNING AV AV AV AV AV -
42.02|BROMS KVITTENS AV AV AV AV AV -
42.03 | BROMS OPPN FORD 00s 00s 00s 00s 00s -
42.04 BROMS STANGFORD [0,0s 00s 00s 00s 00s -
42.05|ABS BROMS HAST ST |10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm -
42.06 BROMSFEL FUNK FEL FEL FEL FEL FEL -
42.07 |START TORQ REF SEL |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ -
42.08 | STARTMOMENT REF 0 % 0 % 0 % 0 % 0 % -
42.09 MAGN FORDROJNING [0,0 s 00s 00s 00s 0,0s -
42.10|LAG REF BR HALL 00s 00s 00s 00s 00s -
45 ENERGY OPT
45.02 | ENERGY TARIFF1 0 c/E 0 c/E 0 c/E 0 c/E 0 c/E -
45.06 |E TARIFF UNIT EUR EUR EUR EUR EUR -
45.08 |PUMP REF POWER 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % -
45.09 [ENERGY RESET KLART KLART KLART KLART KLART -
50 |PULSGIVARMODUL
50.01 [PULSANTAL 2048 2048 2048 2048 2048 1001
50.02 VARVT MATMETOD A--B-- A---B-- A--B-- A---B-- A--B-- 1002
50.03 |PULSGIVAR FEL VARNING VARNING VARNING VARNING VARNING 1003
50.04 |PG FEL FORDROJN 1000 1000 1000 1000 1000 1004
50.05|PG DDCS KANAL CHANNEL 1 |CHANNEL 1 |CHANNEL 1 [CHANNEL 1 |[CHANNEL 1 |1005
50.06 |VAL HAST ARV INTERNT INTERNT INTERNT INTERNT INTERNT 1006
50.07 |ENC CABLE CHECK NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1007
51 COMM MOD DATA 1026
52 |STANDARD MODBUS
52.01|STATIONS NR 1 1 1 1 1 1051
52.02|OVERF HSTIGHET 9600 9600 9600 9600 9600 1052
52.03|PARITET OJAMN OJAMN OJAMN OJAMN OJAMN 1053
60 |LEDARE/FOLJARE
60.01 [MASTER LANK FUNK EJ ANVAND [EJANVAND |EJANVAND |EJANVAND |EJANVAND |1195
60.02|MOMENTVALJARE ej synlig ej synlig ej synlig MOMENT ej synlig 1196
60.03 [FONSTERFUNK TILL ej synlig ej synlig ej synlig NEJ ej synlig 1167
60.04 |FONSTER STLK POS ej synlig ej synlig ej synlig 0 ej synlig 1198
60.05|FONSTER STLK NEG ej synlig ej synlig ej synlig 0 ej synlig 1199
60.06 DROOP FAKT 0 0 0 0 0 1200
60.07 [MASTER SIGNAL 2 202 202 202 202 202 1201
60.08 IMASTER SIGNAL 3 213 213 213 213 213 1202
70 |DDCS STYRNING
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70.01 [KANAL 0 ADRESS 1 1 1 1 1 1375
70.02 |KANAL 3 ADRESS 1 1 1 1 1 1376
70.03|CH1 BAUDRATE 4 Mbit/s 4 Mbit/s 4 Mbit/s 4 Mbit/s 4 Mbit/s 1377
70.04 |KO DDCS HW ANSLUT  |RINGNAT RINGNAT RINGNAT RINGNAT RINGNAT 1378
70.05| CH2 HW CONNECTION [RINGNAT RINGNAT RINGNAT RINGNAT RINGNAT
72 |EGEN LASTKURVA
72.01 | OVERLOAD FUNC NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1411
72.02|LAST STROM 1 500 500 500 500 500 1412
72.03|LAST STROM 2 500 500 500 500 500 1413
72.04|LAST STROM 3 500 500 500 500 500 1414
72.05|LAST STROM 4 500 500 500 500 500 1415
72.06 |LAST STROM 5 500 500 500 500 500 1416
72.07 |LAST STROM 6 500 500 500 500 500 1417
72.08|LAST STROM 7 500 500 500 500 500 1418
72.09|LAST STROM 8 500 500 500 500 500 1419
72.10|LAST FREKVENS 1 0 0 0 0 0 1420
72.11 |LAST FREKVENS 2 0 0 0 0 0 1421
72.12 |LAST FREKVENS 3 0 0 0 0 0 1422
7213 |LAST FREKVENS 4 0 0 0 0 0 1423
72.14|LAST FREKVENS 5 0 0 0 0 0 1424
72.15|LAST FREKVENS 6 0 0 0 0 0 1425
72.16 |LAST FREKVENS 7 0 0 0 0 0 1426
72.17 |LAST FREKVENS 8 0 0 0 0 0 1427
72.18 |LAST STROM GRANS 800 800 800 800 800 1428
72.19 |LAST TERMISK TIDK 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
72.20|LAST KYLTID 0 0 0 0 0
83 |ADAPT PROG KTRL
83.01|ADAPTIV PROG KTRL  |ANDRINGS- |ANDRINGS- |ANDRINGS- |ANDRINGS- |ANDRINGS- |[1609
LAGE LAGE LAGE LAGE LAGE
83.02 ANDRA NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1610
83.03 ANDRA BLOCK 0 0 0 0 0 1611
83.04 VAL AV EXEKV TID 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 1612
83.05|PASSWORD 0 0 0 0 0 1613
84 |ADAPTIV PROGRAM
84.01|STATUS 1628
84.02 |[FEL PAR 1629
84.05 BLOCK1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1630
84.06 [IN1 0 0 0 0 0 1631
84.07 [IN2 0 0 0 0 0 1632
84.08 [IN3 0 0 0 0 0 1633
84.09 |UT 0 0 0 0 0 1634
1644
84.79 |UT 0 0 0 0 0 -
85 |ANV KONST
85.01 |KONST1 0 0 0 0 0 1645
85.02 [KONST2 0 0 0 0 0 1646
85.03 [KONST3 0 0 0 0 0 1647
85.04 KONST4 0 0 0 0 0 1648
85.05|KONST5 0 0 0 0 0 1649
85.06 |KONST6 0 0 0 0 0 1650
85.07 |KONST7 0 0 0 0 0 1651
85.08 [KONST8 0 0 0 0 0 1652
85.09 [KONST9 0 0 0 0 0 1653
85.10 KONST10 0 0 0 0 0 1654
85.11 |STRANG1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 1655
85.12|STRANG2 MEDDEL2 |MEDDEL2 |MEDDEL2 |MEDDEL2 |MEDDEL 2 1656
85.13|STRAN3 MEDDEL3 |MEDDEL3 |MEDDEL3 |MEDDEL3 |MEDDEL3 |1657
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85.14 |STRANG4 MEDDEL4 |MEDDEL4 |MEDDEL4 |MEDDEL4 |MEDDEL4 |1658
85.15|STRANG5 MEDDEL5 |MEDDEL5 |MEDDELS5 |MEDDELS5 |MEDDELS |1659
90 |DS MOTTAGN ADDR
90.01 [UTOKAT DS REF3 0 0 0 0 0 1735
90.02|UTOKAT DS REF4 0 0 0 0 0 1736
90.03 |UTOKAT DS REF5 0 0 0 0 0 1737
90.04 [HUVUD DS KALLA 1 1 1 1 1 1738
90.05 [UTOKAT DS KALLA 3 3 3 3 3 1739
92 |DS SAND ADDR
92.01 [MAIN DS STATUS WORD 302 302 302 302 302 1771
92.02|HUVUD DS AV1 102 102 102 102 102 1772
92.03|HUVUD DS AV2 105 105 105 105 105 1773
92.04 |UTOKAT DS AV3 305 305 305 305 305 1774
92.05 |[UTOKAT DS Av4 308 308 308 308 308 1775
92.06 [UTOKAT DS AV5 306 306 306 306 306 1776
92.07 |S ORD B10 PEKARE 3.014.09 3.014.09 3.014.09 3.014.09 3.014.09 1777
92.08|S ORD B13 PEKARE 0 0 0 0 0 1778
92.09|S ORD B14 PEKARE 0 0 0 0 0 1779
95 [HARDVARUSPECIFIK
95.01 [STYRNING KYLFLAKT REGLERAD 1825
95.02 |STYRNING LASTBRYT Beror pa typ av vaxelriktare 1826
95.03 |AKTIVA MODULER 0 0 0 0 0 1827
95.04 |EX/SIN KONFIG 1 1 1 1 1 1828
95.05 |[EX MIN KOPPL FREK 0 0 0 0 0 1829
95.06 [INATOMR Q EFF REF 0 0 0 0 0 1830
95.07 NATOMR DC-LED REF |0 0 0 0 0 1831
95.08 NATOMR PAR1 VAL 106 106 106 106 106 1832
95.09 NATOMR PAR2 VAL 110 110 110 110 110 1833
95.10|TEMP INV AMBIENT 40°C 40°C 40°C 40°C 40°C 1834
95.11 |SUPPLY CTRL MODE typspecifik typspecifik typspecifik typspecifik typspecifik 1835
95.12|LCU RUN PTR C.00000 C.00000 C.00000 C.00000 C.00000 1836
96 |EXT AO
96.01 |[EXT AO1 VARVTAL VARVTAL VARVTAL VARVTAL VARVTAL 1843
96.02 [INVERT EXT AO1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1844
96.03 |[MINIMUM EXT AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1845
96.04 [FILTER EXT AO1 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 1846
96.05 |SKALNING EXT AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 1847
96.06 [EXT AO2 STROM STROM STROM STROM STROM 1848
96.07 INVERT EXT AO2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1849
96.08 [MINIMUM EXT AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1850
96.09|FILTER EXT AO2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 1851
96.10 |SKALN EXT AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 % 1852
96.11 [EXT AO1 PEKARE 0 0 0 0 0 1853
96.12 |[EXT AO2 PEKARE 0 0 0 0 0 1854
98 |TILLVALSMODULER
98.01 |PULSGIVARMODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1901
98.02|COMM. MODULE LINK  |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1902
98.03|D1/O EXT MODULA1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1903
98.04 [DI/O EXT MODUL2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1904
98.05 |DI/O EXT MODUL3 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1905
98.06 [EXT Al/O MODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1906
98.07 [ KOMM PROFIL ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES [1907
98.09|DI/O EXT1 DI FUNK DI17,8,9 DI7,8,9 DI17,8,9 DI7,8,9 DI17,8,9 1909
98.10|DI/O EXT2 DI FUNK DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 1910
98.11 |DI/O EXT3 DI FUNK DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 1911
98.12 |Al/lO MOTOR TEMP NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1912
98.13 |Al/O EXT Al1 FUNK UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR [1913
Al5 Al5 AlS Al5 AlS
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98.14 |Al/O EXT AI2 FUNK UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |1914
Al Al6 Al6 Al6 AlG

98.16|SIN FILTER OVERV NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1915
99 |STARTPARAMETRAR

99.01 [SPRAK ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH 1926
99.02 [TILLAMPNINGSMAKRO |FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL T CTRL SEKV STYRN (1927 |W
99.03MAKRO ATERSTALLN  |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1928 |W
99.04 MOTOR STYRMETOD DTC DTC DTC DTC DTC 1929
99.05|MOTOR NOM SPANN ov oV ov ov oV 1930|W
99.06MOTOR NOM STROM 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A 1931|W
99.07 MOTOR NOM FREKV 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 1932 (W
99.08 MOTOR NOM VARVT 2900 rpm 2900 rpm 2900 rpm 2900 rpm 2900 rpm 1933 |W
99.09 MOTOR NOM EFFEKT  |0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 1934 |W
99.10|MOTOR IDENTIFIER ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN 1935|W
99.11 ENHETENS NAMN 1936
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Kapiteloversikt

Diagram

Tillhérande
diagram

Referensvérdeskedja, blad 1

Giltig nar nagot av makrona FABRIK, HAND/AUTO, SEKV STYRN eller T REGL ar aktivt (se
parameter 99.02).

Forts pa blad 2

Referensvérdeskedja, blad 1
Giltig nar makrot PID REGL ar aktivt (se parameter 99.02).

Forts pa blad 2

Referensvérdeskedja, blad 2
Giltig med alla makron (se parameter 99.02).

Forts fran blad 1

Hantering av Start, Stopp, Driftfrigivning och Startférregling.
Giltig med alla makron (se parameter 99.02).

Hantering av Aterstélining och Till/Fran
Giltig med alla makron (se parameter 99.02).
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Referensvardeskedja, blad 1: Makrona FABRIK, HAND/AUTO, SEKV
STYRN och MREGL (forts pa nasta sid ...)

FACTORY, HAND/AUTO, SEQUENTIAL AND TORQUE MACRO
Al EXT 1/2 SEL
NIN. VALUE DIGIN — 8 LOC/REM- - - 4
CW —p = =
MAX. VALUE R B Ve SEEFTR \ '
seae = @+ . v .
FILTER . . LOC REF1 .
Loc ReF1—|q ,
et | |
a1 —(11e)| DEN—0 EXT REF1 . Loc ReFa— .
a2 cOM REFL —{o ' .
EXT 1 REF PTR| * '
CONSTANTSPEED
NIN. VALUE x SWITCH SELECTION
MAX. VALUE] ' SWITCH
CONST.SP14 —
SCALE AIL2,3 MIN J/ CONST.SPL
T CONST.SP15
ez .
ar2—(119 ) + DIGIN—| .
3 P : ol -
NN VALE : i - :
HEEETIN FACTORY, SE0. ' e mock
SCALE DIGIN —© | EXT REF2 ! PID-CONTROL ouT ' b
FILTER COM REF2 —]o ' . ACTUAL (e ,
INVERT EXT 2 REPIR| TORGUE . :
! CONTROL '
Ar3—(120 ' ' DEVIATION
TS MIN : '
'
(8.03) (108) MAX
: — DIGIN 1-6 Dy ' ' c
(3809) ' .
— bIGIN 7-12 0 ;
98.05 \
[D SET_REC] ACTUAL ' .
ADIR VALUES .
—(18a)AcT 1 .
"R ALR23 L (@s)act 2 : '
:EE;FE: ACTUAL 1 @3oAcTun
REFS PTR ' .
.
@802 andPter .
MAIN REF[— CV ,
bt |G ey . I
AUX REF|—COM REF3 . LOC TR——
paTAsET [— SO REF4 SWITCH
MaIN aCTI—SW
DATASET [—COM ACT2
| |paTaser SO AcT4 LOC START — DIR
CTRLPANEL — T
LRIV WNDV] DIGIN SRT/STP ,
LOCREFL L oc REF1 cw —
e ReFz] EXT 1 STRT PTR
REF2 |1 OC REF2
Loc/ReM  —-LOC/REM
(waa)-|EXT 2 REF
STRT | Linc sTART | SRT/STP/DIR |
STOP LOC START— DIR
FORWARD) DIGIN— SRT/STP
H.OC DIR
REVERSE cV—
EXT 2 STRT PTR
RESET H.OC RESET
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Referensvirdeskedja, blad 1: Makrot PIDREGL (forts pa nasta sid ...)
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Referensvardeskedja, blad 2: Alla makron (forts pa nasta sid ...)
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Hantering av Start, Stopp, Driftfrigivning och Startforregling.
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Diagrammet nedan ar en detalj av féregaende diagram (Hantering av Start, Stopp,
Driftfrigivning och Startférregling.).

ATERSTALLNING FRAN PANEL

ATERSTALLNING FRAN FALTBUSS
| LAGE LOKAL —

alaie

ELLER

EXT ATERSTALLNING

r

.

OCH

( 31 )| AUTOMATERST

EJ KLAR FOR START —

START SPARRAD —

FALTBUSS CW /B0

OCH—

|ELLER

OCH

HUVUDSTYRORD / B7 (ATERSTALLNING)

OCH

—HUVUDSTYRORD / B0 (TILL/FRAN)
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Symbols
204, 211, 269, 277

A

ABB Drives kommunikationsprofil 212
Absolut maxfrekvens 101, 255
Absolut maxvarvtal 101, 255
ACCEL TID 1 138
ACCEL/RETARD 137
Acceleration

installningar 60

kompensation 141

motor 104

ramper 60

tider 20

tider, instélining 42

varvtalsreferensramper 47
Adapter, faltbuss 194
Advant controller 199-200
Al 64
Analog utbyggnadsmodul 251
Analoga ingangar

tillval, dvervakning 67
Analoga utgangar

diagnostik 51

installningar 51

parametrar 51

tillval, dvervakning 67
anvandardefinierade, dvervakning 70
Automatisk start 55
Automatisk aterstallning 70

B

Booleska varden 40

D

DC
fasthallning 58
magnetisering 58
mellanledsskydd 70
underspanningsfel 68
overspanningsfel 67
Diagnostik
analoga utgangar 51
digitala ingéngar 52
driftvarden 45, 53, 54

relautgangar 53
varvtalsregulator 61

Overvakning av anvandardefinierade

variabler 70
Digitala ingangar
diagnostik 52
installningar 52
parametrar 52
tillval, dvervakning 67
Digitala utgangar
tillval, dvervakning 67
Displaykontrast, installning 38
Driftsbegransningar 69
Driftvarden 257-259
anvandardefinierade variabler 70
definition 101
diagnostik 45, 53, 54
installningar 53, 54
parametrar 53, 54
PID-reglering 72
trimning av varvtalsregulatorn 61
varvtalsregulator 61
visning av fullstdndiga namn 30
visningslage 29
arvarden 54

E

Effektgrans 70
Egenskaper samt PROGRAM 86
Egna makron 99

definierade 87
Energioptimering 103, 166
EXT 10 STATUS 230
Extern styrning 45

diagnostik 45

referenskalla, schema 46

stopp, start, rotationsriktninsschema 46

Externt fel 64

F

Fasbortfall fran matande nat, fel 69
Fastlasningsskydd 66
Fel
DC-6verspanning 67
externt, installningar 64
férprogrammerade 67
DC-underspanning 68
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fasbortfall frin matande nat 69
forbattrad dvervakning av
omriktartemperatur 68
internt fel 69
kortslutning 69
omriktartemperatur 68
styrkorttemperatur 69
Overfrekvens 69
jord,skydd 66
kommunikation
skydd 67
dverstrom 67
Felhistorik
rensa 30
visning och aterstallning 30
FELORD 1 222
FELORD 2 223
FELORD 4 226
FELORD 5 227
FELORD 6 230
Flédesbromsning 58, 59
Flédesoptimering 59
Frekvensomriktare
data, kopiering till mandverpanel 36
data, nedladdning till mandverpanel 37
idrifttagning 15
IR-kompensering for skalarstyrt drivsystem 63
referenstyper och -behandling 47
andring av panelbussens ID-nummer 39
Frekvensomriktartemperatur
temperaturfel 68
Funktioner i programmet 41
Faltbuss, ekvivalent, definition 101
Faltbuss-adapter
kommunikationsparametrar 195
Faltbussadapter
kommunikationsparametrar 196
modul 194
Faltbussadresser 255
Faltbussreferensskalning
ABB Drives kommunikationsprofil 216
Faltbusstyrning 193-232
anslutning av tva faltbussar till en
frekvensomriktare 194
referenser 205
styrord, statusord 205
Forprogrammerade felfunktioner 67
DC-underspanning 68
fasbortfall frin matande nat 69
forbattrad dévervakning av
omriktartemperatur 68
internt fel 69
kortslutning 69
omriktartemperatur 68

styrkorttemperatur 69
Overfrekvens 69
Forvalda installningsmoment, startassistent 41

G

Generell drivsystemprofil 217
Granser, installbara 69
GRANSORD 1222
GRANSORD FRO 229

H

Heltalsskalning 68
Hexagonalt motorfléde 64

ID run procedure 23
ID-nummer, andring 39
Idrifttagning 15

automatisk start 55

grundlaggande installningar 17-20

med assistent 15-16
Ingangsbrygga, skydd 70
Installning, accelerationstider 42
Installningar

acceleration 60

Al 64

analoga tillvalsingangar 67

analoga tillvalsutgangar 67

analoga utgangar 51

DC-fasthallning 58

DC-magnetisering 58

digitala ingangar 52

digitala tillvalsingangar 67

digitala tillvalsutgangar 67

driftvarden 53, 54

extern styrning 45

externt fel 64

fastlasningsskydd fér motor 66

flodesbromsning 59

flodesoptimering 59

granser 69

hexagonalt motorfléde 64

IR-kompensering 63

jordfelsskydd 66

kommunikationsfelskydd 67

konstant varvtal 60

kritiska varvtal 60

lokal styrning 45

motorfasbortfall 66

motortemperatur 65

parameterlas 70

PID-reglering 72
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referenstrimning 48
relautgangar 53
retardation 60
skalar styrning 63
underlastskydd for motor 66
varvtalsregulator 61
overvakning 70
INT INIT FEL 228
INTERN FEL INFO 231
INTERN KORTS INFO 232
Internt fel 69
Istallningar
automatisk start 55

J
Jordfelsskydd 66

K

Kabelanslutning, évervakning 66
Kommunikation
anvandning av en faltbussadapter 195
felskydd 67
profiler 212—-220
Kommunikationsprofiler 212—-220
ABB Drives 212
drivsystemprofil 217
Konstanta varvtal 60
Kortslutningsfel 69
Kritiska varvtal 60

L

LARMORD 1 224
LARMORD 2 225
LARMORD 4 227
LARMORD 5 228
LARMORD 6 229
Lokal styrning 45

Makro 87

Makron
eget

definierade 87

fabrik 87, 89
hand/auto 87, 91
momentreglering 87
PID-reglering 87

schema for referensstyrningskedje 272

sekvensstyrning
definierat 87
Oversikt 87

makron
egna 99
PID-reglering 93
sekvensstyrning 97

Makron Fabrik 87-89

Makrot Hand/Auto 87, 91

Makrot Sekvensstyrning 97
definierat 87

Mandverpanel
grundlaggande tangenter 35
installning av displaykontrast 38
kopiera drivsystemdata 36
motorstyrning 27—-28
nedladdning av drivsystemdata 37
visningslage 29
oversikt 25-26

Modbus
adapter 194

lank, kommunikationsparametrar 197—-198

Modbus-adressering 198
Momentreglering
makro 87
makro,Makron
momentreglering 95
prestandavarden 61
Motor
fasbortfall 66
fastlasningsskydd 66
identifiering 54

temperaturmatning med standard I/O 73, 74

termisk modell 65

underlastskydd 66

overlastskydd 65
Motorstyrning

med I/O-granssnitt 21

parametrar 201-202

P

Panelbortfall 64
Parameterinstallningar, bipolar ingang
vid joystickdrift 253
Parameterlas 70
Parametrar

Advant controller 199-200

Al 64

analoga tillvalsingangar och utgangar 67

analoga utgangar 51
automatisk aterstallning 70
DATA TABELLER 260
definierade 101

digitala ingangar 52
driftsbegransningar 69
driftvarden 53, 54
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externt fel 64
fastlasningsskydd fér motor 66
faltbussadapter 195-196
hexagonalt motorfléde 64
IR-kompensering 63
jordfelsskydd 66
kommunikationsfelskydd 67
motorfasbortfall 66
motorstyrning 201-202
motortemperatur 65
parameterlas 70
referenstrimning 48
relautgangar 53
skalar styrning 63
standard ModBus-lank 197-198
startassistent 41
trimning av varvtalsregulatorn 61
underlastskydd for motor 66
val och andring av varden 32
overvakning 70
PB, definierad 255
PID REGULATOR
vilofunktion 72
PID-reglering 87
blockscheman 71
installningar 72
makro, referensstyrningsschema 272
parametrar 72
Prestandavarden
varvtalsregulator 61
prestandavarden
momentreglering 61
Procedur for ID-kérning 22
Programfunktioner 41-86
Programmerbar
analoga utgangar 51
digitala ingangar 52
relautgangar 53

R

Ramper
acceleration 60
retardation 60
Referens
kalla
EXT 1 46
typer och behandling 47
styrkedjediagram 272
trimning 48
Referenshantering 206
Relautgangar
diagnostik 53
installningar 53

parametrar 53
Rensa

felhistorik 30
RETARD TID 1 138
Retardation

installningar 60

kompensation 141

ramper 60

S

Safe torque-off (STO) 56
Safely limited speed (SLS) 57
Skalning av faltbussreferens
CSA 2,8/3,0 kommunikationsprofil 220
generell drivsystemprofil 219
Skalar styrning 63
Skydd mot ovantad start (POUS) 56
Skyddsfunktioner 64
Spanningsbortfallsreglering 55
Startassistent
forvalda installningsmoment 41
uppgifter och parametrar 41
val av tillampning 41
Statusord 205
hjalp- 221
STATUSORD foér CSA 2.8/3.0
kommunikationsprofil 220
Styrkorttemperatur fel 69
Styrord 205
Styrord for CSA 2.8/3.0
kommunikationsprofil 220
SYSTEMFELORD 224
Systemoéversikt 193

T

T,tangenter pa mandverpanel 35
Temperatur
berakningsmetod 65
matning med standard 1/O 73, 74
Tillampning, val av startassistent 41
TILLAMPNINGSMAKRO 103, 189
Tilldampningsmakron 87
eget. 87
egna 99
fabrik 87, 89
hand/auto 87, 91
momentreglering 87, 95
PID-reglering 87
schema for referensstyrningskedja 272
PID-reglering,PID-reglering
makro 93
sekvensstyrning 87, 97
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Trimning av varvtalsregulatorn 61

U

Underlastskydd 66
UTOKAT STATUSORD 3 225
UTOKAT STATUSORD 4 226

\'

Variabler 70
Varvtalsreferens
accelerations-/retardationsramper 47
parametrar 252
Vilofunktion 72
exempel 73
Visning
felhistorik 30
fullstdndiga namn pa driftvarden 30
Visning av felhistorik 30

A

Aterstéllning
felhistorik 30
Aterstéllningar, automatiska aterstéllningar 70

A

Arvarden
analoga utgangar 51
definieras 207
digitala ingangar 52
driftvarden 53, 54
relautgangar 53

6

Overfrekvensfel 69
Overstrémsfel 67
Overvakning av anvandarvalbara variabler 70
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