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Turvaohjeet

Yleista

Tama luku sisaltaa turvaohjeet, joita on noudatettava taajuusmuuttajan
asennuksessa, kaytossa ja huollossa. Ohjeiden laiminlyonti voi aiheuttaa fyysisen
vamman, hengenvaaran ja taajuusmuuttajan, moottorin tai kaytettavan laitteen
vaurioitumisen. Lue turvaohjeet ennen taajuusmuuttajan kayttéonottoa.

Varoitukset

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

Vaarallinen jannite voi aiheuttaa henkilovahingon ja/tai vaurioittaa
& laitteistoa.

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

Asennus- ja huoltotoiden turvallisuus

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

Sahkoturvallisuus

VAROITUS! Ohjeiden laiminlydnti voi aiheuttaa fyysisen vamman tai hengenvaaran
& tai vaurioittaa laitetta.

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

* Tee kaikki taajuusmuuttajan, moottorikaapelin ja moottorin asennus- ja huoltotyét
jannitteen ollessa katkaistuna. Kun verkkojannite on katkaistu, anna jannitteen
purkautua tasajannitevalipiirin kondensaattoreista vahintdan 5 minuutin ajan
ennen taajuusmuuttajan, moottorin tai moottorikaapelin kasittelya.

Varmista aina yleismittarin (impedanssi vahintadan 1 Mohm) avulla, etta
1. taajuusmuuttajan tulovaiheiden U1, V1 ja W1 ja maan valilla ei ole jannitetta
2. littimien BRK+ ja BRK- ja maan valilla ei ole jannitetta.

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

Turvaohjeet
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VAN

Al tee taajuusmuuttajalle eristysvastusmittausta tai jannitelujuustestia.

Kytke sisdinen EMC-suodin irti, kun taajuusmuuttajaa asennetaan IT-verkkoon
(maadoittamattomaan tai suurohmisesti [yli 30 ohmia] maadoitettuun verkkoon).
Muussa tapauksessa verkko kytkeytyy maapotentiaaliin taajuusmuuttajan EMC-
suotimen kondensaattorien kautta. Tdma voi aiheuttaa vaaratilanteen tai
vahingoittaa taajuusmuuttajaa. Katso sivu 40. Huomautus: Kun sisdinen EMC-
suodin on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-yhteensopiva.

Kytke sisdinen EMC-suodin irti, kun taajuusmuuttajaa asennetaan
epasymmetrisesti maadoitettuun TN-verkkoon. Muussa tapauksessa
taajuusmuuttaja vioittuu. Katso sivu 40. Huomautus: Kun sisainen EMC-suodin
on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-yhteensopiva.

Kaikkia taajuusmuuttajaan kytkettyja ELV-piireja (hyvin pieni jannite) on
kaytettava potentiaalintasausvydhykkeelld eli alueella, jossa kaikki
samanaikaisesti kosketeltavat johtavat osat on kytketty sdhkoisesti niin, ettei
niiden valilla esiinny vaarallista jannitettd. Tama saavutetaan, kun maadoitus on
tehty huolellisesti tehtaalla.

Huomautus:

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

Yleinen turvallisuus

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

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

Varmista, ettd porauspolya ei padse taajuusmuuttajan sisaosiin asennuksen
aikana. Taajuusmuuttaja saattaa vaurioitua tai siina voi olla toimintahairigita, jos
sen sisélle paasee sahkoa johtavaa polya.

Tarkista, ettad taajuusmuuttajan jaahdytys on riittava.

Turvaohjeet
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Turvallinen kayttoonotto ja kaytto

AN

Nama varoitukset on tarkoitettu henkilGille, jotka suunnittelevat taajuusmuuttajan
kayttda tai kayttéonottoa tai kayttavat taajuusmuuttajaa.

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

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

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

Moottoria ei saa ohjata AC-kontaktorilla tai erottimella. Moottoria on ohjattava
ohjauspaneelin kaynnistys- ja pysaytyspainikkeilla ja (@ tai ulkoisilla
komennoilla (I/0). DC-kondensaattorien latausjaksojen (eli kdynnistykset
kytkemalla jannite) maksimimaara on kaksi minuutissa, ja latauksia voi olla
yhteensa enintaan 15 000.

Huomautus:

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

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

pysaytyspainiketta (@>.

Turvaohjeet
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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan tdman oppaan kayttétarkoituksesta ja kohderyhmasta.
Luvussa on perustiedot tdman oppaan sisallosta ja luettelo oppaista, joista |6ytyy
asiaan liittyvia lisatietoja. Luku sisaltaa myos kaavion toimituksen tarkistukseen seka
taajuusmuuttajan asennukseen ja kayttéonottoon liittyvista vaiheista. Kaaviossa
viitataan tdman kayttdoppaan lukuihin ja kohtiin, joista 16ytyy lisatietoja.

Sovellettavuus

Tama opas on tarkoitettu kaytettavaksi ACS150:n ohjelmistoversion 1.35b tai
uudemman version kanssa. Katso parametri 3307 OHJELMAVERSIO sivulla 715.

Kohderyhma

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

Tama opas on tarkoitettu suomenkielisille kayttdjille. Oppaassa kaytetaan
pelkastaan Sl-yksikoita. Yhdysvalloissa suoritettavia asennuksia varten on erilliset
ohjeet.

Kayttooppaan tehtava

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

Sisallys
Tama opas sisaltda seuraavat luvut:

» Luvussa Turvaohjeet (sivu 11) olevia turvaohjeita on noudatettava
taajuusmuuttajan asennuksessa, kayttéonotossa, kaytdssa ja huollossa.

+ Johdanto (tdma luku, sivu 15) siséltaa tietoja tdman oppaan kayttétarkoituksesta,
kohderyhmasta ja sisalldsta. Luvussa on myos kaavio pika-asennuksen ja
kayttéonoton vaiheista.

» Luvussa Toimintaperiaate ja laitekuvaus (sivu 19) kerrotaan lyhyesti
taajuusmuuttajan toimintaperiaatteesta, osien sijoittelusta, tyyppikilvesta ja
tyyppikoodista. Luku sisaltda myos verkko- ja ohjausliitantdjen yleiskaavion.

* Mekaaninen asennus (sivu 23) sisaltaa tietoja asennuspaikasta, pakkauksen
purkamisesta, toimituksen tarkastamisesta ja taajuusmuuttajan mekaanisesta
asennuksesta.

Johdanto
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» Séhkbasennuksen suunnitteleminen (sivu 29) siséaltaa tietoja moottorin ja
taajuusmuuttajan yhteensopivuuden tarkistamisesta seka kaapelien valinnasta,
suojaamisesta ja reitityksesta.

» Séahkdliitdnnét (sivu 39) sisaltaa tietoja asennuksen eristyksen tarkistamisesta,
yhteensopivuudesta maadoittamattomien IT-verkkojen ja epdsymmetrisesti
maadoitettujen TN-verkkojen kanssa seka teho- ja ohjauskaapeleiden
kytkemisesta.

» Asennuksen tarkistuslista (sivu 49) sisaltaa tarkistuslistan taajuusmuuttajan
mekaanisen asennuksen ja sahkdliitantojen tarkistusta varten.

» Kayttdébnotto ja ohjaus I/O:n kautta (sivu 57) sisaltaa tietoja moottorin
kaynnistamisesta, pysayttamisesta ja pyodrimissuunnan muuttamisesta seka
moottorin nopeuden saatamisesta I/O-liitAnnan kautta.

» Ohjauspaneeli (sivu 57) sisaltaa tietoja ohjauspaneelin painikkeista, LED-
merkkivaloista ja nayttékentista seka siita, kuinka ohjauspaneelia kaytetaan
taajuusmuuttajan ohjaukseen, valvontaan ja asetusten muuttamiseen.

» Sovellusmakrot (sivu 69) sisaltaa lyhyen kuvauksen kaikista sovellusmakroista
seka kytkentakaavion, jossa on oletusarvoiset ohjauskytkennat. Lisaksi luvussa
kerrotaan, kuinka kayttajamakro tallennetaan ja otetaan kayttéon.

* Oloarvot ja parametrit (sivu 79) sisaltaa tietoja oloarvoista ja parametreista.
Luvussa on myo0s luettelo eri makrojen oletusarvoista.

» Vianhaku (sivu 127) sisaltaa tietoja vikojen kuittaamisesta ja vikamuistin
katselusta. Tassa luvussa on luettelo kaikista halytys- ja vikaviesteista seka
niiden mahdollisista syista ja ratkaisukeinoista.

* Huolto (sivu 135) siséaltaa ohjeet ennalta ehkaisevaan huoltoon.

» Tekniset tiedot (sivu 139) sisaltaa taajuusmuuttajan tekniset tiedot, kuten
nimellisarvot, runkokoot ja tekniset vaatimukset seka CE-merkinnan ja muiden
merkintdjen tayttamista koskevat vaatimukset.

» Mittapiirrokset (sivu 157) sisaltaa taajuusmuuttajan mittapiirrokset.

» Liite: PID-sé&é&té (sivu 163) sisaltda ohjeet prosessisdadon pikakonfigurointiin,
sovellusesimerkkeja ja kuvauksen PID-nukkumistoiminnosta.
» Lisétietoja (sivu 171) (takakannen sisapuoli, sivu 177) sisaltaa tietoja tuote- ja

palvelukyselyiden tekemisesta, tuotekoulutustietojen saamisesta, palautteen
antamisesta ABB Drives -oppaista seka asiakirjojen hakemisesta Internetista.

Aiheeseen liittyvat oppaat

Lisatietoja on kohdassa Kéyttéopasluettelo sivulla 2 (etukannen sisapuolella).

Runkokokoon perustuva luokitus

ACS150-taajuusmuuttajaa valmistetaan runkokoossa RO...R2. Tietyt ohjeet ja tiedot
koskevat vain tiettyja runkokokoja, jolloin ne on merkitty runkokoon symbolilla
(RO...R2). Taajuusmuuttajan runkokoon voi tarkistaa luvun Nimellisarvot taulukoista
sivulla 739.

Johdanto



Tehtava

Ota selville taajuusmuuttajan runkokoko: RO...R2.

Y

Tee asennussuunnitelma: valitse kaapelit jne.

Tarkista kayttdympariston olosuhteet, nimellisarvot ja
tarvittava jaahdytysilman kierto.

Y

Pura pakkaus ja tarkasta taajuusmuuttaja.

Y

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

Y

Asenna taajuusmuuttaja seinalle tai kaappiin.

Veda kaapelit.

Tarkista syé6ttokaapelin, moottorin ja moottorikaapelin
eristys.

Kytke tehokaapelit.

Kytke ohjauskaapelit.

Y
Y
Y

Tarkista asennus.

Y

Ota taajuusmuuttaja kayttoon.

17

Pika-asennuksen ja kayttoonoton vaiheiden kaavio

Lisatietoja

Toimintaperiaate ja laitekuvaus:
Tyyppikilven koodi sivulla 22
Tekniset tiedot. Nimellisarvot sivulla 139

Séhkbéasennuksen suunnitteleminen sivulla 29
Tekniset tiedot sivulla 139

Mekaaninen asennus: Pakkauksen purkaminen
sivulla 24

Toimintaperiaate ja laitekuvaus: Tyyppikilven
koodi sivulla 22 S&hkdéliitdnnét:
Yhteensopivuuden tarkistaminen
maadoittamattomien IT-verkkojen ja
epdsymmetrisesti maadoitettujen TN-verkkojen
kanssa sivulla 40

Mekaaninen asennus sivulla 23

Séhkbéasennuksen suunnitteleminen:
Kaapelireitit sivulla 34

Séhkéliitdnnét:Asennuksen eristysmittaukset
sivulla 39

S&hkéliitdénnét: Tehokaapeliliitdnnét sivulla 41

Séahkdliitdnnét: Ohjauskaapeliliitdnnét sivulla 44

Asennuksen tarkistuslista sivulla 49

Kéyttédnotto ja ohjaus I/O:n kautta sivulla 51

Johdanto
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Toimintaperiaate ja laitekuvaus

Yleista
Tassa luvussa kerrotaan lyhyesti taajuusmuuttajan toimintaperiaatteesta, osien
sijoittelusta, tyyppikilvesta ja tyyppikoodista. Luku sisaltad myds verkko- ja
ohjausliitdntdjen yleiskaavion.

Toimintaperiaate

ACS150 on seinalle tai kaappiin asennettava taajuusmuuttaja, jolla ohjataan AC-
epatahtimoottoreita.

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

S |
| Tasa-  Kondensaattori- Va'ht,?'. |
yq, Suuntaaja paristo suuntaaja
m~/ J——
AC-syottd V1, 17 V2 AC-moottori
W1 .| | | ~ W2 /

\
\ Jarrukatkoja ]
\

Toimintaperiaate ja laitekuvaus
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Yleisia tietoja tuotteesta

Sijoittelukuva

Alla on esitetty taajuusmuuttajan osien sijoittelu. Runkokokojen RO...R2 rakenne

vaihtelee hieman.

=
Wil
IlIl_IlI-i_il

Friin

-
-

=2 |

@ [|BN

lIman kiinnityslevyjé (RO ja R1)

Kiinnityslevyt asennettu (RO ja R1)

Ylakannen jadhdytysaukko

FlashDrop-liitanta

Asennusreiat

EMC-suotimen maadoitusruuvi (EMC)

Integroitu ohjauspaneeli

Varistorin maadoitusruuvi (VAR)

Bl W[IN| -

Integroitu potentiometri

I/O-liitdnnat

O N| O »n

Verkkoliitanta (U1, V1, W1), jarruvastuksen liitdnta
(BRK+, BRK-) ja moottoriliitdnta (U2, V2, W2)

10

I/O-kiinnityslevy

1"

Kiinnityslevy

12

Kiinnittimet

Toimintaperiaate ja laitekuvaus
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Virtaliitannat ja ohjauskayttoliittymat

Kaaviossa on kuvattu ACS150:n kytkennat. I/O-liitannat ovat ohjelmoitavissa.
Lisatietoja eri makrojen 1/O-liitdnnoista on luvussa Sovellusmakrot sivulla 69 ja
yleisia asennusohjeita luvussa Séhkdliitdnnét sivulla 39.

Potentiometri

Suojavaippa SCR
r Al S1
Analogiatulo I
0...10V GND UAI

Ohjejannite
+10V DC, enint. 10mA ¢ 10V com
+24V

Apujannitelahto ap g
+24V DC, enint. 200 mA | & anD ZR%B\'?R%) 130V DC/6 A

o com NG,
DI1
OHJELMOITAVAT DI2
DIGITAALITULOT
DI3
DI4 EMCE EMC-suotimen maadoitusruuvi
DI5:ta voidaan kayttaa i atri : :
myss taajuustulona | DI5 VAR Varistorin maadoitusruuvi
6
FlashDrop —/—mm)
PE PE fan) —

L3N0 _ 0—0 _ o—oW1 W2 00—

. Jarrukatkoja L —.- .
Kollrr{nl.- Tulo- EMC- Lahto- AC-moottori
vaiheinen  Kuristin suodin kuristin
teholahde, BRK+ BRK
200...480 ¢
VAC _

E:I 0 Jarruvastus

Huomautus: Jos kaytdssa on yksivaiheinen tehonsyotto, kytke syotto liittimiin U1/L
ja V1/N. Lisatietoja tehokaapelien kytkennasta on kohdassa Tehokaapeliliitdnnét
sivulla 41.

Toimintaperiaate ja laitekuvaus
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Tyyppikilpi on kiinnitetty taajuusmuuttajan vasemmalle puolelle. Seuraavassa on

1

Tyyppikoodi: Lisétietoja on kohdassa Tyyppikilven
koodi sivulla 22.

Kotelointiluokka (IP ja UL/INEMA)

Nimellisarvot, lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot
sivulla 7139.

Sarjanumero muodossa MYYWWRXXXX, jossa
M: Valmistaja

Tyyppikilpi
esimerkki tyyppikilvesta ja selvitys sen sisallosta.
ABB ACS150-03E-08A8-4
1P20 / UL Open type @ LTI LT @
4 kW (5 HP) S/N MYYWWRXXXX
U1 3~380...480 V LT G
| 13.6 A 68581818 @
f1 48...63 Hz RoHS
U2 3~0..U1V @

c us
12 8.8A(150% 1/10 min‘c € = 0
f2  0...500 Hz

Tyyppikilpi

Tyyppikilven koodi

YY: 09, 10, 11, ... vuosille 2009, 2010, 2011, ...
WW: 01, 02, 03, ... viikko 1, viikko 2, viikko 3, ...
R: A, B, C, ... tuotteen versionumero

XXXX: Kokonaisluku, viikon ensimmainen luku on
aina 0001

ABB:n koodi taajuusmuuttajille

CE-merkinta seka C-Tick-, C-UL US- ja RoHS-
merkinnat (taajuusmuuttajan kilvessa on laitteelle
myonnetyt merkinnat)

Tyyppikoodi sisaltaa tietoa taajuusmuuttajan teknisistd ominaisuuksista ja
kokoonpanosta. Tyyppikoodi on taajuusmuuttajaan kiinnitetyssa tyyppikilvessa.
Tyyppikoodin ensimmaiset numerot vasemmalta kertovat laitteen
peruskokoonpanon, esimerkiksi ACS150-03E-08A8-4. Tyyppikilven sisallon

selitykset ovat alla.

ACS150-03E-08A8-4
|

ACS150-tuotesarja

1-vaiheinen/3-vaiheinen

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

Konfigurointi

E = EMC-suodin on kytketty, taajuus 50 Hz
U = EMC-suodinta ei ole kytketty, taajuus 60 Hz

Lahtovirta

Muodossa xxAy, jossa xx tarkoittaa kokonaislukua ja y kymmenysta,

esim. 08A8 tarkoittaa arvoa 8,8 A.

Lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 139.

Tulojéannitealue

2 =200...240 VAC
4 =380...480 VAC

Toimintaperiaate ja laitekuvaus
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Mekaaninen asennus

Yleista

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

Asennuspaikan tarkistaminen

ACS150 voidaan asentaa seinalle tai kaappiin. Tarkista kotelon vaatimukset, jos
seindasennuksissa halutaan kayttaa NEMA 1 -lisdvarustetta. (Lisatietoja on luvussa
Tekniset tiedot sivulla 139.)

Taajuusmuuttaja voidaan asentaa neljalla eri tavalla:
a) pystysuuntainen asennus takaa (kaikki runkokoot)
b) vaakasuuntainen asennus takaa (runkokoot R1...R2)
¢) pystysuuntainen asennus sivulta (kaikki runkokoot)
d) pystysuuntainen asennus DIN-kiskoon (kaikki runkokoot).
Varmista, ettd asennuspaikka on alla olevien vaatimusten mukainen. Lisatietoja
rungosta on luvussa Mittapiirrokset sivulla 157.
Asennuspaikan vaatimukset
Kéyttbolosuhteet

Lisatietoja taajuusmuuttajan sallituista kayttdolosuhteista on luvussa Tekniset tiedot
sivulla 139.

Seiné

Seinan on oltava mahdollisimman suora ja tasainen, syttymatdnta materiaalia ja
rittdvan vahva kestamaan taajuusmuuttajan paino.

Lattia
Laitteen alla olevan lattian/materiaalin tulisi olla palamatonta.
Vapaa tila taajuusmuuttajan ympérilla

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

Vaakasuuntaisessa asennuksessa vapaata tilaa taytyy olla taajuusmuuttajan yla- ja
alapuolella JA myoés sivuilla. Lisatietoja on kohdan Vaakasuuntainen asennus
kuvassa sivulla 27.

Mekaaninen asennus
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Tarvittavat tyokalut

Taajuusmuuttajan asennukseen tarvitaan seuraavat tydkalut:

* ruuvitalttoja (asennuksessa kaytettavien ruuvien mukaan)

* kuorintapihdit

* mitta

* pora (jos taajuusmuuttaja asennetaan ruuvien/pulttien avulla)

+ asennustarvikkeita: ruuvit tai pultit (jos taajuusmuuttaja asennetaan ruuvien/
pulttien avulla). Ruuvien/pulttien lukumaara on annettu kohdassa Ruuveilla
sivulla 25.

Pakkauksen purkaminen

Taajuusmuuttajan (1) pakkaus sisaltda seuraavat osat (kuvassa nakyy runkokoko
RO):

* muovipakkaus (2), jossa kiinnityslevy, I/O-kiinnityslevy, kiinnittimet ja ruuvit
+ asennuspohja pakkausmateriaalissa (3)

+ kayttdopas (4).

Mekaaninen asennus
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Toimituksen tarkistaminen

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

Varmista ennen asennusta ja kayttéonottoa taajuusmuuttajan tyyppikilvesta, etta
kyseessa on oikea laitetyyppi. Lisatietoja on kohdassa Tyyppikilpi sivulla 22.

Asennus

Tassa oppaassa olevat ohjeet koskevat taajuusmuuttajia, joiden suojausluokka on

IP20. Jotta NEMA 1 -vaatimukset tayttyvat, kayta lisdvarustesarjaa MUL1-R1, jonka

mukana toimitetaan monikieliset asennusohjeet (SAFE68642868).
Taajuusmuuttajan asentaminen

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

Huomautus: Varmista, ettad porauspolya ei paase taajuusmuuttajan sisaan
asennusvaiheessa.

Ruuveilla

Lisatietoja taajuusmuuttajan vaakasuuntaisesta asennuksesta on kohdassa
Vaakasuuntainen asennus sivulla 27.

1. Merkitse kiinnitysreikien paikat esimerkiksi pakkauksesta leikatun asennuspohjan
avulla. Reikien paikat on merkitty myos piirroksiin luvussa Mittapiirrokset sivulla
1567. Tarvittavien kiinnitysreikien maara ja paikka riippuu taajuusmuuttajan
asennustavasta:

a) asennus takaa: nelja reikaa.
b) asennus sivulta: kolme reikaa, joista yksi alareika on kiinnityslevyssa.

2. Kiinnita ruuvit tai pultit merkittyihin paikkoihin.

Mekaaninen asennus
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3. Aseta taajuusmuuttaja seinassa oleviin ruuveihin.

4. Kirista ruuvit tiukasti seinaan.

(3
® -]
-]
]
DIN-kiskoon

1. Paina taajuusmuuttaja kiinni kiskoon, niin ettd se napsahtaa paikalleen.
Taajuusmuuttaja irrotetaan painamalla taajuusmuuttajan ylaosassa olevaa
irrotuskahvaa kuvan 1b mukaisesti.

Mekaaninen asennus
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Vaakasuuntainen asennus

JAN

Taajuusmuuttaja voidaan asentaa vaakasuuntaisesti ruuveilla (kiinnitys vain takaa,
nelja reikaa). Asennusohjeet on kohdassa Ruuveilla sivulla 25.

Huomautus: Tarvittava vapaa tila on esitetty seuraavassa kuvassa.

VAROITUS! Vaakasuuntaiseen asennukseen soveltuvat vain runkokoot R1 ja R2,
koska niissa on jaahdytyspuhallin. Sijoita taajuusmuuttaja siten, etta
taajuusmuuttajan pohjassa olevat liittimet ovat oikealla ja puhallin vasemmalla
puolella, kuten seuraavassa kuvassa. Runkokokoa RO ei saa asentaa
vaakasuuntaisesti.

Mekaaninen asennus
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Kiinnita kiinnityslevyt

Huomautus: Al3 heité kiinnityslevyja pois, silla niité tarvitaan virta- ja
ohjauskaapelien maadoittamiseen.

1. Kiinnita kiinnityslevy taajuusmuuttajan pohjassa olevaan levyyn toimitukseen
kuuluvilla ruuveilla.

2. Kiinnita I/O-kiinnityslevy kiinnityslevyyn toimitukseen kuuluvilla ruuveilla.

Mekaaninen asennus
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Sahkoasennuksen suunnitteleminen

Yleista

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

Huomautus: Asennus on aina suunniteltava ja tehtava paikallisesti sovellettavia
lakeja ja maarayksia noudattaen. ABB ei vastaa millaan tavalla asennuksista, jotka
ovat paikallisten lakien ja/tai muiden maaraysten vastaisia. Jos ABB:n antamia ohjeita
ei lisdksi noudateta, takuu raukeaa ja laitteen kaytdssa voi esiintya ongelmia.

AC-verkkoliitannan toteuttaminen

Lisatietoja vaatimuksista on kohdassa Sdhkéverkon tekniset tiedot sivulla 146. Kayta
kiinteaa kytkentaa AC-verkkoon.

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

Erotin (erotuslaite)

Asenna kasikayttdinen erotuslaite vaihtovirtaldhteen ja taajuusmuuttajan valiin.
Erotuslaitteen tyypin on oltava sellainen, ettéd se voidaan lukita auki-asentoon
asennus- ja huoltotéiden ajaksi.

Euroopan unioni

Jotta Euroopan unionin direktiivien vaatimukset tayttyvat (standardi SFS-EN 60204-1,
Safety of Machinery, Koneturvallisuus), erottimen on oltava tyypiltdan jokin
seuraavista:

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

» erotin, jonka apukosketin saa aikaan kytkinlaitteiden kuormituspiirin katkeamisen
ennen erottimen paakoskettimien avaamista (SFS-EN 60947-3)

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

Muut alueet

Erottimen taytyy vastata voimassa olevia turvamaarayksia.

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Moottorin ja taajuusmuuttajan yhteensopivuuden tarkistaminen

Tarkista, etta kolmivaiheinen AC-epatahtimoottori ja taajuusmuuttaja ovat
yhteensopivat kohdassa Nimellisarvot sivulla 139 olevan taulukon mukaisesti.
Taulukossa on annettu tyypilliset moottorin tehoarvot eri taajuusmuuttajatyypeille.

Tehokaapeleiden valinta

Yleiset ohjeet

Verkko- ja moottorikaapelit on mitoitettava paikallisten maaraysten mukaisesti.

Verkko- ja moottorikaapelien on kestettava niihin kohdistuvat kuormitusvirrat.
Nimellisvirrat on annettu kohdassa Nimellisarvot sivulla 7139.

Kaapeleiden on kestettava vahintaan 70 °C:n [Ampdtila jatkuvassa kaytdssa.
Yhdysvaltoja koskevia ohjeita on kohdassa Lisdvaatimukset (Yhdysvallat) sivulla
32.

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

600 V AC:n kaapeli hyvaksytdan enintdan 500 V AC:n laitteisiin.

Lisatietoja EMC-vaatimuksista on luvussa Tekniset tiedot sivulla 7139.

Suojattua, symmetristd moottorikaapelia (katso seuraava kuva) on kaytettava, jotta
CE- ja C-Tick-merkinnan EMC-vaatimukset tayttyvat.

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

Nelijohdinjarjestelmaan verrattuna suojatun, symmetrisen kaapelin kaytté vahentaa
koko taajuusmuuttajajarjestelman sahkdmagneettisia hairioita, moottorin
laakerivirtoja ja kulumista.

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Tehokaapelityypit
Tassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa seuraavassa esiteltyja tehokaapeleita.
Sallittu moottorikaapeleiksi Huomautus: Erillinen PE-johdin tarvitaan, jos kaapelin
(suositellaan my6s verkkokaapeleille) suojavaipan johtokyky ei riitd kayttétarkoitukseen.

Suojattu, symmetrinen kaapeli: kolmivaiheiset

johtimet, samankeskinen tai muutoin rakenteeltaan

symmetrinen PE-johdin ja suojavaippa
PE-johdin

Suojavai o
ja suojavaippa uojavaippa Suojavaippa

PE
PE ¢

Sallittu verkkokaapeleiksi
Suojavaippa
Nelijohdinjarjestelma: kolmivaiheiset johtimet ja
suojaava johdin

PE PE

Ei moottorikaapelointiin: Erilliset kaapelit jokaiselle
vaiheelle ja suojamaalle (PE)

PE
QOOO/

Moottorikaapelin suojavaippa

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

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

Eristyskuori Kuparilankasuoja Vaihejohdin

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Lisdavaatimukset (Yhdysvallat)

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

Tehokaapelien taytyy kestaa 75 °C:n [dmpdtila.
Kytkentékotelo

Jos kytkentakoteloja on liitettdva yhteen, kytke litos maadoitusjohtimella, joka on
kytketty kytkentékoteloon liitoksen kummaltakin puolelta. Yhdista kytkentakotelot
my0s taajuusmuuttajan koteloon. Kayta eri kytkentakoteloita tulovirralle, moottorille,
jarruvastuksille ja ohjauskaapeleille. Moottorikaapelointi saa kulkea vain yhdesta
samassa kytkentakotelossa olevasta taajuusmuuttajasta.

Panssarikaapeli / suojattu tehokaapeli

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

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

* BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

+ Oaknite (CLX).

Suojattuja tehokaapeleita saa seuraavilta valmistajilta:
* Belden

+ LAPPKABEL (OLFLEX)

« Pirelli.

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Ohjauskaapeleiden valinta

Yleiset ohjeet

Analogisen ohjauskaapelin (jos analogiatulo Al on kaytossa) ja taajuustulossa
kaytetyn kaapelin taytyy olla suojattuja.

Analogiasignaaleille on kaytettava kaksoissuojattua kierrettya parikaapelia. (Kuva a,
esimerkiksi JAMAK, jota valmistaa Draka NK Cables.)

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

(
- pa—_ g .
a b
Kaksoissuojattu kierretty Yksinkertaisesti suojattu
useamman parin kaapeli kierretty useamman parin

Analogisen signaalin ja digitaalisten signaalien on oltava eri kaapeleissa.

Jannitteeltdan alle 48 V:n releohjattuja signaaleja voidaan kayttda samoissa
kaapeleissa kuin digitaalitulosignaaleja. Paras vaihtoehto releohjatuille signaaleille
on kierretty parikaapeli.

24V DC-ja 115/ 230 V AC -signaaleja ei koskaan saa kytked samaan kaapeliin.

Relekaapeli

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

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Kaapelireitit

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

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

Kaapelihyllyt on kytkettava hyvin toisiinsa seka maadoituselektrodeihin. Paikallista
potentiaalin tasausta voidaan parantaa kayttamalla alumiinihyllyjarjestelmia.

Alla on kaapelireittia kuvaava kaavio.

Moottorikaapeli
Taajuus-
muuttaja Tehokaapeli ¢ vah. 300 mm
Verkkokaapeli Moottorikaapeli
y vah. 200 mm 90 L] ¢ vah. 500 mm
Ohjauskaapelit
Ohjauskaapelikanavat
24V 230V 24V 230V
/
/

N

7
X

N

AT

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

Veda 24 V:n ja 230 V:n ohjauskaapelit
kaapin sisalla oleviin erillisiin kanaviin.

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Taajuusmuuttajan, verkkokaapelin, moottorin ja moottorikaapelin
suojaaminen oikosulkua ja termista ylikuormitusta vastaan

Taajuusmuuttajan ja verkkokaapelin oikosulkusuojaus

1)

2)

/N

Asenna suojaus seuraavien ohjeiden mukaisesti.

Piirikaavio Oikosulkusuojaus

Suojaa taajuusmuuttaja
ja verkkokaapeli
sulakkeilla tai
katkaisijalla. Katso
alaviitteita 1) ja 2).

Jakokeskus | Syoéttokaapeli Taajuusmuuttaja

1) | ~

_|/ — . 7
- '
€1

|
ey 2 7 |
= 7
| s

Sulakkeiden nimellisarvot ovat luvussa Tekniset tiedot sivulla 139. Sulakkeet suojaavat syé6ttdkaapelia
oikosulkutilanteessa ja estavat taajuusmuuttajaa ja lisalaitteita vaurioitumasta, jos taajuusmuuttajan
sisalla tapahtuu oikosulku.

%@
%@

Oikosulkusuojauksessa voidaan kayttaa johdonsuojakatkaisijoita, jotka ABB on testannut ACS150-
laitteella. Muiden johdonsuojakatkaisijoiden kanssa on kaytettava sulakkeita. ABB Oy:n paikallinen
edustaja antaa lisatietoja hyvaksytyista johdonsuojakatkaisijatyypeista ja syottdverkon ominaisuuksista.

Johdonsuojakatkaisijoiden suojaavat ominaisuudet riippuvat niiden tyypista, rakenteesta ja asetuksista.
Lisaksi on huomioitava syéttdverkon oikosulkukestoisuutta koskevat rajoitukset.

VAROITUS! Katkaisijoiden yleisen toimintaperiaatteen ja rakenteen vuoksi kaikkien
valmistajien johdonsuojakatkaisijoiden koteloista voi oikosulun sattuessa purkautua
kuumia ionisoituja kaasuja. Kayttoturvallisuuden varmistamiseksi katkaisijat on
asennettava ja sijoitettava erityisen huolellisesti. Noudata valmistajan antamia
ohjeita.

Moottorin ja moottorikaapelin oikosulkusuojaus

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

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Taajuusmuuttajan, moottorikaapelin ja verkkokaapelin suojaaminen termista
ylikuormitusta vastaan

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

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

C VAROITUS!Jos taajuusmuuttajaan on kytketty useita moottoreita, kaapeleiden ja

Moottorin suojaaminen termiselta ylikuormitukselta

Moottori on suojattava termiselta ylikuormitukselta maaraysten mukaan, ja moottorin
virta on katkaistava heti, kun ylikuormitus havaitaan. Taajuusmuuttajassa on
moottorin [Ampdvalvontatoiminto, joka suojaa moottoria ja katkaisee virran
tarvittaessa. Lisatietoja moottorin lampdvalvonnasta on parametrissa 3005 MOT
THERM PROT.

Jaannosvirtalaitteiden (RCD) yhteensopivuus

ACS150-01x-taajuusmuuttajia voidaan kayttaa tyypin A jaanndsvirtalaitteiden
kanssa ja ACS150-03x-taajuusmuuttajia tyypin B jdanndsvirtalaitteiden kanssa.
ACS150-03x-taajuusmuuttajissa voidaan myds kayttdd muunlaisia suoran tai
epasuoran kosketuksen suojausmenetelmia. Ne voidaan esimerkiksi erottaa
ymparistosta kaksinkertaisella tai vahvistetulla eristyksella tai erottaa syotosta
muuntajalla.

Ohituskytkennan toteuttaminen

U2, V2 ja W2. Lahtdon kytketty verkkojannite voi vahingoittaa taajuusmuuttajaa

C VAROITUS! Verkkojannitetta ei saa koskaan kytkea taajuusmuuttajan [ahtoliittimiin
pysyvasti.

Jos ohitusta tarvitaan usein, on kaytettava mekaanisesti kytkettyja kytkimia tai
kontaktoreita. Tama varmistaa, ettd moottorin liitantdja ei ole kytketty
samanaikaisesti AC-verkkoon ja taajuusmuuttajan lahtoliittimiin.

Séhkbasennuksen suunnitteleminen
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Relelahtojen koskettimien suojaaminen

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

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

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

Varistori ’—iil—‘ ______________
o Taajuus- |

|
I muut- |
230 VAC |

tajan |

[}

— relelahto |

RC-suodin FH:.—‘ LT T __.
B i Taajuus-j\

tajan |
— relelahto |

Diodi m oo

o , Taajuus-

| muut- |

24V DC | tajan
| — relelahto |

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

o |
230 VAC : muut-
° T

(e}
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Sahkoliitannat

Yleista

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

ammattilainen. Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 71 olevia ohjeita. Turvaohjeiden

f VAROITUS! Tassa luvussa kuvatut tydt saa tehda vain pateva sahkdalan
noudattamatta jattdminen voi aiheuttaa vakavan vamman tai hengenvaaran.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kytketty irti verkosta asennuksen ajaksi. Jos
taajuusmuuttaja on kytketty verkkoon, kytke se irti verkosta ja odota 5
minuuttia.

Asennuksen eristysmittaukset

Taajuusmuuttaja

Taajuusmuuttajan millekdan osalle ei tule tehda ylijannite- tai
eristysresistanssimittauksia (esimerkiksi suurjannitekoestusta tai
eristysvastusmittausta), koska testaus voi vahingoittaa taajuusmuuttajaa. Jokainen
taajuusmuuttaja on testattu tehtaassa paapiirin ja rungon valisen eristyksen osalta.
Taajuusmuuttajan sisalla on myds jannitteen rajoituspiireja, jotka rajoittavat
testausjannitettd automaattisesti.

Verkkokaapeli

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

Moottori ja moottorikaapeli
Moottorin ja moottorikaapelin eristys tarkistetaan seuraavasti:

1. Varmista, ettd moottorikaapeli on kytketty moottoriin ja irrotettu taajuusmuuttajan
lahtoliittimista U2, V2 ja W2.

2. Mittaa jokaisen vaihejohtimen ja suojamaajohtimen valinen eristysvastus

500 V DC:n mittausjannitteella. ABB:n moottoreiden eristysvastuksen tulee olla
yli 100 megaohmia (ohjearvo lampdtilassa 25 °C). Lisatietoja muiden moottorien
eristysvastuksista on valmistajan ohjeissa. Huomautus: Moottorin kotelon sisalla
oleva kosteus pienentaa eristysvastusta. Jos epailet, etta kotelon sisalla on
kosteutta, kuivata moottori ja toista toimenpide.

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

/N

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

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

1. Maadoittamattomassa IT-verkossa tai epasymmetrisesti maadoitetussa TN-
verkossa sisaanrakennettu EMC-suodin kytketaan irti irrottamalla EMC-ruuvi. 3-
vaiheisissa U-tyypin taajuusmuuttajissa (tyyppikoodi ACS150-03U-) EMC-ruuvi
on irrotettu tehtaalla ja vaihdettu muoviruuviin.

SI—IIAN
o
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Tehokaapeliliitannat

Liitantakaavio
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2)

Muita vaihtoehtoja on
kohdassa Erotil

Taajuusmuuttaja
TULO? LAHTO
PE [ut] vi[wi] (&) [sreJBRK* [U2] va[wz2] &)
1) L] (N) L'_LJ'_‘
SR
N T™T 17T
| T |
PE Fr—p (;i—_ —
O o] o] —
I L—d
f\ \ JE - t] ur YT owi
erotuslaite) sivulla 29. arruvastus
(erotuslaite) sivu '7\ 8“: :@ [U] Ej] (lisavaruste) 3 ~ @
P 3)_ N \_ - Moottori
L1 L2 L3
¥ v W

1) Maadoita PE-johtimen toinen paa jakokeskuksessa.

2) Kayta erillistd maadoituskaapelia, jos kaapelin suojavaipan johtokyky ei riitd (pienempi kuin vaihejohtimen johtokyky)
eika kaapelissa ole symmetrista maadoitusjohdinta (katso kohta Tehokaapeleiden valinta sivulla 30).

3) yksivaiheisen sy6tén kytkentdmerkinnat ovat L ja N.

Huomautus:

Ala kaytad epasymmetristd moottorikaapelia.

Jos moottorikaapelissa on suojavaipan lisédksi symmetrinen maadoitusjohdin, kytke maadoitusjohdin maadoitusliittimeen
sekd taajuusmuuttajan ettd moottorin paassa.

Jos kaytdssa on yksivaiheinen tehonsyétto, kytke syétto liittimiin U1 (L) ja V1 (N).

Veda moottorikaapeli, verkkokaapeli ja ohjauskaapelit erikseen. Lisatietoja on kohdassa Kaapelireitit sivulla 34.

Moottorikaapelin suojavaipan maadoitus moottorin paassa

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

pituus

« tai maadoita kaapelin suojavaippa 360 astetta moottorin kytkentékotelon
lapiviennissa.

Séhkéliitdnnét



42

Liitannan vaiheet

1. Kiinnita syo6ttokaapeli maadoituskiinnikkeen alle. Purista kaapelikenka kiinni
kaapelin maadoitusjohtimeen (PE) ja kiinnita kenk& maadoituskiinnikkeen ruuvin
alle.

2. Kytke vaihejohtimet liittimiin U1, V1 ja W1. Kiristd momenttiin 0,8 Nm.

3. Kuori moottorikaapelia ja kierra suojavaippa mahdollisimman lyhyeksi johtimeksi.
Kiinnita kuorittu moottorikaapeli maadoituskiinnikkeen alle. Purista kaapelikenka
kiinni johtimeen ja kiinnita kaapelikenka maadoituskiinnikkeen ruuvin alle.

Kiristysmomentti:
0,8 Nm

Séhkoliiténnét
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4. Kytke vaihejohtimet liittimiin U2, V2 ja W2. Kiristd momenttiin 0,8 Nm.

5. Kytke lisdvarusteena saatava jarruvastus liittimiin BRK+ ja BRK- suojatulla

kaapelilla samalla tavalla kuin edellisessa moottorikaapelin liitdntaa koskevassa
vaiheessa.

. Kiinnita kaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

o, o, o, -,

UL VI W1 BRK+ BF
BRAREE

Séhkéliitdnnét
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Ohjauskaapeliliitannat

I/O-liittimet

I/O-liittimet on kuvattu alla.

| y/ 0\ |
I [ ]

= / \

U

COM
NC
NO

X1B

X1A: SCR X1B: (RO)COM
Al(1) (RO)NC
GND (RO)NO

DI5 digitaali- tai taajuustulo

Oletusarvoiset ohjaussignaalien kytkennat riippuvat kaytdssa olevasta
sovellusmakrosta, joka valitaan parametrilla 9902 SOVELLUSMAKRO. Lisatietoja
kytkentdkaavioista on luvussa Sovellusmakrot sivulla 69.

Kytkimelld S1 valitaan analogiatulon Al signaalityyppi: jannite (0 [2]...10 V) tai virta
(0 [4]...20 mA). Kytkin S1 on oletusarvoisesti virta-asennossa.

| Ylaasento: | (0 [4]...20 mA), oletus analogiatulolle Al
U Ala-asento: U (0 [2]...10 V)

Jos digitaalituloa DI5 kaytetaan taajuustulona, maaritd ryhman 18 TAAJ TULO
parametrit sen mukaisesti.

Séhkoliiténnét



Digitaalitulojen PNP- ja NPN-kytkenté

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

45

PNP-kytkenta (Iahde)
X1

+24V
I: GND
COM
————DI1
———DI2

———[DI3
— — Dl4

————1DI5

NPN-kytkenta (vastaanottaja)
X

+24V

GND

COM

DI1

DI2

DI3

Dl4

DI5

Digitaalitulojen ulkoinen tehonsyoéttd

Alla olevassa kuvassa on lisatietoja ulkoisen +24 V:n sydtdn kayttamisesta

digitaalituloissa.

ovDC
+24V DC

PNP-kytkenta (lahde)
X1

+24V
GND
COM
—|DI1
—DI2
—|DI3
—DI4
—DI5

NPN-kytkenta (vastaanottaja)
X1

+24V DC
ovDC

+24V

GND

COM

—1{DI1

—1DI2

—DI3

—1Dl4

—DI5
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Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennit

Oletusarvoiset ohjaussignaalien kytkennat riippuvat kaytdssa olevasta
sovellusmakrosta, joka valitaan parametrilla 9902 SOVELLUSMAKRO.

Oletusmakro on Vakio-ohjausmakro. Sen avulla muodostetaan yleispatevat I/O-
ohjauskytkennat kolmea vakionopeutta kayttamalla. Parametriarvot on annettu
kohdassa Makrojen oletusparametriarvot sivulla 79. Lisatietoja muista makroista on
luvussa Sovellusmakrot sivulla 69.

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

I/O-liitanta 4)
‘r P B SCR Ohjauskaapelin suoja
—H—+ Al Taajuusohje: 0...20 mA
\ |
’-& ’.|_ | l 73 GND Analogiatulopiirin maa
L 5_' +10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
[1...10 kohm <

| Al1:lle. Jos kaytdssa,
kaanna IU-valitsin
| asentoon U (0...10V

| -jannitesignaali).

|
\
\
|
| Vaihtoehtoinen liitantd |
\
|
|
\

+24V | Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
GND Apujannitemaa

COM Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
g PP Seis (0) / Kay (1)
g DI2 Eteen (0) / Taakse (1)

o N I DI3 Vakionopeuden valinta R
g Dl4 Vakionopeuden valinta R
I T Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2)
Releliitanta
COM Relelaht6
NC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
& NO —
1) Katso parametriryhma 712 VAKIONOPEUDET: 2) 0 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2202
DI3|DI4|Toiminto (parametri) TIIHP(DEYSAIKAh?dJa 2203 HIDASTUS_’AIK2A2 3 :
MBI - - . : = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 5
o0 avialnlr;ta nopeus integroidun potentiometrin KIIHDYTYSAIKA 2 ja 2206 HIDASTUSAIKA 2
kaan.
1| 0 |Nopeus 1 (7202 VAKIONOPEUS 1) mukaan o
0 | 1 |Nopeus 2 (1203 VAKIONOPEUS 2) 3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.
1 | 1 |Nopeus 3 (1204 VAKIONOPEUS 3) 4) Kiristysmomentti: 0,22 Nm
5) Kiristysmomentti: 0,5 Nm
Séhkdliiténnat



Liitannan vaiheet

1. Analogiasignaali (jos kdytéssd): Kuori analogiasignaalikaapelin ulointa eristysta
360 astetta ja maadoita paljas suojavaippa kiinnikkeen alle.

2. Kytke johtimet oikeisiin liittimiin.

3. Kierra analogiasignaalikaapelin kaytdssa olevien parien maadoitusjohtimet
yhteen ja kytke nippu liittimeen SCR.

5 [l i—
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4. Digitaaliset signaalit: Kuori digitaalisignaalikaapelin ulointa eristysta 360 astetta ja
maadoita paljas suojavaippa kiinnikkeen alle.

5. Kytke kaapelin johtimet vastaaviin liittimiin.

6. Kierra digitaalisignaalikaapelin kaytdssa olevien parien maadoitusjohtimet yhteen
ja kytke nippu liittimeen SCR.

7. Kiinnita analogia- ja digitaalisignaalien kaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan
ulkopuolelle.

[rIE=r i

e ] -
5050856 BRSNS

D

Kiristysmomentti:
+ + + 4 + - tulosignaalit
[ . ' 0,22 Nm
- relelahdot
0,5 Nm
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Asennuksen tarkistuslista

Asennuksen tarkistus

Taajuusmuuttajan mekaaninen asennus ja sahkdliitdnnat on tarkistettava ennen
laitteen kayttdonottoa. Kay lista l1api yhdessa toisen henkilén kanssa. Tutustu tdméan
oppaan lukuun Turvaohjeet sivulla 11 ennen laitteen kayttoa.

Tarkista seuraavat kohdat

O

MEKAANINEN ASENNUS

SAHKOLIITANNAT (Katso kohdat Séhkéasennuksen suunnitteleminen sivulla 29 ja Séhkéliitannéat

sivulla 39.)

O Maadoittamattomissa ja epasymmetrisesti maadoitetuissa jarjestelmissa: Sisdanrakennettu
EMC-suodin on kytketty irti. (EMC-ruuvi on irrotettu.)

O Kondensaattorit on elvytetty, jos taajuusmuuttaja ei ole ollut kaytdssa yli vuoteen.

O  Taajuusmuuttaja on maadoitettu oikein.

O  Syodttdteho vastaa taajuusmuuttajan nimellista tulojannitetta.

O  Verkkoliitannat U1, V1 ja W1 on tehty oikein ja kiristetty oikealla momentilla.

O  Sopivat verkkosulakkeet ja erotin on asennettu.

O  Moottorilitdnnat U2, V2 ja W2 on tehty oikein ja kiristetty oikealla momentilla.

O Moottorikaapeli, verkkokaapeli ja ohjauskaapelit on vedetty erikseen.

O  Ulkoiset ohjausliitannat (1/0) on tehty oikein.

O  Ohituskaytdssa on tarkistettava, ettei taajuusmuuttajan lahtoliittimiin voi kytkeytya
verkkojannitetta.

O  Suojakansi ja NEMA 1:n suojus ja kytkentakotelo ovat paikoillaan.

Kayttdympariston olosuhteet ovat hyvaksyttavat. (Katso Mekaaninen asennus
Asennuspaikan tarkistaminen sivulla 23 seka Tekniset tiedot: Haviét, jaédhdytystiedot ja melu
sivulla 144 ja Kayttéympadristét sivulla 149.)

Laite on asennettu oikein tasaiselle, pystysuoralle, syttymatdnta materiaalia olevalle seinalle.
(Lisatietoja on kohdassa Mekaaninen asennus sivulla 23.)

Jaahdytysilma paasee virtaamaan vapaasti. (Lisatietoja on kohdassa Mekaaninen asennus:
Vapaa tila taajuusmuuttajan ympérilla sivulla 23.)

Moottori ja kaytettava laitteisto ovat kayttévalmiit. (Katso Sdhkéasennuksen
suunnitteleminen: Moottorin ja taajuusmuuttajan yhteensopivuuden tarkistaminen sivulla 30
seka Tekniset tiedot: Moottoriliitdénnét sivulla 746.)

Asennuksen tarkistuslista
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Kayttoonotto ja ohjaus 1/0:n kautta

Yleista
Tasséa luvussa kuvataan

» kayttédnottoa

+ kaynnistysta, pysaytysta, pyérimissuunnan vaihtoa ja moottorin nopeudensaatéa
I/O-liitdnnan kautta.

Tassa luvussa on kuvattu lyhyesti ohjauspaneelin kayttéa naissa tehtavissa.
Lisatietoja ohjauspaneelin kaytdsta on luvussa Ohjauspaneeli sivulla 57.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto

VAROITUS! Kayttéonoton saa suorittaa vain pateva sahkdalan
/'\A ammattilainen.

Kayttéonoton aikana on noudatettava luvun Turvaohjeet sivulla 11 olevia
turvaohjeita.

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

Varmista, ettd moottorin kdynnistaminen ei aiheuta vaaraa. Kytke kaytettava laite
irti, jos vaara pyorimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta.

Tarkista asennus. Tarkistuslista on luvussa Asennuksen tarkistuslista sivulla 49.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot on helposti saatavilla.

JANNITTEEN KYTKENTA

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

OUTPUT FWD

KAYTTOONOTTOTIETOJEN SYOTTAMINEN

O | Valitse sovellusmakro (parametri 9902 SOVELLUSMAKRO) Loc 9 9 O 2 s
sen mukaan, miten ohjauskaapelit on kytketty.

Oletusarvo 1 (VAKIO-OHJAUS) sopii useimpiin sovelluksiin.

Yleiset ohjeet parametrien asetukseen lyhyessa parametritilassa on annettu
alla. Tarkempia ohjeita parametrien asettamisesta on sivulla 65.

PAR FWD

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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Yleiset ohjeet parametrien asetukseen lyhyessa parametritilassa:

1. Siirry paavalikkoon, paina ~\_J-painiketta, jos alarivilla nakyy teksti

OUTPUT. Muussa tapauksessa paina toistuvasti [—77 -painiketta, kunnes
alarivilla nakyy teksti VALIKKO.

2. Paina painikkeita .~ a~\/<¥_, kunnes néytdssé lukee "PAr S".
3. Paina “Y_J. Naytto6n tulee lyhyen parametritilan parametri.

4. Valitse parametri ~a~\/<_¥ _~-painikkeilla.

5. Paina “X_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, kunnes naytdssa nakyy
parametriarvo ja sen alla teksti .

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

7. Tallenna parametriarvo painamalla ~§_J.

O | Sydtd moottorin tiedot moottorin arvokilvesta:

@" ABB Motors C€ “’9

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [ —
| No
[Ins.cl. F IP_55
v Hz [kW | min | A [cos @|IAIN|tE/s

690Y | 50 |30 | 1475 | 32.5 | 0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 | 1470 | 34 | 0.83 380 V:n
380D [ 50 |30 [1470 | 59 [083 | -@— verkko-
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 .

440D | 60 | 35 | 1770 | 59 | 0.83 jannite
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 48 6210/C3 [ 180 kg

.é)_ IEC 34-1 {%}

* moottorin nimellisjannite (parametri 9905
MOOTT.NIM.JANN.) — noudata edella annettuja ohjeita
alkaen vaiheesta 4.

» moottorin nimellisvirta (parametri 9906 MOOTT.NIM.VIRTA)
Sallittu alue: 0.2...2.0 - Iry A

~ rEF_

~PAr 2
“ 9902 -
“ 9907 -
- 200
- 500.
“ 9907 -

Huomautus: Aseta
moottorin tiedoiksi
tarkalleen moottorin
arvokilvessa olevat tiedot.
Vaarat moottoriasetukset
parametriryhmassa 99
voivat saada
taajuusmuuttajan
toimimaan virheellisesti.

Jos esimerkiksi moottorin
nimellisnopeus on
arvokilvessa 1 440 rpm ja
parametrin 9908
MOOTT.NIM.NOP. arvoksi
asetetaan 1 500 rpm,
taajuusmuuttaja ei toimi
oikein.

“ 9905 -

PAR

“ 9906 -

PAR

Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta




* moottorin nimellistaajuus (parametri 9907
MOOTT.NIM.TAAJ.)

Aseta ulkoisen ohjeen REF1 maksimiarvo (parametri 1105
OHJE 1 MAX).

Aseta vakionopeudet (taajuusmuuttajan lahtétaajuudet) 1, 2 ja
3 (parametrit 7202 VAKIONOPEUS 1, 1203 VAKIONOPEUS 2
ja 1204 VAKIONOPEUS 3).

Aseta Al(1):n minimisignaalia vastaava minimiarvo (%)
(parametri 1307 MINIMI Al1).

Aseta taajuusmuuttajan lahtétaajuuden ylaraja (parametri 2008
MAKSIMITAAJUUS).

Valitse moottorin pysaytystapa (parametri 2702
PYSAYTYSTAPA).

MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA

Tarkista moottorin py6rimissuunta.

» Kaanna potentiometria vastapaivaan niin pitkalle kuin se
menee.

+ Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytdssa
vasemmalla nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen

valitsemalla ().
+ Kaynnista moottori painamalla C&.

+ K&anna potentiometria hieman myoétapaivaan, kunnes
moottori pydrii.

» Tarkista, ettd moottori pyorii naytdssa nakyvaan suuntaan
(FWD = eteen, REV = taakse).

» Pysayta moottori painamalla (&>.

53

<9907
1105
%1202 °
%1203 -
1301
2008
2100
<2102

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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Moottorin pydrimissuunnan vaihtaminen:

« Kytke taajuusmuuttaja irti verkosta ja odota viisi minuuttia, suunta eteen
jotta valipiirin kondensaattoreiden jaannosvaraus ehtii laskea
turvalliselle tasolle. Mittaa yleismittarilla jannite jokaisen
tuloliittimen (U1, V1 ja W1) ja maan valilta ja varmista siten, —

S

etta taajuusmuuttaja on jannitteetdn. Y suunta taakse
+ Vaihda keskendaan moottorikaapelin kahden vaihejohtimen

jarjestys taajuusmuuttajan 1ahtéliittimissa tai moottorin
kytkentakotelossa.

 Tarkista tulos kytkemalla taajuusmuuttaja verkkoon ja
toistamalla edella esitetty tarkistus.

KIIHDYTYS-/HIDASTUSAJAT

7,

() >

S

2

O | Aseta kiihdytysaika 1 (parametri 2202 KIIHDYTYSAIKA 1). LoC 2 2 O 2 s

Huomautus: Aseta myds kiihdytysaika 2 (parametri 2205), jos

sovelluksessa kaytetaan kahta kiihdytysaikaa. PAR FiD

O | Aseta hidastusaika 1 (parametri 2203 HIDASTUSAIKA 1). Loc 2 2 O 3 s

Huomautus: Aseta myo6s hidastusaika 2 (parametri 2206), jos
sovelluksessa kaytetaan kahta hidastusaikaa.

PAR FWD

LOPPUTARKISTUS

O | Kayttédnotto on nyt valmis. Tarkista, ettd naytdssa ei ole
vikailmoituksia tai halytyksia.

Taajuusmuuttaja on nyt kayttovalmis.

Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta



Taajuusmuuttajan ohjaus I/O-liitannan kautta
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Seuraavassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja

analogiatulojen kautta, kun

* moottorin kayttéonotto on tehty

» parametrien oletusasetukset (tehdasasetukset) ovat kaytossa.

ALUSTAVAT ASETUKSET

Jos pyoérimissuuntaa on vaihdeltava, tarkista, ettd parametrin 7003
SUUNTA arvoksi on asetettu 3 (PYYNNOSTA).

Varmista, etta ohjausliitinnat on tehty Vakio-ohjausmakron
litdntakaavion mukaan.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa. Painamalla
-painiketta voit vaihdella kauko- ja paikallisohjauksen valilla.

MOOTTORIN KAYNNISTAMINEN JA NOPEUDENSAATO

Kytke ensin digitaalitulo DI1 toimintaan.
Teksti FWD vilkkuu nopeasti, kunnes ohjearvo on saavutettu.

Muuta taajuusmuuttajan lahtétaajuutta (moottorin nopeutta)
saatamalla analogiatulon Al(1) jannitetta tai virtaa.

MOOTTORIN PYORIMISSUUNNAN VAIHTAM
Taakse: Kytke digitaalitulo DI2 toimintaan.

Eteen: Kytke digitaalitulo DI2 pois toiminnasta.

MOOTTORIN PYSAYTTAMINEN

Kytke digitaalitulo DI1 pois toiminnasta.
Moottori pysahtyy ja teksti FWD alkaa vilkkua hitaasti.

Katso kohta Oletusarvoiset I/0O-
ohjauskytkennét sivulla 46.

Kauko-ohjauksessa paneelin
naytdéssa nakyy REM.

00 -

| |
OUTPUT FWD

|}
OUTPUT FwWD
NEN

| |
OUTPUT REV

|}
OUTPUT FwWD
00 -

| |
OUTPUT FWD

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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Ohjauspaneeli

Yleista

Tassa luvussa kuvataan ohjauspaneelin nappaimia ja nayttoja. Lisaksi luvussa
annetaan ohjeita, kuinka ohjauspaneelia kaytetdan taajuusmuuttajan ohjaukseen,
valvontaan ja asetusten muuttamiseen.

Integroitu ohjauspaneeli

ACS150-taajuusmuuttajassa on integroitu ohjauspaneeli, jonka avulla
parametriarvoja voidaan sy6ttdd manuaalisesti.

Ohjauspaneeli



Yleiskatsaus

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto integroidun ohjauspaneelin tarkeimmista
toiminnoista ja naytoista.

B

QD” HUG

LOC

1a

@11‘1::

OUTPUT

[slelelalels]

Nro

Kayttotarkoitus

1

LCD-nayttd — Jaettu viiteen alueeseen:

a. Ylavasen — ohjauspaikka:
LOC: taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, eli sitd ohjataan
ohjauspaneelista.
REM: taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa, eli sita ohjaa
taajuusmuuttajan 1/0.

b. Yldoikea — naytdssa nakyvan arvon yksikko.
s: Suppea parametritila, parametriluettelon selaaminen.

c. Keskiosa — muuttuja, yleensa signaali- tai parametriarvo, valikko tai luettelo.
Nayttdd myds vika- ja halytyskoodit.
d. Alavasen ja keskiosa — paneelin toimintatila:
OUTPUT: Ohjaustila
PAR:
Nakyy koko ajan: Parametritila
Vilkkuu: Muutetut parametrit -tila
VALIKKO: Paavalikko.
VALY : Vikatila.

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

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

FEEEREFRERE P v s

llo]o]elolololole.

UL VIR Wi BRExs BRK- D L w2
b BEAn NOT0R

1 | - |

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

Ho oF

Ylos —

« Siirtyy ylospain valikossa tai luettelossa.

* Suurentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan painettuna.

Alas —

« Siirtyy alaspéain valikossa tai luettelossa.

* Pienentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan painettuna.

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

DIR — Vaihtaa moottorin pyérimissuunnan.

STOP — Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

START — Kaynnistaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

10

Potentiometri — Muuttaa taajuusohjetta.

Ohjauspaneeli
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Kayttd

Ohjauspaneelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Vaihtoehto, esimerkiksi
toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a~- ja < 7-painikkeilla, kunnes
vaihtoehto nakyy naytdssa, ja painamalla sitten “S_J-painiketta.

=7 -painikkeella palataan edelliselle tasolle tallentamatta tehtyja muutoksia.

ACS150-taajuusmuuttajan etuosassa on integroitu potentiometri. Sitad kaytetdan
taajuusohjeen asettamiseen.

Integroidussa ohjauspaneelissa on kuusi ohjaustilaa: Ohjaustila (Output),
Ohjearvotila, Parametritilat (suppea ja laaja parametritila), Muutetut parametrit -tila ja
vikatila. Tassa luvussa kuvataan viiden ensimmaisen tilan toimintoja. Vian tai
halytyksen ilmetessa paneeli siirtyy automaattisesti vikatilaan, ja naytdssa nakyy
vika- tai halytyskoodi. Viat ja halytykset voidaan kuitata ohjaustilassa tai vikatilassa.
(Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 127.)

Kun virta on kytketty, ohjauspaneeli on ohjaustilassa, jossa voidaan suorittaa
seuraavat toiminnot: kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto, vaihto paikallis-
ja kauko-ohjauksen valilla, enintdan kolmen oloarvon valvonta ja taajuusohjeen
asettaminen. Muiden tehtavien suorittamista varten on ensin siirryttdva paavalikkoon
ja valittava vastaava tila. Alla olevassa kuvassa esitetaan, kuinka tilojen valilla
likutaan.

Paavalikko

LOC

OUTPUT

v
491+~ rEF

:: VALIKKO FWD

Ohjaustila (s. 63) % Ohjearvotila (s. 64)

Ohjauspaneeli siirtyy N PA rl S

automaattisesti vikatilaan. VALIKKO FwD

?

£ Suppea parametritila (s. 65) 7y
? %

0007 “ PAr L

FWD VALIKKO FWD

Kuittauksen jalkeen Hoe PA I" C h

ohjauspaneeli palaa edelliseen

%Vikatila (s. 127) % Laaja parametritila (s. 65)

nayttoon. VALIKKO FWD
Muutetut parametrit -tila (s. 65)

Ohjauspaneeli
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Yleisimmét tehtévét

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

Tehtava Tila Sivu
Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin |Mika tahansa 61
Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Mika tahansa 61
Moottorin py6rimissuunnan vaihto Mika tahansa 61
Taajuusohjeen asettaminen Mika tahansa 62
Taajuusohjeen nayttdminen ja asettaminen Ohjearvotila 64
Valvottujen signaalien selaaminen Ohjaustila 63
Parametriarvon muuttaminen Suppeal/laaja parametritila 65
Valvottujen signaalien valinta Suppeal/laaja parametritila 66
Parametrien selaaminen ja muuttaminen Muutetut parametrit -tila 68
Vikojen ja halytysten kuittaus Ohjaustila, vikatila 127

Ohjauspaneeli



61

Kéynnistys, pysaytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin

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

taajuusmuuttajan on oltava paikallisohjauksessa.

Vaihe | Toiminto Naytto

1. + Vaihda kauko-ohjauksesta (vasemmalla nakyy REM) paikallisohjaukseen ||LocC
(vasemmalla ndkyy LOC) ja painvastoin valitsemalla . . Hz
Huomautus: Paikallisohjauksen valinta voidaan estaa parametrilla 7606 ||OUTPUT FWD
PAIKALLISLUKKO.
Painikkeen painamisen jalkeen naytossa nakyy nopeasti teksti "LoC” tai LocC
"rE”. Sen jalkeen palataan edelliseen nayttoon. L O C

FWD

Kun taajuusmuuttaja kdynnistetdan ensimmaisen kerran, se on kauko-

ohjaustilassa (REM) ja sitd ohjataan taajuusmuuttajan 1/O-liittimien kautta.

Paikallisohjaukseen (LOC), jolloin taajuusmuuttajaa ohjataan

ohjauspaneelin ja integroidun potentiometrin avulla, vaihdetaan

valitsemalla . Tulos riippuu siita, kuinka pitkdan painiketta painetaan:

+ Jos vapautat painikkeen heti (ndytdssa nakyy nopeasti teksti "LoC”),

taajuusmuuttaja pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo
potentiometrilla.
+ Jos painat painiketta noin kahden sekunnin ajan (vapauta painike, kun
naytén "LoC” muuttuu muotoon "LoC r”), taajuusmuuttaja jatkaa
toimintaansa kuten aiemmin, paitsi etta potentiometrin nykyinen asento
maarittaa paikallisohjeen (jos kauko- ja paikallisohjeen valinen ero on
suuri, siityminen kauko-ohjauksesta paikallisohjaukseen ei ole tasainen).
Taajuusmuuttaja kopioi kauko-ohjauksen arvon kay/seis-tilaa varten ja
kayttaa sita paikallisohjauksen kay/seis-alkuasetuksena.
e ; : eallianhi ; Alarivin teksti FWD tai REV
« Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa valitsemalla C@D.
ysay : jap ) vilkkuu hitaasti.

« K&ynnista taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa valitsemalla (). Alarivin teksti F\_ND, tai RE,V
vilkkuu nopeasti. Vilkkuminen
loppuu, kun taajuusmuuttaja
saavuttaa ohjearvon.

Moottorin pydrimissuunnan vaihto
Moottorin pydrimissuuntaa voidaan vaihtaa kaikissa tiloissa.
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (nayt0ssa vasemmalla nakyy LocC
REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla (:%5). Naytdssa nakyy A 1z
nopeasti teksti "LoC” tai "rE”. Sen jélkeen palataan edelliseen nayttéon. OUTPUT FWD
2. Jos suuntana on eteen (alhaalla nakyy FWD), voit vaihtaa suunnaksi LocC

taakse (alhaalla nakyy REV) tai painvastoin valitsemalla @ . Hz

OUTPUT REV

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

Ohjauspaneeli
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Taajuusohjeen asettaminen

Voit asettaa paikallisen taajuusohjeen integroidulla potentiometrilla missa tahansa
tilassa taajuusmuuttajan ollessa paikallisohjauksessa, jos parametrin 7709 LOC
REF SOURCE oletusarvo on 0 (POT).

Jos parametrin 7709 LOC REF SOURCE arvoksi on muutettu 1 (PANEELI), jotta voit
kayttda —a~\- ja ¥ ~-painikkeita paikallisohjeen asettamiseen, ohje taytyy asettaa
ohjearvotilassa (katso sivu 64).

Nykyinen paikallisohje voidaan nayttda ohjearvotilassa.

Vaihe | Toiminto Naytto

REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla . Naytossa nakyy
nopeasti teksti "LoC”, minka jalkeen siirrytdan paikallisohjaukseen. VALIKKO
Huomaa: Ryhman 717 OHJEARVON VALINTA avulla voit sallia kauko-
ohjauksen (ulkoisen) ohjeen muuttamisen kauko-ohjaustilassa (REM)
esimerkiksi integroidun potentiometrin tai /~A\- ja <_¥_7-painikkeiden
avulla.

1. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytdssa vasemmalla nakyy LoC P Q r' S
FWD

2. » Suurenna ohjearvoa kiertamalla integroitua potentiometria myotapaivaan.
« Pienenna ohjearvoa kiertdmalla integroitua potentiometria vastapaivaan.

Ohjauspaneeli




Ohjaustila (Output)

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

63

+ enintdan kolmen ryhméaan 01 KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin oloarvojen

valvonta, yksi signaali kerrallaan

+ kaynnistys, pysaytys ja pyorimissuunnan vaihto, vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla seka taajuusohjeen asettaminen.

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

OUTPUT.

Naytossa nakyy ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT
kuuluvan signaalin arvo. Yksikko nakyy oikealla.
Sivulla 66 on lisatietoja enintdan kolmen ohjaustilassa
valvottavan signaalin valinnasta. Seuraavassa

REM

OUTPUT

491 -

taulukossa kerrotaan, kuinka ne avataan nayttéén yhta aikaa.

Valvottujen signaalien selaaminen

Vaihe

Toiminto

Jos valvottavaksi on valittu useampi kuin yksi signaali (katso sivu 66), voit
selata niitd ohjaustilassa.

Signaaleja selataan eteenpain painamalla toistuvasti ~~A\-painiketta.
Signaaleja selataan taaksepain painamalla toistuvasti <_w_’-painiketta.

Nayttd

REM 4 9 1 Hz

| |
OUTPUT FWD

A

REM

| |
OUTPUT FWD

| |
OUTPUT FWD
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Ohjearvotila
Ohjearvotilassa valittavat toiminnot:
» taajuusohjeen nayttdminen ja asettaminen

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

Taajuusohjeen néyttédminen ja asettaminen

Voit asettaa paikallisen taajuusohjeen integroidulla potentiometrilla missa tahansa
tilassa taajuusmuuttajan ollessa paikallisohjauksessa, jos parametrin 7709 LOC
REF SOURCE oletusarvo on 0 (POT). Jos parametrin 7709 LOC REF SOURCE
arvoksi on muutettu 1 (PANEELI), paikallinen taajuusohje taytyy asettaa
ohjearvotilassa.

Nykyinen paikallisohje voidaan nayttaa vain ohjearvotilassa.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla “Y_J-
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti [T -painiketta, kunnes REM PA r. S
teksti VALIKKO nakyy nayton alarivilla. VALIKKO

2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytéssa vasemmalla nakyy LoC
REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla . Naytdssa nakyy PA r' S
nopeasti teksti "LoC”, minka jalkeen siirrytdan paikallisohjaukseen. VALIKKO

Huomaa: Ryhméan 11 OHJEARVON VALINTA avulla voit sallia kauko-
ohjauksen (ulkoisen) ohjeen muuttamisen kauko-ohjaustilassa (REM)
esimerkiksi integroidun potentiometrin tai ~~A™\- ja <_¥_’-painikkeiden

avulla.
3. Jos paneeli ei ole ohjearvotilassa (ndytdssa ei nay tekstia "rEF”), paina LoC
(AN~ tai (¥ _U-painiketta, kunnes naytossa nakyy teksti rEF”. Valitse rl E F
sitten “X_J. Naytdssa nakyy nyt nykyinen ohjearvo, jonka alla nakyy Ea. VAL IKKO Fw
LoC
Hz
FWD

4. Jos parametri 1709 LOC REF SOURCE = 0 (POT, oletus):
» Suurenna ohjearvoa kiertdamalla integroitua potentiometria myotapaivaan.
* Pienenna ohjearvoa kiertamalla integroitua potentiometria vastapaivaan.

Uusi arvo (potentiometrin asetus) nékyy naytdssa.

Loc 5 O O
Hz
FWD
Jos parametri 1709 LOC REF SOURCE = 1 (PANEELI): LoC
» Ohjearvoa suurennetaan painamalla /~a™\. 5 O O Hz
* Ohjearvoa pienennetdan painamalla \_v_~. Fwb

Uusi arvo nakyy naytossa.
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Parametritiloja on kaksi: suppea ja laaja parametritila. Molemmat tilat toimivat
samalla tavalla, paitsi ettd suppeassa parametritilassa naytetaan vain
taajuusmuuttajan asettamisessa tavallisesti tarvittava minimimaara parametreja
(lisétietoja on kohdassa Oloarvot suppeassa parametritilassa sivulla 80). Laajassa
parametritilassa naytetaan kaikki kayttdjaparametrit, mukaan lukien suppeassa

parametritilassa nakyvat parametrit.
Parametritiloissa valittavat toiminnot:

» parametriarvojen katselu ja muuttaminen

» kaynnistys, pysaytys ja pyoérimissuunnan vaihto, vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla seka taajuusohjeen asettaminen.

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla ~X_) LOC
-painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti 77 -painiketta, kunnes rl E F
teksti VALIKKO nékyy nayton alarivilla. VALIKKO
2. Jos ohjauspaneeli ei ole halutussa Parametritilassa ("PAr S”/"PAr L” ei ole LOC
nékyvissa), paina .~ A \- tai \_¥_/-painiketta, kunnes nayttéén tulee PA rl S
"PAr S” (suppea parametritila) tai "PAr L” (laaja parametritila). VALIKKO
“ PAr L
VALIKKO
3. Suppea parametritila (PAr S): LoC 1 2 O 2
« Paina “X_J. NaytGssa nakyy suppean parametritilan parametri. Kirjain s
oikeassa ylakulmassa ilmaisee, ettd selaat parametreja suppeassa
parametritilassa.
Laaja parametritila (PAr L): Loc O 1
« Paina “X_J. Nayt6ssa nakyy laajan parametritilan parametriryhman - -
numero. PAR
« Siirry haluamaasi parametriryhmaan painamalla /~a™\-ja \_v¥_/- LoC
painikkeita. — —
« Paina “Y_J. Naytéssa nakyy valitun parametriryhmén parametri.
1202
4. Siirry parametriin painamalla /~a™\- ja C_¥_’-painikkeita. LoC 1 2 O 3
PAR FWD
5. Paina “Y_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, kunnes parametriarvo LocC

nakyy ndytdssa ja sen alla on teksti Hall. Tama tarkoittaa, etta arvoa
voidaan muuttaa.

Huomautus: Kun nakyy naytossa ja A \- ja ¥ _’-painikkeita
painetaan samanaikaisesti, ndytdn arvo vaihtuu parametrin oletusarvoksi.

100..

PAR FWD
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Vaihe | Toiminto Naytto
6. Valitse parametriarvo /~A™\- ja ¥ _’-painikkeilla. Kun parametriarvo on LOC
muutettu, vilkkuu. Hz
PAR FWD
- Tallenna ndytdssa nakyva parametriarvo painamalla ~y_J. LoC 1 2 O 3
+ Hylkaa uusi arvo ja sailyta alkuperéinen arvo painamalla =77
Valvottujen signaalien valinta
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit ja sen, kuinka ne LOC 1
nékyvat ryhman 34 PANEELINAYTTO parametreissa. Lisétietoja
parametriarvojen muuttamisesta on sivulla 65. PAR FWD
Oletusarvoisesti naytdssa nakyvat 0703 LAHTOTAAJUUS, 0104 VIRTAja ||LoC 1 4
0105 MOMENTTI.
Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla selattavaksi enintaan kolme PAR FWD
ryhman 01 KAYTTOTIEDOT signaalia. Loc 1 O 5
Signaali 1: Muuta parametrin 3407 SIGNAL 1 PARAM arvoksi signaalin
. . < = _ . PAR FWD
parametrin numero ryhmassa 01 KAYTTOTIEDOT (= parametrin numero

ilman ensimmaista nollaa), esimerkiksi 105 tarkoittaa parametria 0705
MOMENTTI. Arvo 0 tarkoittaa, ettd naytdssa ei ole signaalia.

Toista sama signaalien 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM) ja 3 (34715 SIGNAL 3
PARAM) kohdalla. Jos esimerkiksi 3407 SIGNAL 1 PARAM = 0 ja 3415
SIGNAL 3 PARAM = 0, selaaminen ei ole mahdollista ja vain parametrissa
3408 SIGNAL 2 PARAM maaritetty signaali ndkyy naytdssa. Jos kaikkien
kolmen parametrin arvoksi on asetettu 0 eli valvontaa varten ei ole asetettu
signaaleja, paneelissa nakyy teksti "n.A”.

2. Maarita desimaalipilkun paikka desimaalinumeroissa tai kayta LoC
desimaalipilkun paikkaa ja lahdesignaalin yksikkda (asetus 9 [SUORA
NAYTTQO]). Lisatietoja on parametrissa 3404 NAYTTO 1 MUOTO. PAR FWD

Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO
Signaali 2: parametri 3471 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 3478 NAYTTO 3 MUOTO.

3. Valitse signaalien ndytén yksikot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin LoC
3404/3411/3418 arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisétietoja on
parametrissa 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. PAR FWD

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

Toiminto

Naytto

Valitse signaalien skaalaukset maarittamalla naytéssa nakyvat minimi- ja
maksimiarvot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/3418
arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisatietoja on parametreissa
3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407 NAYTTO 1 MAKSIMI.

Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407 NAYTTO 1
MAKSIMI
Signaali 2: parametrit 3473 NAYTTO 2 MINIMI ja 3414 NAYTTO 2
MAKSIMI
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja 3421 NAYTTO 3
MAKSIMI.

00 -

PAR FWD

5000~

PAR FWD
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Muutetut parametrit -tila
Muutetut parametrit -tilassa valittavat toiminnot:
» Jluettelo kaikista parametreista, joita on muokattu makron oletusarvoista
* naiden parametrien muuttaminen

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

Muutettujen parametrien selaaminen ja muuttaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paévalikkoon painamalla ~\_)
-painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti 777 -painiketta, kunnes ||-0C¢ rl E F
teksti VALIKKO nakyy nayton alarivilla. VALIKKO
2. Jos paneeli ei ole Muutetut parametrit -tilassa (ndytosséa ei ndy tekstia LOoC
"PArCh”), paina ./~ A™\- tai \_¥_“-painiketta, kunnes nayt6ssé nakyy teksti PA rI C
"PArCh”. Valitse sitten ~Y_J. Naytossa nakyy ensin muutetun parametrin VAL IKKO

numero ja PAR-teksti vilkkuu.

1103

3. Etsi parametri luettelosta painamalla /~a™\- ja \_¥_“-painikkeita. LoC 1 O O 3
4, Paina “X_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, kunnes parametriarvo LoC

nakyy ndytdssa ja sen alla on teksti Hall. Tama tarkoittaa, etta arvoa

voidaan muuttaa. PAR FWD

Huomautus: Kun nakyy naytdssa ja .~ a\- ja ¥ _“-painikkeita
painetaan samanaikaisesti, ndytdén arvo vaihtuu parametrin oletusarvoksi.

5. Valitse parametriarvo /~A™\- ja <_¥_“-painikkeilla. Kun parametriarvo on LOC
muutettu, vilkkuu.
PAR FWD
+ Tallenna naytdssa nakyvé parametriarvo valitsemalla ~S_J. Loc 1 O O 3
« Hylkaa uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo painamalla 77"
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Sovellusmakrot

Yleista

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

Yleista makroista

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

ACS150:ssa on kuusi vakiomakroa ja kolme kayttdjamakroa. Seuraavassa
taulukossa on makrojen lyhyet kuvaukset seka sovellusesimerkkeja.

Makro Sovellusesimerkkeja

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

Pulssiohjaus Tavalliset nopeudensaatésovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan
vakionopeutta tai kaytdssa on yksi vakionopeus, kaksi tai kolme vakionopeutta.
Taajuusmuuttaja kdynnistetaan ja pysaytetaan painikkeilla.

Vaihto-ohjaus | Nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan vakionopeutta tai
kaytossa on yksi vakionopeus, kaksi tai kolme vakionopeutta. Kaynnistysta,
pysaytysta ja suuntaa ohjataan kahdella digitaalitulolla (tulotilojen yhdistelma
maarittda toimintatavan).

Moottori- Nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan vakionopeutta tai
potentiometri kaytossa on yksi vakionopeus. Nopeutta ohjataan kahdella digitaalitulolla
(kiihdytys / hidastus / ei muutosta).

Kési/Auto Nopeudensaatésovellukset, joissa on valittava kahden ohjauslaitteen vélilla. Osa
ohjaussignaaliliittimista on varattu yhdelle laitteelle, loput toiselle. Yksi digitaalitulo
valitsee kaytettavat liittimet (laitteet).

PID-saato Prosessinsaatésovellukset, kuten erilaiset takaisinkytketyt jarjestelmat, joiden
tehtavana on paineen, pinnan korkeuden tai virtauksen saaté. Mahdollisuus valita
prosessin- tai nopeudensaatd: Osa ohjaussignaaliliittimista on varattu
prosessinsaatdoon, muut nopeudensaatodn. Yksi digitaalitulo valitsee prosessin-
tai nopeudensaadon valilla.

Kayttajamakro | Kayttaja voi tallentaa mukautetun vakiomakron (eli parametriasetukset), mukaan
lukien ryhman 99 KAYTTOONOTTO-TIEDOT, pysyvaismuistiin ja hakea tiedot
my&hemmin.

Kolmea kayttdjamakroa tarvitaan esimerkiksi silloin, kun halutaan ohjata kolmea
eri moottoria.
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Yhteenveto sovellusmakrojen I/O-liitannodista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto kaikkien sovellusmakrojen oletusarvoisista

I/O-liitannoista.

Makro
Tulo/l&dhto :
Vakio-ohjaus | Pulssiohjaus | Vaihto-ohjaus Moo_ttorl . Kasi/Auto PID-saito
potentiometri
Al Taajuusohje Taajuusohje Taajuusohje - Taajuusohje Taajuusohje
(Auto) R (Kasi) / Pros.
ohje (PID)
D1 Seis/Kay Kay (pulssi) Kay (eteen) Seis/Kay Seis/Kay (Kasi) |Seis/Kay (Kasi)
DI2 Eteen/Taakse |Seis (pulssi) Kay (taakse) Eteen/Taakse |Eteen/taakse |Kasi/PID
(Kasi)
DI3 Vakionopeus- |Eteen/Taakse |Vakionopeus- |Taajuusohje Kasi/Auto Vakionopeus 1
tulo 1 tulo 1 ylos
Di4 Vakionopeus- |Vakionopeus- |Vakionopeus- |Taajuusohje Eteen/Taakse |Kaynninesto
tulo 2 tulo 1 tulo 2 alas (Auto)
DI5 Kiihd./hid.ajan  |Vakionopeus- |Kiihd./hid.ajan |Vakionopeus 1 |Seis/Kay (Auto) |Seis/Kay (PID)
valinta tulo 2 valinta
RO Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1)
(COM, NC, NO)

1)

Taajuusohje tulee integroidusta potentiometrista, kun Kasi on valittuna.
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Tama makro on tehtaassa asetettu oletusmakro. Sen avulla muodostetaan
yleispatevat 1/0-ohjauskytkennat kolmea vakionopeutta kayttamalla. Parametrien
oletusarvot on annettu luvussa Oloarvot ja parametrit, alkaen sivulta 79.

Jos kaytetadan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkent6ja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 44.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

Ohjauskaapelin suoja

Taajuusohje: 0...20 mA

Analogiatulopiirin maa

Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA

Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA

Apujannitemaa

Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

Seis (0) / Kay (1)

Eteen (0) / Taakse (1)

Vakionopeuden valinta R

Vakionopeuden valinta n

Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2)

Relelaht6

Ei vikaa [Vika (-1)]

I/O-liitanta 4)
. T —SCR
| c L _ﬁﬁ ‘ /2R
=7/ Z5]oND
7 +10V
[1...10 kohm Eé— |
| Vaihtoehtoinen liitanta | 24V
Al1:lle. Jos kaytdssa, | B GND
kadanna IU-valitsin COM
| asentoon U 0...10V | N DI
| -jannitesignaali). | o
Lo . E g DI3
I 17
"—{pis
Releliitanta %)
COM
NC
2 NO

1) Katso parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET:

N

2)

5) Kiristysmomentti: 0,5 Nm

0 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2202
KIIHDYTYSAIKA 1 ja 2203 HIDASTUSAIKA 1.
1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2205
KIIHDYTYSAIKA 2 ja 2206 HIDASTUSAIKA 2

DI3|Dl4 | Toiminto (parametri)
0 | 0 [Maaritd nopeus integroidun potentiometrin
avulla mukaan.
110 [Mopeus 1(7202 VAKIONOPEUS 1) 3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle
0 | 1 |Nopeus 2 (7203 VAKIONOPEUS 2) e . :
1 | 1 |Nopeus 3 (7204 VAKIONOPEUS 3) Kiristysmomentti: 0,22 Nm
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Pulssiohjaus

Tata makroa kaytetdan, kun taajuusmuuttajaa ohjataan painikkeilla. Kaytdssa on
kolme vakionopeutta. Makro valitaan kayttdon asettamalla parametrin 9902
SOVELLUSMAKRO arvoksi 2 (PULSSIOHJAUS).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusparametriarvot sivulla
79. Jos kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja,
lisatietoja on kohdassa I/O-liittimet sivulla 44.

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

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennit

I/O-liitanta ®)
‘r P ! SCR Ohjauskaapelin suoja
| — B : Al Taajuusohje: 0...20 mA
’—é ’.|_ | l Ny GND Analogiatulopiirin maa
| 7 5_' +10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
1...10 kohm +

+24V Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
GND Apujannitemaa

| Al1:lle. Jos kaytdssa,
kaanna IU-valitsin

COM Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

|
|
\
\
| Vaihtoehtoinen liitanta |
\
\
|
|

| asentoon U (0...10V 1

| -jannitesignaali). —— o— DI Kéy (pulssi 1)

| —olo—DI2 Seis (pulssi 1)

Lo J - Ipi3 Eteen (0) / Taakse (1)

I Dl4 Vakionopeuden valinta R
L] DI5 Vakionopeuden valinta R

Releliitanta 4)
COM Relelaht6é
NC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
X NO —
) Katso parametriryhméa 12 VAKIONOPEUDET: 2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.
DI3|DI4 | Toiminto (parametri) 3) Kiristysmomentti: 0,22 Nm
0 | 0 [M&éaritd nopeus integroidun potentiometrin 4) Kiristysmomentti: 0,5 Nm

avulla

1 | 0 |Nopeus 1 (7202 VAKIONOPEUS 1)
0 | 1 [Nopeus 2 (7203 VAKIONOPEUS 2)
1 | 1 |Nopeus 3 (7204 VAKIONOPEUS 3)
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Tassa makrossa kaynnistyskomento ja suunta annetaan samalla koskettimella.
Makro valitaan kayttéon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi
3 (VAIHTO-OHJ.).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusparametriarvot sivulla
79. Jos kaytetdan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja,
lisatietoja on kohdassa I/O-liittimet sivulla 44.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennét

I/O-liitanta 4)

r— - - — — -

T SCR Ohjauskaapelin suoja
A ST |
| = F(} — Al Taajuusohje: 0...20 mA
”-é /.|_ | l |__d'3) GND Analogiatulopiirin maa

l 7 5_' +10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA

[1...10 kohm =

| Vaihtoehtoinen liitanta
Al1:lle. Jos kaytossa,
k&anna IU-valitsin

| asentoon U 0...10V

| -jannitesignaali).

+24V Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA

GND Apujannitemaa
. COM Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
I DI1 Kay eteen: Jos DI1 = DI2, taajuusmuuttaja pysahtyy.
I DI2 Kay taakse
" o3 Vakionopeuden valinta )
g Dl4 Vakionopeuden valinta R
I DI5 Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2)
Releliitanta %
COM Relelahto
NC :1 Ei vikaa [Vika (-1)]
X NO —

") Katso parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET:

2= Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2202

KIHDYTYSAIKA 1 ja 2203 HIDASTUSAIKA 1.

1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2205
KIIHDYTYSAIKA 2 ja 2206 HIDASTUSAIKA 2

mukaan.

DI3|DI4 | Toiminto (parametri)
0 | 0 [Maaritd nopeus integroidun
potentiometrin avulla
1 | 0 [Nopeus 1 (7202 VAKIONOPEUS 1)
0 | 1 |Nopeus 2 (7203 VAKIONOPEUS 2)

3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

Nopeus 3 (1204 VAKIONOPEUS 3)

4 Kiristysmomentti: 0,22 Nm

5) Kiristysmomentti: 0,5 Nm

Sovellusmakrot



74

Moottoripotentiometrimakro

Tassa makrossa on kustannustehokas littyma ohjelmoitaville logiikoille, jotka
muuttavat taajuusmuuttajan nopeutta vain digitaalisignaaleja kayttamalla. Makro
valitaan kayttoon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi

4 (MOOTTORIPOT.).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusparametriarvot sivulla
79. Jos kaytetdan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentgja,
lisatietoja on kohdassa I/O-liittimet sivulla 44.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennit

I/O-litanta )
SCR Ohjauskaapelin suoja

Al Oletusarvoisesti ei kaytdssa: 0...20 mA

GND Analogiatulopiirin maa

+10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
+24V | Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
GND Apujannitemaa

COM Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

g FYY Seis (0) / Kay (1)

g DI2 Eteen (0) / Taakse (1)

g DI3 Taajuusohje ylos R

I Dl4 Taajuusohje alas D

I DI5 Vakionopeus 1: parametri 7202 VAKIONOPEUS 1

Releliitanta )
COM Relelahto
NC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
X NO —
1) Jos seka DI3 etta DI4 ovat kytkettyja tai 2) Kiristysmomentti: 0,22 Nm
kytkemattémia, taajuusohje ei muutu. 3)

Kiristysmomentti: 0,5 Nm
Olemassa oleva taajuusohje tallennetaan
pysaytyksen tai jannitekatkoksen aikana.
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Kasi/Auto-makro

Tata makroa kaytetaan silloin, kun halutaan vaihtaa kahden ulkoisen ohjauslaitteen
valilla. Makro valitaan kayttéon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO
arvoksi 5 (KASI/AUTO).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusparametriarvot sivulla
79. Jos kaytetdan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja,
lisatietoja on kohdassa I/O-liittimet sivulla 44.

Huomautus: Parametrin 2708 VAH.KAYNN.ESTO asetuksen on pysyttava
oletusarvossa 0 (POIS).

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

I/O-liitanta 3

r— - - — — -

— SCR Ohjauskaapelin suoja
R )|
| A= | (s — Al Taajuusohje (Auto): 4...20 mA
”—é |/.|_ | : lt-ﬁ'z) GND Analogiatulopiirin maa

EAa +10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA

[1...10 kohm =

| Vaihtoehtoinen liitant&

| Al1:lle. Jos kaytdssa,
kadanna IU-valitsin

| asentoon U (2...10V

| -jannitesignaali).

GND Apujannitemaa

COM Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
i Seis (0) / Kiy (1) (Kasi)

\
\
\
\
5 | +24V Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
|
\
\
\

_"_IDI2 |Eteen (0) / Taakse (1) (Kési)

L N I DI3 Kasi (0) / Auto (1) ohjauksen valinta
L
L

______ — DI4 Eteen (0) / Taakse (1) (Auto)
—DI5 Seis (0) / Kay (1) (Auto)

Releliitanta 4)
COM Relelahtd
NC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
X NO —
1) Kasi-tilassa taajuusohje tulee integroidusta 3) Kiristysmomentti: 0,22 Nm

potentiometrista. 4) Kiristysmomentti: 0,5 Nm
2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.
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PID-saatomakro

Tama makro on tarkoitettu kaytettavaksi erilaisten takaisinkytkettyjen
ohjausjarjestelmien, esimerkiksi paineen ja virtauksen sdadon kanssa. Saatétavaksi
voidaan valita nopeussaato digitaalitulon avulla. Makro valitaan kayttéon asettamalla
parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi 6 (PID-SAATO).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusparametriarvot sivulla
79. Jos kaytetdan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentgja,
lisatietoja on kohdan I/O-liittimet luvussa Séhkdliiténnét sivulla 44.

Huomaa: Parametrin 2708 VAH.KAYNN.ESTO asetuksen on pysyttéva
oletusarvossa 0 (POIS).

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennit

I/O-liitanta 3
SCR Ohjauskaapelin suoja

Al Prosessioloarvo: 4...20 mA 1)

GND Analogiatulopiirin maa

|« ."._—L,—;
| o | |
| | o |
S
1...10 kohm <

| Vaihtoehtoinen liitdnt&
| Al1:lle. Jos kaytdssa,

kaanna IU-valitsin

| asentoon U (2...10V

| -jannitesignaali).

+10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
+24V Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
GND Apujannitemaa

1D [seis (0) / Kéy (1) (Kési)

- ~__IDI2_ |Kasi (0)/ PID (1) ohjauksen valinta

o I DI3 Vakionopeus 1: parametri 1202 VAKIONOPEUS 1
D4 |Kaynninesto

L_"_Ipi5 |seis (0) / Kay (1) (PID)

\
\
|
\
\
| O S : —
| COM Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
\
|

Releliitanta )

COM Relelahto

NC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
X NO —

2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

) Kasi: taajuusohje tulee integroidusta
potentiometrista 3)
PID: prosessiohje tulee integroidusta

potentiometrista.

Kiristysmomentti: 0,22 Nm

4) Kiristysmomentti: 0,5 Nm

Sovellusmakrot
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Kayttajamakrot

Vakiosovellusmakrojen lisaksi voidaan luoda kolme kayttajamakroa. Kayttajamakron
avulla kayttaja voi tallentaa parametriasetukset, mukaan lukien ryhman 99
KAYTTOONOTTO-TIEDOT, pysyvaismuistiin ja hakea tiedot myéhemmin. Myés
paneeliohje tallennetaan, jos makro on tallennettu ja ladattu paikallisohjauksessa.
Kauko-ohjauspaikan asetus tallennetaan kayttdjamakroon, mutta
paikallisohjauspaikan asetusta ei tallenneta.

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

Asetusten tallentaminen kayttajamakroksi 1:

* Aseta parametrit.

» Tallenna parametriasetukset pysyvaismuistiin muuttamalla parametrin 9902
SOVELLUSMAKRO arvoksi -1 (TAL.MAKRO 1).

: VALTTER
+ Tallenna painamalla .

Kayttajamakron 1 kayttdonotto:
* Muuta parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi 0 (PAL.MAKRO 1).

VALIKKO
VALITSE

* Lue muistiin painamalla

Huomautus: Kayttajamakron muistiinluku palauttaa myos parametriryhman 99
KAYTTOONOTTO-TIEDOT asetukset. Varmista, etta asetukset sopivat kaytettavalle
moottorille.

Vihje: Kayttaja voi esimerkiksi ohjata kolmea eri moottoria tarvitsematta muuttaa
moottoriparametreja joka kerta moottoria vaihdettaessa. Kayttajan tarvitsee vain
valita asetukset kerran kullekin moottorille ja tallentaa tiedot kolmeksi
kayttajamakroksi. Kun moottori vaihdetaan, ladataan vastaava kayttadjamakro, ja
taajuusmuuttaja on kayttévalmis.

Sovellusmakrot
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Oloarvot ja parametrit

79

Yleista

Tassa luvussa luetellaan oloarvot ja parametrit. Luku sisaltda myos taulukon
makrojen oletusarvoista.

Termit ja lyhenteet

Termi Maaritelma

Oloarvo Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali. Kayttaja voi tarkistaa oloarvon,
mutta ei voi muuttaa sen asetusta. Oloarvot sisaltyvat ryhmiin 01...04.

Oletus Parametrin oletusarvo

Parametri Kayttajan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento. Parametrit sisaltyvat
ryhmiin 10...99.

E Viittaa tyyppeihin 01E- ja 03E-, joilla on eurooppalaiset parametrit.

U Viittaa tyyppeihin 01U- ja 03U-, joilla on yhdysvaltalaiset parametrit.

Makrojen oletusparametriarvot

Kun sovellusmakro vaihdetaan (9902 SOVELLUSMAKRO), ohjelma paivittaa
parametriarvoiksi oletusarvot. Eri makrojen oletusparametriarvot on lueteltu
seuraavassa taulukossa. Muiden parametrien oletusarvot ovat samat kaikilla

makroilla (katso kohta Oloarvot sivulla 84).

Paikka[Nimi/Arvo VAKIO- PULSSI- VAIHTO-OHJ. [MOOTTORIPOT.|KASI/AUTO |PID-SAATO
OHJAUS OHJAUS
1001 |ULK1 KASKYT|2 =DlI1,2 4=DIMP2P3 |9 =DI1F2R 2=DN1,2 2=DI1,2 1=DNI
1002 [ULK2 KASKYT|0 = El 0=El 0=El 0=El 21=DI54 20 =DI5
KAYTOSSA  |[KAYTOSSA  |KAYTOSSA  |[KAYTOSSA
1003 |SUUNTA 3= 3= 3= 3= 3= 1=ETEEN
PYYNNOSTA |PYYNNOSTA [PYYNNOSTA |PYYNNOSTA |PYYNNOSTA
1102 |ULK1/ULK2 |0 =ULKOINEN |0 = ULKOINEN [0 = ULKOINEN |0 = ULKOINEN 1|3 = DI3 2=DI2
VAL 1 1 1
1103 |OHJE 1 1=AN1 1=AN1 1=A1 12 = 1=AN1 2=POT
VALINTA DI3U,4D(NC)
1106 |OHJE 2 2=POT 2=POT 2=POT 1=AN1 2=POT 19=
VALINTA PID1LAHTO
1201 |VAKIONOP |9=DI34 10 =DI4,5 9=DI3,4 5=DI5 0=El 3=DI3
VALINTA KAYTOSSA
1301 |MINIMI Al1 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 20,0 % 20,0 %
1601 |KAYNNIN- 0=El 0=El 0=El 0=El 0=El 4 =DI4
ESTO KAYTOSSA |KAYTOSSA |[KAYTOSSA  |[KAYTOSSA KAYTOSSA
2201 |KIIHD/HID 5=DI5 0=El 5=DI5 0=El 0=El 0=El
AIKA KAYTOSSA KAYTOSSA KAYTOSSA  |KAYTOSSA
9902 |SOVELLUS- |1 =VAKIO- 2=PULSSI- [3=VAIHTO- |4 =MOOTTORI-|5=KASI/AUTO|6 = PID-SAATO
MAKRO OHJAUS OHJAUS OHJ. POT.
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Oloarvot suppeassa parametritilassa

Seuraavassa taulukossa on lueteltu suppeassa parametritilassa nakyvat parametrit.
Lisatietoja parametritilan valinnasta on kohdassa Parametritilat sivulla 65. Kaikki

parametrit on esitelty tarkemmin kohdassa Parametrit laajassa parametritilassa, joka
alkaa sivulta 86.

Oloarvot suppeassa parametritilassa

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus

99 KAYTTOONOTTO- Sovellusmakro. Moottorin kiyttddnottotietojen maaritys.

TIEDOT

9902 SOVELLUSMAKRO Valitsee sovellusmakron tai aktivoi FlashDrop-parametriarvot. Lisatietoja on | 1 = VAKIO-
luvussa Sovellusmakrot sivulla 69. OHJAUS

1 = VAKIO-OHJAUS

Vakio-ohjausmakro vakionopeussovelluksille

2 = PULSSIOHJAUS

Pulssiohjausmakro vakionopeussovelluksille

3 = VAIHTO-OHJ.

Vaihto-ohjausmakro eteen- ja taaksepain kaynnistyville sovelluksille

4 = MOOTTORIPOT.

Moottoripotentiometrimakro digitaalisignaalin nopeussaatoa kayttaville
sovelluksille

5 = KASI/AUTO

Kasi/Auto-makro, jota kaytetdan, kun taajuusmuuttajaan on kytketty kaksi
ohjausyksikkoa:

- yksikkd 1 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULK1 m&arittdman liitdnnan
kautta.

- yksikké 2 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULK2 ma&arittdman liitdnnan
kautta.

Kéytdssa on joko ULK1 tai ULK2. Vaihto ULK1:n ja ULK2:n valilld tehdaan
digitaalitulolla.

6 = PID-SAATO

PID-saat6. Sovelluksiin, joissa taajuusmuuttaja ohjaa prosessiarvoa.

Esimerkiksi paineenkorotuspumppua ohjaavan taajuusmuuttajan painesaato.

Mitattu paine ja paineohje on liitetty taajuusmuuttajaan.

31 =KUOR FD ASET

FlashDrop-parametriarvot FlashDrop-tiedoston maaritysten mukaisesti.

FlashDrop on lisdvaruste, jonka avulla voidaan kopioida nopeasti
parametreja jannitteettdémiin taajuusmuuttajiin. FlashDropin avulla
parametriluetteloa voidaan muokata helposti esimerkiksi piilottamalla valitut
parametrit. Lisatietoja on MFDT-01 FlashDrop User’s Manual -oppaassa
(BAFE68591074 [englanninkielinen]).

0 = PAL.MAKRO 1

Kayttdjamakro 1 on ladattu kayttddn. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-1 = TAL.MAKRO 1

Kayttajdmakron 1 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

-2 = PAL.MAKRO 2

Kayttdjamakro 2 on ladattu kayttddon. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-3 = TAL.MAKRO 2

Kayttajamakron 2 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

-4 = PAL.MAKRO 3

Kayttajamakro 3 on ladattu kayttéon. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-5 = TAL.MAKRO 3

Kayttajamakron 3 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus
9905 MOOTT.NIM.JANN. Maarittda moottorin nimellisjannitteen. Arvon on oltava sama kuin moottorin | 200 V
arvokilvessa oleva nimellisnopeus. Taajuusmuuttaja ei voi sy6ttad moottoriin | E -yksikot:
syo6ttéjannitettd suurempaa jannitetta. 200V
Huomaa, etta lahtojannite ei rajoitu moottorin nimellisjannitteeseen, vaan
kasvaa lineaarisesti sy6ttGjannitteen arvoon saakka. 230 V U-
L&htojénnite yksikot:
230V
Syéttoéjannite — —
9905 \ 400 V E-
| yksikot:
| LahtStaajuus 400 v
9907 C
VAROITUS! Moottoria ei saa koskaan kytkea sellaiseen verkkoon kytkettyyn | 460 V U-
taajuusmuuttajaan, jonka jannite on korkeampi kuin moottorin nimellisjénnite. | yksikét:
460 V
200 V E-yksikot/ Jannite.
230 U-yksikot: Huomaa: Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina
100...300 V taajuusmuuttajan syéttdjannitteestd. Tama patee myos silloin, kun moottorin
jannite on pienempi kuin taajuusmuuttajan ja sen sy6tén jannite.
400 V E-yksikot/
460 U-yksikot:
230...690 V
9906 MOOTT.NIM.VIRTA M&arittdd moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin moottorin Ion
arvokilvessa oleva nimellisnopeus.
0,2...2,0 - Iy Virta
9907 MOOTT.NIM.TAAJ. Maarittda moottorin nimellistaajuuden eli taajuuden, jolla I&htdjannite on yhta | E: 50 / U: 60
suuri kuin moottorin nimellisjannite:
Kentanheikennyspiste = nimellistaajuus- syéttdjannite / moottorin
nimellisjannite
10,0...500,0 Hz Taajuus
04 VIKAHISTORIA Vikahistoria (vain luku)
0401  VIIMEISIN VIKA Viimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koodeista on luvussa Vianhaku -
sivulla 727. 0 = Vikahistoria on tyhja (paneelin naytdssa = El VIKOJA).
11 OHJEARVON Maksimiohjearvo
VALINTA
1105 OHJE 1 MAX Maarittda ulkoisen ohjeen OHJE1 maksimiarvon. Vastaa analogiatulon Al1 E: 50,0 Hz /
maksimisignaalia mA/(V). U: 60,0 Hz
4 OHJE (Hz)
1105
(MAX) |
|
|
|
|
|
|
0 : » Al1-signaali (%
1301 100% gnaalr (%
(20mA/10V)
0,0...500,0 Hz Maksimiarvo
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Oloarvot suppeassa parametritilassa

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus
12 VAKIONOPEUDET Vakionopeudet. Vakionopeuden valinta ohittaa ulkoisen nopeusohjeen.
Vakionopeusvalintoja ei oteta huomioon, jos taajuusmuuttaja on
paikallisohjauksessa.
Oletuksena vakionopeuden valinta tehdaan digitaalituloilla DI3 ja D14.1 = DI
valittu, 0 = DI ei valittu.
DI3 | DI4 [Toiminta
0 0 |Ei vakionopeutta
1 0 [Nopeus maaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 7203 VAKIONOPEUS 2
1 1 [Nopeus maaritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3
1202 VAKIONOPEUS 1 Maarittda vakionopeuden 1 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E:50Hz/
U: 6,0 Hz
0,0...500,0 Hz Lahtotaajuus
1203 VAKIONOPEUS 2 Maarittda vakionopeuden 2 (joka on taajuusmuuttajan lahtétaajuus). E: 10,0 Hz/
U: 12,0 Hz
0,0...500,0 Hz Lahtotaajuus
1204 VAKIONOPEUS 3 Maarittda vakionopeuden 3 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E: 15,0 Hz/
U: 18,0 Hz
0,0...500,0 Hz Lahtotaajuus
13 ANALOGIATULOT Analogiatulosignaalin minimi
1301 MINIMI A1 Maarittda minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al1 minimisignaalia 0%
mA/(V).
0...20mA = 0...100 %
4..20 mA £ 20...100 %
Jos analogiatulo Al1 on valittu ulkoisen ohjeen OHJE1 lahteeksi, tdma arvo
vastaa minimiohjearvoa, joka on 0 Hz. Katso parametrin 17105 OHJE 1 MAX
kuva.
0...100,0 % Arvo prosentteina tdydesta signaalialueesta. Esimerkki: Jos analogiatulon
minimiarvo on 4 mA, prosenttiarvo 0...20 mA:n alueella on:
(4 mA /20 mA) - 100 % =20 %
20 RAJAT Maksimitaajuus
2008 MAKSIMITAAJUUS Maarittaa taajuusmuuttajan 1dhdén maksimitaajuuden. E: 50,0 Hz /
f U: 60,0 Hz
2008
Sallittu taajuusalue
0 >
t
-(2008)
0,0...500,0 Hz Maksimitaajuus
21 KAYNNISTYS/ Moottorin pysaytystila
PYSAYT.
2102 PYSAYTYSTAPA Parametrilla valitaan moottorin pysaytystapa. 1=
VAPAASTI
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Oloarvot suppeassa parametritilassa

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus
1 = VAPAASTI Pysaytys, kun moottorin jannitteensyottd katkeaa. Moottori pysahtyy vapaasti
pyorien.
2 = HIDASTAEN Pysaytys lineaarisen hidastusajan mukaan. Katso parametriryhma 22
KIIHDYTYS/HIDASTUS.
22 KIIHDYTYS/ Kiihdytys- ja hidastusajat
HIDASTUS
2202 KIIHDYTYSAIKA 1 Maarittaa kiihdytysajan 1. Kyseessé on aika, joka tarvitaan nopeuden 50s
muuttamiseen nollasta parametrissa 2008 MAKSIMITAAJUUS maaritettyyn
nopeuteen.

- Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.

- Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.

- Jos kiihdytysaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja kiihdyttaa
automaattisesti pidempaan siten, etta taajuusmuuttajan toimintarajat eivat

ylity.
0,0...1800,0 s Aika
2203 HIDASTUSAIKA 1 Maarittda hidastusajan 1. Kyseessa on aika, joka tarvitaan nopeuden 50s

muuttamiseen parametrissa 2008 MAKSIMITAAJUUS maaritetysta
nopeudesta nollaan.

- Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.

- Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa hidastusaikaa.

- Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja hidastaa
automaattisesti pidempaan siten, etta taajuusmuuttajan toimintarajat eivat
ylity.

Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suuren hitausmassan sovelluksessa, on
suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja jarruvastuksella.

0,0...1800,0s Aika
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Oloarvot

Seuraavassa taulukossa on kuvaukset kaikille oloarvoille.

Oloarvot

Nro Nimi/arvo

01 KAYTTOTIEDOT

Kuvaus
Perusoloarvot taajuusmuuttajan valvontaan (vain luku).
Lisatietoja oloarvojen valvonnasta on parametriryhméassa 32 VALVONTA.

Lisatietoja ohjauspaneelin naytdssa nakyvien oloarvojen valinnasta on
parametriryhméassé 34 PANEELINAYTTO.

0101 NOPEUS & SUUNTA Laskettu moottorin nopeus, rpm. Negatiivinen arvo ilmaisee pyérimisen taaksepain.

0102 NOPEUS Laskettu moottorin nopeus, rpm.

0103 LAHTOTAAJUUS Taajuusmuuttajan laskettu 1&htétaajuus, Hz. (Nakyy oletusarvoisesti paneelin ohjaustilan
(Output) naytdssa)

0104 VIRTA Mitattu moottorin virta ampeereina.

0105 MOMENTTI Laskettu moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomentista

0106 TEHO Mitattu moottorin teho, kW.

0107 DC-JANNITE Mitattu valipiirin tasajannite, V DC.

0109 LAHTOJANNITE Laskettu moottorin jannite, V AC

0110 KAYTON LAMPOTILA Mitattu IGBT:n lampétila, °C

0111 ULKOINEN OHJE 1 Ulkoinen ohje OHJE1, Hz.

0112 ULKOINEN OHJE 2 Ulkoinen ohje OHJE2, prosentteina. 100 % on moottorin maksiminopeus.

0113 OHJAUSPAIKKA Aktiivinen ohjauspaikka. (0) PANEELIOHJ; (1) ULKOINEN 1; (2) ULKOINEN 2

0114 KAYNTIAIKA (R) Taajuusmuuttajan kayntiajan laskuri (tunnit). Kay taajuusmuuttajan ollessa toiminnassa.
Laskuri voidaan nollata painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.

0115 kWh LASKURI kWh-laskuri. Laskurin arvo kasvaa, kunnes se on 65535. Taman jalkeen laskuri aloittaa
jélleen arvosta 0. Laskuri voidaan nollata painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita
samanaikaisesti ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.

0120 Al1 Analogiatulon Al1 suhteellinen arvo prosentteina

0121 POT Potentiometrin arvo prosentteina

0126 PID 1 LAHTO Prosessin PID1-s&atéjan lahtdarvo prosentteina

0128 PID 1 OHJEARVO Prosessin PID1-s&atéjan ohjearvosignaali. Yksikkd riippuu parametrien 4006 YKSIKKO
ja 4007 YKSIKON SKAALA asetuksista.

0130 PID 1 OLOARVO Prosessin PID1-s&atajan takaisinkytkentésignaali. Yksikké riippuu parametrien 4006
YKSIKKO ja 4007 YKSIKON SKAALA asetuksista.

0132 PID 1 EROARVO Prosessin PID1-saatajan eroarvo eli ohjearvon ja oloarvon valinen ero. Yksikko riippuu
parametrien 4006 YKSIKKO ja 4007 YKSIKON SKAALA asetuksista.

0137 PROSESSI MUUT.1 Parametriryhméassé 34 PANEELINAYTTO maéritetty prosessimuuttuja 1

0138 PROSESSI MUUT.2 Parametriryhméassa 34 PANEELINAYTTO maéritetty prosessimuuttuja 2

0139 PROSESSI MUUT.3 Parametriryhméassé 34 PANEELINAYTTO méaéritelty prosessimuuttuja 3

0140 KAYNTIAIKA Taajuusmuuttajan kayntiajan laskuri (tuhansia tunteja). Kay taajuusmuuttajan ollessa
toiminnassa. Laskuria ei voi nollata.

0141 MWh LASKURI MWh-laskuri. Laskurin arvo kasvaa, kunnes se on 65535. Taman jalkeen laskuri aloittaa
jalleen arvosta 0. Laskuria ei voi nollata.

0142 KIERROSLUKU LASK Moottorin kierroslukulaskuri (miljoonina kierroksina). Laskuri voidaan nollata painamalla
YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.

0143 PAALLAAIKA YL Taajuusmuuttajan ohjauskortin paalléoloaika paivina. Laskuria ei voi nollata.

Oloarvot ja parametrit
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Kuvaus

0144 PAALLAAIKA AL Taajuusmuuttajan ohjauskortin paallaoloaika 2 sekunnin osina (30 osaa = 60 sekuntia).
Laskuria ei voi nollata.

0160 DI 1-5TILA Digitaalitulojen tila. Esimerkki: 10000 = DI1 paalla, DI2...DI5 pois paalta.

0161 TAAJUUS TULO Taajuustulon arvo, Hz

0162 RO TILA Releldhdon tila. 1 = RO vetaa, 0 = RO ei veda.

04 VIKAHISTORIA Vikahistoria (vain luku)

0401 VIIMEISIN VIKA Viimeisimman vian vikakoodi. Lisétietoja koodeista on luvussa Vianhaku sivulla 127. 0 =
Vikahistoria on tyhja (paneelin naytéssa = El VIKOJA).

0402 VIKA-AIKA 1 Viimeisimman vian esiintymispaiva.
Muoto: Paivien lukum&ara jannitteen kytkemisen jalkeen.

0403 VIKA-AIKA 2 Viimeisimman vian esiintymisaika.
Muoto: Aika jannitteen kytkemisen jalkeen 2 sekunnin osina (vahennettyna parametrilla
0402 VIKA-AIKA 1 annettujen paivien maara). 30 osaa = 60 sekuntia.
Esimerkiksi arvo 514 vastaa 17:43 minuuttia ja 8:aa sekuntia (= 514/30).

0404 VIKAT. NOPEUS Moottorin nopeus (rpm) viimeisimman vian esiintyessa

0405 VIKAT. TAAJUUS Taajuus (Hz) viimeisimman vian esiintyessa

0406 VIKAT. JANNITE Tasajannitevalipiirin jannite (V DC) viimeisimman vian esiintyessa

0407 VIKAT. VIRTA Moottorin virta (A) viimeisimman vian esiintyessa

0408 VIKAT. MOMENTTI Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomentista viimeisimman vian
esiintyessa

0409 VIKATILA Taajuusmuuttajan tila heksadesimaalimuodossa viimeisimman vian esiintyessa

0412 EDELLINEN VIKA 1 Toiseksi vimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koodeista on luvussa Vianhaku sivulla
127.

0413 EDELLINEN VIKA 2 Kolmanneksi viimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koodeista on luvussa Vianhaku
sivulla 7127.

0414 VIKAT. DI 1-3 Digitaalitulojen DI1...5 tila viimeisimman vian esiintyessa. Esimerkki: 10000 = DI1 paalla,

DI2...DI5 pois paalta.
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Parametrit laajassa parametritilassa

Seuraavassa taulukossa on kuvaukset kaikille pelkastdan laajassa parametritilassa
nakyville parametreille. Lisatietoja parametritilan valinnasta on kohdassa
Parametritilat sivulla 65.

Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
10 KAY/SEIS/SUUNTA Ulkoisen kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnanohjauksen lahteet
1001 ULK1 KASKYT Maarittda kytkennat ja lahteen ulkoisen ohjauspaikan 1 (ULK1) kdynnistys-, | 2 =DI1,2

pysaytys- ja suuntakomennoille.

0 = EI KAYTOSSA Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen lahdetta ei ole valittu

1=DN Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = seis, 1 = kay.
Pyérimissuunta valitaan parametrilla 1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA =
ETEEN).

2=DI1,2 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = seis, 1 = kay.

Pydrimissuunta digitaalitulon DI2 kautta. 0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan
vaihtoa varten parametrin 7003 SUUNTA asetuksen on oltava 3
(PYYNNOSTA).

3 =DI1P2P Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: K&y. (Taajuusmuuttajan
kaynnistamiseksi digitaalitulo DI2 on aktivoitava ennen pulssin sy6ttdmista
digitaalituloon DI1.)

Pulssipysaytys digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Seis. Pydrimissuunta valitaan
parametrilla 7003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA = ETEEN).

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

4 =DIM1P,2P,3 Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kay. (Taajuusmuuttajan
kaynnistamiseksi digitaalitulo DI2 on aktivoitava ennen pulssin syéttdmista
digitaalituloon DI1.)

Pulssipysaytys digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Seis. Py&rimissuunta
digitaalitulon DI3 kautta. O = eteen, 1 = taakse. Suunnan vaihtoa varten
parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava 3 (PYYNNOSTA).

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

5=DI1P,2P,3P Pulssikaynnistys eteenpain digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: K&y eteen.
Pulssikaynnistys taaksepain digitaalitulon DI2 kautta. 0 -> 1: K&y taakse.
(Taajuusmuuttajan kdynnistamiseksi digitaalitulo DI3 on aktivoitava ennen
pulssin syottamista digitaalituloon DI1/DI12). Pulssipysaytys digitaalitulon DI3
kautta. 1 -> 0: Seis. Suunnan vaihtoa varten parametrin 7003 SUUNTA
asetuksen on oltava 3 (PYYNNOSTA).

Huomautus: Kun pysaytystuloa (DI3) ei ole kytketty, ohjauspaneelin
kaynnistys- ja pysaytyspainikkeita ei voida kayttaa.

8 = PANEELI Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot ohjauspaneelin kautta, kun ULK1
on aktiivinen. Suunnan vaihtoa varten parametrin 7003 SUUNTA asetuksen
on oltava 3 (PYYNNOSTA).

9=DIMF,2R Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta.
D1 | DI2 [Toiminta
0 0 [Seis
1 0 |Kay eteen
0 1 |Kay taakse
1 1 |[Seis

Parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava 3 (PYYNNOSTA).
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus Oletus

20 =DI5 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI5 kautta. 0 = seis, 1 = kay.
Pyérimissuunta valitaan parametrilla 1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA =
ETEEN).

21 =DI54 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI5 kautta. 0 = seis, 1 = kay.

Pydrimissuunta digitaalitulon DI4 kautta. 0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan
vaihtoa varten parametrin 7003 SUUNTA asetuksen on oltava 3

(PYYNNOSTA).
1002 ULK2 KASKYT Maarittaa kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2) kdynnistys-, |0 =El
pysaytys- ja suuntakomennoille. KAYTOSSA
Katso parametri 7007 ULK1 KASKYT.
1003 SUUNTA Parametrilla voidaan maarittda moottorin pyérimissuunta. 3=
PYYNNOSTA
1 =ETEEN Suunta eteenpain
2 = TAAKSE Suunta taaksepain

3 =PYYNNOSTA

Pyérimissuunnan ohjaus sallittu
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo
1010 JOG-VALINTA

Kuvaus

Maarittaa signaalin, jolla Jog-toiminto otetaan kayttéon. Jog-toiminnolla
ohjataan yleensa koneen jaksoittaista liikettd. Yhdella painikkeella ohjataan
koko jaksoa: kun painike on paalla-asennossa, taajuusmuuttaja kaynnistyy ja
kiihdyttéda valitulla nopeudella esiasetettuun nopeuteen. Kun painike on pois
paalta, taajuusmuuttaja hidastaa valitulla nopeudella nollanopeuteen.

Seuraavassa kuvassa kuvataan taajuusmuuttajan toimintaa. Kuvassa
kuvataan my@s, kuinka taajuusmuuttaja siirtyy normaaliin toimintatilaan (=
Jog-toiminto ei ole kaytdssa), kun taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on
kaytossa. Jog-kom. = Jog-tulon tila, Kaynn. kom. = Taajuusmuuttajan
kaynnistyskomennon tila.

Vaihe | Jog- |Kdynn. |Kuvaus
kom.| kom.

1-2 1 0 [Taajuusmuuttaja kiihdyttdad Jog-nopeuteen Jog-
toiminnon kiihdytysrampin mukaisesti.

2-3 1 0 [Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

3-4 0 0 |Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-
toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

4-5 0 0 [Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

5-6 1 0 [Taajuusmuuttaja kiihdyttdad Jog-nopeuteen Jog-
toiminnon kiihdytysrampin mukaisesti.

6-7 1 0 [Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

7-8 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon.
Taajuusmuuttaja kiihdyttda nopeusohjeeseen
aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.

8-9 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon.
Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta.

9-10 0 0 [Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen aktiivisen
hidastusrampin mukaisesti.

10- 0 0 [Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

x = Tila voi olla 1 tai 0.

Huomaa: Jog-toiminto ei toimi, kun taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on
kaytossa.

Huomaa: Jog-nopeus ohittaa vakionopeudet (72 VAKIONOPEUDET).
Huomautus: Kiihdytys/hidastusajan muodon (2207 RAMPIN MUOTO 2)
taytyy olla nolla Jog-toiminnon aikana (eli muoto on suora).

Jog-nopeus maéritetdan parametrilla 7208 VAKIONOPEUS 7, kiihtydys- ja
hidastusajat maaritetdan parametreilla 2205 KIIHDYTYSAIKA 2 ja 2206
HIDASTUSAIKA 2. Katso myds parametri 2772 NOLLANOP. VIIVE.

Oletus

0=El
KAYTOSSA

1=DN Digitaalitulo DI1. 0 = Jog-toiminto ei ole kaytdssa, 1 = Jog-toiminto on
kaytossa.

2=DI2 Katso DI1.

3=DI3 Katso DI1.
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Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
4=Dl4 Katso DI1.
5=DI5 Katso DI1.
0 = EI KAYTOSSA Ei valittu
-1 =DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = Jog-toiminto ei ole kaytdssa, 0 = Jog-
toiminto on kaytdssa.
-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).
-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).
-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).
-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).
11 OHJEARVON Paneeliohjeen tyyppi, paikallisohjeen lahde, ulkoisen ohjauspaikan valinta ja
VALINTA ulkoisten ohjeiden lahteet ja rajat.

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa useita ohjeita tavallisten
analogiatulosignaalien, potentiometrin ja ohjauspaneelin signaalien lisaksi:
- Ohjearvot ohjeen prosessointiketjun eri vaiheissa. Toinen digitaalitulo lisda
nopeutta ja toinen vahentaa sita.

- Taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen analogiatulosignaalista ja
potentiometrin signaaleista matemaattisten kaavojen(yhteen- ja
vahennyslaskun) avulla.

- Taajuusmuuttajan ohje voidaan antaa taajuustulon avulla.

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

1101 PANEELIOHJE Valitsee ohjeen tyypin paikallisohjauksessa. 1= OHJE1
1= 0OHJE1 (Hz) Taajuusohje
2 = OHJE2 (%) %-ohje
1102 ULK1/ULK2 VAL Maarittda lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee signaalin, jolla valitaan toinen | 0 =
kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta, ULKOINEN 1 tai ULKOINEN 2. ULKOINEN 1
0 = ULKOINEN 1 ULKOINEN 1 J(éytt')ssé. Ohjaussignaalien lahteet maaritetdadn parametreilla
1001 ULK1 KASKYT ja 7703 OHJE 1 VALINTA.
1=DN Digitaalitulo DI1. 0 = ULKOINEN 1, 1 = ULKOINEN 2.
2=DI2 Katso DI1.
3=DI3 Katso DI1.
4 =Dl4 Katso DI1.
5=DI5 Katso DI1.
7 = ULKOINEN 2 ULKOINEN 2.I_<éytt')ss'a. Ohjaussignaalien lahteet maaritetdan parametreilla
1002 ULK2 KASKYT ja 1106 OHJE 2 VALINTA.
-1 =DI1(INV) Kéaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = ULKOINEN 1, 0 = ULKOINEN 2.
-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).
-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).
-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).
-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).
1103 OHJE 1 VALINTA Valitsee ulkoisen ohjeen OHJE1 signaalilahteen. 1=AN1
0 = PANEELI Ohjauspaneeli
1=AN1 Analogiatulo Al1
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus

2=POT

Potentiometri

3 =AI1/JOYST

Analogiatulo Al1 sauvaohjaimena. Minimitulosignaali vastaa
maksimiohjearvoa TAAKSE, kun taas maksimisignaali vastaa
maksimiohjearvoa ETEEN. Minimi- ja maksimiohjearvot maaritetdan
parametreilla 7704 OHJE 1 MIN ja 1705 OHJE 1 MAX.

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

Nopeusohje par. 1301 = 20 %, par. 1302 = 100 %

(OHJET)
1105 C

1104 | 1104

0
AT -1104
1104+

1105 )

2V/4mA 6

Hystereesi 4 %
taydesta arvosta

’IOV}ZO mA

VAROITUS! Jos parametrin 7307 MINIMI Al1 arvoksi asetetaan 0 V ja
analogiatulosignaali on havinnyt (eli 0 V), moottorin pydrimissuunnaksi
vaihtuu maksimiohjearvo. Aktivoi vika seuraavilla parametreilla, kun
analogiatulosignaali on havinnyt:

Aseta parametrin 1307 MINIMI Al1 arvoksi 20 % (2 V tai 4 mA).

Aseta parametrin 3021 Al1 VIKARAJA arvoksi 5 % tai enemman.
Aseta parametrin 3007 AI<MIN FUNKTIO arvoksi 1 (VIKA).

5 = DI3U,4D(R)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Pyséaytyskomento nollaa ohjearvon. Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2
maarittdd ohjearvon muutosnopeuden.

6 = DI3U,4D

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Ohjelma tallentaa aktiivisen nopeusohjeen (ei nollausta
pysaytyskomennolla). Kun taajuusmuuttaja kdynnistetdan uudelleen,
moottori kiihdyttda valitulla kiihdytysnopeudella tallennettuun ohjearvoon.
Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2 maarittaa ohjearvon muutosnopeuden.

11 = DI3U,4D(RNC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Pysaytyskomento nollaa ohjearvon. Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde
muutetaan (ULKOINEN 1:stad ULKOINEN 2:een, ULKOINEN 2:sta
ULKOINEN 1:een tai LOC:std REM:aan). Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2
maarittda ohjearvon muutosnopeuden.

12 = DI3U,4D(NC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Ohjelma tallentaa aktiivisen nopeusohjeen (ei nollausta
pysaytyskomennolla). Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde muutetaan
(ULKOINEN 1:std ULKOINEN 2:een, ULKOINEN 2:sta ULKOINEN 1:een tai
LOC:std REM:aan). Kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan uudelleen, moottori
kiihdyttaa valitulla kiihdytysnopeudella tallennettuun ohjearvoon. Parametri
2205 KIIHDYTYSAIKA 2 méarittda ohjearvon muutosnopeuden.

14 = AlM+POT Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + POT (%) — 50 %

16 = Al1-POT Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + 50 % — POT (%)

30 = DI4U,5D Katso DI3U,4D.

31 = DI4U,5D(NC)

Katso DI3U,4D(NC).

32 =TAAJ TULO

Taajuustulo
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Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
1104 OHJE 1 MIN Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE1 minimiarvon. Vastaa kaytetyn 0,0 Hz
l&hdesignaalin minimiasetusta.
0,0...500,0 Hz Minimiarvo.
Esimerkki: Analogiatulo Al1 valitaan ohjeen lahteeksi (parametrin 7703 OHJE
1 VALINTA arvo on Al1). Minimi- ja maksimiohje vastaavat parametrien 13071
MINIMI Al1 ja 1302 MAKSIMI Al1 asetuksia seuraavasti:
A A
OHJE (Hz) 1104 OHJE (Hz)
105 | _ _ _ ______ (MIN)
(MAX) |
|
|
|
|
1104 | | 1105 ] |
(MIN) ! Al1-signaali (%) (MAX) | Al1-signaali (%)
1301 1302 g 1301 1302 e
1105 OHJE 1 MAX Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE1 maksimiarvon. Vastaa kaytetyn E: 50,0 Hz /
lahdesignaalin maksimiasetusta. U: 60,0 Hz
0,0...500,0 Hz Maksimiarvo. Katso parametrin 17704 OHJE 1 MAX esimerkki.
1106 OHJE 2 VALINTA Valitsee signaalilahteen ulkoiselle ohjeelle OHJE2. 2=POT
0 = PANEELI Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
1=AN Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
2=POT Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
3 =AI1/JOYST Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
5 =DI3U,4D(R) Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
6 = DI3U,4D Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
11 = DI3U,4D(RNC) Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
12 = DI3U,4D(NC) Katso parametri 1703 OHJE 1 VALINTA.
14 = Al1+POT Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
16 = AI1-POT Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
19 = PID1LAHTO PID-saatajan 1 1aht6. Katso parametriryhma 40 PID SAATO 1.
30=DI4U,5D Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
31 =DI4U,5D(NC) Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
32 = TAAJ TULO Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA.
1107 OHJE 2 MIN Maarittda ulkoisen ohjeen OHJE 2 minimiarvon. Vastaa kaytetyn 0,0 %
|Idhdesignaalin minimiasetusta.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina moottorin maksimitaajuudesta. Katso parametrin 1704
OHJE 1 MIN esimerkki lahdesignaalin rajojen vastaavuudesta.
1108 OHJE 2 MAX Maérittda ulkoisen ohjeen OHJE2 maksimiarvon. Vastaa kaytetyn 100,0 %
lahdesignaalin maksimiasetusta.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina moottorin maksimitaajuudesta. Katso parametrin 71704
OHJE 1 MIN esimerkki Iahdesignaalin rajojen vastaavuudesta.
1109 LOC REF SOURCE Paikallisohjeen lahteen valinta. 0=POT
0=POT Potentiometri
1 = PANEELI Ohjauspaneeli
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Parametrit laajassa parametritilassa
Paikka Nimi/Arvo

12 VAKIONOPEUDET

Kuvaus

Vakionopeuden valinta ja arvot.

Esiasetettavia vakionopeuksia on seitseman. Vakionopeudet valitaan
digitaalitulojen avulla. Vakionopeuden valinta ohittaa ulkoisen nopeusohjeen.
Vakionopeusvalintoja ei oteta huomioon, jos taajuusmuuttaja on
paikallisohjauksessa.

Oletus

1201

VAKIONOP VALINTA

Vakionopeuden aktivointisignaalin valinta.

9=DI3,4

0 = EI KAYTOSSA

Vakionopeutta ei ole kaytdssa

1=DI1

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan
digitaalitulolla DI1. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

2=DI2

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maéritetty nopeus valitaan
digitaalitulolla DI2. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

3=DI3

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan
digitaalitulolla DI3. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

4 =Dl

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan
digitaalitulolla DI4. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

5=DI5

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maéritetty nopeus valitaan
digitaalitulolla DI5. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

7=DI1,2

Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1 ja DI2.1 = DI valittu, 0 = DI ei
valittu.

DI1 | DI2 [Toiminta

0 Ei vakionopeutta

Nopeus maaritetty parametrilla 7203 VAKIONOPEUS 2

0
0 |[Nopeus maaritetty parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1
1
1

1
0
1 Nopeus maaritetty parametrilla 7204 VAKIONOPEUS 3

8 =DI2,3

Katso DI1,2.

9=DI3,4

Katso DI1,2.

10=DI4,5

Katso DI1,2.

12=DI1,2,3

Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1, DI2 ja DI3. 1 = DI valittu, 0 = DI ei
valittu.

Toiminta

Ei vakionopeutta

Nopeus maaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
Nopeus maaritetty parametrilla 7203 VAKIONOPEUS 2
Nopeus maaritetty parametrilla 7204 VAKIONOPEUS 3
Nopeus maaritetty parametrilla 7205 VAKIONOPEUS 4
Nopeus maaritetty parametrilla 7206 VAKIONOPEUS 5
Nopeus maaritetty parametrilla 7207 VAKIONOPEUS 6
Nopeus maaritetty parametrilla 7208 VAKIONOPEUS 7

_Lo_\o_\o—\og
-
—\—\OO—\—\OOE
N
_L_\_\_\OOOOE
w

13=DI3,4,5

Katso DI1,2,3.

-1 = DI(INV)

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella
digitaalitulolla DI1. 0 = valittu, 1 = ei valittu.

-2 = DI2(INV)

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maéritetty nopeus valitaan kaanteisella
digitaalitulolla DI2. 0 = valittu, 1 = ei valittu.

-3 = DI3(INV)

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella
digitaalitulolla DI3. 0 = valittu, 1 = ei valittu.

-4 = DI4(INV)

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella
digitaalitulolla DI4. 0 = valittu, 1 = ei valittu.

Oloarvot ja parametrit




Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus

93

Oletus

-5 = DI5(INV) Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella
digitaalitulolla DI5. 0 = valittu, 1 = ei valittu.
-7 =DI1,2 (INV) Vakionopeuden valinta kdanteisilla digitaalituloilla DI1 ja DI2. 1 = DI valittu, 0
= DI ei valittu.
DI1 |DI2 |Toiminta
1 | 1 |Eivakionopeutta
0 | 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1
1 | 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 7203 VAKIONOPEUS 2
0 | O |Nopeus maaritetty parametrilla 7204 VAKIONOPEUS 3
-8 = DI2,3 (INV) Katso DI1,2(INV).
-9 =DI3,4 (INV) Katso DI1,2(INV).
-10 = DI4,5 (INV) Katso DI1,2(INV).

-12=DI1,2,3 (INV)

Vakionopeuden valinta kdanteisilla digitaalituloilla D11, DI2 ja DI3. 1 = DI
valittu, 0 = DI ei valittu.

DI1| DI2 | DI3 [Toiminta
111 1 |Ei vakionopeutta
01 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1
110 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 7203 VAKIONOPEUS 2
0] O 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 7204 VAKIONOPEUS 3
111 0 [Nopeus maaritetty parametrilla 7205 VAKIONOPEUS 4
0] 1 0 [Nopeus maaritetty parametrilla 7206 VAKIONOPEUS 5
11 0 | O [Nopeus maaritetty parametrilla 7207 VAKIONOPEUS 6
0| O | O |Nopeus maaritetty parametrilla 7208 VAKIONOPEUS 7
-13 =DI3,4,5 (INV) Katso DI1,2,3(INV).
1202 VAKIONOPEUS 1 Maarittaa vakionopeuden 1 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E:5,0Hz/
U: 6,0 Hz
0,0...500,0 Hz Lahtotaajuus
1203 VAKIONOPEUS 2 Maarittda vakionopeuden 2 (joka on taajuusmuuttajan lahtétaajuus). E: 10,0 Hz/
U: 12,0 Hz
0,0...500,0 Hz Lahtotaajuus
1204 VAKIONOPEUS 3 Maarittaa vakionopeuden 3 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E: 15,0 Hz /
U: 18,0 Hz
0,0...500,0 Hz Lahtoétaajuus
1205  VAKIONOPEUS 4 Maarittaa vakionopeuden 4 (joka on taajuusmuuttajan lahtétaajuus). E: 20,0 Hz /
U: 24,0 Hz
0,0...500,0 Hz Laht6taajuus
1206 VAKIONOPEUS 5 Maarittaa vakionopeuden 5 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E: 25,0 Hz /
U: 30,0 Hz
0,0...500,0 Hz Laht6taajuus
1207 VAKIONOPEUS 6 Maarittda vakionopeuden 6 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E: 40,0 Hz/
U: 48,0 Hz
0,0...500,0 Hz Laht6taajuus
1208 VAKIONOPEUS 7 Maarittaa vakionopeuden 7 (joka on taajuusmuuttajan lahtotaajuus). E: 50,0 Hz/
Huomaa, ettd vakionopeutta 7 kdytetdadn myds Jog-toiminnon nopeutena U: 60,0 Hz

(7010 JOG-VALINTA) ja vikatoiminnossa 3001 AI<MIN FUNKTIO.

0,0...500,0 Hz

Lahtotaajuus
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13 ANALOGIATULOT Analogiatulosignaalin kasittely
1301 MINIMI Al1 Maarittda minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al1 minimisignaalia 0,0 %
mA/(V). Kun arvoa kaytetdan ohjeena, se vastaa ohjeen minimiarvoa.
0...20 mA = 0...100 %
4..20 mA = 20...100 %
Esimerkki: Jos Al1 valitaan ulkoisen ohjeen OHJE1 lahteeksi, tdma arvo
vastaa parametrin 7704 OHJE 1 MIN arvoa.
Huomautus: MINIMI Al -arvo ei saa ylittdaa MAKSIMI Al -arvoa.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina tdydesta signaalialueesta. Esimerkki: Jos analogiatulon
minimiarvo on 4 mA, prosenttiarvo 0...20 mA:n alueella on:
(4 mA /20 mA) - 100 % =20 %
1302 MAKSIMI Al1 Maarittdd maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al1 maksimisignaalia | 100,0 %
mA/(V). Kun arvoa kaytetaan ohjeena, se vastaa ohjearvon maksimia.
0...20mA =2 0...100 %
4..20 mA = 20...100 %
Esimerkki: Jos Al1 valitaan ulkoisen ohjeen OHJE1 Iahteeksi, tdma arvo
vastaa parametrin 7705 OHJE 1 MAX arvoa.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina tdydesta signaalialueesta. Esimerkki: Jos analogiatulon
maksimiarvo on 10 mA, prosenttiarvo 0...20 mA:n alueella on:
(10 mA /20 mA) - 100 % =50 %
1303 Al1 SUODATUS Maarittda analogiatulon Al1 suodatusaikavakion eli ajan, jonka kuluessa 63 | 0,1s
% askelmuutoksesta saavutetaan.
% Suodattamaton signaali
100-|- - -
6311 | \Suodatettu signaali
|
|
— t
Aikavakio
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio
14 RELELAHDOT Relelahdon ilmaisemat tilatiedot ja viiveajat
1401 RELELAHTO 1 Valitsee relelahdon ilmaiseman tilan. Rele vetaa, kun tila vastaa asetettua 3=
arvoa. VIKA(-1)

0 = EI KAYTOSSA

Tehdasasetus, ei ohjelmoitu

1 =VALMIS Toimintavalmis: kdynninestosignaali on poissa toiminnasta, ei vikaa,
syo6ttdjannite on sallitulla alueella ja hataseissignaali on poissa toimnnasta.

2 = KAY Kay: Kaynnistyssignaali toiminnassa, kynninestosignaali poissa
toiminnasta, ei aktiivista vikaa.

3 = VIKA(-1) Ei vikaa. Rele paastaa vikatilanteissa.

4 = VIKA Vika

5=HALYTYS Halytys

6 = SUUN.VAIHTO

Moottori pyorii taaksepain.

7 = KAYNNISTETTY

Taajuusmuuttaja on vastaanottanut Kay-komennon. Rele vetaa silloinkin, kun
kayntilupasignaalia ei ole. Rele paastaa, kun taajuusmuuttaja vastaanottaa
pysaytyskomennon tai laitteessa ilmenee vika.
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8 = VALV.1 YLI Tila valvontaparametrien 3207 VALVONTA 1, 3202 VALV 1 ALARAJA ja
3203 VALV 1 YLARAJA mukaan.

9 = VALV.1 ALI Katso VALV.1 YLI.

10 = VALV.2 YLI Tila valvontaparametrien 3204 VALVONTA 2, 3205 VALV 2 ALARAJA ja
3206 VALV 2 YLARAJA mukaan.

11 = VALV.2 ALI Katso VALV.2 YLI.

12 = VALV.3 YLI Tila valvontaparametrien 3207 VALVONTA 3, 3208 VALV 3 ALARAJA ja 3209
VALV 3 YLARAJA mukaan.

13 = VALV.3 ALI Katso VALV.3 YLI.

14 = OHJEARVOSSA

Laht6taajuus on yhta suuri kuin ohjetaajuus.

15 = VIKA (RST)

Vika. Automaattinen kuittaus itsekuittausviiveen jalkeen. Katso
parametriryhma
31 AUTOM.VIANKUITTAUS.

16 = VIKA/HALYTYS

Vika tai halytys

17 = ULK OHJAUS

Taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa.

18 = ULK 2 VAL

Ulkoinen ohje OHJE2 on kaytossa.

19 = VAKIOTAAJUUS

Vakionopeus on kaytdssa. Katso parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET.

20 = OHJE PUUTTUU

Ohje tai aktiivinen ohjauspaikka on kadonnut.

21 = YLIVIRTA

Ylivirran suojaustoiminnon halytys/vika

22 = YLIJANNITE

Ylijannitteen suojaustoiminnon halytys/vika

23 = KAYT. LAMP.

Taajuusmuuttajan ylildmmon suojaustoiminnon hélytys/vika

24 = ALIJANNITE

Alijannitteen suojaustoiminnon halytys/vika

25 =AM PUUTTUU

Analogiatulon Al1 signaali on kadonnut.

27 = MOOTT.LAMP

Moottorin ylilammdn suojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 3005
MOOTT.LAMP.VALV.

28 = JUMI

Jumisuojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 3070 MOOTT.
JUMISUOJA.

29 = ALIKUORMITUS

Alikuorman suojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 3013
ALIKUORMITUSVALV.

30 = PID NUKKUU

PID-nukkumistoiminto. Katso parametriryhma 40 PID SAATO 1.

33 = VUO VALMIS

Moottori on magnetoitu ja voi sy6ttda nimellismomentin.

1404 RO 1 VETOVIIVE Maarittaa relelahdon vetoviiveen. 0,0s
0,0...3600,0 s Viiveaika. Alla olevassa kuvassa on esitetty relelahdén RO veto- ja
paastoviiveet.
Tapahtuma _l—_l—
Releen tila ﬂ
1404 vetoviive 1405 paastoviive
1405 RO 1 PAASTOVIIVE Maarittaa relelahdén paastéviiveen. 0,0s

0,0...3600,0 s

Viiveaika. Katso parametrin 7404 RO 1 VETOVIIVE kuva.
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Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
16 SYSTEEMIOHJAUS Kaynninesto, parametrilukko jne.
1601 KAYNNINESTO Valitsee ulkoisen kdynninestosignaalin lahteen. 0=El
KAYTOSSA
0 = EI KAYTOSSA Sallii taajuusmuuttajan kaynnistyksen ilman ulkoista kaynninestosignaalia.
1=DN Ulkoinen signaali vaaditaan digitaalitulon DI1 kautta. 1 = Kéynnistys sallittu.
Jos kdynninestosignaali ei ole kdytdssa, taajuusmuuttaja ei kdynnisty tai, jos
taajuusmuuttaja on kdynnissa, se pysahtyy vapaasti pyérien.
2=DI2 Katso DI1.
3=DI3 Katso DI1.
4 =Dl4 Katso DI1.
5=DI5 Katso DI1.
-1 =DI1(INV) Ulkoinen signaali vaaditaan kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 =
Kéynnistys sallittu. Jos kaynninestosignaali on toiminnassa, taajuusmuuttaja
ei kaynnisty tai, jos taajuusmuuttaja on kdynnissa, se pysahtyy vapaasti
pyOrien.
-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV)
-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV)
-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV)
-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV)
1602 PARAMETRILUKKO | Valitsee parametrilukon tilan. Kun lukko on valittuna, parametriarvoja ei voida | 1 = AVOIN
muuttaa ohjauspaneelista.
0=LUKITTU Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista. Lukko avataan
syottamalla oikea koodi parametriin 7603 SALASANA.
Tama lukko ei estd makroilla tehtyja parametrimuutoksia.
1=AVOIN Lukko on auki. Parametriarvoja voidaan muuttaa.
2 = E|l TALLET. Ohjauspaneelin kautta tehdyt parametriarvojen muutokset eivat tallennu
pysyvaismuistiin. Muutetut parametriarvot tallennetaan asettamalla
parametrin 1607 PARAM TALLENNUS arvoksi 1 (TALLETA).
1603 SALASANA Valitsee parametrilukon salasanan (katso parametri 1602 0
PARAMETRILUKKO).
0...65535 Salasana. Asetus 358 avaa lukon. Asetus palaa automaattisesti takaisin
arvoon 0.
1604 VIANKUITTAUS Valitsee viankuittaussignaalin Iahteen. Signaali kuittaa taajuusmuuttajan 0 = PANEELI

vikalaukaisun jalkeen, jos vian syyta ei enaa esiinny.

0 = PANEELI Viankuittaus vain ohjauspaneelista

1=DHI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta (kuittaus DI1:n nousevalla reunalla) tai
ohjauspaneelista

2=DI2 Katso DI1.

3=DI3 Katso DI1.

4 =Dl4 Katso DI1.

5=DI5 Katso DI1.

7 = KAY/SEIS Kuittaus digitaalitulon kautta vastaanotetulla pysaytyssignaalilla tai
ohjauspaneelista.

-1 =DI1(INV) Kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta (kuittaus DI1:n laskevalla

reunalla) tai ohjauspaneelista
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-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).
-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).
-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).
-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).

1606 PAIKALLISLUKKO Estaa siirtymisen paikallisohjaukseen tai valitsee paikallisohjauksen 0=El
lukitussignaalin lahteen. Kun paikallislukko on aktiivinen, paikallisohjausta ei | KAYTOSSA
voida valita (paneelin LOC/REM-painike).

0 =EI KAYTOSSA Paikallisohjaus voidaan valita.

1=DN Paikallisohjauksen lukitussignaali digitaalitulon DI1 kautta. Digitaalitulon DI1
nouseva reuna: Paikallisohjausta ei voida ottaa kayttéon. Digitaalitulon DI1
laskeva reuna: Paikallisohjaus voidaan ottaa kaytt6on.

2=DI2 Katso DI1.

3=DI3 Katso DI1.

4 =DI4 Katso DI1.

5=DI5 Katso DI1.

7 = LUKITTU Paikallisohjausta ei voida valita.

-1 = DI1(INV) Paikallislukko k&anteisen digitaalitulon DI1 kautta. Kdanteisen digitaalitulon
DI1 nouseva reuna: Paikallisohjaus voidaan ottaa kayttéon. Kaanteisen
digitaalitulon DI1 laskeva reuna: Paikallisohjausta ei voida ottaa kayttoon.

-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).

-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).

-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).

-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).

1607 PARAM TALLENNUS | Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin. 0 = VALMIS

0 = VALMIS Tallennus valmis.

1=TALLETA Tallennus kaynnissa

1610  NAYTA HALYT. Asettaa seuraavat halytykset toimintaan tai pois toiminnasta: YL/IVIRTA 0=El
(koodi: A2001), YLIJANNITE (koodi: A2002), ALIJANNITE (koodi: A2003) ja
YKSIKON LAMPOTILA (koodi: A2006). Lisatietoja on luvussa Vianhaku
sivulla 7127.

0=El Halytykset eivat ole toiminnassa.

1 =KYLLA Halytykset ovat toiminnassa.

1611 PAR NAYTTO Valitsee parametrindyton, jonka parametrit nakyvat ohjauspaneelissa. 0=
Huomautus: Tama parametri nakyy vain, kun se on otettu kayttéén 8LETUSARV

FlashDrop-lisavarusteella. FlashDropin avulla parametriluetteloa voidaan
muokata helposti esimerkiksi piilottamalla valitut parametrit. Lisatietoja on
MFDT-01 FlashDrop User’s Manual -oppaassa (3AFE68591074
[englanninkielinen]).

FlashDrop-parametriarvot otetaan kayttdon asettamalla parametrin 9902
SOVELLUSMAKRO arvoksi 31 (KUOR FD ASET).

0 = OLETUSARVO

Taydelliset laajat ja suppeat parametriluettelot

1 =FLASHDROP

FlashDrop-parametriluettelo. Ei sisalla suppeaa parametriluetteloa.
FlashDropin piilottamat parametrit eivat nay.

Oloarvot ja parametrit
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18 TAAJ TULO Taajuustulosignaalin kasittely. Digitaalitulo DI5 voidaan ohjelmoida
taajuustuloksi. Taajuustuloa voidaan kayttaa ulkoisen ohjesignaalin lahteena.

Katso parametri 17703/1106 OHJE 1/2 VALINTA.
1801 TAAJ TULO MIN Maarittaa tulon minimiarvon, kun taajuustulona on DI5. 0 Hz
0...16 000 Hz Minimitaajuus
1802 TAAJ TULO MAX Maarittaa tulon maksimiarvon, kun taajuustulona on DI5. 1000 Hz
0...16 000 Hz Maksimitaajuus

1803 TAAJ TULO SUODAT | Maarittaa taajuustulon suodatusaikavakion eli ajan, jonka kuluessa 63 % 0,1s
askelmuutoksesta saavutetaan.

0,0...10,0 s Suodatusaikavakio

20 RAJAT Taajuusmuuttajan toimintarajat

2003 MAKSIMI VIRTA M&arittd4 moottorin maksimivirran. 1,8 LhyA

0,0...1,8 - by A Virta

2005 YLIJANNITESAATO | Asettaa valipiirin ylijannitesdadén kayttéon tai pois kaytosta. 1=PAALLA
Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen
ylijanniterajan yli. Ylijannitesaatd pienentaa jarrutusmomenttia
automaattisesti, jotta valipiirin jannite ei ylittaisi raja-arvoa.

Huomautus: Jos taajuusmuuttajaan on kytketty jarrukatkoja ja jarruvastus,
tama parametri on valittava pois paalta (POIS), jotta katkoja toimii oikein.
0=POIS Ylijannitesaato ei ole kaytossa.
1= PAALLA Ylijannitesaatd on kaytdssa.

2006  ALIJANNITESAATO | Asettaa valipiirin alijannitesaadon kayttoon tai pois kaytosta. 1=PAALLA
Jos valipiirin jannite pienenee syéttétehon puuttumisen vuoksi, AlKA
alijannitesaatd pienentdd moottorin nopeutta automaattisesti, jotta jannite
pysyisi alarajan ylapuolella. Kun moottorin nopeutta pienennetaan, kuorman
py6rimisliikkeen hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin
kayttoon. Nain valipiiri pysyy jannitteisena ja alijannitelaukaisulta valtytaan,
kunnes moottori pysahtyy vapaasti pyorien. Taman ominaisuuden ansiosta
suurinertiasovellukset, esimerkiksi lingot ja puhaltimet, sietdvat paremmin
verkkokatkoksia.

0=POIS Alijannitesaato ei ole kaytossa.
1 =PAALLA AIKA Alijannitesaato on kaytdssa. Saatd toimii 500 ms:n ajan.
2 = PAALLA Alijannitesaatd on kaytdssa. Kaytolla ei ole aikarajaa.
2007 MINIMITAAJUUS Maarittaa 1ahdén minimitaajuuden. Positiivinen (tai nolla) miniminopeusarvo | 0,0 Hz

asettaa kaksi taajuusaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen.
Negatiivinen minimitaajuusarvo asettaa yhden nopeusalueen.

Huomautus: MINIMITAAJUUS-arvo ei saa ylittéd MAKSIMITAAJUUS-arvoa.

f
f 2007 arvo on < 0 2008 2007 arvoon >0
2008
Sallittu taajuusalue
Sallittu taajuusalue 2007
0 ¢ 0 >
-(2007) t
2007 Sallittu taajuusalue
-(2008)

-500,0...500,0 Hz

Minimitaajuus
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2008 MAKSIMITAAJUUS Maarittaa taajuusmuuttajan lahdén maksimitaajuuden. E: 50,0 Hz / U:
60,0 Hz
0,0...500,0 Hz Maksimitaajuus. Katso parametri 2007 MINIMITAAJUUS.
2020 JARRUKATKOJA Valitsee jarrukatkojan sdadon. 0 = SIS. RAK.
0 = SIS. RAK. Sisainen jarrukatkojan saato.
Huomautus: Varmista, ettd jarruvastus/-vastukset on asennettu ja
ylijannitesdatd on kytketty pois paalta, asettamalla parametrin 2005
YLIJANNITESAATO arvoksi 0 (POIS).
1 = ULKOINEN Ulkoinen jarrukatkojan saato.
Huomautus: Taajuusmuuttaja on yhteensopiva ainoastaan ABB:n
ACS-BRK-X-jarruyksikdiden kanssa.
Huomautus: Varmista, ettd jarruyksikkd on asennettu ja ylijannitesaatd on
kytketty pois paalta, asettamalla parametrin 2005 YLIJANNITESAATO
arvoksi 0 (POIS).
21 KAYNNISTYS/ Moottorin kaynnistys- ja pysaytystavat
PYSAYT.
2101 KAYNNISTYSTAPA Valitsee moottorin kdynnistystavan. 1=AUTO

1=AUTO

Taajuusohje kiihdyttaa heti arvosta 0 Hz.

2=DC MAGN

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen kdynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 2703 DC MAGN. AIKA.

Huomaa: Pyodrivaan moottoriin kytkettya taajuusmuuttajaa ei voi kaynnistaa,
kun 2 (DC MAGN) on valittu.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu esimagnetointiaika on
kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka
edellyttavat taytta 1dhtbmomenttia, on aina varmistettava, etta
vakiomagnetointiaika on riittdvan pitka, jotta tdysi magnetointi ja momentti
saavutetaan.

4 = MOM.MAKS.

Momentin maksimointi tulee valita silloin, kun tarvitaan suurta
lahtdmomenttia. Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen
kaynnistysta. Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 2703 DC
MAGN.AIKA.

Momentin maksimointia kdytetdan kaynnistyksessa. Momentin maksimointi
pysaytetaan, kun lahtétaajuus ylittda 20 Hz tai kun 1dhtotaajuus on yhté suuri
kuin ohjearvo. Katso parametri 2770 MOM.MAX.VIRTA.

Huomaa: Pyodrivaan moottoriin kytkettya taajuusmuuttajaa ei voi kaynnistaa,
kun 4 (MOM.MAKS) on valittu.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kdynnistyy, kun asetettu esimagnetointiaika on
kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka
edellyttavat taytta 1dhtbmomenttia, on aina varmistettava, etta
vakiomagnetointiaika on riittdvan pitka, jotta tdysi magnetointi ja momentti
saavutetaan.

6 = SKAN.KAYNN

Taajuuden skannaava vauhtikdynnistys (pyorivdan moottoriin kytketyn
taajuusmuuttajan kaynnistys). Taajuuden tunnistus skannauksen avulla
(2008 MAKSIMITAAJUUS...2007 MINIMITAAJUUS valilla). Jos taajuuden
tunnistus epaonnistuu, kaytetaan tasavirtamagnetointia. Katso 2 (DC
MAGN).
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7 = SKAN+MOM Yhdistaa taajuuden skannaavan vauhtikdynnistyksen (pyorivaan moottoriin
kytketyn taajuusmuuttajan kdynnistyksen) ja momentin maksimoinnin. Katso
6 (SKAN.KAYNN) ja 4 (MOM.MAKS). Jos taajuuden tunnistus epéonnistuu,
kaytetddn momentin maksimointia.

2102 PYSAYTYSTAPA Parametrilla valitaan moottorin pysaytystapa. 1 = VAPAASTI

1 = VAPAASTI Pysaytys, kun moottorin jannitteensyottd katkeaa. Moottori pysahtyy vapaasti
pyOrien.

2 = HIDASTAEN Pysaytys hidastusajan mukaan. Katso parametriryhma 22 KIIHDYTYS/
HIDASTUS.

2103 DC MAGN.AIKA Maarittda esimagnetointiajan. Katso parametri 2707 KAYNNISTYSTAPA. 0,30 s
Kaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin
automaattisesti maaritetyssa ajassa.

0,00...10,00 s Magnetointiaika. Asetetun ajan on oltava riittdvan pitka, jotta moottori
magnetoituu taysin. Liian pitka aika kuumentaa moottoria tarpeettomasti.
2104 DC-PITO Valitsee DC-jarrutuksen kayttéon. 0=El
KAYTOSSA
0 = EI KAYTOSSA Ei kaytossa
2 =DC JARRUTUS DC-jarrutus on kaytdssa.
Jos parametrin 2702 PYSAYTYSTAPA asetus on 1 (VAPAASTI), DC-
jarrutusta kaytetaan, kun pysaytyskomento on annettu.
Jos parametrin 2702 PYSAYTYSTAPA asetus on 2 (HIDASTAEN), DC-
jarrutusta kaytetaan rampin jalkeen.
2106 DC-PITO VIRTA Maarittdd DC-jarrutuksen virran. Katso parametri 27104 DC-PITO. 30 %
0...100 % Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta (parametri 9906
MOOTT.NIM.VIRTA)

2107 DC JARRUTUSAIKA | Maarittaa DC-jarrutusajan. 0,0s

0,0...250,0 s Aika

2108 VAH.KAYNN.ESTO Ottaa vahinkokaynnistyksen eston kayttéon tai poistaa sen kaytosta. Jos 0=POIS
taajuusmuuttaja ei ole aktiivisesti kaynnistettyna, vahinkokaynnistyksen esto
ei huomioi kdynnistyskomentoa seuraavissa tilanteissa, vaan tarvitaan uusi
kaynnistyskomento:

- Vika kuitataan.
- Kéynninestosignaali aktivoituu, kun kdynnistyskomento on aktiivinen. Katso
parametri 1607 KAYNNINESTO.
- Ohjaustapa vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-ohjaukseksi.
- Ulkoinen ohjaus vaihtuu ULKOINEN 1:std ULKOINEN 2:een tai
ULKOINEN 2:sta ULKOINEN 1:een.

0=POIS Poissa kaytosta

1= PAALLA Kaytossa

2109 HATASEIS VAL Valitsee ulkoisen hatédpysaytyskomennon lahteen. 0=El
KAYTOSSA

Taajuusmuuttajaa ei voida kaynnistéda uudelleen ennen kuin
hatapysaytyskomento on kuitattu.

Huomaa: Asennuksen taytyy sisaltda hatapysaytyslaitteet ja muut tarvittavat
turvalaitteet. Taajuusmuuttajan ohjauspaneelin STOP-painikkeen
painaminen EI

- hatapysayta moottoria
- erota taajuusmuuttajaa vaarallisesta potentiaalista.

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus

0 = EI KAYTOSSA Hatapyséaytystoiminto ei ole kéytdssa.

1=DN Digitaal!.tul_c_) DI1. 1 = pysaytys hatapysaytysrampin mukaan. Katso parametri

2208 HATASEIS HID.AIK. 0 = hatapysaytyskomennon kuittaus.

2=DI2 Katso DI1.

3=DI3 Katso DI1.

4 =Dl4 Katso DI1.

5=DI5 Katso DI1.

-1 = DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI. 0 = pysaytys hatapysaytysrampin mukaan. Katso

parametri 2208 HATASEIS HID.AIK. 1 = hatapysaytyskomennon kuittaus.

-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).
-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).
-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).
-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).
2110 MOM.MAX.VIRTA Maarittaa sybtett'a'_yén maksimivirran momentin maksimoinnin aikana. Katso | 100 %
parametri 2707 KAYNNISTYSTAPA.
15...300 % Arvo prosentteina

2112 NOLLANOP. VIIVE Maarittaa nollanopeuden viiveen. Viivetoiminto on hyodyllinen sovelluksissa, | 0,0 = El
joissa tasainen ja nopea uudelleenkéynnistys on erityisen tarke&a. Viiveen | KAYTOSSA
aikana taajuusmuuttaja tietda roottorin asennon tarkasti.

Ei nollanopeuden viivetta Nollanopeuden viive kdytossa

Nopeus Nopeus
Moduloija poistetaan
kaytosta: Moottori
pysahtyy vapaasti
pyorien.

Moduloija pysyy jannitteisena.
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

Nollanopeus $ Nollanopeus

t e
Viive
Nollanopeuden viivetta voidaan kayttaa esim. Jog-toiminnon (parametri 7070
JOG-VALINTA) kanssa.

Ei nollanopeuden viivetta

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan
mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa sisaisen rajan
(nollanopeuden), moduloija kytkeytyy pois toiminnasta. Vaihtosuuntaajan
modulointi pysahtyy ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

Nollanopeuden viive kaytdossa

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan
mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa sisaisen rajan
(nollanopeuden), nollanopeuden viivetoiminto kytkeytyy toimintaan. Viiveen
aikana toiminto pitdd moduloijan kdynnissa: vaihtosuuntaaja moduloi,
moottoria magnetoidaan ja taajuusmuuttaja on valmis nopeaan
uudelleenkaynnistykseen.

0,0 = EI KAYTOSSA | Viiveaika. Jos parametrin arvo on nolla, nollanopeuden viive ei ole kaytéssa.
0,0...60,0s

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus

22 KIIHDYTYS/ Kiihdytys- ja hidastusajat

HIDASTUS

2201 KIIHD/HID AIKA Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee ramppiparin (hidastus-/ 5=DI5
kiihdytysparin 1 tai 2) valintasignaalin.

Ramppipari 1 maaritetddn parametreilla 2202 KIIHDYTYSAIKA 1, 2003
HIDASTUSAIKA 1 ja 2204 RAMPIN MUOTO 1.
Ramppipari 2 maaritetdan parametreilla 2205 KIIHDYTYSAIKA 2, 2206
HIDASTUSAIKA 2 ja 2207 RAMPIN MUOTO 1.

0 = EI KAYTOSSA Kaytetaan ramppiparia 1.

1=DN Digitaalitulo DI1. 1 = ramppipari 2, 0 = ramppipari 1.

2=DI2 Katso DI1.

3=DI3 Katso DI1.

4 =Dl4 Katso DI1.

5=DI5 Katso DI1.

-1 =DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 0 = ramppipari 2, 1 = ramppipari 1.

-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).

-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).

-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).

-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).

2202 KIIHDYTYSAIKA 1 Maarittaa kiihdytysajan 1. Kyseessa on aika, joka tarvitaan nopeuden 50s
muuttamiseen nollasta parametrissa 2008 MAKSIMITAAJUUS maaritettyyn
nopeuteen.

- Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.
- Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.
- Jos kiihdytysaika maaritetadan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja kiihdyttaa
automaattisesti pidempaan siten, ettd taajuusmuuttajan toimintarajat eivat
ylity.
Todellinen kiihdytysaika riippuu parametrin 2204 RAMPIN MUOTO 1
asetuksesta.

0,0...1800,0 s Aika

2203 HIDASTUSAIKA 1 Maarittda hidastusajan 1. Kyseessa on aika, joka tarvitaan nopeuden 50s

muuttamiseen parametrissa 2008 MAKSIMITAAJUUS maaritetysta
nopeudesta nollaan.

- Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.

- Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa hidastusaikaa.

- Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja hidastaa
automaattisesti pidempaan siten, ettd taajuusmuuttajan toimintarajat eivat
ylity.

Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suuren hitausmassan sovelluksessa, on
suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja jarruvastuksella.

Todellinen hidastusaika riippuu parametrin 2204 RAMPIN MUOTO 1
asetuksesta.

0,0...1800,0s

Aika

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo

2204

RAMPIN MUOTO 1

Kuvaus

Valitsee kiihdytys-/hidastusrampin 1 muodon. Toiminto ei ole kdytossa
hatapysaytyksen (2709 HATASEIS VAL) ja Jog-toiminnon (7010 JOG-
VALINTA) aikana.

103

Oletus

0,0=
LINEAARINEN

0,0 = LINEAARINEN
0,0...1000,0s

0,0 s: Lineaarimuoto. Sopii taajuusmuuttajille, jotka edellyttavat tasaista ja
pitkaa kiihdytysta ja hidastusta.

0,1...1 000,0 s: S-muotoinen kayra. S-muotoinen kayra sopii kuljettimille,
jotka siirtavat helposti sarkyvia kuormia, tai muille sovelluksille, jotka
edellyttavat tasaista muutosta nopeudesta toiseen. S-muotoisen kayran
molemmissa paissa on symmetrinen kaari ja niiden valissa suora osa.

Yleisohje Nopeus Lineaarimuoto: Par. 2204 =0's
Kiihdytys-/hidastusajan Maksl - - - - - \ i

muodon ja kiihdytysajan ‘ !

sopiva suhde on 1/5.
S-muotoinien kayra:
Par,2204>0s

t

Par. 2202 Par. 2204

2205

KIHDYTYSAIKA 2

Maarittaa kiihdytysajan 2. Kyseessa on aika, joka tarvitaan nopeuden
muuttamiseen nollasta parametrissa 2008 MAKSIMITAAJUUS maaritettyyn
nopeuteen.

Katso parametri 2202 KIIHDYTYSAIKA 1.

Kiihdytysaikaa 2 kaytetddn myos Jog-toiminnon kiihdytysaikana. Katso
parametri 7070 JOG-VALINTA.

60,0 s

0,0...1800,0s

Aika

2206

HIDASTUSAIKA 2

Maarittda hidastusajan 2. Kyseessa on aika, joka tarvitaan nopeuden
muuttamiseen parametrissa 2008 MAKSIMITAAJUUS maaritetysta
nopeudesta nollaan.

Katso parametri 2203 HIDASTUSAIKA 1.

Hidastusaikaa 2 kdytetdan myds Jog-toiminnon hidastusaikana. Katso
parametri 7070 JOG-VALINTA.

60,0 s

0,0...1800,0s

Aika

2207

RAMPIN MUOTO 2

Valitsee kiihdytys-/hidastusrampin 2 muodon. Toiminto ei ole kdytdssa
hatapysaytyksen aikana (2709 HATASEIS VAL).

Rampin muotoa 2 kaytetdan Jog-toiminnon kiihdytys- ja hidastusajan
muotona. Katso parametri 7070 JOG-VALINTA.

0,0=
LINEAARINEN

0,0 = LINEAARINEN
0,0...1000,0s

Katso parametri 2204 RAMPIN MUQOTO 1.

2208

HATASEIS HID.AIK

Maarittaa ajan, jonka kuluessa taajuusmuuttaja pysahtyy, jos hatapysaytys
aktivoituu. Katso parametri 2709 HATASEIS VAL.

10s

0,0...1800,0s

Aika

2209

RAMPIN PAKOTUS 0

Maarittda lahteen rampin tulon nollaan pakottamiselle.

0=El
KAYTOSSA

0 = EI KAYTOSSA

Ei valittu

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus

Oletus

1=DN Digitaalitulo DI1. 1 = rampin tulo pakotetaan nollaan. Rampin lahté muuttuu
nollaksi kdytetyn ramppiajan mukaan.

2=DI2 Katso DI1.

3=DI3 Katso DI1.

4 =Dl4 Katso DI1.

5=DI5 Katso DI1.

-1 = DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 0 = rampin tulo pakotetaan nollaan. Rampin
1ahté muuttuu nollaksi kaytetyn ramppiajan mukaan.

-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).

-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).

-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).

-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).

25 KRIITTISET NOP.

Nopeusalueet, joilla taajuusmuuttaja ei voi toimia.

Kriittisten nopeuksien toimintoa voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa on
valtettava tiettyja moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, jotka voivat
esimerkiksi aiheuttaa mekaanisia resonanssiongelmia. Kayttaja voi maarittaa
kolme kriittistd nopeutta tai nopeusaluetta.

2501 KRIIT NOP VAL Ottaa kriittisen nopeuden toiminnon kayttoon tai poistaa sen kaytosta. 0=POIS
Toiminnon avulla valtetaan tiettyja nopeusalueita.
Esimerkki: Puhallin tarisee alueilla 18...23 Hz ja 46...52 Hz. Taajuusmuuttaja
ohittaa tarinaa aiheuttavat nopeusalueet, kun
- kriittisen nopeuden ohitustoiminto otetaan kayttoéon.
- kriittiset nopeusalueet asetetaan seuraavan kuvan osoittamalla tavalla.
fiants (Hz) 1 | Par. 2502 = 18 Hz
2 | Par. 2503 =23 Hz
52 |- 3 | Par. 2504 = 46 Hz
46 |- ‘ 4 | Par. 2505=52 Hz
23 I
8 |
— fonje (H2)
1 2 3 4
0=POIS Ei kaytossa
1= PAALLA Kaytossa
2502 KRIT NOP 1 MIN Maarittaa kriittisen nopeuden/taajuuden 1 minimirajan. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Raja. Arvo ei saa olla suurempi kuin maksimiasetus (parametri 2503 KRIIT
NOP 1 MAX).
2503 KRIT NOP 1 MAX Maarittaa kriittisen nopeuden/taajuuden 1 maksimirajan. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Raja. Arvo ei saa olla pienempi kuin minimiasetus (parametri 2502 KRIIT
NOP 1 MIN).
2504 KRIT NOP 2 MIN Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Katso parametri 2502.
2505 KRIT NOP 2 MAX Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Katso parametri 2503.

Oloarvot ja parametrit
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Oletus

2506 KRIIT NOP 3 MIN Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Katso parametri 2502.
2507 KRIIT NOP 3 MAX Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Katso parametri 2503.
26 MOOTTORIOHJAUS | Moottorisaadon muuttujat
2601 VUON OPTIMOINTI Asettaa vuon optimoinnin paalle / pois paalta. Vuon optimointi vahentaa 0=POIS
kokonaisenergiankulutusta ja moottorin melutasoa, kun taajuusmuuttaja
toimii nimelliskuorman alapuolella. Kokonaishydtysuhdetta (moottori ja
taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1...10 % kuormitusmomentin ja
nopeuden mukaan.
Toiminnon haittana on se, etta taajuusmuuttajan dynaaminen suorituskyky
heikkenee.
0=POIS Ei kaytossa
1 =PAALLA Kaytossa
2603 IR-KOMP JANNITE Maarittaa 1ahdon lisdjannitteen nollanopeudella (IR-kompensointi). Téama Tyypista
toiminto on hyédyllinen sovelluksissa, joissa on suuri irrotusmomentti. riippuva
Ylikuumenemisen estamiseksi IR-kompensointijannite on asetettava
mahdollisimman pieneksi.
Alla oleva kuva esittaa IR-kompensointia.
AMoottorin A = IR-kompensoitu
jannite B = Ei kompensointia
A Tyypilliset IR-kompensointiarvot:
‘ Py (KW) O,37|O,75|2,2 |4,0
| 200...240 V -laitteet
2603 ‘ IR-komp. (V)[8.4 [7.7 [5.6]8.4
f (Hz) 380...480 V -laitteet
B | _ " |IR-komp. (V) |14 |14 |5,6 |8,4
‘ »
2604
0,0...100,0 V Lisajannite
2604 IR-KOMP TAAJUUS Maarittda taajuuden, jolla IR-kompensointi on 0 V. Katso parametrin 2603 IR-| 80 %
KOMP JANNITE kohdassa oleva kuva.
0...100 % Arvo prosentteina moottorin taajuudesta
2605 U/F SUHDE Valitsee jannite/taajuus (U/f) -suhteen kentéanheikennyspisteen alapuolella. |1 =
LINEAARINEN
1 = LINEAARINEN Lineaarinen suhde vakiomomenttisovelluksiin
2 = NELIOLLINEN Nelidllinen suhde keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksiin. Kun valittuna on
nelidllinen U/f-suhde, melutaso on alhaisempi useimmilla kayttétaajuuksilla.
2606 KYTKENTATAAJUUS | M&arittaa taajuusmuuttajan kytkentdtaajuuden. Suurempaa kytkentétaajuutta | 4 kHz
kaytettdessa taajuusmuuttaja toimii hiljaisemmin. Katso myds parametri 2607
KYTK.TAAJ OHJ ja kohta Kytkentétaajuuskerroin, 12N sivulla 141.
Monimoottorijarjestelmissa kytkentataajuutta ei tule muuttaa oletusarvosta.
4 kHz 4 kHz
8 kHz 8 kHz
12 kHz 12 kHz
16 kHz 16 kHz

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo
2607 KYTK.TAAJ OHJ

Kuvaus

Asettaa kytkentataajuuden ohjauksen. Kun ohjaus on paalla, parametrin
2606 KYTKENTATAAJUUS asetusta rajoitetaan, jos taajuusmuuttajan
sisdinen ldmpdtila nousee. Katso alla oleva kuva. TAman toiminnon avulla
voidaan kayttdad mahdollisimman suurta kytkentéataajuutta tietyssa
toimintapisteessa.

Suuremmalla kytkentéataajuudella taajuusmuuttajan melutaso on alhaisempi,
mutta sisaisia havi6ita esiintyy enemman.

fsw A
raja

12 kHz |

8 kHz

Taajuusmuuttaja
! lampdtila
4kHz}----------+-----° '

»
|

T

100°C  110°C 120°C

Oletus
1 = PAALLA

1=PAALLA

Kaytdssa

2= ON (LOAD)

Kytkentataajuus voidaan sovittaa kuormituksen mukaan lahtovirran
rajoittamisen sijasta. Nain kaikilla kytkentataajuusvalinnoilla voidaan kayttaa
maksimikuormitusta. Taajuusmuuttaja pienentaa todellista kytkentataajuutta,
jos kuormitus on liian korkea valitulle kytkentataajuudelle.

2608  JATTAMAN KOMP.

Maarittaa jattaman vahvistuksen moottorin jattdman kompensointia varten.
100 % tarkoittaa jattdman tayttd kompensointia; 0 % tarkoittaa, etta jattdman
kompensointia ei kaytetd. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattinen
nopeusvirhe iimenee taydestd kompensoinnista huolimatta.

Esimerkki: Taajuusmuuttajalle annetaan 35 Hz:n vakionopeusohje. Jattdman
taydestéd kompensoinnista (JATTAMAN KOMP. = 100 %) huolimatta
manuaalinen takometrimittaus moottorin akselista antaa nopeusarvoksi 34
Hz. Staattisen nopeuden virhe on 35 Hz — 34 Hz = 1 Hz. Eron
kompensoimiseksi jattdman vahvistusta tulisi lisata.

0 %

0...200 %

Jattdman vahvistus

2609 MOT.AANEN VAIMEN

Valitsee moottorin &anenvaimennuksen. Adnenvaimennus jakaa moottorin
aanen useammalle taajuudelle yhden taajuuden sijaan, mika vahentaa
meluhuippujen danenvoimakkuutta. Satunnaiskomponentin taajuus on
keskimaarin 0 Hz ja se lisataan parametrilla 2606 KYTKENTATAAJUUS
asetettavaan kytkentataajuuteen.

Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 2606
KYTKENTATAAJUUS asetus on 16 kHz.

0=POIS

0=POIS

Poissa kaytosta

1 =PAALLA

Kaytdssa

2619 DC STABILISAATT.

Ottaa DC-jannitestabilisaattorin kayttéon tai poistaa sen kaytosta. DC-
stabilisaattoria kaytetdan taajuusmuuttajan tasajannitevalipiirissa
mahdollisesti esiintyvien janniteheilahdusten estamiseen. Heilahduksia
voivat aiheuttaa moottorin kuormitus ja huono syéttéverkko. Jos
janniteheilahduksia esiintyy, taajuusmuuttaja virittda taajuusohjeen
stabiloimaan tasajannitevalipiirin jannitettd ja kuormitusmomentin
heilahtelua.

0=POIS

0=POIS

Poissa kaytosta

1= PAALLA

Kaytdssa

Oloarvot ja parametrit
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30 VIKAFUNKTIOT

Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

3001 AI<MIN FUNKTIO Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan, jos analogiatulosignaali (Al) laskee 0=El
vikarajojen alapuolelle, kun analogiatulosignaalia Al kaytetaan KAYTOSSA
» aktiivisena ohjearvon lahteena (ryhma 77 OHJEARVON VALINTA)
* prosessi-PID-saatdjan tai ulkoisen PID-s&atajan takaisinkytkenta tai
ohjearvolahde (ryhma 40 PID SAATO 1) ja vastaava PID-s&atéja ovat
aktiivisia.
3021 Al1 VIKARAJA asettaa vikarajat.
0 = EI KAYTOSSA Valvontatoiminto ei ole kéytdssa.
1=VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ANALOGIATULO 1 (koodi: FO007), ja
moottori pysahtyy vapaasti pyorien. Vikaraja maaritetaan parametrilla 3021
Al1 VIKARAJA.
2 = VAKIONOP 7 Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al71 PUUTTUU (koodi: A2006), ja nopeus
asettuu parametrilla 7208 VAKIONOP 7 maaritettyyn arvoon. Halytysraja
maaritetaan parametrilla 3027 Al1 VIKARAJA.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kéyttda voidaan jatkaa
turvallisesti, jos analogiatulon signaali haviaa.
3 = VANHA NOPEUS | Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al1 PUUTTUU (koodi: A2006), ja nopeus
asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi
maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus. Halytysraja
maaritetaan parametrilla 3027 Al1 VIKARAJA.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
turvallisesti, jos analogiatulon signaali haviaa.
3003 ULKOINEN VIKA 1 Valitsee ulkoinen vika 1 -signaalin liitdnnan. 0=El
KAYTOSSA
0 = EI KAYTOSSA Ei valittu
1=DN Ulkoisesta viasta ilmoitetaan digitaalitulon DI1 kautta. 1: Vikalaukaisu
ULKOINEN VIKA 1 (koodi: FOO014). Moottori pysahtyy vapaasti pyérien. 0: Ei
ulkoista vikaa.
2=DI2 Katso DI1.
3=DI3 Katso DI1.
4=Dl4 Katso DI1.
5=DI5 Katso DI1.
-1 = DI1(INV) Ulkoisesta viasta ilmoitetaan kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. O:
Vikalaukaisu ULKOINEN VIKA 1 (koodi: FO014). Moottori pysahtyy vapaasti
pyorien. 1: Ei ulkoista vikaa.
-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).
-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).
-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).
-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).
3004 ULKOINEN VIKA 2. Valitsee ulkoinen vika 2 -signaalin tuloliitdnnan. 0=El
KAYTOSSA

Katso parametri 3003 ULKOINEN VIKA 1.

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
3005 MOOTT.LAMP.VALV Parametrilla valitaan, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun havaitaan moottorin | 1 = VIKA
ylildmpo.
Taajuusmuuttaja laskee moottorin ldAmpdétilan seuraavien oletusten
perusteella:
1) Moottorin Iampétila on sama kuin ympariston lampétila (30 °C), kun jannite
kytketaan taajuusmuuttajaan.
2) Moottorin Iampétila lasketaan joko kayttajan asettaman (katso parametrit
3006 MOOT.LAMPOAIKAV, 3007 MOOT KUORMITETT., 3008
TYHJAKAYN.KUORMA ja 3009 RAJATAAJUUS) tai automaattisesti lasketun
moottorin lampdajan ja moottorin kuormituskayran avulla. Kuormituskayraa
on saadettava, jos ympariston lampédtila on yli 30 °C.
0 = EI KAYTOSSA Valvontatoiminto ei ole kéytdssa.
1=VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTTORIN LAMPOTILA (koodi: F0009),
kun [Ampétila kasvaa suuremmaksi kuin 110 °C, ja moottori pysahtyy
vapaasti pyorien.
2 =VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen MOOTTORIN LAMPOTILA (koodi:
A2010), kun moottorin lampdtila ylittaa 90 °C.
3006 MOOT.LAMPOAIKAV | Maarittd4 moottorin lampévalvontamenetelméan lampdaikavakion eli ajan, 500 s

jonka kuluessa moottorin Iampétila saavuttaa 63 % nimellislampétilasta
vakiokuormalla.

NEMA-luokan moottoreiden UL-vaatimusten mukaisessa lampévalvonnassa
on seuraava yleissaanto: Moottorin I1ampdaikavakio = 35 - t6. Moottorin
valmistaja maarittelee t6:n (sekunteina) ajaksi, jonka moottori voi toimia
turvallisesti kuusinkertaisella nimellisvirralla.

Lampodaikavakio Class 10 laukaisukayralle on 350 s, Class 20
laukaisukayralle 700 s ja Class 30 laukaisukayralle 1 050 s.

Moottorin kuorma A

Lémpot. nousu : |
100% (- —— =

63%}| - - - - -

V ~

256...9 999 s

Aikavakio
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Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus

Oletus

109

3007 MOOT KUORMITETT. | Maéarittad kuormituskayran yhdessa parametrien 3008 100 %
TYHJAKAYN.KUORMA ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa. Oletusarvolla 100
% moottorin ylikuormitussuojaus kaynnistyy, kun vakiovirta ylittda 127 %
parametrin 9906MOOTT.NIM.VIRTA arvosta.
Oletuskuormitettavuus on sama taso, jonka moottorinvalmistajat tavallisesti
sallivat alle 30 °C:n kayttélampétiloissa alle 1 000 metrin korkeudessa. Kun
kayttoympéristdn lampétila ylittdéd 30 °C tai asennuspaikan korkeus on yli 1
000 m, laske parametrin 3007 arvoa moottorin valmistajan suositusten
mukaisesti.
Esimerkki: Jos vakiosuojaustason taytyy olla 115 % moottorin
nimellisvirrasta, aseta parametrin 3007 arvoksi 91 % (= 115/127-100 %).
150 } Lantovirta (%) suhteessa arvoon
T 9906 MOOTT.NIM.VIRTA
Par. 3007 100= 1 - -~
127 % /—
Par. 3008 50 + :
|
\ f
Par. 3009
50....150 % Moottorin sallittu jatkuva kuormitus prosentteina moottorin nimellisvirrasta.
3008 TYHJAKAYN.KUORM | Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 3007 MOOT 70 %
A KUORMITETT. ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa.
25....150 % Moottorin sallittu jatkuva kuormitus nollanopeudessa prosentteina moottorin
nimellisvirrasta.
3009 RAJATAAJUUS Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 3007 MOOT 35Hz

KUORMITETT. ja 3008 TYHJAKAYN.KUORMA kanssa.

Esimerkki: Lampdvalvonnan laukaisuajat, kun parametrit 3006
MOOT.LAMPOAIKAV, 3007 MOOT KUORMITETT. ja 3008
TYHJAKAYN.KUORMA ovat oletusarvoissaan.

lo = 1ahtdvirta
I = moottorin nimellisvirta
fo = lahtotaajuus
. A
35 ] fark = rajataajuus
A = laukaisuaika ¢

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
1...250 Hz Taajuusmuuttajan I&ht6taajuus, kun kuorma on 100 %

3010 MOOTT. JUMISUOJA | Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin jumitilanteeseen. 0=El
Jumisuoja aktivoituu, jos taajuusmuuttaja on toiminut jumialueella (katso alla | KAYTOSSA
oleva kuva) pidempaan kuin parametrilla 3072 JUMIAIKA asetetun ajan.

Virta (A)
Jumialue
0,95 - par 2003 MAKSIMI VIRTA ‘
|
1
|
. f
Par. 3011
0 = EI KAYTOSSA Valvontatoiminto ei ole kéytossa.
1=VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTTORI JUMISSA (koodi: FO012), ja
moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
2 = VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen MOOTTORIN JUMI (koodi: A2012).

3011 JUMITAAJUUS Maarittaa jumisuojan taajuusrajan. Katso parametri 3070 MOOTT. 20,0 Hz

JUMISUOJA.
0,5...50,0 Hz Taajuus
3012 JUMIAIKA Maarittaa jumisuojan ajan. Katso parametri 3070 MOOTT. JUMISUQJA. 20s
10...400 s Aika

3013 ALIKUORMITUSVALYV | Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii alikuormituksessa. 0=El
Alikuormitusvalvonta aktivoituu, kun KAYTOSSA
- moottorin momentti laskee parametrilla 3075 ALIKUORM.KAYRA valitun
kayran alapuolelle,

- lahtétaajuus on yli 10 % moottorin nimellistaajuudesta ja
- edelld mainitut tilat ovat olleet voimassa pidempaan kuin parametrilla 3074
ALIKUORMITUSAIKA asetettu aika.

0 = EI KAYTOSSA Valvontatoiminto ei ole kéytdssa.

1=VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ALIKUORMITUS (koodi: FO017), ja moottori
pysahtyy vapaasti pydrien.

2 =VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ALIKUORMA (koodi: A2011).

3014 ALIKUORMITUSAIKA | Maarittda alikuormitusvalvonnan aikarajan. Katso parametri 3013 20s

ALIKUORMITUSVALV.

10...400 s

Aikaraja

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus

3015 ALIKUORM. KAYRA | Valitsee alikuormitusvalvonnan kuormituskayran. Katso parametri 3013 1
ALIKUORMITUSVALV.

Ty = moottorin nimellismomentti
fn = moottorin nimellistaajuus (par. 9907)

Tm
0,
(%) A Alikuormituskayrat
80 )
i 70 %
60
A 50 %
40
i 30 %
20
f
0 T T T T T T T
In 24 fn
1...5 Kuormituskayratyypin numero kuvassa
3016 SYOTTOVAIHE Maarittda, miten taajuusmuuttaja reagoi sy6ton vaihehavidéon eli milloin 0 = VIKA
tasajannitteen aaltoilu on liian suuri.
0 =VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SYOTON VAIHEKATKOS (koodi: F0022) ja

moottori pyséhtyy vapaasti pydrien, kun tasajannitteen aaltoilu on yli 14 %
nimellisesta tasajannitteesta.

1= RAJA/HALYTYS | Taajuusmuuttajan l&htdvirtaa on rajoitettu ja muuttaja antaa halytyksen
SYOTON VAIHEKATKOS (koodi: A2026), kun tasajannitteen aaltoilu on yli
14 % nimellisesta tasajannitteesta.

Halytyksen ja lahtovirtarajoituksen aktivoinnin valilla on 10 sekunnin pituinen
viive. Virtaa rajoitetaan, kunnes aaltoilu laskee minimirajan 0,3 - /4

alapuolelle.
2 =HALYTYS Taajuusmuuttaja antaa halytyksen SYOTON VAIHEKATKOS (koodi: A2026),
kun tasajannitteen aaltoilu on yli 14 % nimellisesta tasajannitteesta.
3017 MAASULKU Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun moottorissa tai 1=
moottorikaapelissa havaitaan maasulkuvika. Valvonta on kaytéssa vain KAYTOSSA

kaynnistyksen aikana. Verkon maasulku ei aktivoi valvontaa.

Huomautus: Maasulkuvalvonnan poistaminen kaytdsta voi mitatdida takuun.
0 = EI KAYTOSSA Ei toimintaa

1 =KAYTOSSA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MAASULKU (koodi: FO016).

3021 Al1 VIKARAJA Maarittaa analogiatulon Al1 vika- tai halytystason. Jos parametrin 3001 0,0 %
AI<MIN FUNKTIO arvoksi on asetettu 1 (VIKA), 2 (VAKIONOP 7) tai 3
(VANHA NOPEUS), taajuusmuuttaja antaa halytyksen tai laukeaa vikaan A/1
PUUTTUU (koodi: A2006 tai F0007), kun analogiatulosignaali laskee
asetetun tason alapuolelle.

Tata rajaa ei saa asettaa parametrilla 7307 MINIMI Al1 asetetun tason
alapuolelle.

0,0...100,0 % Arvo prosentteina tdydesta signaalialueesta

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
3023 KAAPELOINTIVIKA Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun sy6ttd- ja moottorikaapeli on 1= PAALLA
kytketty vaarin (eli syottdkaapeli on kytketty taajuusmuuttajan
moottorikaapeliliitdntdan).
Huomaa: Kaapelointivian (maasulkuvian) valvonnan poistaminen kaytosta
voi mitatéida takuun.
0=POIS Ei toimintaa
1 =PAALLA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan LAHTOJOHDOTUS (koodi: FO035).
31 Automaattinen viankuittaus. Automaattinen viankuittaus on mahdollista vain
AUTOM.VIANKUITTAUS | tietyntyyppisten vikojen yhteydessa ja silloin, kun viankuittaustoiminto on
valittu kayttoon kyseiselle vikatyypille.
3101 YRITYSTEN LKM Maarittda, kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittéda kuitata vian 0
parametrilla 37102 YRITYSAIKA asetetussa ajassa.
Jos automaattisten viankuittausten maara ylittda asetetun maaran (yritysajan
kuluessa), taajuusmuuttaja estaa lisayritykset ja pysyy pysahtyneena.
Taajuusmuuttaja on kuitattava ohjauspaneelista tai parametrilla 7604
VIANKUITTAUS valitusta lahteesta.
Esimerkki: Parametrilla 3702 YRITYSAIKA asetetun yritysajan kuluessa on
esiintynyt kolme vikaa. Viimeinen vika kuitataan vain, jos parametrin 3101
YRITYSTEN LKM arvo on vahintaan 3.
Yritysaika .
p N ¢ x = Automaattinen
Vi VIRV, - viankuittaus
/N VANEEAY
0...5 Automaattisten viankuittausten lukumaara.
3102 YRITYSAIKA Maarittda automaattisen viankuittausajan. Katso parametri 3701 30,0s
YRITYSTEN LKM.
1,0...600,0 s Aika
3103 VIIVEAIKA M&aérittda ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian havaitsemisen jalkeen, 0,0s
ennen kuin se yrittda kuitata vian automaattisesti. Katso parametri 3707
YRITYSTEN LKM. Jos viiveajaksi asetetaan nolla, taajuusmuuttaja kuittaa
vian valittomasti.
0,0...120,0 s Aika
3104 YLIVIRTA Asettaa ylivirran automaattisen kuittauksen toimintaan / pois toiminnasta. 0=POIS
Kuittaa automaattisesti vian YLIVIRTA (koodi: F0001) parametrilla 3103
VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.
0=POIS Ei kaytossa
1 =PAALLA Kaytdssa
3105 YLIJANNITE Asettaa valipiirin ylijannitevian automaattisen kuittauksen toimintaan / pois 0=POIS
toiminnasta. Kuittaa automaattisesti vian DC YLIJANNITE (koodi: F0002)
parametrilla 3703 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.
0=POIS Ei kaytossa
1 =PAALLA Kaytdssa
3106 ALIJANNITE Asettaa valipiirin alijannitevian automaattisen kuittauksen toimintaan / pois 0=POIS
toiminnasta. Kuittaa automaattisesti vian DC ALIJANNITE (koodi: FO006)
parametrilla 3703 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.
0 =POIS Ei kaytdssa
1= PAALLA Kaytossa
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Paikka Nimi/Arvo

3107

AlI<MINIMI

Kuvaus

Asettaa vian AI<MINIMI (analogiatulosignaali alittanut sallitun minimirajan)
ANALOGIATULO 1 (koodi: FO007) automaattisen kuittauksen paalle/pois
paalta. Kuittaa vian automaattisesti parametrilla 3703 VIIVEAIKA asetetun
viiveen jalkeen.

113

Oletus
0 =POIS

0 =POIS

Ei kaytossa

1 =PAALLA

Kaytossa

VAROITUS! Taajuusmuuttaja voi kdynnistya uudelleen pitkankin
pysahdyksen jalkeen, jos analogiatulosignaali palautuu. Varmista,
ettd toiminnon kayttd ei aiheuta vaaraa.

3108

ULKOINEN VIKA

Asettaa vikojen ULKOINEN VIKA 1/ULKOINEN VIKA 2 (koodi: FOO14/
F0015) automaattisen kuittauksen toimintaan tai pois toiminnasta. Kuittaa

vian automaattisesti parametrilla 3703 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.

0="POIS

0 =POIS

Ei kaytossa

1 = PAALLA

Kaytossa

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus

32 VALVONTA Signaalin valvonta. Taajuusmuuttaja valvoo, ovatko tietyt kayttajan valitsemat
parametriarvot asetettujen rajojen sisalla. Kayttaja voi asettaa esim. nopeus-
ja virtarajat. Valvonnan tilaa voidaan seurata releldhddlla. Katso
parametriryhméa 14 RELELAHDOT.

3201 VALVONTA 1 Valitsee ensimmaisen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetaan 103
parametreilla 3202 VALV 1 ALARAJA ja3203 VALV 1 YLARAJA.
Esimerkki 1: Jos 3202 VALV 1 ALARAJA < 3203 VALV 1 YLARAJA
Tapaus A = Parametrin 7401 RELELAHTO 1 arvo on VALV. 1 YLI. Rele
vetaa, kun parametrilla 3207 VALVONTA 1 valitun signaalin arvo ylittaa
parametrilla 3203 VALV 1 YLARAJA madritetyn valvontarajan. Rele pysyy
aktiivisena, kunnes valvottu arvo laskee parametrilla 3202 VALV 1 ALARAJA
madaritetyn alarajan alapuolelle.
Tapaus B = Parametrin 7401 RELELAHTO 1 arvo on VALV 1 ALI. Rele
vetda, kun parametrilla 3207 VALVONTA 1 valitun signaalin arvo alittaa
parametrilla 3202 VALV 1 ALARAJA maaritetyn valvontarajan. Rele pysyy
aktiivisena, kunnes valvottu arvo nousee parametrilla 3203 VALV 1
YLARAJA maaritetyn ylarajan ylapuolelle.

Valvotun parametrin arvo

ARAJA (par. 3203)
ARAJA (par. 3202)

Vetaa (1)
0

Tapaus A {

Tapaus B |
o | | | | |
Vetaa (1)
: g
Esimerkki 2: Jos 3202 VALV 1 ALARAJA > 3203 VALV 1 YLARAJA

Alempi raja 3203 VALV 1 YLARAJA pysyy aktiivisena, kunnes valvottu
signaali ylittda ylemman rajan 3202 VALV 1 ALARAJA ja tekee siita aktiivisen
rajan. Uusi raja pysyy aktiivisena, kunnes valvottu signaali alittaa alemman
rajan 3203 VALV 1 YLARAJA ja tekee siit aktiivisen rajan.

Tapaus A = Parametrin 7407 RELELAHTO 1 arvo on VALV. 1 YLI. Rele
vetda aina, kun valvottu signaali ylittda aktiivisen rajan.

Tapaus B = Parametrin 7401 RELELAHTO 1 arvo on VALV 1 ALI. Rele
paastaa aina, kun valvottu signaali alittaa aktiivisen rajan.

Valvotun parametrin arvo Aktiivinen raja

A
\RAJA (par. 3202)]
\RAJA (par. 3203)

Y~

Tapaus A ‘ |
Vetaa (1) -
0 >

-y
Vetaa(1gT—‘ |—| |—| |— =t
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Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus

115

Oletus

0, X...x Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimerkiksi 102 = 0102
NOPEUS.
0 = ei kaytossa.
3202 VALV 1 ALARAJA Maarittda parametrilla 3207 VALVONTA 1 valitun ensimmaisen valvotun -
signaalin alarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa rajan.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 VALVONTA 1 asetuksesta. -
3203 VALV 1 YLARAJA Maarittda parametrilla 3207 VALVONTA 1 valitun ensimmaisen valvotun -
signaalin ylarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 VALVONTA 1 asetuksesta. -
3204 VALVONTA 2 Valitsee toisen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetdan parametreilla 104
3205 VALV 2 ALARAJA ja 3206 VALV 2 YLARAJA. Katso parametri 3207
VALVONTA 1.
X...X Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimerkiksi 102 = 0102
NOPEUS.
3205 VALV 2 ALARAJA Maarittda parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen valvotun signaalin -
alarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa rajan.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3204 VALVONTA 2 asetuksesta. -
3206 VALV 2 YLARAJA Maarittaa parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen valvotun signaalin -
ylarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3204 VALVONTA 2 asetuksesta. -
3207 VALVONTA 3 Valitsee kolmannen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetdan 105
parametreilla 3208 VALV 3 ALARAJA ja 3209 VALV 3 YLARAJA. Katso
parametri 3207 VALVONTA 1.
X...X Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimerkiksi 102 = 0102
NOPEUS.
3208 VALV 3 ALARAJA Maarittaa parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolmannen valvotun -
signaalin alarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa rajan.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 VALVONTA 3 asetuksesta. -
3209 VALV 3 YLARAJA Maarittda parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolmannen valvotun -
signaalin ylarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 VALVONTA 3 asetuksesta. -
33 TIEDOTUKSET Laiteohjelmistoversio, koestuspaiva jne.
3301 OHJELMAVERSIO Tuo nayttdéon laiteohjelmistoversion.
0000...FFFF (hex) Esimerkiksi 135B hex
3302 LATAUSPAK VERSIO | Tuo nayttédn ohjelman latauspaketin version. Tyypista
riippuva
2001...20FF hex 2021 hex = ACS150-0nE-
2022 hex = ACS150-0nU-
3303 KOESTUSPAIVA Nayttéda koestuspaivan. 00,00
Paivays on muodossa VV.VV (vuosi, viikko).

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo
3304 NIMELLISARVOT

Kuvaus

Tuo nayttdéon taajuusmuuttajan nimellisvirran ja -jannitteen.

Oletus
0x0000 hex

0000...FFFF hex

Arvo on muodossa XXXY hex, jossa

XXX = Taajuusmuuttajan nimellisvirta ampeereina. "A” tarkoittaa
desimaalipilkkua. Esimerkiksi XXX = 8A8 tarkoittaa, ettd nimellisvirta on 8,8
ampeeria.

Y = Taajuusmuuttajan nimellisjannite:
1 = 1-vaiheinen 200...240 V

2 = 3-vaiheinen 200...240 V
4 = 3-vaiheinen 380...480 V

34 PANEELINAYTTO

Paneelin naytdssa nakyvien olosignaalien valinta

3401 SIGNAL 1 PARAM

Valitsee ensimmaisen ohjauspaneelissa ohjaustilassa nakyvan signaalin.

3401 34|04 3405

=491

OUTPUT

103

0, 101...162

Parametri-indeksi ryhméssa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimerkiksi 102 = 0102
NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0, mitdan signaalia ei ole valittu.

Jos parametrien 3407 SIGNAL 1 PARAM, 3408 SIGNAL 2 PARAM ja 3415
SIGNAL 3 PARAM arvo on 0, naytdssa nakyy teksti "n.A.".

3402 SIGNAL 1 MINIMI

Maarittaa parametrilla 3407 SIGNAL1 PARAM valitun signaalin minimiarvon.

Naytén &
arvo
3407 -

3406 -

. L&hdearvo

3402
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO).

X...X

Asetusalue riippuu parametrin 3407 SIGNAL1 PARAM asetuksesta.

3403 SIGNAL 1 MAKSIMI

Maarittaa parametrilla 3407 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin
maksimiarvon. Katso parametrin 3402 SIGNAL 1 MINIMI kohdassa oleva
kuva.

Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO).

Asetusalue riippuu parametrin 3407 SIGNAL 1 PARAM asetuksesta.

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
3404 NAYTTO 1 MUOTO Maarittaa naytolla nakyvan parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun 9 =SUORA
signaalin muodon. NAYTTO
0=+/-0 Etumerkilla varustettu / etumerkitdn arvo. Yksikko valitaan parametrilla 3405
- NAYTTO 1 YKSIKKO.
1=+/-0,0
2= +/-0,00 Esimerkki P1 (3,14159):
— 3404:n arvo Naytto Alue
3 = +-0,000 10 +3 -32768..+32767
4=+0 +1-0,0 +31
5=+0,0 +/-0,00 +3,14
6= +0.00 +/-0,000 + 3,142
+0 3 0....65535
7 =+0,000 +0.0 31
+0,00 3,14
+0,000 3,142
8 = PYLVASNAYTTO | Pylvaskaavio ei ole kdytettavissa tissa sovelluksessa.
9 = SUORA NAYTTO | Suora nayttd. Desimaalipilkun paikka ja mittayksikét ovat samat kuin
lahdesignaalissa.
Huomautus: Parametrit 3402, 3403 ja 3405...3407 eivat ole voimassa.
3405 NAYTTO 1 YKSIKKO | Valitsee ndytolld nakyvan parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun -
signaalin yksikon.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO).
Huomaa: Yksikon valinta ei muunna arvoja.
0 = El YKSIKKOA Yksikkda ei ole valittu
1=A Ampeeri
2=V Voltti
3=Hz Hertsi
4=% Prosentti
5=s Sekunti
6=h Tunti
7 =rpm Kierrosta minuutissa
8 =kh Kilotunti
9=°C Celsius
11 =mA Milliampeeri
12=mV Millivoltti
3406 NAYTTO 1 MINIMI Asettaa parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun signaalin naytolla -
nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO).
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3407 SIGNAL 1 PARAM asetuksesta. -
3407 NAYTTO 1 MAKSIMI | Asettaa parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun signaalin naytéll4 -

nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.

Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO).

Asetusalue riippuu parametrin 3407 SIGNAL 1 PARAM asetuksesta.

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
3408 SIGNAL 2 PARAM Valitsee toisen ohjauspaneelissa ohjaustilassa nakyvan signaalin. Katso 104
parametri 3407 SIGNAL 1 PARAM.
0, 102...162 Parametri-indeksi ryhméssa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimerkiksi 102 = 0102
NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0, mitdan signaalia ei ole valittu.
Jos parametrien 3407 SIGNAL 1 PARAM, 3408 SIGNAL 2 PARAM ja 3415
SIGNAL 3 PARAM arvo on 0, ndytdssa nakyy teksti "n.A.".
3409 SIGNAL 2 MINIMI Maarittda parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin minimiarvon. | -
Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3410 SIGNAL 2 MAKSIMI Maarittaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin -
maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 SIGNAL 2 PARAM asetuksesta. -
3411 NAYTTO 2 MUOTO Maarittda naytolla nakyvan parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun 9 = SUORA
signaalin muodon. NAYTTO
Katso parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO. -
3412 NAYTTO 2 YKSIKKO | Valitsee naytdlld nakyvan parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun -
signaalin yksikon.
Katso parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. -
3413 NAYTTO 2 MINIMI Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin naytolla -
nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 SIGNAL 2 PARAM asetuksesta. -
3414 NAYTTO 2 MAKSIMI | Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin naytolla -
nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 SIGNAL 2 PARAM asetuksesta. -
3415 SIGNAL 3 PARAM Valitsee kolmannen ohjauspaneelissa ohjaustilassa nakyvan signaalin. Katso | 105
parametri 3407 SIGNAL 1 PARAM.
0, 102...162 Parametri-indeksi ryhméssa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimerkiksi 102 = 0102
NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0, mitdan signaalia ei ole valittu.
Jos parametrien 3407 SIGNAL 1 PARAM, 3408 SIGNAL 2 PARAM ja 3415
SIGNAL 3 PARAM arvo on 0, naytdssa nakyy teksti "n.A.".
3416 SIGNAL 3 MINIMI Maarittaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin minimiarvon. | -
Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3475 SIGNAL 3 PARAM asetuksesta. -
3417 SIGNAL 3 MAKSIMI Maarittda parametrilla 3475 SIGNAL 3 PARAM vailtun signaalin -
maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3475 SIGNAL 3 PARAM asetuksesta. -
3418 NAYTTO 3 MUOTO Maarittaa naytolla nakyvan parametrilla 3475 SIGNAL 3 PARAM valitun 9 =SUORA
signaalin muodon. NAYTTO
Katso parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO. -
3419 NAYTTO 3 YKSIKKO | Valitsee naytélld nakyvan parametrilla 3475 SIGNAL 3 PARAM valitun -
signaalin yksikon.
Katso parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. -
3420 NAYTTO 3 MINIMI Asettaa parametrilla 3475 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin naytolla -

nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.

Asetusalue riippuu parametrin 3475 SIGNAL 3 PARAM asetuksesta.
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Paikka Nimi/Arvo

3421

NAYTTO 3 MAKSIMI

Kuvaus

Asettaa parametrilla 3475 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin naytolla
nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
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Oletus

X...X

Asetusalue riippuu parametrin 3475 SIGNAL 3 PARAM asetuksesta.

40 PID SAATO 1

PID-saadon (PID1) parametriasetukset 1.

4001

VAHVISTUS

Maarittaa PID-saatimen vahvistuksen. Suuri vahvistus voi aiheuttaa
nopeuden heilahtelua.

1,0

0,1...100,0

Vahvistus. Kun arvoksi asetetaan 0,1, PID-saatajan lahté muuttuu 1/10
eroarvon muutoksesta. Kun arvoksi asetetaan 100, PID-saatajan 1ahtd
muuttuu 100 kertaa eroarvon muutoksen verran.

4002

INTEGROINTIAIKA

Maarittaa prosessi-PID1-saatajan integrointiajan. Integrointiaika maarittaa
nopeuden, jolla saatajan lahtésignaalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio.
Mita lyhyempi integrointiaika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan.
Liian lyhyt integrointiaika tekee sdadosta epavakaan.

A _
. / \ A=Ero

- B = Eroarvoaskel

C = Saatajan 1ahto,
kun vahvistus = 1
D = Saatajan 1ahto,

D (4001 =10)—| L \
\
‘ kun vahvistus = 10
|
|

C (4001 = 1) |

—

60,0 s

0,0...3600,0 s

Integrointiaika. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, integrointi (PID-
saatajan l-osa) ei ole kaytossa.

4003

DERIVOINTIAIKA

Maarittaa prosessi-PID-saatajan derivointiajan. Derivointi vahvistaa saatimen
lahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu. Mita pitempi derivointiaika, sitd enemman
nopeussaatimen |aht6é vahvistuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi
asetetaan nolla, nopeussaadin toimii Pl-saatimena, muussa tapauksessa
PID-saatimena.

Derivointi tekee saadosta hairioille herkemman.

Derivaatta suodatetaan yksinapaisella suotimella. Suodatusaikavakio
maaritetdan parametrilla 4004 DERIV. SUODATUS.

Virhe Prosessin eroarvo
100 %}~~~ - v
|
\
|
0 %
() | .t
PID-Iaht6 Saatimen lahdén D-osa
Vahvistus | 5
4001
t
— 4003 —»

0,0s

0,0...10,0s

Derivointiaika. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, PID-saatajan
derivaattaosa ei ole kaytdssa.

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
4004 DERIV.SUODATUS Maarittaa prosessi-PID-saatajan derivaattaosan suodatusaikavakion. 10s
Suodatusajan lisdaminen tasoittaa derivaattaa ja vahentaa melua.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, derivaatan suodin
ei ole kaytossa.
4005 EROARVON KAANTO | Valitsee takaisinkytkentasignaalin ja taajuusmuuttajan nopeuden vélisen 0=El
suhteen (taajuusmuuttajan lahtétaajuuden).
0=El Normaali: takaisinkytkentasignaalin pieneneminen lisda taajuusmuuttajan
nopeutta (taajuusmuuttajan lahtétaajuutta). Eroarvo = Ohjearvo —
Takaisinkytkenta
1= KYLLA Kaanteinen: takaisinkytkentasignaalin pieneneminen alentaa
taajuusmuuttajan nopeutta (taajuusmuuttajan Iahtétaajuutta). Eroarvo =
Takaisinkytkentd — Ohjearvo
4006 YKSIKKO Valitsee PID-saatéjan oloarvojen yksikon. 4=%
0...12 Katso parametrin 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO asetukset 0...12 (El
YKSIKKOA...mV).
4007 YKSIKON SKAALA Maarittaa parametrilla 4006 YKSIKKO valitun, naytélla ndkyvan parametrin | 1
desimaalipilkun paikan.
0..4 Esimerkki PI (3,14159)
4007:n arvo | Syotto Naytto
0 00003 3
1 00031 3.1
2 00314 3,14
3 03142 3,142
4 31416 3,1416
4008 0% ARVO Maarittda yhdessa parametrin 4009 100% ARVO kanssa PID-saatajan 0
oloarvoille kaytetyn skaalan.
Yksikké (4006)
Skaala (4007) +1 000 %
A
4009 -
4008 -
isdinen skaala (%)
. 0 % 100 %
-1 000 %
X...X Yksikkd ja skaala maéritetaan parametreilla 4006 YKSIKKO ja 4007
YKSIKON SKAALA.
4009 100% ARVO Maarittaa yhdessa parametrin 4008 0% ARVO kanssa PID-saatajan 100
oloarvoille kaytetyn skaalan.
X...X Yksikké ja skaala maaritetaan parametreilla 4006 YKSIKKO ja 4007
YKSIKON SKAALA.
4010 OHJEARVON VALINT | Valitsee prosessi-PID-saatajan ohjesignaalin lahteen. 2=POT
0 = PANEELI Ohjauspaneeli
1=AN1 Analogiatulo Al1
2=POT Potentiometri

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo

11 = DI3U,4D(RNC)

Kuvaus

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Pysaytyskomento nollaa ohjearvon. Kun tama valinta aktivoituu (muuttuu
ULKOINEN 1:std ULKOINEN 2:een), ohje alustetaan arvoon, joka on ollut
kaytdssa tdman ohjauspaikan (ja tdman valinnan) ollessa aktiivisena
edellisen kerran.
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Oletus

12 = DI3U,4D(NC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Ohjelma tallentaa aktiivisen ohjeen (ei nollausta seis-komennolla). Kun tama
valinta aktivoituu (muuttuu ULKOINEN 1:std ULKOINEN 2:een), ohje
alustetaan arvoon, joka on ollut kaytdssa tdman ohjauspaikan (ja tdman
valinnan) ollessa aktiivisena edellisen kerran.

14 = Al1+POT Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + POT (%) — 50 %
15 = Al*POT Ohje lasketaan seuraavalla yhtalélla:
OHJE = Al(%) - (POT(%) / 50%)
16 = Al1-POT Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + 50 % — POT (%)
17 = Al/POT Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) - (50 % / POT (%))
19 = SISAINEN Vakioarvo maaritetaan parametrilla 40717 SIS. OHJEARVO

31 = DI4U,5D(NC)

Katso DI3U,4D(NC).

32 =TAAJ TULO

Taajuustulo

4011 SIS. OHJEARVO Valitsee vakioarvon PID-saatéjan ohjearvoksi, kun parametrin 4010 40
OHJEARVON VALINT arvoksi on asetettu 19 (SISAINEN).
X...X Yksikkd ja skaala maaritetdan parametreilla 4006 YKSIKKO ja 4007
YKSIKON SKAALA.
4012 OHJEARVO MINIMI Maarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin lahteen minimiarvon. Katso 0,0 %
parametri 4070 OHJEARVON VALINT.
-500,0...500,0 % Arvo prosentteina.
Esimerkki: Analogiatulo Al1 valitaan PID-ohjearvon lahteeksi (parametrin
4010 OHJEARVON VALINT arvo on 1 = Al1). Minimi- ja maksimiohje
vastaavat parametrien 1307 MINIMI Al1 ja 1302 MAKSIMI Al1 asetuksia
seuraavasti:
A Opj Ohje
Ohje pmaX > MIN s012t 77 MIN> MAX
4013 | . (MIN)
(MAX) ‘
|
|
! 4013
4012 | | ]
(MIN) AT (%) (MAX) | A (%)
1301 1302 1301 1302
4013 OHJEARVO MAKSIMI | Maarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin Iahteen maksimiarvon. Katso 100,0 %
parametrit 4070 OHJEARVON VALINT ja 4072 OHJEARVO MINIMI.
-500,0...500,0 % Arvo prosentteina
4014 OLOARVON VALINT | Valitsee prosessi-PID-saatajan prosessin oloarvon 1=0LO1

(takaisinkytkentasignaalin): Muuttujien OLO1 ja OLO2 I&hteet maaritetaan
parametreilla 4076 OLO1 TULO ja 4077 OLO2 TULO.

1=0LO1

OLO1

Oloarvot ja parametrit



122
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Paikka Nimi/Arvo

2=0L0O1-0LO2

Kuvaus
Oloarvojen OLO1 ja OLO2 erotus

Oletus

3 =0LO1+0LO2

OLO1:n ja OLO2:n summa

4 =0LO1*0LO2

OLO1 ja OLO2 kerrottuna

5=0LO1/0LO2

OLO1:n ja OLO2:n osamaara.

6 = MIN(A1,A2)

Valitsee pienemman oloarvoista OLO1 ja OLO2.

7 = MAX(A1,A2)

Valitsee suuremman oloarvoista OLO1 ja OLO2.

8 = sqrt(A1-A2)

OLO1:n ja OLO2:n erotuksen nelidjuuri.

9 = sqA1+sqA2

OLO1:n ja OLO2:n nelidjuurten summa.

10 = sqrt(ACT1)

Oloarvon OLO1 nelijuuri

4015 OLOARVON KERR. Maarittaa lisdkertoimen parametrilla 4074 OLOARVON VALINT maaritetylle | 0.000
arvolle. Parametria kdytetaan paaasiassa sovelluksissa, joissa
takaisinkytkentaarvo lasketaan toisesta muuttujasta (esimerkiksi virtaus
paine-erosta).
-32,768...32,767 Kerroin. Jos parametriarvoksi on asetettu nolla, kerrointa ei kayteta.
4016 OLO1 TULO Maarittaa oloarvon 1 (OLO1) lahteen. Katso myds parametri 4078 OLO1 1=AN1
MINIMI.
1=Al1 Analogiatulo 1 OLO1-arvon lahteena
2=POT Potentiometri OLO1-arvon lahteend
3 =VIRTA Virta OLO1-arvon lahteena
4 = MOMENTTI Momentti OLO1-arvon lahteena
5=TEHO Teho OLO1-arvon lahteena
4017 OLO2 TULO Maarittaa oloarvon 2 (OLO2) lahteen. Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI. | 1 = A1
Katso parametri 4076 OLO1 TULO.
4018 OLO1 MINIMI Asettaa oloarvon OLO1 minimiarvon. 0%

Skaalaa oloarvona OLO1 kaytetyn lahdesignaalin (maaritetdan parametrilla
4016 OLO1 TULO).

Par 4016 Lahde Lahteen min. Lahteen maks.
1 Analogiatulo 1 1301 MINIMI A1 1302 MAKSIMI Al1
2 Potentiometri - -
3 Virta 0 2 - nimellisvirta
4 Momentti -2 - nimellismomentti |2 - nimellismomentti
5 Teho -2 - nimellisteho 2 - nimellisteho

A= Normaali; B = Kaanteinen (OLO1:n minimi > OLO1:n maksimi)

OLOT (%A

OLO1 (%}
A 4018

4019

4019

4018

Lahteen min. Lahteen mgks. Lahteen min. Lahteen maks.

Lahdesignaali Lahdesignaali

-1 000...1 000 %

Arvo prosentteina

Oloarvot ja parametrit
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Paikka

Nimi/Arvo

Kuvaus

123

Oletus

4019 OLO1 MAKSIMI Maarittda muuttujan OLO1 maksimiarvon, jos analogiatulo valitaan OLO1:n | 100 %
l&hteeksi. Katso parametri 4076 OLO1 TULO. OLO1:n minimi (4018 OLO1
MINIMI)- ja maksimiasetukset maarittavat, miten mittauslaitteesta saatu
jannite-/virtasignaali muunnetaan PID-saatajan kayttdmaksi prosenttiarvoksi.
Katso parametri 4078 OLO1 MINIMI.
-1 000...1 000 % Arvo prosentteina
4020 OLO2 MINIMI Katso parametri 4078 OLO1 MINIMI. 0%
-1 000...1 000 % Katso parametri 4078 OLO1 MINIMI.
4021 OLO2 MAKSIMI Katso parametri 4079 OLO1 MAKSIMI. 100 %
-1 000...1 000 % Katso parametri 4079 OLO1 MAKSIMI.
4022 NUKKUMISTOIMINTO | Asettaa nukkumistoiminnon toimintaan ja valitsee aktivointisignaalin lahteen. | 0 = El
KAYTOSSA

0 = EI KAYTOSSA

Nukkumistoiminto ei ole kaytdssa.

1=DNI

Toiminto asetetaan paalle / pois paalta digitaalitulon DI1 kautta. 1 = valittu, O
= ei valittu.

Parametreilla 4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMISTASO asetetut
sisdiset kriteerit eivat ole voimassa. Nukkumis- ja heradmisviiveen
maarittavat parametrit 4024 PID NUKK.VIIVE ja 4026 HERAAMISVIIVE ovat
voimassa.

2=DI2 Katso valinta 1 (DI1).

3=DI3 Katso valinta 1 (DI1).

4 =Dl4 Katso valinta 1 (DI1).

5=DI5 Katso valinta 1 (DI1).

7 = SISAINEN Valinta paalle/pois paalta automaattisesti parametrien 4023 PID NUKK.TASO
ja 4025 HERAAMISTASO asetusten mukaisesti.

-1 = DI1(INV) Toiminto otetaan kayttoon tai poistetaan kaytosta kaanteisen digitaalitulon
DI1 kautta. 1 = ei valittu, 0 = valittu.
Parametreilla 4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMISTASO asetetut
sisdiset kriteerit eivat ole voimassa. Nukkumis- ja heradmisviiveen
madrittavat parametrit 4024 PID NUKK.VIIVE ja 4026 HERAAMISVIIVE ovat
voimassa.

-2 = DI2(INV) Katso DI1(INV).

-3 = DI3(INV) Katso DI1(INV).

-4 = DI4(INV) Katso DI1(INV).

-5 = DI5(INV) Katso DI1(INV).

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo
4023 PID NUKK.TASO

Kuvaus

Maarittaa nukkumistoiminnon kaynnistysrajan. Jos moottorin nopeus laskee
maaritetyn tason alapuolelle (4023) pidemmaksi ajaksi kuin nukkumisviive
(4024), taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan: Moottori pysahtyy, ja
ohjauspaneelin ndytdssa nakyy halytys PID NUKKUU (koodi: A2018 1)).

Parametrin 4022 NUKKUMISTOIMINTO asetuksen on oltava 7 (SISAINEN).

PID-ldht6taso
b t<4024

-
| t > 4024
|
W .
[
|

\
PID-prosessin takaisinkytkentéa \

A
PID-ohjearvo | e 4026

4023

Oletus
0,0 Hz

0,0...500,0 Hz

Nukkumisraja

4024 PID NUKK.VIIVE

Maarittda nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen. Katso parametri 4023 PID
NUKK.TASO. Kun moottorin nopeus laskee nukkumistason alapuolelle,
laskuri kdynnistyy. Kun moottorin nopeus ylittdad nukkumistason, laskuri
nollautuu.

60,0s

0,0...3600,0s

Nukkumisviive

4025 HERAAMISTASO

M&aarittdd nukkumistoiminnon herddmistason. Taajuusmuuttaja hera3, jos
prosessin oloarvon ero PID-ohjearvosta on asetetun heraamistason (4025)
ylapuolella pidempaan kuin heraamisviive (4026). Heraamisraja riippuu
parametrin 4005 EROARVON KAANTO asetuksista.

Jos parametrin 4005 EROARVON KAANTO asetus on 0:

Heraamisraja = PID-ohje (4010) - Heraamistaso (4025).

Jos parametrin 4005 EROARVON KAANTO asetus on 1:

Herdamisraja = PID-ohje (4010) + Herdamistaso (4025)

A Herdamisraja,
kun 4005 =1

PID-ohjearvo

Heraamisraja,
kun 4005 =0

>t

Katso my0s kuvat parametrikohdassa 4023 PID NUKK.TASO.

Yksikko ja skaala méaaritetaan parametreilla 4026 HERAAMISVIIVE ja 4007
YKSIKON SKAALA.

4026 HERAAMISVIIVE

Maarittda nukkumistoiminnon heraamisviiveen. Katso parametri 4023 PID
NUKK.TASO.

0,50 s

0,00...60,00 s

Havahtumisviive

99 KAYTTOONOTTO-
TIEDOT

Sovellusmakro. Moottorin kayttéonottotietojen maaritys.

9902 SOVELLUSMAKRO

Valitsee sovellusmakron tai aktivoi FlashDrop-parametriarvot. Lisatietoja on
luvussa Sovellusmakrot sivulla 69.

1 = VAKIO-
OHJAUS

Oloarvot ja parametrit
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Paikka

Nimi/Arvo

Kuvaus
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1 = VAKIO-OHJAUS

Vakio-ohjausmakro vakionopeussovelluksille

2 = PULSSIOHJAUS

Pulssiohjausmakro vakionopeussovelluksille

3 = VAIHTO-OHJ.

Vaihto-ohjausmakro eteen- ja taaksepain kaynnistyville sovelluksille

4 = MOOTTORIPOT.

Moottoripotentiometrimakro digitaalisignaalin nopeussaatoa kayttaville
sovelluksille

5= KASI/AUTO Kasi/Auto-makro, jota kaytetdan, kun taajuusmuuttajaan on kytketty kaksi
ohjausyksikkoa:
- yksikké 1 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULKOINEN 1 maarittaman
litdnnan kautta.
- yksikko 2 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULKOINEN 2 maarittaman
litdnnan kautta.
Kaytossa on joko ULKOINEN 1 tai ULKOINEN 2. Vaihto ULKOINEN 1:n ja
ULKOINEN 2:n valilla tehdaan digitaalitulolla.

6 = PID-SAATO PID-saat6. Sovelluksiin, joissa taajuusmuuttaja ohjaa prosessiarvoa.

Esimerkiksi paineenkorotuspumppua ohjaavan taajuusmuuttajan painesaato.
Mitattu paine ja paineohje on liitetty taajuusmuuttajaan.

31 =KUOR FD ASET

FlashDrop-parametriarvot FlashDrop-tiedoston maaritysten mukaisesti.
Parametrindkyma valitaan parametrilla 7677 PAR NAYTTO.

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

0 = PAL.MAKRO 1

Kayttdjamakro 1 on ladattu kaytt6on. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-1 = TAL.MAKRO 1

Kayttajamakron 1 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

-2 = PAL.MAKRO 2

Kayttdjamakro 2 on ladattu kaytt6on. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-3 = TAL.MAKRO 2

Kayttajamakron 2 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

-4 = PAL.MAKRO 3

Kayttajamakro 3 on ladattu kayttoon. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-5 = TAL.MAKRO 3

Kayttdjamakron 3 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

Oloarvot ja parametrit
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Parametrit laajassa parametritilassa

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus Oletus
9905 MOOTT.NIM.JANN. Maarittda moottorin nimellisjannitteen. Arvon on oltava sama kuin moottorin | 200 V
arvokilvessa oleva nimellisnopeus. Taajuusmuuttaja ei voi syottaa moottoriin | E_ykeikat
E-yksikot:
syo6ttéjannitettd suurempaa jannitetta. 200V
Huomaa, etta lahtojannite ei rajoitu moottorin nimellisjannitteeseen, vaan
kasvaa lineaarisesti sy6ttdjannitteen arvoon saakka.
L&htsiannit 230V U-
antojgnnite yksikét: 230 V
Syéttéjannite — —
400 V E-
9905 | yksikét: 400 V
|
‘ ,Lahtotaajuus
9907 v 460 V U-
VAROITUS! Moottoria ei saa koskaan kytkea sellaiseen verkkoon kytkettyyn yksikot: 460 V
taajuusmuuttajaan, jonka jannite on korkeampi kuin moottorin nimellisjannite.
200 V E-yksikot/ Jannite.
230 U-yksikot: Huomaa: Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina
100...300 V taajuusmuuttajan syéttéjannitteesta. Tama patee myds silloin, kun moottorin
jannite on pienempi kuin taajuusmuuttajan ja sen sy6tén jannite.
400 V E-yksikot/
460 U-yksikot:
230...690 V
9906 MOOTT.NIM.VIRTA Maarittdad moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin moottorin Ion
arvokilvessa oleva nimellisnopeus.
0,2...2,0 - oy Virta
9907 MOOTT.NIM.TAAJ. Maarittda moottorin nimellistaajuuden eli taajuuden, jolla lahtéjannite on yhta | E: 50,0 Hz /
suuri kuin moottorin nimellisjannite: U: 60,0 Hz
Kentanheikennyspiste = nimellistaajuus- syottdéjannite / moottorin
nimellisjannite
10,0...500,0 Hz Taajuus
9908 MOOTT.NIM.NOP. Maarittda moottorin nimellisnopeuden. Arvon on oltava sama kuin moottorin | Tyypista
arvokilvessa oleva nimellisnopeus. riippuva
50...30 000 rpm Nopeus
9909 MOOTT.NIM.TEHO Ma&arittaad moottorin nimellistehon. Oltava yht& suuri kuin moottorin =N

arvokilvessa oleva arvo.

0,2...3,0 - Py kWr/hv

Teho

Oloarvot ja parametrit
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Vianhaku

Yleista

Tama luku sisaltaa tietoja vikojen kuittaamisesta ja vikamuistin katselusta. Tassa
luvussa on myds luettelo kaikista halytys- ja vikaviesteista seka niiden mahdollisista
syista ja ratkaisukeinoista.

Turvallisuus

Ennen taajuusmuuttajan huoltoa on luettava luvussa Turvaohjeet sivulla 711 olevat

2 VAROITUS! Taajuusmuuttajaa saa huoltaa vain pateva sahkdalan ammattilainen.
turvallisuusohjeet.

Halytys- ja vikailmoitukset

Paneelin naytdssa nakyva halytys tai vikailmoitus tarkoittaa, etta taajuusmuuttajan
tila ei ole normaali. Useimmat halytysten ja vikojen syyt voidaan tunnistaa ja korjata
tassa luvussa annettujen tietojen avulla. On kuitenkin tilanteita, jotka edellyttavat
ABB:n huoltoedustajan kutsumista paikalle.

Vian kuittaus

Vika voidaan kuitata joko painamalla ohjauspaneelin =7 -painiketta, digitaalitulon
kautta tai katkaisemalla verkkojannite hetkeksi. Kun vika on poistettu, moottori
voidaan kaynnistaa uudelleen.

Vikamuisti

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin, josta voidaan nahda viimeisimmat
vikailmoitukset tapahtuma-ajan mukaisessa jarjestyksessa.

Viimeisimpien vikojen koodit tallentuvat parametreihin 0407 VIIMEISIN VIKA, 0412
EDELLINEN VIKA 1 ja 0413 EDELLINEN VIKA 2. Parametrit 0404...0409 ilmoittavat
taajuusmuuttajan kayttétiedot viimeisimman vian tapahtuma-aikana.

Vianhaku
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Taajuusmuuttajan antamat halytykset

(ohjelmoitava
vikatoiminto, parametrit
3013...3015)

esimerkiksi kaytettavan laitteiston
vapautusmekanismin vuoksi.

KOODI | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET

A2001 | YLIVIRTA Ylivirran hélytysraja on ylitetty. Tarkista moottorin kuorma.

(ohjelmoitava Tarkista kiihdytysaika (parametrit 2202

vikatoiminto, parametri KIIHDYTYSAIKA 1 ja 2205

16710 NAYTA HALYT.) KIIHDYTYSAIKA 2).
Tarkista moottori ja moottorikaapeli (ja
vaiheistus).
Tarkista kayttdolosuhteet. Kuormitettavuus
pienenee, jos asennuspaikan lampdtila
ylittda 40 °C. Lisatietoja on kohdassa
Kuormitettavuus sivulla 7140.

A2002 YLIJANNITE Ylijanniteraja on ylitetty. Tarkista hidastusaika (parametrit 2203
(ohjelmoitava HIDASTUSAIKA 1 ja 2206 HIDASTUSAIKA
vikatoiminto, parametri 2).

1670 NAYTA HALYT.) Tarkista, esiintyykd syottdjannitteessa
piikkeja.

A2003 ALIJANNITE Alijanniteraja on alitettu. Tarkista syottdjannite.

(ohjelmoitava
vikatoiminto, parametri
1610 NAYTA HALYT.)

A2004 | SUUNTA LUKITTU Py6rimissuunnan muuttaminen ei | Tarkista parametrin 7003 SUUNTA

ole sallittua. asetukset.

A2006 | A1 PUUTTUU Analogiatulon Al1 signaali on Tarkista Vikafunktiot-ryhman
(ohjelmoitava laskenut parametrilla 3027 Al1 parametriasetukset.
vikatoiminto, parametrit | VIKARAJA asetetun rajan Tarkista, etté analogiset ohjaussignaalit ovat
3001 AI<MIN alapuolelle. oikealla tasolla.

FUNKTIO, 3021 Al1 Tarkista litannat.
VIKARAJA)
A2009 | YKSIKON LAMPOTILA | Taajuusmuuttajan IGBT:n Tarkista kayttéolosuhteet. Katso myés kohta
lampédtila on liian korkea. Kuormitettavuus sivulla 7140.
Halytysraja on 120 °C. Tarkista iimavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
taajuusmuuttajan tehoa.

A2010 MOOTTORIN Moottorin lampétila on liian korkea | Tarkista moottorin arvot, kuorma ja

LAMPOTILA (tai nayttaa liian korkealta). Syyna | jaéhdytys.
(ohjelmoitava V_?'f’”"’_‘. |!_'a” suuri kyorma, _ Tarkista kayttéénottotiedot.
vikatoiminto, parametrit | fiittamaton moottoriteho, heikko Tarkista Vikafunktiot-ryhman
3005...3009) jaahdytys tai virheelliset parametriasetukset
kayttddnottotiedot. )
Anna moottorin jaahtya. Varmista moottorin
oikea jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin,
puhdista jadhdytyspinnat jne.
A2011 | ALIKUORMA Moottorin kuorma on liian pieni Varmista, etta kaytettavassa laitteessa ei ole

hairiota.
Tarkista Vikafunktiot-ryhman
parametriasetukset.

Tarkista, etta moottorin teho vastaa
taajuusmuuttajan tehoa.

Vianhaku
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KOODI | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET

A2012 MOOTTORIN JUMI Moottori toimii jumialueella. Syyna | Tarkista moottorin kuorma ja
(ohjelmoitava voi olla esimerkiksilliialr) §uu"ri ) taajuusmuuttajan arvot.
vikatoiminto, parametrit | kuorma tai moottorin riittamaton Tarkista Vikafunktiot-ryhman
3010...3012) teho. parametriasetukset.

A2013 | AUTOMAATTINEN Automaattisen viankuittauksen Tarkista parametriryhman 31

R KUITT. halytys AUTOM.VIANKUITTAUS asetukset.

A2017 OFF NAPPAIN Taajuusmuuttajan Valitse paikallisohjauksen lukko pois paalta
pysaytyskomento on annettu parametrilla 1606 PAIKALLISLUKKO ja yrita
ohjauspaneelista, kun uudestaan.
paikallisohjauksen lukko on
aktiivinen.

A2018 | PID NUKKUU Nukkumistoiminto on siirtynyt Katso parametriryhma 40 PID SAATO 1.

R nukkumistilaan.

A2023 | HATASEIS Taajuusmuuttaja on Varmista, etta kayttéa on turvallista jatkaa.
vastaanottanut Palauta hatéseispainike normaaliin
hatéseiskomennon ja pysahtyy asentoon.
hidastaen parametrilla 2208
HATASEIS HID.AIK asetetun
hidastusajan mukaan.

A2026 | SYOTON Valipiirin tasajannite vaihtelee. Tarkista verkkosulakkeet.

VAIHEKATKOS Sy):(r:(a Voi ‘_’t”a i Tarkista syStt6virran symmetria.
(ohjelmoitava verkkojannitevaiheen . . . N
vikatoiminto, parametri puuttuminen tai sulakkeen Tarkista \(lkafunktlot ryhman
b laminen parametriasetus.
3016 SYOTTOVAIHE) pa :
Halytys annetaan, jos
tasajannitteen rippeli ylittdad 14 %
nimellistasajannitteesta.
DSilloinkaan, kun relelahtd konfiguroidaan ilmaisemaan hélytystilaa (esimerkiksi parametri 1401
RELELAHTO 1 =5 [HALYTYS] tai 16 [VIKA/HALYTYS]), halytysta ei anneta relelahdslla.
KOODI | SYY KORJAUSTOIMET
A5011 | Taajuusmuuttajaa ohjataan toisesta lahteesta. Vaihda taajuusmuuttaja paikallisohjaukseen.
A5012 Pyo6rimissuunta on lukittu. Mahdollista suunnanvaihto. Katso parametri 1003
SUUNTA.
A5013 Paneeliohjaus ei ole kaytdssa, silla Kaynnistaminen paneelista ei ole mahdollista. Kuittaa
vahinkokaynnistyksen esto on aktiivinen. hatapysaytyskomento tai poista kolmejohtiminen
pysaytyskomento ennen kaynnistamista paneelista.
Katso kohta Pulssiohjaus sivulla 72 ja parametrit 7001
ULK1 KASKYT, 1002 ULK2 KASKYT ja 2109
HATASEIS VAL.
A5014 Ohjauspaneelin ohjaus on poissa kaytosta Kuittaa taajuusmuuttajan vika ja yrita uudelleen.
taajuusmuuttajan vian takia.
A5015 Ohjauspaneelin ohjaus on poissa kaytosta, silla Valitse paikallistilan lukitus pois paalta ja yrita
paikallistilan lukitus on toiminnassa. uudelleen. Katso parametri 17606 PAIKALLISLUKKO.
A5019 Nollasta poikkeavaa arvoa ei voi syottaa. Vain parametrin kuittaus on mahdollista.
A5022 | Parametri on kirjoitussuojattu. Parametriarvo on vain luku -muotoa, eika sité voi
muuttaa.
A5023 Parametriarvon muuttaminen ei ole mahdollista Pysayta taajuusmuuttaja ja muuta parametriarvoa.
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
A5024 | Taajuusmuuttaja suorittaa tehtavaa. Odota, kunnes tehtava on suoritettu.
A5026 | Arvo on alarajalla tai sen alapuolella. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Vianhaku
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KOODI | SYY KORJAUSTOIMET
A5027 | Arvo on ylarajalla tai sen ylapuolella. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
A5028 | Virheellinen arvo Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
A5029 | Muisti ei ole valmis. Yrita uudelleen.
A5030 | Virheellinen pyyntd Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
A5031 | Taajuusmuuttaja ei ole valmis, esimerkiksi alhaisen Tarkista syottdjannite.

tasajannitteen takia.
A5032 Parametrivirhe Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Vianhaku
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KOODI | VIKA SYY KORJAUSTOIMET

FOOO1 | YLIVIRTA Lahtdvirta on ylittanyt Tarkista moottorin kuorma.
laukaisurajan. Tarkista kiihdytysaika (parametrit 2202
Taajuusmuuttajan ylivirran KIIHDYTYSAIKA 1 ja 2205 KIIHDYTYSAIKA 2).
![aulfaisurajattop 325% lisvirrast Tarkista moottori ja moottorikaapeli (ja vaiheistus).
aajuusmuutiajan nimetisvirrasta. Tarkista kayttdolosuhteet. Kuormitettavuus

pienenee, jos asennuspaikan lampdtila ylittaa 40 °C.
Lisatietoja on kohdassa Kuormitettavuus sivulla
140.

F0002 DC YLIJANNITE Valipiirin tasajannite on liian suuri. | Tarkista, etta ylijannitteen saataja on paalla
DC-ylijannitelaukaisurajaon 420 V | (parametri 2005 YLIJANNITESAATO).

(200 V:n taajuusmuuttajat) ja Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kaytdssa).

840 V (400 V:n tagjuusmuuttajat). | Tasajannitteen ylijannitesaadén on oltava pois
toiminnasta, kun kaytetaan jarrukatkojaa ja -
vastusta.
Tarkista hidastusaika (parametrit 2203
HIDASTUSAIKA 1 ja 2206 HIDASTUSAIKA 2).
Tarkista, esiintyyko syoéttdjannitteessa piikkeja.
Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja ja -vastus.

FO003 LAIT YLILAMPO Taajuusmuuttajan IGBT:n Tarkista kayttdolosuhteet. Katso myds kohta
lampétila on liian korkea. Kuormitettavuus sivulla 140.

Vikalaukaisuraja on 135 °C. Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
taajuusmuuttajan tehoa.

FO004 | OIKOSULKU Yhdessa tai useassa Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
moottorikaapelissa tai moottorissa
on oikosulku.

F0006 | DC ALIJANNITE Valipiirin tasajannite ei ole riittdva. | Tarkista, ettd alijannitteen saatéja on paalla
Syyné voi olla puuttuva (parametri 2006 ALIJANNITESAATO).
syottojannitevaihe, palanutsulake, | Tarkista syéttsjannite ja sulakkeet.
tasasuuntaussillan siséinen vika
tai liian alhainen syottoteho.

FO007 | ANALOGIATULO 1 Analogiatulon Al1 signaali on Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
(ohjelmoitava laskenut parametrilla 3027 Al1 Tarkista, ettd analogiset ohjaussignaalit ovat
vikatoiminto, VIKARAJA asetetun rajan oikealla tasolla.
parametrit 3001 alapuolelle. Tarkista liitannat,

AI<MIN FUNKTIO,
3021 Al1
VIKARAJA)

FO009 | MOOTTORIN Moottorin [ampétila on liian korkea | Tarkista moottorin arvot, kuorma ja jaahdytys.
LAMPOTILA (tai néyttad liian korkealta). Syynd | Tarkista kayttosnottotiedot.

(ohjelmoitava voi olla liian suuri kuorma, , . . = .
Vikatoiminto riittamatan moottoriteho, heikko Tarkista Vikafunktiot-ryhmé&n parametriasetukset.
parametrit ’ jaahdytys tai virheelliset {B:rlna moottorin.jééh"t)./.é. Varmista moottoriq oikea
3005...3009) kayttddnottotiedot. jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin, puhdista

jaahdytyspinnat jne.

Vianhaku




132

KOODI | VIKA SYY KORJAUSTOIMET

FO012 MOOTTORI Moottori toimii jumialueella. Syyna | Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuuttajan arvot.
JUMISSA voi olla esimerkiksi liian suuri - Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
(ohjelmoitava kuorma tai moottorin riittdmaton
vikatoiminto, teho.
parametrit
3010...3012)

F0014 ULKOINEN VIKA 1 Ulkoinen vika 1 Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
(ohjelmoitava Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetus.
vikatoiminto,
parametri 3003
ULKOINEN VIKA 1)

FOO015 ULKOINEN VIKA 2 Ulkoinen vika 2 Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
(ohjelmoitava Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetus.
vikatoiminto,
parametri 3004
ULKOINEN VIKA 2)

FO016 | MAASULKU Taajuusmuuttaja on havainnut Tarkista moottori.

(ohjelmoitava moottorissa tai moottorikaapelissa | Tarkista moottorikaapeli. Moottorikaapeli ei saa olla
vikatoiminto, maasulkuvian. annettua maksimipituutta pidempi. Lisatietoja on
parametri 3017 kohdassa Moottoriliitdnnét sivulla 146.
MAASULKU) Huomautus: Maasulkuvalvonnan poistaminen
kaytosta voi vahingoittaa taajuusmuuttajaa.

FO017 | ALIKUORMITUS Moottorin kuorma on liian pieni Varmista, etta kaytettavassa laitteessa ei ole
(ohjelmoitava esimerkiksi kaytettavan laitteiston | hairiota.
vikatoiminto, vapautusmekanismin vuoksi. Tarkista Vikafunktiot-ryhmén parametriasetukset.
parametrit Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
3013...3015) taajuusmuuttajan tehoa.

F0018 | LAIT LAMPOMI Taajuusmuuttajan siséinen vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Taajuusmuuttajan sisaista
lampdtilaa mittaava termistori on
auki tai oikosuljettu.
FO0021 | VIRRAN MITTAUS Taajuusmuuttajan siséinen vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
Virran mittaus ei ole sallitulla
alueella.

F0022 | SYOTON Valipiirin tasajannite vaihtelee. Tarkista verkkosulakkeet.

VAIHEKATKOS Syyné voiolla . Tarkista sy6tt6virran symmetria.
(ohjelmoitava verkkojannitevaineen puuttuminen Tarkista Vikafunktiot-ryhmén parametriasetus
vikatoiminto, tai sulakkeen palaminen. '
parametri 3016 Vikalaukaisu tapahtuu, kun
SYOTTOVAIHE) tasajannitteen rippeli ylittaa 14 %

nimellistasajannitteesta.

F0026 | KAYTONID Taajuusmuuttajan sisainen ID- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

vika.

F0027 | CONFIG FILE Sisaisen konfigurointitiedoston Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

virhe.
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KOODI | VIKA SYY KORJAUSTOIMET
F0035 | LAHTOJOHDOTUS | Véaara verkkokaapelin ja Tarkista verkkokytkennét.
(ohjelmoitava moottorikaapelin kytkenta
vikatoiminto, (verkkokaapeli on ehké kytketty
parametri 3023 taajuusmuuttajan
KAAPELO|NT|V|KA) moottoriliiténtéén).
Vikailmoitus on voitu antaa
virheellisesti, jos
taajuusmuuttajassa on vika, sy6tto
on epasymmetrisesti maadoitettu
ja moottorin kapasitanssi on suuri.
FO036 | INCOMPATIBLE SW | Ladattu ohjelma ei ole Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
yhteensopiva.
FO101 | SERF CORRUPT Vahingoittunut Serial Flash -sirun Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
tiedostojarjestelma
F0103 SERF MACRO Serial Flash -sirusta puuttuu Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
aktiivinen makro
F0201 | DSP T1 OVERLOAD | Jarjestelmavirhe Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
F0202 | DSP T2 OVERLOAD
F0203 | DSP T3 OVERLOAD
F0204 | DSP STACK
ERROR
F0206 MMIO ID ERROR Sisaisen 1/O-ohjauskortin (MMIO) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
vika
F1000 | PARHZ RPM Vaara nopeus-/taajuusrajan Tarkista parametriasetukset. Varmista, etta
parametriasetus. seuraavat ehdot patevat:
2007 MINIMITAAJUUS < 2008 MAKSIMITAAJUUS.
2007 MINIMITAAJUUS /9907 MOOTT.NIM.TAAJ. ja
2008 MAKSIMITAAJUUS/9907 MOOTT.NIM.TAAJ.
ovat sallitulla alueella.
F1003 PAR Al SKAAL Analogiatulon Al signaali on Tarkista parametriryhman 13 ANALOGIATULOT

skaalattu vaarin.

asetukset. Varmista, ettd seuraavat ehdot patevat:
1301 MINIMI Al1 < 1302 MAKSIMI Al1.
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Huoltovalit

Tassa luvussa on ohjeet ennalta ehkaisevaan huoltoon.

Sopivaan ymparistd6n asennettu taajuusmuuttaja tarvitsee vain vahan huoltoa.
Taulukossa on ABB:n suosittelemat huoltovalit.

Huoltotoimenpide

Vali

Ohjeet

Kondensaattorien elvyttdminen

Vuosittain, jos taajuusmuuttajaa
pidetaan varastossa

Lisatietoja on kohdassa
Kondensaattorit sivulla 137.

Pélyisyyden, korroosion ja
lampdtilan tarkistus

Vuosittain

Jaahdytyspuhaltimen vaihto
(runkokoot R1...R2)

Kolmen vuoden valein

Lisatietoja on kohdassa
Jaahdytyspuhallin sivulla 136.

Teholiittimien kireyden
tarkistus

Kuuden vuoden valein

Tarkista, etta kiristysmomentit
ovat luvun Tekniset tiedot
mukaiset.

Lisatietoja huollosta saat ABB Oy:n huollon paikalliselta edustajalta. Siirry Internet-
osoitteeseen http://www.abb.com/drives ja valitse Drive Services — Maintenance and

Field Services.

Huolto
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Jaahdytyspuhallin
Jaahdytyspuhaltimen kayttdikaan vaikuttavat taajuusmuuttajan kayttd ja ympariston
[ampdtila.

Puhaltimen laakereista lahteva melu saattaa ennakoida puhaltimen vikaa. Jos
taajuusmuuttajaa kaytetdan prosessin kriittisessa osassa, puhallin kannattaa vaihtaa
heti, kun merkkeja vikaantumisesta alkaa esiintya. Puhaltimia voi tilata ABB:Ita.
Kayta vain ABB:n suosittelemia varaosia.

Puhaltimen vaihto (R1 ja R2)

Vain runkokoot R1 ja R4 sisaltavat puhaltimen. Runkokoossa RO on luonnollinen
jaahdytys.

VAROITUS! Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 17 annettuja
/'\/l]\ ohjeita. Ohjeiden laiminlyonti voi aiheuttaa fyysisen vamman tai

hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

1. Pysayta taajuusmuuttaja ja kytke se irti vaihtojannitteesta.
2. Irrota kansi, jos taajuusmuuttajassa on NEMA 1 -optio.

3. Nosta puhaltimen pidike irti taajuusmuuttajan rungosta kayttamalla esimerkiksi
ruuvitalttaa vipuna ja nosta puhaltimen pidikettd etureunastaan hieman yldspain.

Huolto
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Irrota puhaltimen johto kiinnikkeesta.

Irrota puhaltimen kaapeli.

Irrota puhaltimen pidike saranoista.

Irrota puhaltimen johto puhaltimen pidikkeessa olevasta kiinnikkeesta.

© N o o M

Irrota puhallin pidikkeesta.

9. Asenna puhaltimen pidike painvastaisessa jarjestyksessa.

10.Kytke jannite.

Kondensaattorit

Kondensaattorien elvytys

Kondensaattorit on elvytettava, jos taajuusmuuttaja on ollut varastossa vuoden.
Lisatietoja kondensaattorien valmistusajan selvittamisesta sarjanumerosta on
kohdassa Tyyppikilpi sivulla 22. Lisatietoja kondensaattorien elvyttdmisesta on
Guide for capacitor reforming in ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS320,
ACS350, ACS550 and ACH550 -oppaassa (3AFE68735190 [englanninkielinen]),
joka on saatavana Internetista. (Siirry osoitteeseen http://www.abb.com ja syota
koodi hakukenttaan.)

Huolto
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Teholiitannat

VAROITUS! Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 11 annettuja
/'\/[I\ ohjeita. Ohjeiden laiminlydénti voi aiheuttaa fyysisen vamman tai
: hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

1. Pysayta taajuusmuuttaja ja irrota se syottoverkosta. Odota viisi minuuttia, jotta
taajuusmuuttajan DC-kondensaattorit purkautuvat. Varmista aina yleismittarin
(impedanssi vahintdan 1 megaohmia) avulla, etta jannitetta ei ole.

2. Tarkista verkkokaapelikytkentdjen kireys. Kayta kohdassa Virtakaapeleiden
liitinten ja lapivientien tiedot sivulla 145 annettuja kiristysmomentteja.

3. Kytke jannite.

Ohjauspaneeli

Puhdistus

Puhdista ohjauspaneeli pehmealla ja kostealla liinalla. Valta voimakkaita
puhdistusaineita, jottei nayton ikkuna naarmuunnu.

Huolto
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Tekniset tiedot

Yleista

Tama luku sisaltaa taajuusmuuttajan tekniset tiedot, kuten nimellisarvot, runkokoot

ja tekniset vaatimukset seka CE-merkinnan ja muiden merkintjen tayttamista

koskevat vaatimukset.

Nimellisarvot
Virta ja teho
Virta- ja tehoarvot on lueteltu seuraavassa taulukossa. Symbolit on selitetty taulukon
jalkeen.
Tyyppi Tulo Laht6 Runko-
ACS150- Iin Iy (480 V) Ion |l 4min/1omin| 2max Py koko
x = E/U?) A A A A A kw hv

1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 | 6,1 - 2,4 3,6 42 0,37 0,5 RO
01x-04A7-2 | 11,4 - 47 7.1 8,2 0,75 1 R1
01x-06A7-2 | 16,1 - 6,7 10,1 11,7 1,1 1,5 R1
01x-07A5-2 | 16,8 - 7.5 11,3 13,1 1,5 2 R2
01x-09A8-2 | 21,0 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2

3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 | 4,3 - 2,4 3,6 42 0,37 0,5 RO
03x-03A5-2 | 6,1 - 3,5 53 6,1 0,55 0,75 RO
03x-04A7-2 | 7.6 - 47 7.1 8,2 0,75 1 R1
03x-06A7-2 | 11,8 - 6,7 10,1 11,7 1,1 1,5 R1
03x-07A5-2 | 12,0 - 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R1
03x-09A8-2 | 14,3 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2

3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 | 2,2 1,8 1,2 1,8 2,1 0,37 0,5 RO
03x-01A9-4 | 3,6 3,0 1,9 2,9 3,3 0,55 0,75 RO
03x-02A4-4 | 4,1 3,4 2,4 3,6 4,2 0,75 1 R1
03x-03A3-4 6,0 5,0 3,3 5,0 5,8 1,1 1,5 R1
03x-04A1-4 | 6,9 5,8 4.1 6,2 7.2 1,5 2 R1
03x-05A6-4 | 9,6 8,0 5,6 8,4 9,8 2,2 3 R1
03x-07A3-4 | 11,6 9,7 7.3 11,0 12,8 3 4 R1
03x-08A8-4 | 13,6 11,3 8,8 13,2 15,4 4 5 R1

00353783.xIs J

VE = EMC-suodin kytketty (metallinen EMC-suotimen ruuvi asennettu),
U = EMC-suodin kytketty (muovinen EMC-suotimen ruuvi on asennettu), yhdysvaltalaiset parametrit.
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Symbolit
Tulo
Iin Jatkuva tulovirta (rms, kaapeleiden ja sulakkeiden mitoitusta varten).
4N (480 V) Jatkuva tulovirta (rms, kaapeleiden ja sulakkeiden mitoitusta varten)
taajuusmuuttajille, joiden syéttdjannite on 480 V.
Lahto
I Jatkuva virta (rms). 50 %:n ylikuormitettavuus sallittu minuutin ajan 10 minuutin valein.
I3 1minromin ~ Maksimivirta (50 %:n ylikuormitettavuus) sallittu minuutin ajan 10 minuutin valein.
bmax Suurin sallittu [&htdvirta. Kaytettavissa 2 sekunnin ajan kaynnistyksen yhteydessa,
muutoin taajuusmuuttajan Iampétilan salliman ajan.
Py Tyypillinen moottoriteho. Kilowattiarvot patevat useimpiin 4-napaisiin IEC-
moottoreihin. Hevosvoima-arvot patevat useimpiin 4-napaisiin NEMA-moottoreihin.
RO...R2 ACS150-taajuusmuuttajaa valmistetaan runkokoossa RO...R2. Tietyt asennukset,
tekniset tiedot ja mittapiirrokset koskevat vain tiettyja runkokokoja, jolloin ne on
merkitty runkokoon symbolilla (RO...R2).
Mitoitus

Taajuusmuuttajan mitoitus perustuu moottorin nimellisvirtaan ja -tehoon. Jotta taulukossa annettu
moottorin nimellisteho saavutetaan, taajuusmuuttajan nimellisvirran on oltava vahintaan yhta suuri kuin
moottorin nimellisvirta. My&s taajuusmuuttajan nimellistehon taytyy olla suurempi tai yhtéa suuri kuin
moottorin nimellistehon. Tehoarvot ovat samat jannitealueen syéttéjannitteesta riippumatta.

Huomautus 1: Moottorin suurin sallittu akseliteho on 1,5 - Py. Jos raja ylittyy, moottorin momenttia ja
virtaa rajoitetaan automaattisesti. Tama toiminto suojaa taajuusmuuttajan tulosiltaa ylikuormitukselta.

Huomautus 2:Arvot patevat, kun kayttdympariston Iampaotila on 40 °C.

Monimoottorijarjestelmissa taajuusmuuttajan nimellisen l1&htovirran Iy taytyy olla yhta suuri tai
suurempi kuin kaikkien moottorien tulovirtojen yhteenlaskettu summa.

Kuormitettavuus

loN: Kuormitettavuus laskee, jos asennuspaikan lampétila on korkeampi kuin 40 °C, korkeus ylittda
1 000 metria tai jos kytkentataajuutta muutetaan 4 kHz:sta 8, 12 tai 16 kHz:iin.

Léampdétilakerroin, Iop

Kun lampétila-alue on +40 °C...+50 °C, nimellislahtdvirtaa (/o) pienennetaén 1 prosentti jokaista
celsiusastetta kohden. Lahtdvirta lasketaan kertomalla taulukossa annettu virta lAmpétilakertoimella.
Esimerkki: Jos kayttdympariston lampdtila on 50 °C, Iampdtilakerroin on 100 % — 1 :° - 10 °C = 90%
tai 0,90. L&htovirta on siten 0,90 - .

Korkeuskerroin, Iop

Kun korkeus on 1 000...2 000 m merenpinnan ylapuolella, kuormitettavuus pienenee 1 % jokaista
100:aa metrid kohden. Kolmivaiheisten 200 V:n taajuusmuuttajien maksimikorkeus on 3 000 m
merenpinnan ylapuolella. Kun korkeus on 2 000...3 000 m, kerroin on 2 prosenttia jokaista
100:aa metria kohden.
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Kytkentétaajuuskerroin, Iop

Taajuusmuuttaja saataa kerrointa automaattisesti, kun parametrin 2607 KYTK.TAAJ OHJ arvo on 1

(PAALLA).
Kytkenta- Taajuusmuuttajan nimellisjannite
taajuus Uy = 200...240 V Uy = 380...480 V
4 kHz Ei kuormitusta Ei kuormitusta
8 kHz IoN kerroin on 90 %. IoN kerroin on 75 %, kun runkokoko on
RO, ja 80 %, kun runkokoko on R1 tai R2.
12 kHz IoN kerroin on 80 %. Ion kerroin on 50 %, kun runkokoko on
RO, tai 65 %, kun runkokoko on R1 tai
R2, ja ympariston maksimilampatila
on 30 °C.
16 kHz IoN kerroin on 75 %. Ion kerroin on 50 %, ja ymparistén
maksimilampatila on 30 °C.

Kun parametrin 2607 KYTK.TAAJ OHJ arvo on 2 (ON (LOAD)), taajuusmuuttaja saataa
kytkentataajuutta kohti valittua kytkentataajuutta 2606 KYTKENTATAAJUUS, jos taajuusmuuttajan
sisdinen lampdtila sallii saatamisen.
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Tehokaapelin koot ja sulakkeet

Nimellisvirtojen (/4y) kaapelimitoitukset ja tehokaapelin oikosulkusuojaukseen
tarkoitetut sulakkeet on kuvattu alla olevassa taulukossa. Taulukossa olevat
sulakkeiden nimellisvirrat ovat mainitun sulaketyypin maksimiarvoja. Jos
kaytetaan pienempia sulakkeiden nimellisarvoja, tarkista, ettd sulakkeen virta-
arvo (rms) on suurempi kuin taulukossa kohdassa Nimellisarvot sivulla 139
annettu nimellisvirta I4y. Jos tarvitaan 150 %:n lahtoteho, kerro virta /1y 1,5:114.
Katso myos kohta Tehokaapeleiden valinta sivulla 30.

Varmista, etta sulakkeiden toiminta-aika on alle 0,5 sekuntia. Toiminta-aika
riippuu sulakkeen tyypista, syottoverkon impedanssista seka syoéttékaapelin
poikkipinta-alasta, materiaalista ja pituudesta. Jos gG- tai T-sulakkeiden toiminta-
aika on yli 0,5 sekuntia, erittain nopeat (aR) sulakkeet laskevat toiminta-ajan yleensa
hyvaksytylle tasolle.

Huomautus: Suurempia sulakkeita ei saa kayttaa, kun verkkokaapeli on valittu taman taulukon

mukaan.
Tyyppi Sulakkeet Kuparijohtimen koko
ACS150- gG UL- Syotto Moottori PE Jarru
x = EIU luokka T (U1, V1, W1) (U2, V2, W2) (BRK+ ja BRK-)
(600 V)
A A mm?> | AWG | mm®* | AWG | mm® | AWG | mm® | AWG

1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

01x-04A7-2 16 20 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

01x-06A7-2 | 16/20 1) 25 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12

01x-07A5-2 | 20/25 1) 30 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12

01x-09A8-2 | 25/35 1) 35 6 10 2,5 12 6 10 6 12
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

03x-02A4-2 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

03x-03A5-2 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

03x-04A7-2 10 15 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

03x-06A7-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12

03x-07A5-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12

03x-09A8-2 16 20 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

03x-01A9-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

03x-02A4-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14

03x-03A3-4 10 10 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12

03x-04A1-4 16 15 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12

03x-05A6-4 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12

03x-07A3-4 16 20 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12

03x-08A8-4 20 25 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12

00353783,xls J

") Jos tarvitaan 50 % ylikuormituskapasiteettia, kayta suurempaa sulakevaihtoehtoa.
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Runko- Mitat ja painot
koko IP20 (kaappi) / UL open
K1 K2 K3 L S Paino
mm in mm in mm in mm in mm in kg Ib
RO 169 6,65 202 7,95 239 9,41 70 2,76 142 5,59 1,1 24
R1 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 9,41 70 | 276 | 142 | 559 | 13120 | 29267
R2 169 6,65 202 7,95 239 9,41 105 4,13 142 5,59 1,5 3,3
N Uy =200...240 V: 1,3 kg /2.9 b, Uy =380...480 V: 1,2kg /2.6 Ib 00353783.xIs J
Runko- Mitat ja painot
koko IP20 / NEMA 1
H4 H5 L S Paino
mm in mm in mm in mm in kg Ib
RO 257 10,12 280 11,02 70 2,76 142 5,59 1,5 3,3
R1 257 10,12 280 11,02 70 2,76 142 5,59 1,711,6 2 3,713,59
R2 257 10,12 282 11,10 105 4,13 142 5,59 1,9 4,2
2) Uy =200...240 V: 1,7 kg / 3.7 Ib, Uy = 380...480 V: 1,6 kg /3.5 Ib 00353783,xls J
Symbolit
IP20 (kaappi) / UL open
K1 korkeus ilman kiinnikkeitd ja kiinnityslevya
K2 korkeus kiinnikkeineen mutta ilman kiinnityslevya
K3 korkeus, mukana kiinnikkeet ja kiinnityslevy
IP20 / NEMA 1
H4 korkeus, mukana kiinnikkeet ja kytkentékotelo
H5 korkeus, mukana kiinnikkeet, kytkentakotelo ja kansi
Vapaa tila laitteen ymparilla
Runko- Tarvittava vapaa tila
koko Yiapuolella Alapuolella Sivuilla
mm in mm in mm in
RO...R2 75 3 75 3 0 0
00353783.xIs J
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Haviot, jaahdytystiedot ja melu

Haviét ja jaahdytystiedot

Runkokoossa RO on luonnollinen konvektiojaahdytys. Runkokoot R1...R2 sisaltavat
sisdinen puhaltimen. Nouseva pystyvirtaus.

Seuraavassa taulukossa kuvataan paapiirin lampéhaviota nimelliskuormalla ja
ohjauspiirin lampdhaviota minimikuormalla (I/O ei ole kaytdssa) ja maksimikuormalla
(kaikki digitaalitulot ovat paalla ja puhallin on kdytdssa). Kokonaislampohavid on
paa- ja ohjauspiirien lampéhavididen summa.

Tyyppi Lampohavio Virtaus
ACS150- Paapiiri Ohjauspiiri
x=E/U Nimellinen Iy ja Iy Min. Maks.
W BTU/h w BTU/h W BTU/h m3h | ftmin
1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 85 6,3 22 12,3 42 - -
01x-04A7-2 46 157 9,6 33 16,0 55 24 14
01x-06A7-2 71 242 9,6 33 16,0 55 24 14
01x-07A5-2 73 249 10,6 36 17,1 58 21 12
01x-09A8-2 96 328 10,6 36 17,1 58 21 12
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 65 6,3 22 12,3 42 - -
03x-03A5-2 31 106 6,3 22 12,3 42 - -
03x-04A7-2 38 130 9,6 33 16,0 55 24 14
03x-06A7-2 60 205 9,6 33 16,0 55 24 14
03x-07A5-2 62 212 9,6 33 16,0 55 21 12
03x-09A8-2 83 283 10,6 36 17,1 58 21 12
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 38 6,7 23 13,3 45 - -
03x-01A9-4 16 55 6,7 23 13,3 45 - -
03x-02A4-4 21 72 10,0 34 17,6 60 13 8
03x-03A3-4 31 106 10,0 34 17,6 60 13 8
03x-04A1-4 40 137 10,0 34 17,6 60 13 8
03x-05A6-4 61 208 10,0 34 17,6 60 19 11
03x-07A3-4 74 253 14,3 49 21,5 73 24 14
03x-08A8-4 94 321 14,3 49 21,5 73 24 14
00353783.xIs J
Melu
Runkokoko Melutaso
dBA
RO <35
R1 52...55
R2 <62

00353783.xls J
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Runko- Kaapelin U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+ ja BRK- PE
koko maksimi-
lapimitta
(NEMA 1)
u1, v1, w1, Liittimen maksimikoko Kiristys- Liittimen maksimikoko, Kiristys-
U2, v2, W2 taipuisa/taipumaton momentti kiintea/monisaikeinen momentti
mm in mm? AWG Nm Ibf-in mm?2 AWG Nm Ibf-in
RO 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R1 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R2 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11

Ohjauskaapeleiden liitintiedot

00353783.xls J

Johdinkoko Kiristys-
Kiintea tai monisdikeinen | Monisdikeinen, holkillinen, | Monisaikeinen, holkillinen, momentti
ilman muovisukkaa muovisukan kanssa
Min./maks. Min./maks. Min./maks. Min./maks. Min./maks. Min./maks.
mm?2 AWG mm? AWG mm?2 AWG Lisétietoja on kohdassa
0.14/15 26116 0.25/1,5 23116 0.25/1,5 2316 | Orauslitanietiedot sivula
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Sahkoverkon tekniset tiedot

Jannite (U,)

Oikosulkuvirta

Taajuus
Epasymmetria

Moottoriliitannat

200/208/220/230/240 V AC 1-vaiheinen 200 V AC:n taajuusmuuttajille
200/208/220/230/240 V AC 3-vaiheinen 200 V AC:n taajuusmuulttajille
380/400/415/440/460/480 V AC 3-vaiheinen 400 V AC:n taajuusmuuttaijille

Jatkuva £10 %:n ero taajuusmuuttajan nimellisjannitteessa sallitaan oletusarvoisesti.

Oikosulkuvirran sallittu maksimiarvo sy6téssa on IEC 60439-1- ja UL 508C -standardien
mukaisesti 100 kA. Taajuusmuuttaja soveltuu kaytettavaksi piirissa, joka tuottaa enintdan
100 kA rms symmetristd ampeeria taajuusmuuttajan maksiminimellisjannitteella.

50/60 Hz £ 5 %, suurin sallittu vaihtelu 17 %/s

Maks. + 3 % nimellisesta vaiheiden valisesta jannitteesta

Moottorin tyyppi

Jannite (Us)
Oikosulkusuojaus

(IEC 61800-5-1, UL 508C)
Taajuus

Taajuuden erottelukyky
Virta

Tehoraja
Kentdnheikennyspiste
Kytkentitaajuus

Moottorikaapelin suositeltu
maksimipituus

AC-epatahtimoottori
0...U4, 3-vaiheinen symmetrinen, U5 kentédnheikennyspisteessa

Moottorin 1dhdén oikosulkusuojaus on standardien IEC 61800-5-1 ja UL 508C
vaatimusten mukainen.

Skalaarisaato: 0...500 Hz

0,01 Hz

Lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 139.
1,5 Py

10...500 Hz

4, 8,12 tai 16 kHz

Toiminta ja moottorikaapelin pituus

Taajuusmuuttaja on suunniteltu toimimaan optimaalisesti, kun moottorikaapelin pituus on
enintdan seuraavan taulukon mukainen. Moottorikaapelin pituutta voidaan jatkaa taulukon
mukaisesti 1ahtdkuristimien avulla.

Runko- Moottorikaapelin maksimipituus
koko m jalkaa
Vakiotaajuusmuuttaja ilman ulkoisia lisdvarusteita
RO 30 100
R1...R2 50 165
Lahtokuristimilla varustettu
RO 60 195
R1...R2 100 330
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Euroopan unionin EMC-direktiivin (IEC/EN 61800-3 -standardi) vaatimukset tayttyvat, kun
kaytetaan korkeintaan seuraavan taulukon pituisia kaapeleita 4 kHz:n kytkentataajuudella.

to
(luokka C2 1§)

Kaikki Moottorikaapelin maksimipituus, 4 kHz
runkokoot m | jalkaa
Kaytettdessa sisdadnrakennettua EMC-suodinta
Toinen kéyttéymﬁéristé 30 100
(luokka C3 ")
Ensimmaéinen - -
kayttoymparisto

Ensimmainen -
kéyttiiympéiriﬁtii
(luokka €1 1))

Kaytettdessa lisavarusteena ulkoista EMC-suodinta

Toinen kéyttéymﬂéristé 30 (vahintaan) 2
(luokka €3 1)

100 (v&hintaan) 2

Ensimmaiinen 30 (vahintaan) 2
kéyttéympériﬁté
(luokka €2 1))

100 (v&hintaan) 2

Ensimmainen 10 (vahintaan) 2
kéyttﬁympéiriﬁtﬁ
(iuokka 1)

30 (vahintaan) 2

" Lisatietoja uusista vaatimuksista on kohdassa Mé&aritelmat sivulla 150.

2)

Moottorikaapeleiden maksimipituus maaraytyy taajuusmuuttajan kayttétekijéiden

mukaan. Kysy ABB:n edustajalta lisatietoja tarkoista maksimipituuksista kaytettaessa

ulkoisia EMC-suotimia.

Huomautus 1:Monimoottorijarjestelmissa kaikkien moottorikaapelien yhteenlaskettu
pituus ei saa ylittda taulukossa annettua moottorikaapelien enimmaispituutta.

Huomautus 2: Sisdinen EMC-suodin taytyy kytkea irti irrottamalla EMC-ruuvi (katso kohta

Liitdnnén vaiheet sivulla 42) kaytettaessa ulkoista EMC-suodinta.

Huomautus 3: Sateilevat hairiot ovat C2:n mukaiset EMC-suotimen kanssa tai ilman sita.

Huomautus 4: Luokka C1, vain johtuvat hairiét. Sateilevat hairiét eivat ole yhteensopivat
mitattaessa vakiohairiomittauskokoonpanolla. Ne tulee tarkistaa tai mitata kaappi- ja

laiteasennuksissa tapauskohtaisesti.
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Ohjausliitantatiedot

Analogiatulo X1A: Al(1) Jannitesignaali,unipolaarinen 0(2)...10 V, R, > 312 kohm
Virtasignaali, unipolaarinen 0 (4)...20 mA, R;, = 100 ohm
Potentiometrin apujannite
(X1A: +10 V) 10V £ 1 %, maks. 10 mA, R < 10 kohm
Asettelutarkkuus 0,1 %
Tarkkuus 1%
Apujannite X1A: +24V 24V DC £10 %, maks. 200 mA
Digitaalitulot X1A: DI1...DI5 Jannite 12...24 V DC sisaisella tai ulkoisella
(taajuustulo DI5) teholahteella.
Digitaalitulojen maksimijannite 30 V DC
Tyyppi PNP ja NPN
Tulon impedanssi 2,4 kohm
Taajuustulo X1A: DI5 DI5:t4 voidaan kayttaa joko digitaali- tai taajuustulona.
Taajuustulo Pulssijono 0...16 kHz (vain DI5)
Releldhto X1A: Tyyppi NO + NC
COM, NC, NO Maks. kytkentgjannite 250 VAC/30VDC
Maks. kytkentavirta 0,5A/30VDC;5A/230V AC
Maks. jatkuva virta 2Arms
Johtimen koko Releliitannat 1,5...0,20 mm?2 /16...24 AWG
1/O-liitdnnat 1...0,14 mm?/16...26 AWG
Momentti Releliitannat 0,5Nm
1/O-liitannat 0,22 Nm

Jarruvastuksen liitanta

Oikosulkusuojaus Jarruvastuksen 1ahdéssa on standardien IEC/EN 61800-5-1 ja UL 508C vaatimusten
(IEC 61800-5-1, IEC 60439-1, mukainen oikosulkusuojaus. Lisétietoja sulakkeiden valinnasta saa ABB:n paikalliselta
UL 508C) edustajalta. Nimellinen ehdollinen oikosulkuvirta on standardin IEC 60439-1 mukainen ja

oikosulun testivirta standardin UL 508C mukaisesti 100 KA.

Hyotysuhde

Noin 95...98 % nimellisteholla taajuusmuuttajan koon ja lisédvarusteiden mukaan.

Suojausluokat

IP20 (kaappiasennus) / UL open: Vakiokotelointi. Taajuusmuuttaja on asennettava
kaappiin, jotta kosketukselta suojaamista koskevat vaatimukset tayttyvat.

IP20 / NEMA 1: Saavutetaan, kun kaytetaan lisdvarustesarjaa (MUL1-R1), joka sisaltaa
kannen ja kytkentakotelon.
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Taajuusmuuttajien kayttdymparistdjen rajat on annettu seuraavassa. Taajuusmuuttajaa
saa kayttda vain lammitetyissa sisétiloissa valvotuissa oloissa.

Toiminnan aikana
kiinteasti asennettuna

Varastointi
suojapakkauksessa

Kuljetus
suojapakkauksessa

Asennuspaikan korkeus

0...2 000 m merenpinnan
ylapuolella

(yli 1 000 m, katso kohta
Kuormitettavuus sivulla 140).

llman lampétila

—10...+50 °C. Huurtuminen ei
sallittu. Lisatietoja on
kohdassa Kuormitettavuus
sivulla 740.

-40..470°C ¥2 %
(-40 ... +158 °F) +2 %

-40..+70 °C
(-40...+158 °F)

Suhteellinen ilmankosteus

0...95 %

Maks. 95 %

Maks. 95 %

Tiivistyminen ei sallittu. Jos ilmassa on syovyttavia kaasuja, suhteellinen ilmankosteus saa

olla enintdan 60 prosenttia.

liman epdpuhtaudet
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

Sahkoa johtava poly ei sallittu.

Standardin IEC 60721-3-3
mukaan,

kemialliset kaasut: Class
3C2

kiinteat hiukkaset: Class
3S2.

Huomautus:
Taajuusmuuttajan
kotelointiluokka maarittada
asennuspaikan ilman
puhtauden.

Huomautus:
Jaahdytysilman on oltava
puhdasta, eika siina saa
esiintya syovyttavia aineita
tai sahkoa johtavaa polya.

Standardin IEC 60721-3-1
mukaan,

kemialliset kaasut: Class
1C2

kiinteat hiukkaset: Class 1S2

Standardin IEC 60721-3-2
mukaan,

kemialliset kaasut: Class
2C2

kiinteat hiukkaset: luokka
2S2

Sinimuotoinen tarina
(IEC 60721-3-3)

Testattu standardin

IEC 60721-3-3 mukaan,
mekaaniset olosuhteet:
Class 3M4

2...9Hz, 3,0 mm
9...200 Hz, 10 m/s?

Iskut
(IEC 60068-2-27, ISTA 1A)

Ei sallittu kdytdn aikana

ISTA 1A:n maaraysten
mukaisesti.
Enintaan 100 m/s2, 11 ms.

ISTA 1A:n maéraysten
mukaisesti.
Enintaan 100 m/s2, 11 ms.

Vapaa pudotus

Ei sallittu

76 cm

76 cm

Materiaalit

Taajuusmuuttajan kotelo

Pakkaus

* PC/ABS 2 mm, PC+10 %GF 2,5...3 mm ja PA66+25 %GF 1,5 mm, vari NCS 1502-Y

(RAL 9002 / PMS 420 C)

» Kuumasinkitty teraslevy 1,5 mm, pinnan paksuus 20 mikrometria

* Puristettu alumiini AISi.
Aaltopahvia.
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Laitteen havittaminen Taajuusmuuttaja sisaltaa raaka-aineita, jotka tulisi kierrattda energian ja luonnonvarojen
saastamiseksi. Pakkausmateriaalit ovat ymparistélle vaarattomia, ja ne voidaan kierrattaa.
Kaikki metalliosat voidaan kierrattda. Muoviosat voidaan joko kierrattaa tai polttaa
valvotuissa olosuhteissa paikallisia saannoksia noudattaen. Useimmat kierratettavista
osista on merkitty kierratysmerkein.

Jos osia ei ole mahdollista kayttda uudelleen, kaikki osat elektrolyyttisid kondensaattoreita
ja piirilevyja lukuun ottamatta voidaan toimittaa kaatopaikalle. Laitteen DC-kondensaattorit
sisaltavat elektrolyyttia, joka luokitellaan vaaralliseksi jatteeksi Euroopan unionin alueella.
Kondensaattorit ja piirilevyt on poistettava, ja niita on kasiteltava paikallisia sdannoksia
noudattaen.

Lisatietoja ymparistoasioista seka yksityiskohtaiset kierratysohjeet saa ABB:n paikallisilta
edustaijilta.

Standardit

Taajuusmuuttaja on seuraavien standardien mukainen:

IEC/EN 61800-5-1: 2003 Sahko-, Iampo- ja toimintaturvallisuuden vaatimukset taajuussaadettavissa AC-
taajuusmuuttajissa.

» IEC/EN 60204-1: 2006 Koneturvallisuus. Koneiden sahkolaitteisto. Osa 1: Yleiset vaatimukset. Tayttymisen
edellytykset: Laitteen lopullisen asentajan on asennettava:
- hatapysaytin
- erotin.

» |[EC/EN 61800-3 2004 Adjustable speed electrical power drive systems. Part 3: EMC product standard including
specific test methods (EMC-tuotestandardi, joka sisaltaa erityiset testaustavat)

« UL 508C UL Standard for Safety, Power Conversion Equipment, third edition.

CE-merkinta

Taajuusmuuttajan saamat merkinnat ovat tyyppikilvessa.

Taajuusmuuttajissa on CE-merkinta, joka vahvistaa, etta laite vastaa eurooppalaista
pienjannitedirektiivia sekd EMC-direktiiveja.

Yhteensopivuus EMC-direktiivin kanssa

EMC-direktiivi maarittelee vaatimukset Euroopan unionin alueella kaytettyjen sahkolaitteiden
hairiénsiedolle ja paastoille. EMC-tuotestandardi [SFS-EN 61800-3:2004] sisaltaa kaytoille asetetut
vaatimukset. Lisatietoja on kohdassa Yhteensopivuus standardin SFS-EN 61800-3:2004 kanssa sivulla
150.

Yhteensopivuus standardin SFS-EN 61800-3:2004 kanssa

Maaritelmat

EMC tarkoittaa sdhkdmagneettista yhteensopivuutta (Electromagnetic Compatibility). Se kuvaa
sahkoisen tai elektronisen laitteen kykya toimia hairidittd sdhkémagneettisessa ymparistéssa. Laite ei
mydskaan saa hairitd muiden sen lahistdlla olevien tuotteiden tai jarjestelmien toimintaa.

Ensimmaéisené kéyttéympéristéné pidetdan rakennuksia, jotka on kytketty asuinrakennuksia syoéttavaan
pienjanniteverkkoon.

Toisena kayttéympéristénéa pidetaan rakennuksia, jotka on kytketty muuhun kuin asuinrakennuksia
syo6ttavaan verkkoon.

Kategorian C1 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1 000 V; tarkoitettu
kaytettavaksi ensimmaisessa kayttdymparistdssa.
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Kategorian C2 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1 000 V ja jonka saa
asentaa ja ottaa kayttdon vain ammattilainen, kun taajuusmuuttajaa kaytetdan ensimmaisessa
kayttdymparistossa.

Huomautus: Ammattilainen on henkild tai taho, jolla on tarvittavat taajuusmuuttajan asennus- ja/tai
kayttoonottotaidot seka EMC-tiedot.

Luokassa C2 on samat EMC-paéstoérajat kuin aiemmassa ensimmaisen kayttdympariston rajoitetun
jakelun luokassa. EMC-standardissa IEC/SFS-EN 61800-3 ei ole en&a taajuusmuuttajan jakelua
koskevia rajoituksia, mutta taajuusmuuttajan kayttd, asennus ja kayttddnotto on maaritelty.

Kategorian C3 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1 000 V, tarkoitettu
kaytettavaksi ainoastaan toisessa kayttdymparistdossa.

Luokassa C3 on samat EMC-paastorajat kuin aiemmassa toisen kayttdymparistdn rajoittamattoman
jakelun luokassa.

Yhteensopivuus
Kategoria C1

Paastorajat ovat seuraavassa kuvattujen rajoitusten mukaisia:

1. Lisavarusteena saatava EMC-suodin on valittu ABB:n dokumentaation mukaan ja asennettu EMC-
suotimen kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu taman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

4. Lisatietoja moottorikaapelin maksimipituudesta 4 kHz:n kytkentataajuudella on kohdassa
Moottoriliitdnnét sivulla 746.

VAROITUS! Tuote saattaa aiheuttaa radiotaajuisia hairi6ita, jos sité kaytetdadn asuinrakennuksissa.
Tarvittaessa on ryhdyttédva toimenpiteisiin naiden hairididen estadmiseksi.

Kategoria C2

Paastorajat ovat seuraavassa kuvattujen rajoitusten mukaisia:

1. Lisévarusteena saatava EMC-suodin on valittu ABB:n dokumentaation mukaan ja asennettu EMC-
suotimen kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tdman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu tdméan kayttboppaan ohjeiden mukaan.

4. Lisatietoja moottorikaapelin maksimipituudesta 4 kHz:n kytkentataajuudella on kohdassa
Moottoriliitdnnét sivulla 146.

VAROITUS! Tuote saattaa aiheuttaa radiotaajuisia hairi6ita, jos sita kaytetddn asuinrakennuksissa.
Tarvittaessa on ryhdyttava toimenpiteisiin naiden hairididen estamiseksi.

Kategoria C3
Taajuusmuuttajan hairidnsietokyky on standardin IEC/SFS-EN 61800-3, toinen kayttdymparisto,
vaatimusten mukainen (standardin IEC/SFS-EN 61800-3 maéritelmat ovat sivulla 150).
Paastorajat ovat seuraavassa kuvattujen rajoitusten mukaisia:

1. Sisadanrakennettu EMC-suodin on kytketty (metallinen EMC-ruuvi on paikallaan) tai lisdvarusteena
saatava EMC-suodin on asennettu.

Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tdman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu tdméan kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

4. Kaytettdessa sisdanrakennettua EMC-suodinta: moottorikaapelin pituus 30 m, 4 kHz:n
kytkentataajuus.
Lisatietoja moottorikaapelin maksimipituudesta ulkoisen lisdvarusteena saatavan EMC-suotimen
kanssa on kohdassa Moottoriliitdnnét sivulla 146.

VAROITUS! Kategorian C3 taajuusmuuttajaa ei ole tarkoitettu kaytettavaksi asuinrakennuksia
syobttavassa julkisessa pienjanniteverkossa. Jos taajuusmuuttajaa kdytetaan tallaisessa verkossa, se
todennakoisesti aiheuttaa radiotaajuisia hairioita.
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Huomautus: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa silloin, kun sisdinen EMC-suodin on kytketty
maadoittamattomaan IT-verkkoon. Verkon jannite kytkeytyy EMC-suotimen kondensaattorien kautta
maapotentiaaliin, mika saattaa aiheuttaa vaaratilanteen tai vahingoittaa laitetta.

Huomautus: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa silloin, kun sisdanrakennettu EMC-suodin on kytketty
epasymmetrisesti maadoitettuun verkkoon, muutoin taajuusmuuttaja saattaa vioittua.

UL-merkinta

Taajuusmuuttajan saamat merkinnat ovat tyyppikilvessa.

Jos taajuusmuuttajassa on UL-merkinta, se vahvistaa, ettd laite vastaa UL-vaatimuksia.

UL-tarkistuslista

Verkkoliitdnta — Katso kohta Sdhkdéverkon tekniset tiedot sivulla 146.
Erotin — Katso kohta Erotin (erotuslaite) sivulla 29.

Ympariston olosuhteet — Taajuusmuuttajia saa kayttaa vain lammitetyissa sisatiloissa valvotuissa
oloissa. Lisatietoja kayttdymparist6a koskevista rajoituksista on kohdassa Kéyttéymparistét sivulla 149.

Tehokaapelin sulakkeet — Jos laite asennetaan Yhdysvalloissa, haaroituskytkennan suojaus on
tehtava National Electrical Coden (NEC) ja muiden paikallisten sadnnésten mukaan. Tama vaatimus
tayttyy, kun kaytetaan UL-hyvaksyttyja sulakkeita, jotka on lueteltu kohdassa Tehokaapelin koot ja
Sulakkeet sivulla 142.

Jos laite asennetaan Kanadassa, haaroituskytkennan suojaus on tehtava Canadian Electrical Coden ja
muiden paikallisten sdanndsten mukaan. Tama vaatimus tayttyy, kun kaytetdan UL-hyvaksyttyja
sulakkeita, jotka on lueteltu kohdassa Tehokaapelin koot ja sulakkeet sivulla 142.

Tehokaapelin valinta — Lisatietoja on kohdassa Tehokaapeleiden valinta sivulla 30.

Tehokaapeliliitinnat — Liitantakaaviot ja kiristysmomentit on annettu kohdassa Tehokaapeliliiténnéat
sivulla 417.

Ylikuormitussuojaus — Taajuusmuuttajassa on National Electrical Coden (Yhdysvallat) mukainen
ylikuormitussuojaus.

Jarrutus — Taajuusmuuttajassa on sisdinen jarrukatkoja. Kun jarrukatkojaan asennetaan
oikeankokoiset jarruvastukset, jarrukatkoja sallii taajuusmuuttajan muuttaa jarrutusenergian lammoksi.
(Tama liittyy yleenséd moottorin nopeaan hidastumiseen.) Lisatietoja jarruvastusten valinnasta on
kohdassa Jarruvastukset sivulla 153.

 c-Tick-merkints

Taajuusmuuttajan saamat merkinnat ovat tyyppikilvessa.

C-Tick-merkinta vaaditaan Australiassa ja Uudessa-Seelannissa. Taajuusmuuttajaan kiinnitetty C-tick
-merkintd vahvistaa, etta laite noudattaa asianmukaisia Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility
Schemessa annettuja saannoksia (IEC 61800-3 (2004) — Adjustable speed electrical power drive
systems — Part 3: EMC product standard including specific test methods).

Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS) on Australian Communication
Authorityn (ACA) ja New Zealand Ministry of Economic Developmentin (NZMED) Radio Spectrum
Management Groupin (RSM) marraskuussa 2001 julkaisema saannds. Sdannoksen tavoitteena on
suojata radiotaajuuksia asettamalla sdhkoisten tai elektronisten laitteiden paastoille teknisia rajoituksia.

Lisatietoja standardin vaatimusten tayttdmisesta on kohdassa Yhteensopivuus standardin SFS-
EN 61800-3:2004 kanssa sivulla 150.

RoHS-merkinta

Taajuusmuuttajan saamat merkinnat ovat tyyppikilvessa.

Jos taajuusmuuttajassa on RoHS-merkinta, se vahvistaa, etta laite vastaa eurooppalaista RoHS-
direktiivid. RoHS = the restriction of the use of hazardous substances in electrical and electronic
equipment (vaarallisten aineiden kayton rajoittaminen sdhko- ja elektroniikkalaitteissa).
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Jarruvastukset

ACS150-taajuusmuuttajissa on vakiona sisainen jarrukatkoja. Jarruvastus valitaan
tdman kohdan taulukon ja yhtaldiden avulla.

Jarruvastuksen valinta

1. Maarita sovelluksessa vaadittava maksimijarrutusteho Pryax- Prmax:N ON oltava
pienempi kuin Pgrmax, jOka on annettu kaytossa olevalle taajuusmuuttajan
tyypille taulukossa sivulla 154.

2. Laske resistanssi R yhtalolla 1.
3. Laske energia Egpise yhtalolla 2.
4. Valitse vastus seuraavien ehtojen mukaisesti:
+ Vastuksen nimellistehon on oltava suurempi tai yhta suuri kuin Prpyax-

* Resistanssin R on oltava kaytdssa olevan taajuusmuuttajan tyypin arvojen
Rmin Ja Rmax valissa.

* Vastuksen on pystyttava muuttamaan energiaa Erpyse lammoksi
jarrutusjakson T aikana.

Vastuksen valinnassa kaytettavat yhtalot:

150000 ton

Yht.1. Uy=200...240 V: R= - Prmax
Rmax

U = 380...415 V: R = 20000 PRave

N . PRmax 4%
615000
Uy=415...480V: R=

PRmax

Yht. 2. ERpuIse= PRmax' ton

O"I-

n

T
Muuntaminen: 1 hv =746 W.

Yht. 3. PRave = PRmax'

jossa

R = valittu jarruvastuksen arvo (ohm)

Prmax = maksimiteho jarrutusjakson aikana (W)

Prave = tehon keskiarvo jarrutusjakson aikana (W)

ERrpulse = Vastukseen johtuva energia yhden jarrutuspulssin aikana (J)
ton = jarrutuspulssin pituus (s)

T = jarrutusjakson pituus (s).

Seuraavassa taulukossa olevat vastustyypit on esimitoitettu vastuksille kayttdmalla
taulukossa mainittua maksimijarrutustehoa ja syklista jarrutusta. Vastuksia saa ABB
Oy:lta. Tiedot voivat muuttua ilman erillista ilmoitusta.
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Tyyppi Rumin | Rmax PBRmax Valintataulukko vastustyypin mukaan
ACS150- CBR-V Jarrutusaika 2
x=EV | ohm | ohm [ KW | hv | 160 | 210 | 460 s

1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 70 390 | 0,37 0,5 . 90
01x-04A7-2 40 200 | 0,75 1 . 45
01x-06A7-2 40 130 1,1 1,5 . 28
01x-07A5-2 30 100 1,5 2 . 19
01x-09A8-2 30 70 2,2 3 . 14
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 70 390 | 0,37 0,5 . 90
03x-03A5-2 70 260 | 0,55 | 0,75 . 60
03x-04A7-2 40 200 | 0,75 1 . 42
03x-06A7-2 40 130 1,1 1,5 . 29
03x-07A5-2 30 100 1,5 2 . 19
03x-09A8-2 30 70 2,2 3 . 14
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 | 200 | 1180 | 0,37 0,5 . 90
03x-01A9-4 | 175 800 | 0,55 | 0,75 . 90
03x-02A4-4 | 165 590 | 0,75 1 . 60
03x-03A3-4 | 150 400 1,1 1,5 . 37
03x-04A1-4 | 130 300 1,5 2 . 27
03x-05A6-4 | 100 200 2,2 3 . 17
03x-07A3-4 70 150 3,0 3 . 29
03x-08A8-4 70 110 4,0 5 . 20
DE=EMC-suodin kytketty (metallinen EMC-suotimen ruuvi asennettu), 00353783.xIs J

U=EMC-suodin kytketty (muovinen EMC-suotimen ruuvi on asennettu),
yhdysvaltalaiset parametrit.

2)Jarrutusaika = suurin sallittu jarrutusaika sekunteina, kun Pgrmax 120
sekunnin valein ja kayttdympariston lampétila on 40 °C.

Huomaa: Taulukossa lueteltuja jarruvastuksia on saatavilla Euroopassa. Niité ei ole saatavilla
Yhdysvalloissa. Lisatietoja saa ABB Oy:n paikalliselta edustajalta.

Symbolit

Rmin pienin sallittu jarruvastus, joka voidaan kytkea jarrukatkojaan

Rmax suurin sallittu jarruvastus, joka sallii Ry,ax

Pgrmax = taajuusmuuttajan suurin jarrutuskapasiteetti, jonka on oltava haluttua jarrutustehoa
suurempi.

Nimellisarvot vastustyypin CBR-V CBR-V CBR-V
mukaan 160 210 460
Nimellisteho (W) 280 360 790
Vastus (ohm) 70 200 80

VAROITUS! Jarruvastusta ei saa koskaan kayttaa, jos vastus on pienempi kuin
taajuusmuuttajalle maaritetty minimiarvo. Taajuusmuuttaja ja sisdinen katkoja eivat
pysty kasittelemaan pienen vastuksen aiheuttamaa ylivirtaa.
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Jarruvastuksen kaapelien valinta

Kayta suojattua kaapelia, jonka johdinkoko on sama kuin taajuusmuuttajan
verkkokaapeloinnissa (katso kohta Virtakaapeleiden liitinten ja lapivientien tiedot
sivulla 145). Vastuskaapelien maksimipituus on viisi metria .

Jarruvastuksen sijoittaminen

Kaikki jarruvastukset on asennettava paikkaan, jossa on hyva jadhdytys.

Vastuksen pinnan lampdtila on korkea. Vastuksesta tuleva ilmavirta on satoja

2 VAROITUS! Jarruvastuksen lahelld olevien materiaalien on oltava syttymattéomia.
celsiusasteita. Vastus on suojattava kosketukselta.

Jéarjestelman suojaaminen jarrun ohjauspiirin vikatilanteissa
Jérjestelmén suojaaminen kaapelin ja jarruvastuksen oikosulkutilanteissa

Lisatietoja jarruvastuksen liitdnnan oikosulkusuojauksesta on kohdassa
Jarruvastuksen liiténta sivulla 748. Vaihtoehtoisesti voidaan kayttaa suojattua
parikaapelia, jossa on sama poikkipinta-ala.

Jérjestelmén suojaaminen jarruvastuksen ylikuumentumistilanteissa

Seuraava asetus on tarkea turvallisuussyista — se katkaisee taajuusmuuttajan
syoton vikatilanteissa, jotka aiheutuvat katkojan oikosulusta:

* Varusta taajuusmuuttaja paakontaktorilla.

» Kytke kontaktori siten, etta se avautuu, jos vastuksen lampokytkin avautuu.
(Ylikuumentunut vastus avaa kontaktorin.)

Seuraavassa on yksinkertainen kytkentakaavio.

L1 L2 L3

Sulakkeet [] [] []
Vastuksen lampokytkin

Q
11 3] 5
D5
2) 4) 6
~a12n || T 1
ACS150 L L |
ut v1 w1

Sahkoliitannat
Lisatietoja jarruvastuksen liitannoista on taajuusmuuttajan teholiitintdkaaviossa
sivulla 41.

Kaynnistys

Dynaaminen jarrutus valitaan paalle kytkemalla taajuusmuuttajan ylijannitesaato
pois paalta asettamalla parametrin 2005 YLIJANNITESAATO arvoksi 0 (POIS).
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Mittapiirrokset

Seuraavilla sivuilla on ACS150-taajuusmuuttajan mittapiirrokset. Mitat on annettu
millimetreina.

Mittapiirrokset
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Runkokoot RO ja R1, IP20 (kaappiasennus) / UL open

R1 ja RO ovat muuten samanlaisia, paitsi ettd runkokoon R1 yldosassa on puhallin.
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Runkokoot RO ja R1, IP20 / NEMA 1

R1 ja RO ovat muuten samanlaisia, paitsi ettd runkokoon R1 yldosassa on puhallin.
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Runkokoko R2, IP20 (kaappiasennus) / UL open
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Runkokoko R2, IP20 / NEMA 1

(6711 Tel

[ J:IJ:

z =
; - =
= o <
o N [ ——
PO ‘ [2G LT 16 [8€ 171 G
o — —
Lo [QN]
B 2
N
1
(8171 ¢ - -

50

A

(91 11] €8¢

Runkokoko R2, IP20 / NEMA 1

| A -
== 3k = 9@ _
@@

10

158

|42
C—/—— I
C—/——
——
C—/——
——

S

[€6°L] 10¢
(907011 96¢

= oy <
00 LTI -
*********** T

Mittapiirrokset



162

Mittapiirrokset



163

Liite: PID-saato

Yleista

Tama luku sisaltaa ohjeet prosessisaadon pikakonfigurointiin, sovellusesimerkkeja
ja kuvauksen PID-nukkumistoiminnosta.

PID-saato

Taajuusmuuttajassa on sisdanrakennettu PID-s3ataja. Saatajaa voidaan kayttaa
prosessimuuttujien, kuten paineen, virtauksen ja nesteen pinnankorkeuden,
ohjaamiseen. PID-saat6a kaytettaessa prosessin ohje (ohjearvo) asetetaan
taajuusmuuttajan integroidulla potentiometrilla. Prosessin oloarvo kytketaan
taajuusmuuttajan analogiatuloon. PID-saatd ohjaa taajuusmuuttajan nopeutta, jotta
mitattu prosessimuuttuja (oloarvo) pysyy halutulla tasolla (ohjearvo).

Prosessin PID-saadon pikakonfigurointi.

9902
(1) | SOVELLUS-
MAKRO
2070 PID- 4018 OLO1
(2) |OHJEARVON P saito MINIMI
VALINT
4019 OLO1 MAKSIMI 4019 OLOA
) |f0t60L01 = K MAKSIMI
TULO ]
4018 OLOT MINIMI 1073 PID-laht5
_>
| OLOARVON |~ ®
4021 OLO2 MAKSIMI VALINT
|/_

4017 OLO2
@ TULO >_/|

4020 OLO2 MINIMI

4001 VAHVISTUS

@ 4002 INTEGROINTIAIKA
4003 DERIVOINTIAIKA

4005 EROARVON KAANTO

1. 9902SOVELLUSMAKRO: Aseta parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi 6
(PID-SAATO).

2. 4010 OHJEARVON VALINT: Maarita PID-ohjearvosignaalin Iahde (PID-ohjearvo)
ja maarita sen skaalaus (4006 YKSIKKO, 4007 YKSIKON SKAALA).

Liite: PID-s&é&t6
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3. 4074 OLOARVON VALINT ja 4076 OLO1 TULO: Valitse prosessin oloarvo
(takaisinkytkentasignaali) ja maarita takaisinkytkentatasot (4078 OLO1 MINIMI,
4019 OLO1 MAKSIMI).

4. 4017 OLO2 TULO: Jos toista takaisinkytkentaa kaytetaan, maaritd myos oloarvo
2 (4020 OLO2 MINIMI ja 4021 OLO2 MAKSIMI).

5. 4001 VAHVISTUS4002 INTEGROINTIAIKA4003 DERIVOINTIAIKA4005
EROARVON KAANTO: Mé&arita tarvittaessa vahvistus, integrointiaika,
derivointiaika ja eroarvon kaanto.

6. Aktivoi PID-saato: Tarkista, ettd parametrin 7706 OHJE 2 VALINTA arvoksi on
asetettu 19 (PID1LAHTO).

Paineenkorotuspumppu

Seuraavassa kuvassa on sovellusesimerkki: PID-saataja saataa
paineenkorotuspumpun nopeutta mitatun paineen ja asetetun paineohjeen mukaan.

Esimerkki: PID-sdadon lohkokaavio
Paineenkorotuspumppu PID
%-ohje
ACS150 o 2007 |1
4002 |ti
Oloarvot 4003 |td Taajuusohje
I -
o 10bar| | 7 4004 |dFiltT |/
E 4. 20 mA 4021 | 4005 |errVInv
&l Alt PIDmax |oh1
? Al2 % PIDMIN |ol1 J
= IMOT
%-ohje = 4010

Liite: PID-s&é&t6
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PID-oloarvon (takaisinkytkennén) skaalaaminen 0...10 bar/ 4...20 mA

PID-takaisinkytkenta on kytketty liitantaan Al1 ja parametrin 4076 OLO1 TULO
arvoksi on asetettu Al1.

1.

© ® N o o bk~ 0N

Aseta parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi 6 (PID-SAATO). Tarkista
skaalaus: 1301 MINIMI Al1, oletuksena 20 %, ja 1302 MAKSIMI Al1, oletuksena
100 %. Tarkista, ettéd parametrin 7706 OHJE 2 VALINTA arvoksi on asetettu 19
(PID1LAHTO).

Aseta parametrin 3408 SIGNAL2 PARAM arvoksi 130 (PID1 FBK).

Aseta parametrin 3409 SIGNAL 2 MINIMI arvoksi O.

Aseta parametrin 3470 SIGNAL 2 MAKSIMI arvoksi 10.

Aseta parametrin 3477 NAYTTO 2 MUOTO arvoksi 9 (SUORA NAYTTO).
Aseta parametrin 3472 NAYTTO 2 YKSIKKO arvoksi 0 (El YKSIKKOA).
Aseta parametrin 4006 YKSIKKO arvoksi 0 (El YKSIKKOA).

Aseta parametrin 4007 YKSIKON SKAALA arvoksi 1.

Aseta parametrin 4008 0% ARVO arvoksi 0.

10. Aseta parametrin 4009 100% ARVO arvoksi 10.

PID-ohjearvosignaalin skaalaaminen

1.
2.

Aseta parametrin 4070 OHJEARVON VALINT arvoksi 19 (SISAINEN).

Aseta parametrin 4011 SIS. OHJEARVO arvoksi esimerkiksi 5,0 ("bar" ei tule
taajuusmuuttajan ohjauspaneelin nayttéon).

Liite: PID-s&é&t6
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PID-nukkumistoiminto

Seuraavassa kaaviossa on kuvattu nukkumistoiminnon ottamista kayttédn ja

poistamista kaytdsta. Nukkumistoiminto voidaan valita kayttéon vain, kun PID-s8ato
on kaytossa.

Vertaa Valitse
lahto FvTAQR A
taajuus ™| 1 El KQ{ST,:?SSQ_
1<2 DI1 — <\ Ja Viive
4023 — 2 4022 { Péseta/Kuitt
%-ohje valittu — & ' SR 1)
PID-saato valittu —
modulointi — 4024
R
Vertaa Valitse Viive
EI KAYTOSSA — .
0132 —1 | SISAINEN —{ (< 't
1>2 DI1 — :
4025 —2 -
: 4022 4026
1) 1 = Nukkumis-toiminto paalle
0 = Nukkumis-toiminto pois
%ohije valittu: %-ohje (ULK. OHJ2) on kéytdssa. Katso parametri 1702 ULK1/ULK2 VAL.
PID-saat6 val: Parametri 9902 SOVELLUSMAKRO = 6 (PID-SAATO).
modulointi: Vaihtosuuntaajan IGBT-ohjaus on toiminnassa.

Esimerkki

Seuraava kaavio kuvaa nukkumistoimintoa.

Moottorin nopeus
A

t, = nukkumisviive (4024)
ty

) t<td )

Ohjauspaneélini

‘ S naytto:
IR mso N/ NU PID
(4023) | NUKKUU
. »
Seis ' Kay
Oloarvo | o
A 1 Havahtumisviive

(4026)

Heraamistaso (4025)1

\J
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PID-saadetyn paineenkorotuspumpun nukkumistoiminto (kun parametrin 4022
NUKKUMISTOIMINTO asetus on 7 = SISAINEN): Veden kulutus vahenee yéll4. Sen
seurauksena prosessin PID-saataja vahentaa moottorin nopeutta. Putkistossa
tapahtuu luonnollista haviota, eika keskipakopumppu toimi tehokkaasti alhaisilla
nopeuksilla, mutta moottori ei pysahdy vaan jatkaa pyorimista. Nukkumistoiminto
havaitsee hitaan pyorimisliikkeen ja keskeyttaa tarpeettoman pumppauksen, kun
nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, mutta valvoo yha
painetta. Pumppaus alkaa uudelleen, kun paine laskee maaritetyn vahimmaisrajan
alle ja kun havahtumisviive on kulunut.

Asetukset:
Parametri Lisatietoja
9902 SOVELLUSMAKRO PID-s&adon valinta

4022 NUKKUMISTOIMINTO

Nukkumistoiminnon aktivointi ja lahteen valinta

4023 PID NUKK.TASO

Maérittda nukkumistoiminnon kaynnistysrajan

4024 PID NUKK.VIIVE

Maarittda nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen

4025 HERAAMISTASO

Maarittaa nukkumistoiminnon heraamistason

4026 HERAAMISVIIVE

Maarittaa nukkumistoiminnon heraamisviiveen

Parametrit:

Parametri Lisatietoja

1401 RELELAHTO 1 PID-nukkumistoiminnon tila relelahdon kautta
Halytys Lisatietoja

PID NUKKUU PID nukkuu

Liite: PID-s&é&t6
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Declaration of Incorporation
{According to Machinery Directive 2006/42/EC)

Manufacturer: ABB Qy
Address: P.O Box 184, FIN-D0381 Helsinki, Finland. Street address: Hiomotie 13,

herewith declare under our sole responsibility that the frequency converters with type markings:

ACS150-...
ACS350-...
ACS355-...

are intended to be incorporated into machinery or 1o be assembled with other machinery 1o constitute
machinery covered by Machinery Direclive 2006/42/EC and relevant essential health and safety
requirements of the Directive and its Annex | have been complied with.

The technical documentation is compiled in accordance with part B of Annex VI, the assembly
instructions are prepared according Annex VI and the following harmonised European standard has
been applied:

EN 60204-1:2006 + A1.:2009
Safply of machingry - Eleciical equipment of machines- Part 1; general requirements
and that the following technical standard have been used:

EM 60529 (1991 + corrigendum May 1993 + amendment A1:2000)
Dagrees of profection provided by encioswes (IF codes)

The person authorized to compile the technical documentation:

MName: Jukka Péri
Address: P.O Box 184, FIN-00381 Helsinki

The products referred in this Declaration of Incorporation are in conformity with Low voltage directive
2006/95/EC and EMC directive 2004/108/EC. The Declaration of Conformity according to these
directives is available from the manufacturer.

ABE Oy furthermore declares that it is not allowed to put the equipment into service until the machinery
into which it is to be incorporated or of which it is to be a component has been found and declared to
be in conformity with the provisions of the Directive 2006/42/EC and with national implementing
legislation, i.e. as a whole, including the equipment referred to in this Declaration.

ABB Oy gives an undertaking to the national authorities to transmit, in response to a reasoned request
by the national authorities, relevant information on the partly completed machinery. The method of
transmission can be either electrical or paper format and it shall be agreed with the national authority
when the information is asked. This transmission of information shall be without prejudice to the
intellectual property rights of the manufaciurer.

Helsinki, 29.12.2009

‘Banu Virglainen

Vice President
ABB Oy
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Lisatietoja
Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

Kaikki tuotetta koskevat tiedustelut on osoitettava ABB Oy:n paikalliselle edustajalle.
Liitd mukaan tuotteen tyyppikoodi ja sarjanumero. Suomea koskevat yhteystiedot ovat
tdman kayttboppaan takakannessa. Muuta maailmaa koskevat yhteystiedot ovat
Internet-osoitteessa www.abb.com/drives kohdassa Sales, Support and Service
Network.

Tuotekoulutus

Lisatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta saat Internet-osoitteesta www.abb.com/drives
valitsemalla Training courses.

ABB Drivesin kayttooppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttdoppaitamme koskevaa palautetta. Siirry Internet-
osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Palautteen voi jattaa
valitsemalla linkin Manual feedback form (LV AC drives).

Internetin asiakirja-arkisto

Voit hakea PDF-muodossa olevia oppaita ja muita tuotetietoja Internetista. Siirry
osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Voit selata kirjastoa tai
syottad hakukenttdan valintakriteereja, esimerkiksi asiakirjan koodin.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Ota meihin yhteytta

ABB Oy
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Telekopio 010 22 22913
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