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Turvaohjeet

Yieista

Varoitukset ja
huomautukset

Varoitukset

Huomautukset

Tassa luvussa esitetdan turvaohjeet, joita on noudatettava ACS 600
-laitteen asennuksessa, kéytdssé ja huollossa. Ohjeiden laiminlydnti
voi johtaa hengenvaaraan, fyysiseen vammaan tai taajuusmuuttajan,
moottorin tai kaytettavan laitteiston vaurioitumiseen. Tahan lukuun on
perehdyttava ennen laitteen késittelyn aloittamista.

Téassé oppaassa on kahdenlaisia turvaohjeita. Varoitukset liittyvat tilan-
teisiin, joissa ohjeiden laiminlydnti voi aiheuttaa hengenvaaran, fyysi-
sen vamman tai vakavan laitteistovian. Huomautuksia kéytetdan, kun
kayttajan on Kiinnitettdva asiaan erityistd huomiota tai kun aiheesta on
saatavana lisatietoja muista lahteistd. Huomautukset ovat varoituksia
lievempid, mutta niitd ei pida silti jattdd huomiotta.

Seuraavilla symboleilla varoitetaan lukijaa tilanteista, jotka voivat joh-
taa vakavaan fyysiseen vammaan tai laitteiston vaurioitumiseen:

Vaarallinen jannite: varoittaa tilanteesta, jossa
korkeajannite voi aiheuttaa fyysisen vamman tai
vaurioittaa laitteistoa. Symboliin liittyvassa teks-
tissé esitetdan tapoja vaaran valttamiseksi.

sahkélaite voi aiheuttaa fyysisen vamman tai lait-
teiston vaurioitumisen. Symboliin liittyvassa teks-
tissa esitetdén tapoja vaaran vélttdmiseksi.

Staattinen jannite: varoittaa tilanteesta, jossa
staattisen varauksen purkautuminen voi vaurioittaa
laitteistoa. Symboliin liittyvassa tekstissa esitetdan
tapoja vaaran valttamiseksi.

f Yleisvaroitus: varoittaa tilanteesta, jossa muu kuin

Seuraavia merkintdja kaytetaan kiinnittdmaan lukijan huomiota tarkei-
siin seikkoihin ja lisatietolahteisiin:
TARKEAA!  Tirkeéaa-sana kiinnittaa lukijan huomion erityisen

tarkedan asiaan.

Huomautus:  Huomautus-sana ilmaisee kohdan, jossa anne-
taan lisatietoja tai viitataan muihin tietolahteisiin.

Ohjelmointiopas
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Turvaohjeet

Yleiset turvaohjeet

A

Nama turvaohjeet koskevat kaikkia ACS 600 -laitteen asennus- ja huol-
totoimia. Lis&a turvaohjeita on alla olevien ohjeiden lisdksi asianmukai-
sessa laiteoppaassa.

VAROITUS! ACS 600 -laitteen sdhkdasennuksen ja huoltotoimet saa
suorittaa vain valtuutettu séhkdéalan ammattilainen.

ACS 600 ja kaikki siihen liitetyt laitteet on maadoitettava asianmukai-
sella tavalla.

Ala ryhdy mihinkaan asennus- tai huoltotoimiin ACS 600:n ollessa kyt-
kettyna verkkoon. Kun verkkojénnite on katkaistu, anna jannitteen pur-
kautua tasavirtakondensaattoreista vahintdéan viiden minuutin ajan,
ennen kuin aloitat taajuusmuuttajan, moottorin tai moottorikaapelin
kasittelyn. Ala koske laitteeseen, ennen kuin olet varmistanut sen
varauksen purkautumisen jannitteen mittauksella.

Kun ACS 600 on kytkettyna verkkoon, moottorikaapelin liittimissa on
hengenvaarallisia jannitteitd, olipa moottori toiminnassa tai ei.

ACS 600 -laitteen sisélla voi olla vaarallisia ulkoisia ohjausjannitteita
myds verkkojannitteen ollessa katkaistuna. Noudata riittdvaa varovai-
suutta, kun késittelet laitetta. Naiden ohjeiden noudattamatta jattami-
nen voi aiheuttaa hengenvaaran tai vakavan vamman.

VAROITUS! ACS 600 laajentaa silla kaytettavien koneiden ja laitteiden
pydrimisnopeusaluetta. Ennen sovelluksen kéyttdonottoa on
tarkistettava, etta kaytettavat laitteet soveltuvat pyérimisnopeuden
saatoon.

Kéytt6a ei voida sallia, jos moottorin nimellisjannite on alle puolet

ACS 600:n nimellistulojannitteesta tai jos moottorin nimellisvirta on alle
1/6 ACS 600:n nimellislahtdvirrasta. Tarkista, ettd moottorin eristysomi-
naisuudet riittdvat aiottuun kayttéén. ACS 600 -taajuusmuuttajan |ahto-
jannite koostuu lyhyista suurjannitteisista pulsseista, joiden
voimakkuus on kaikilla 1&ahtétaajuuksilla noin 1,35...1,41 kertaa verkko-
jannite. Olosuhteisiin ndhden vaaranlainen moottorikaapeli voi lahes
kaksinkertaistaa tdmé&n jannitteen. Pyyda lisétietoja ABB:It4, jos sovel-
lat monimoottorikayttéa. Moottoria koskevien ohjeiden laiminlydnti voi
aiheuttaa moottorin vaurioitumisen.

Kaikki eristysmittaukset edellyttavat kaapeleiden irrottamista

ACS 600:sta. Laitetta ei pida kayttdéd nimellisarvoista poikkeavilla
arvoilla. Ohjeiden laiminlyonti voi johtaa ACS 600:n pysyvaan vaurioi-
tumiseen.

ACS 600 sisaltaa useita automaattisia kuittaustoimintoja. Kun téallainen
toiminto on valittuna, laite palautuu vikatilanteesta automaattisesti, ja

toiminta jatkuu. N&it& toimintoja ei pida aktivoida, jos kaytettava laite ei
sovellu tallaiseen kayttdon tai jos toiminta voi aiheuttaa vaaratilanteita.
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Luku 1 - Johdanto

Yieista

Oppaan kéyttajat

Oppaan sisélto

Tassa luvussa kerrotaan tdméan oppaan kayttotarkoitus ja siséltd seka
maéaritelldan kayttajat, joille opas on tarkoitettu. Luvussa luetellaan
my&s muut aiheeseen liittyvat julkaisut.

Tama opas on tarkoitettu kaytettavaksi ACS 600 vakiosovellusohjel-
miston version 6.0 tai sitd uudemman kanssa.

Taméan oppaan tarkoitus on antaa lukijalle yksityiskohtaiset tiedot
ACS 600 -sarjan taajuusmuuttajien ohjauksesta ja ohjelmoinnista.

Oppaan kirjoituksessa on lahdetty seuraavista olettamuksista:

o Kayttaja hallitsee tavalliset sahkdkaapelointityét. Han tuntee
elektroniikkakomponentit ja sdhkdtekniset piirrosmerkit.

o Kayttaja tuntee ABB:n tuotenimikkeita ja termikaytantéa vain ylimal-
kaisesti.

o Kayttajalla ei ole kokemusta ACS 600 -taajuusmuuttajien asennuk-
sesta, kaytdsta tai huollosta eikd koulutusta naihin tehtaviin.

Oppaan alkusivut iii - iv on varattu turvaohjeille. Turvaohjeissa esite-
t4an oppaassa jaljempéana esiintyvien varoitusten ja huomautusten
muoto. Tassa luvussa on myds yleiset turvaohjeet, jotka koskevat kaik-
kia toimia.

Luku 1 — Johdanto, luku, jota parhaillaan luet, sisalta3 yleisia tietoja
tdman oppaan kaytosta ja sisallosta.

Luku 2 — Yleistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja ohjauspaneelista on
yleiskatsaus ACS 600 -laitteiden ohjelmointiin. Luvussa perehdytaan
myo6s ohjauksessa ja ohjelmoinnissa kaytettavaan ohjauspaneeliin.

Luku 3 — Kéyttéénottotiedot on luettelomainen selvitys kayttéénottopa-
rametreista.

Luku 4 — Toimintojen sdété kuvaa olosignaalit ja taajuusmuuttajan oh-
jauksen ohjauspaneelin seké ulkoisten ohjauslaitteiden avulla.

Luku 5 — Sovellusmakrot kuvaa viiden perussovellusmakron seka kayt-
tdjamakron kaytén esimerkkien avulla.

Luku 6 — Parametrit sisaltaa luettelon ACS 600:n parametreista toimin-
toselvityksineen.

Luku 7 — Vianhaku siséltaa luettelon kaikista ACS 600:n vika- ja
varoitusviesteistd, mahdollisista syisté ja korjaustoimenpiteista.
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Luku 1 — Johdanto

Liite A — Parametriasetukset sisaltda taulukon, josta ilmenevat kaikki
ACS 600:n valittavissa olevat parametriasetukset.

Liite B — Sovellusmakrojen oletusasetukset sisaltaa taulukon
ACS 600:n sovellusmakrojen parametreista.

Liite C — Kenttdvdyldohjaus sisaltaa tiedot ACS 600:n ohjauksesta
kenttavaylasovittimen kautta. ACS 600:aan on saatavissa
useita eri kenttavaylasovittimia lisdvarusteena.

Liite D — Analogialaajennus NAIO sisaltaa tiedot ACS 600:n
ohjauksesta analogialaajennusmoduulin NAIO (lisédvaruste) kautta.

Muut julkaisut Taman oppaan lisdksi ACS 600 -taajuusmuuttajia kasitelladn muun
muassa seuraavissa julkaisuissa:

e Start-up Guide for ACS 600 equipped with Standard Application
Program (englanninkielisen oppaan koodi: 3BFE 64049224)

e ACS 600 -tuoteperheeseen kuuluvien taajuusmuuttajien laiteoppaat
* Useat ACS 600:n lisdlaitteiden asennus- ja kdyttédnotto-oppaat
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Luku 2 - Yleistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja

CDP 312 -ohjauspaneelista

Yieista

ACS 600 -ohjelmointi

Sovellusmakrot

Parametriryhmét

Kéyttéonottoparametrit

Ohjauspaneeli

Téssé luvussa kuvataan ohjauspaneelin kdyttéa ACS 600 -laitteen
parametrien muuttamisen, oloarvojen valvonnan ja kaytén ohjauksen
yhteydessa.

Huomautus: CDP 312 -paneelin tiedonsiirto ei toimi ACS 600
-vakiosovellusohjelmiston version 3.x tai sitd vanhempien versioiden
kanssa. Vastaavasti CDP 311 -paneelin tiedonsiirto ei toimi ohjelmisto-
version 5.x tai sitd uudemman version kanssa.

ACS 600 -laite voidaan ohjelmoida eri sovellusten tarpeisiin. Ohjel-
mointi suoritetaan muuttamalla laitteessa olevia parametreja.

Parametrit voidaan méaaéarittaa yksitellen tai kokonaisina esiohjelmoi-
tuina ryhming, joita kutsutaan sovellusmakroiksi. Lisétietoja sovellus-
makroista on luvussa 5 — Sovellusmakrot.

Ohjelmoinnin helpottamiseksi ACS 600:n parametrit on jérjestetty ryh-
miksi. Kayttdédnottoparametrit esitetdan luvussa 3 — Kédyttébnottotiedot
ja muut parametrit luvussa 6 — Parametrit.

Kayttbonottoparametrien ryhma sisaltdé perusasetukset, joilla

ACS 600 ja moottori sovitetaan toisiinsa. Ryhméassa on myés paramet-
rit, joilla valitaan ohjauspaneelin kieli ja sovellusmakrot. Kun kayttéon-
ottoparametrit on asetettu, niita ei yleensa tarvitse muuttaa
my&hemmin. N&iden parametrien yksityiskohtaiset kuvaukset ovat
luvussa 3 — Kéyttéonottotiedot.

Ohjauspaneelilla ohjataan ja ohjelmoidaan ACS 600 -taajuusmuuttajia.
Ohjauspaneeli voidaan kiinnittda laitteen kanteen tai esimerkiksi oh-
jauspoytaan.
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Luku 2 - Yleistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

PAR —— FUNC —DRIVE——

000
00

Kuva 2-1 Ohjauspaneeli.

Né&yttd  Nestekidenaytossa on nelja 20-merkkista rivia.
Kieli valitaan kayttdonoton yhteydessé parametrilla 99.01 KIELI.

Painikkeet = Ohjauspaneelissa on litteitd, symboleilla varustettuja painikkeita.
Niiden toiminnot on selitetty seuraavalla sivulla.
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Valitun kayton Ohjauspaikka Pyérimissuunta Ohje- Laitteen tila
ID-numero L = paikallinen " = eteen arvo | =kay
R = kauko # = taakse O =seis
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Tilarivi — P

B Oloarvon tai vikamuistin
Oloarvot ja ! valint
signaalien alinta
nimet —P|

Oloarvon tai vikamuistin
selaus

Siirtyminen valintatilaan
Uuden signaalin hyvaksyntéa

=)
ROO

Tilarivi —— g Parametritila

Ryhméan numero

ja nimi >
Parametrin numero |
ja nimi b
Parametrin arvo  ———]

Ryhmaén valinta
Arvon nopea muutos

Parametrin valinta
Arvon hidas muutos

Siirtyminen muutostilaan
Uuden arvon hyvaksyntéa

=)
RGOS

Tilarivi — Toimintotila
@ %
Toiminto- | g | ‘ Rivin valinta
vg;hmtg]egdot [ H ‘
i ENTER Toiminnon suorittaminen

Kayton valintatila

« Kayton valinta
ID-numeron vaihto

Siirtyminen muutostilaan
ENTER Uuden arvon hyvaksynta

Laitteen tyyppi —P| i

Sovelluksen nimi ;
ja version pvm — |
ID-numero —

Kuva 2-2 Ohjauspaneelin ndyttétilat ja painikkeiden toiminta.

Eteen

Vian kuittaus Taakse Seis

Ohjearvon asetus

Paikallisohjaus / ulkoinen ohjaus Kay

CIC I

Kuva 2-3 Ohjauspaneelin painikkeiden toiminta.
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Ohjauspaneelin kdytté Seuraavassa kuvataan ohjauspaneelin toiminta. Painikkeiden kaytto ja
paneelin nayttétilat selitetdén kuvissa 2-1, 2-2 ja 2-3.

Paneelin tilat  Ohjauspaneeli voi toimia neljassaé tilassa, jotka ovat oloarvonayttétila,
parametritila, toimintotila ja k&yton valintatila. Lisdksi on tunnistenéytto,
joka tulee automaattisesti nékyviin, kun paneeli kytketdan taajuusmuut-
tajaan. Tunnistenéyttd ja painikkeet kuvataan seuraavassa lyhyesti.

Tunnistendytté  Kun paneeli kytketdan taajuusmuuttajaan ensi kerran tai kun kayttéon
kytketdan jannite, esiin saadaan tunnistenaytto.

Huomautus: Ohjauspaneeli voidaan kytkea taajuusmuuttajaan myés
jannitteen ollessa kytkettyna.

Kahden sekunnin kuluttua naytté tyhjenee, ja siihen tulevat valitun
kaytén oloarvot.

Oloarvonéytté (ACT) Téassa tilassa on kaksi nayttda: oloarvonayttd ja vikamuistindytté. Olo-
arvonaytto tulee nékyviin ensin, kun siirrytdén oloarvotilaan. Jos kayttd
on vikatilassa, nayttdon tulee ensin vikanaytto.

Jos minuutin kuluessa ei paineta mitdan painiketta, paneeli palaa kai-
kista muista tiloista automaattisesti oloarvonayttéén (poikkeuksia: tila-
nayttd kayton valintatilassa ja vikanayttotilassa).

Oloarvonaytdssa nakyy kerralla kolme oloarvoa. Liséatietoja oloarvoista
on luvussa 4 — Toimintojen s&dé&té. Nayton kolmen oloarvon valinta
esitetdan taulukossa 2-2.

Vikamuisti sisaltaa tiedot ACS 600 -laitteessa esiintyneista vikailmoi-
tuksista. Naytdéssa nakyy vian nimi ja aika, jonka jannite on ollut kytket-
tyna vian tapahtumahetkelld. Vikamuistin kuittaus esitetdan taulukossa
2-3.

Alla olevassa taulukossa nakyy vikamuistiin tallennetut tapahtumat.
Jokaisen tapauksen kohdalla kuvataan mukana oleva tieto.
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Tapahtuma Tiedot
. . . ACS 600 on havainnut vian. Tapahtuman jérjestysnumero.
Vikamuistin nakyma Vian nimi ja ”+” merkki nimen edessa.
. - Pé&élldolon kokonaisaika.
Merkki Nimi
Jarj. numero Paallaolo- Kayttaja kuittaa vian. Tapahtuman jarjestysnumero.
(1 on viimeisin tapahtuma) aika -VIIMEISIN VIKA -teksti.

Paallaolon kokonaisaika.

ACS 600 aktivoi varoituksen. Tapahtuman jérjestysnumero.

Vian nimi ja ”+” merkki nimen edessa.
P&allaolon kokonaisaika.

ACS 600 poistaa varoituksen. Tapahtuman jarjestysnumero.
Varoituksen nimi ja ”-” merkki nimen
edessé.

Paallaolon kokonaisaika.

Kun kéytté antaa vikailmoituksen tai varoituksen, sanoma tulee nay-
télle heti ellei paneeli ole kaytdn valintatilassa. Vian kuittaus esitetdan
taulukossa 2-4. Vikanaytdsta voidaan siirtyd muihin nayttéihin vikaa
kuittaamatta. Jos mitd&n painiketta ei paineta, vikailmoitus tai varoitus
nakyy naytolla koko vikatilanteen keston ajan.

Lisatietoja vianhausta on luvussa 7 — Vianhaku.

Taulukko 2-1 Kolmen oloarvon koko nimen haku néyttéén.

Vaihe Toiminto Painike Nayton sisalté
1. Kolmen oloarvon koko nimen haku Pida alhaalla
nayttoon.
2. Paluu oloarvonayttoon. Vapauta
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Taulukko 2-2 Oloarvojen valinta ndyttéén.

Vaihe Toiminto Painike Néayton sisaltd
1. Oloarvonayttétilan aktivointi.
2. Rivin valinta (vilkkuva kohdistin osoittaa
valitun rivin).
3. Oloarvon valintatoiminnon aktivointi.
ENTER
4. Oloarvon valinta.
Olosignaalin ryhméan vaihto.
5.a Valinnan hyvéksyminen ja paluu
oloarvonayttétilaan.
5.b Valinnan peruutus ja alkuperéisen
valinnan séilytys: miké tahansa tilapainike.
Paneeli siirtyy valittuun tilaan.
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Taulukko 2-3 Vikailmoituksen haku ndyttdén ja vikamuistin kuittaus. Vikamuistia ei voida kuitata, jos
varoitus tai vika on aktiivinen.

Vaihe Toiminto Painike Nayton sisalté

2. Vikamuistindyton aktivointi.
3. Edellisen (YLOS) tai seuraavan (ALAS)

vikailmoituksen haku nayttéén. %
Vikamuistin tyhjennys.

Vikamuisti on tyhja.

4. Paluu oloarvonayttéon. ‘% ‘%

Taulukko 2-4 Aktiivisen vikailmoituksen haku nédyttéén ja kuittaus.

1. Oloarvonayttétilan aktivointi.

Vaihe Toiminto Painike Nayton sisalté

2. Vikailmoituksen kuittaus. @

1. Aktiivisen vikailmoituksen haku nayttéon.
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Parametritila Parametritilassa voidaan muuttaa ACS 600 -laitteen parametreja. Kun
tdma tila otetaan kayttdon ensi kerran jannitteen kytkennan jélkeen,
nayttédn tulee ensimmaisen ryhméan ensimmainen parametri. Kun
parametritilaan siirrytd&n seuraavan kerran, nayttdéon tulee edellisella
kerralla valittuna ollut parametri.

Taulukko 2-5 Parametrin valinta ja sen arvon muuttaminen.

Vaihe Toiminto Painike Naytén siséltd

1. Parametritilan aktivointi.

2. Muun ryhman valinta.

3. Parametrin valinta.

4. Parametrin asetustoiminnon aktivointi.
5. Parametrin arvon muuttaminen.

(hidas muutos, numerot ja teksti)

(nopea muutos, vain numerot)

6a. Uuden arvon tallennus.

6b. Valinnan peruutus ja alkuperéisen valin-
nan séilytys: miké tahansa tilapainike.
Paneeli siirtyy valittuun tilaan.
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Toimintotila

LUKU

4>
KIRJOITUS

Acsen

Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Toimintotilassa voidaan valita erikoistoimintoja, esimerkiksi paramet-
rien luku, parametrien tallennus ja ohjauspaneelin kontrastin asetus.

Parametrien lukutoiminto kopioi kaikki parametrit ja moottorin tunniste-
tiedot valitusta kaytdsta paneeliin. Parametrien luku voidaan suorittaa
kayton ollessa toiminnassa, mutta kopioinnin aikana voidaan antaa
vain pyséytyskomento.

Alla olevassa taulukossa 2-6 ja kohdassa Parametrien kopiointi taa-
Jjuusmuuttajien vélilld kuvataan, kuinka parametrit luetaan ja tallenne-
taan.

Huomautus:

* Oletusarvoisesti parametrien tallennustoiminto kopioi ryhmien
10...97 parametrit paneelista valittuun kayttéén. Ryhmien 98 ja 99
lisélaite-, kieli-, makro- ja moottoritietoparametrit eivat kopioidu.

e Parametrien tallennus edellyttad, etta parametrit on luettu ensin.

e Parametrien luku ja tallennus edellyttaa, ettd 1dhde- ja kohdekay-
téssa on samat DTC- ja sovellusohjelmien ohjelmistoversiot (para-
metrit 33.01 OHJELMAVERSIO ja 33.02 SOVEL VERSIO).

o Kayttd on pysaytettava tallennuksen ajaksi.

Taulukko 2-6 Toiminnon valinta ja toteutus.

Vaihe

Toiminto Painike Néyton siséltd

1. Toimintotilan aktivointi. @

2. Toiminnon valinta (vilkkuva kohdistin
ilmaisee valitun toiminnon). % %

3. Valitun toiminnon k&ynnistys.

ENTER

Ohjelmointiopas



Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Taulukko 2-7 Ohjauspaneelin ndytén kontrastin asetus.

Vaihe Toiminto Painike Nayton sisalté

1. Toimintotilan aktivointi. @
2. Toiminnon valinta (vilkkuva kohdistin
iimaisee valitun toiminnon). % %

3. Kontrastin asetustoiminnon aktivointi.
ENTER
4. Kontrastin asetus.
5.a Valitun arvon hyvéksyminen.
ENTER
5.b Valinnan peruutus ja alkuperdisen
valinnan sdilytys: mika tahansa
tilapainike.

0.0
00

Paneeli siirtyy valittuun tilaan.
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Parametrien kopiointi
taajuusmuuttajien vélilla

Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Parametrien luku- ja parametrien tallennustoiminnolla voidaan kopioida
parametreja kaytdsté toiseen toimintotilassa. Tee néin:

1.

Valitse kullekin kaytolle oikeat lishmoduulit (ryhma 98), kieli ja
makro (ryhméa 99).

. Aseta moottoreiden kilpiarvot (ryhma 99) ja tee jokaiselle mootto-

rille tunnistus (tunnistusmagnetointi nollanopeudessa painamalla
kaynnistyspainiketta tai ID-ajo. Lisatietoja ID-ajosta on luvussa 3 —
Kéyttéonottotiedot).

Aseta haluamasi parametriarvot (ryhmét 10...97) yhdelle ACS 600
-kéytolle.

Lue parametrit ACS 600:sta paneeliin (katso taulukko 2-6).

5. Vaihda ulkoiseen ohjaukseen () -painikkeella (ndytén ensimmai-

sella rivilla ei ole L-kirjainta).

6. Irrota paneeli ja kytke se seuraavaan ACS 600 -laitteeseen.

7. Varmista, ettd ACS 600, johon parametrit tallennetaan, on paikal-

lisohjauksella (nayton 1. rivilla nékyy L). Muuta ohjauspaikkaa tar-
vittaessa painamalla -painiketta.

. Tallenna parametrit paneelista ACS 600 -laitteeseen (katso tau-

lukko 2-6).

Toista vaiheet 7 ja 8 muille kaytdille.

Huomautus: Ryhmien 98 ja 99 lisamoduuli-, kieli-, makro- ja moottori-
tietoparametrit eivat kopioidu. ")

1) Rajoitukset estavat virheellisten moottoritietojen tallentamisen (ryhma 99). Erikoistapauksissa on
mahdollista lukea ja tallentaa myés ryhméat 98 ja 99 sekd moottorin ID-ajon tulokset. Lisatietoja saat
ABB Industry Oy:n Tuotemyynnista.
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Kéayton valintatila Normaalikaytdssa kayton valintatilan toimintoja ei tarvita, vaan ne on
varattu sovelluksiin, joissa paneelivdyldan on Kytketty useita kayttéja.
(Lisatietoja on Installation and Start-up Guide for the Panel Bus
Connection Interface Module, NBCI -oppaassa, koodi:
3AFY 58919748).

Paneelivayla yhdistda ohjauspaneelin ja ACS 600 -laitteen. Jokaisella
vaylaan kytketylla laitteella tulee olla yksiléllinen tunnistenumero (ID).
Oletusarvona ACS 600:n ID-numero on 1.

TARKEAA! Ala muuta ACS 600:n oletusarvoista ID-numeroa ellei
laitetta kytketd paneelivaylddn yhdessa muiden kayttdjen kanssa.

Taulukko 2-8 K&ytén valitseminen ja ID-numeron muuttaminen.

Vaihe Toiminto Painike Néayton sisaltd

1. Kéyton valintatilan aktivointi.

2. Seuraavan ndkyman valinta.

Muuta aseman ID-numero painamalla
ensin ENTER-painiketta (ID-numeron
ymparille tulevat hakasulkeet) ja asetta-
malla arvo sitten (2)(=) -painikkeiden
avulla. Hyvaksy arvo painamalla ENTER.
Katkaise ACS 600:sta virta uuden ID- 1
numeron kayttéonottoa varten (uusi arvo o
ei tule nayttéén ennen kuin virta on
katkaistu ja kytketty uudelleen).

Kaikkien paneelivaylaan kytkettyjen laittei-

den tila tulee naytté6n viimeisen yksittéi- Tilanaytén symboli:

sen aseman jalkeen. Jos kaikki asemat 4 = Kayttd pysdhtynyt, suunta eteen
ivat i navttson k I t t N = Kéayttd kdynnissé, suunta taakse

élvat sovi naytioon kerralla, saat lopu F = K&yttd on lauennut vian vuoksi

tiedot nayttéon painamalla @ -painiketta.

3. Yhteyden muodostus ndytdn osoittamaan
kayttdon ja muun tilan aktivointi: paina
jotakin tilapainiketta.

Paneeli siirtyy valittuun tilaan.
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Kéyttékomennot

Ohjauspaikan vaihto

Kéy, Seis, Suunta ja
Ohjearvon asetus

Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

ACS 600 -laitteen toimintaa ohjataan kayttékomennoilla, joita ovat Kay,
Seis, Suunta ja Ohjearvo. Ohjearvolla sdadelladn moottorin
pyérimisnopeutta tai momenttia.

Kéyttbkomentoja voidaan antaa ohjauspaneelista, kun naytdéssa nékyy
tilarivi ja paneeli toimii ohjauspaikkana. Naytéssé nakyy talldin paikalli-
sen ohjauksen merkkind L (Local). Kauko-ohjauksen merkkind on R
(Remote), joka osoittaa, ettd paneeli on ACS 600:n seuraaman ulkoi-
sen ohjearvon ohjaussignaalin tai Kay/Seis/Suunta-signaalin I&hde.

Paikallisohjaus Ulkoinen ohjaus paneelilla

Jos tilarivilla ei ole L- tai R-kirjainta, paneelilla ei ole aktiivista osaa lait-
teen ohjauksessa, vaan kaikki kaytttkomennot annetaan muualta. Tal-
I6in k&yttbkomentoja ei voi antaa ohjauspaneelista, mutta sen avulla
voidaan seurata oloarvoja, maarittdd parametreja seké lukea ja muut-
taa ID-numeroita.

Ulkoinen ohjaus I/O-liittyman tai tiedonsiirtomoduulin kautta

LOC REM -painikkeella ohjaus voidaan vaihtaa ohjauspaneelista ulkoi-
seen ohjauspaikkaan ja péinvastoin. Lisatietoja paikallisohjauksesta ja
ulkoisesta ohjauksesta on luvussa 4 — Toimintojen s&déato.

Kay-, Seis- ja Suunta-komennot annetaan paneelista painikkeilla ,
, tai @ . Ohjearvon asetus paneelista esitetdan taulukossa
2-9.

Ohjelmointiopas
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Luku 2 - Yileistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista

Taulukko 2-9 Ohjearvon asetus

Vaihe Toiminto Painike Nayton sisalté

1. Painiketilan aktivointi ja tilarivin naytto:
paina jotakin tilapainiketta.

(hidas muutos)

(nopea muutos)

2. Ohjearvon asetustoiminnon aktivointi.
Vilkkuva kohdistin osoittaa, ettd toiminto
on valittu.

3. Ohjearvon muuttaminen.

tilapainiketta.

4.a Ohjearvo tallennetaan painamalla Enter.
Arvo tallentuu pysyvaismuistiin. Se
palautetaan automaattisesti
virrankatkaisun jalkeen.

4.b Ohjearvon asetustoiminto paatetdan ilman
tallennusta painamalla jotakin

Paneeli siirtyy valittuun tilaan.

Datasanojen luku ja
syo6tté CDP 312 -
paneeliin

Jotkut oloarvot ja parametrit ovat 16-bittisid datasanoja, joissa jokai-
sella yksittaisella bitilla on tietty merkitys (selitetty vastaavan arvon tai
parametrin kohdalla). CDP 312 -ohjauspaneelissa datasanat luetaan ja
sybtetddn heksadesimaalimuodossa.

Té&ssa esimerkissa valittuja ovat datasanan bitit 1, 3 ja 4:
Bit 19

Bitit 0000 0000 0001 1010
Heksad. 0 0 1 A

2-14
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Luku 3 — Kayttéonottotiedot

Yieista

Kayttéénotto-

parametrit

ARRENA

Tassa luvussa kuvataan yksityiskohtaisesti ACS 600 -taajuusmuutta-
jan kayttédnottoparametrit. Naiden erikoisparametrien avulla méarite-
taan ACS 600 -laitteen ja moottorin kayttddnoton perustiedot. Tiedot
maaritetdan kayttdonoton yhteydessa, eiké niita yleensé tarvitse muut-

taa myéhemmin.

Kayttéonottoparametrien arvojen muuttamisen vaiheet kuvataan
luvussa 2 — Yleistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista..., taulukossa 2-5.
Kéayttdonottoparametrit on lueteltu taulukossa 3-1. Taulukon Asetus-
arvo-sarakkeessa ovat parametriarvot, joista kerrotaan tarkemmin tau-

lukon jéljessa.

VAROITUS! Moottorin ja kdytettavan laitteen ajaminen virheellisilla
kayttédnottotiedoilla voi aiheuttaa toimintahairiéita, heikentaa ohjaus-
tarkkuutta ja vaurioittaa laitteistoa.

Taulukko 3-1 Ryhmé 99, Kéyttéonottoparametrit.

Parametrit Asetusarvo Kuvaus
01 KIELI Kielet Kéytettavan kielen valinta.
02 SOVELLUKSET Sovellusmakrot Sovellusmakron valinta.
03 SOVEL. El; KYLLA Parametrien palautus
PALAUTUS alkuperéisiin arvoihinsa.
04 MOOTTORI- DTC; SKALAARI Moottorin s&atétavan valinta.
OHJAUS
05 MOOTT. NIM 1/2- Uy...2 - Uy (ACS | Moottorin nimellisjannitteen
JANNITE 600:n nimellisarvosta) | tallennus.
06 MOOTT. NIM 1/6 - bpg... 2 - by (ACS | Moottorin nimellisvirran
VIRTA 600:n nimellisarvosta) | tallennus.
07 MOOTT. NIM 8 ...300 Hz Moottorin nimellistaajuuden
TAAJUUS tallennus.
08 MOOTT. NIM 1 ... 18000 rpm Moottorin nimellisnopeuden
NOPEUS tallennus.
09 MOOTT. NIM 0 ... 9000 kW Moottorin nimellistehon
TEHO tallennus.
10 MOOTT. ID-AJO El; NORMAALI; Moottorin ID-ajon tyypin valinta.

SUPISTETTU

Ohjelmointiopas
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Luku 3 — Kéyttdédénottotiedot

99.01 KIELI

99.02 SOVELLUKSET

99.03 SOVEL.
PALAUTUS

Parametrit 99.04 ... 99.09 on aina annettava kédytté6noton yhtey-
dessa.

Jos ACS 600:aan on kytketty useita moottoreita, kayttéonottoparamet-
reja asetettaessa on otettava huomioon eréité lisdseikkoja. Lisatietoja
saat ABB Industry Oy:n Tuotemyynnista.

ACS 600 nayttaa kaikki tiedot valitulla kielella. Kielivaihtoehdot ovat:

* englanti, englanti (Am), ranska, espanja, portugali, saksa, italia,
hollanti, tanska, ruotsi, suomi, tshekki, puola

Jos kieleksi valitaan amerikanenglanti, tehon mittayksikk® on kilowatin
sijasta hevosvoima.

Talla parametrilla valitaan sovellusmakro, jonka avulla taajuusmuuttaja
mukautetaan tiettyyn kayttétehtdvaan. Valittavissa olevat sovellusmak-
rot kuvataan luvussa 5 — Sovellusmakrot. Parametrin vaihtoehtoihin
siséltyy mahdollisuus nykyasetusten tallentamiseen kayttdjamakroksi
(TALLETA 1 ja TALLETA 2) seké naiden asetusten kayttddnottoon
(PALAUTA 1 ja PALAUTA 2).

Jotkut parametrit eivét sisally sovellusmakroihin. Lis&tietoja on koh-
dassa 99.03 SOVEL. PALAUTUS.

Huomautus: Kayttajamakron muistiinluku palauttaa myds sen mukai-
set kayttbonottoparametreihin sisdltyvat moottorin asetukset ja mootto-
rin ID-ajon tulokset. Varmista, ettd asetukset vastaavat kaytettavaa
moottoria.

Valitsemalla KYLLA-vaihtoehdon voit palauttaa nykysovelluksen kaikki
parametriarvot kyseisen makron oletusarvoihin seuraavasti:

* Jos vakiomakro (Tehdas, ... , Vakionopeus) on valittu, parametriar-
vot palautetaan tehtaalla asetettuihin arvoihin. Poikkeukset: ryhmén
99 parametriasetukset sailyvat ennallaan. Moottorin ID-ajon tulokset
sdilyvat ennallaan.

e Jos Kayttajamakro 1 tai 2 on valittu, parametriarvot palautetaan vii-
meksi tallennettuihin arvoihin. Lisdksi palautetaan moottorin ID-ajon
viimeksi tallennetut tulokset (katso luku 5 — Sovellusmakrot). Poik-
keukset: parametrien 16.05 MAKRO 1/2 10 VAIHTO ja 99.02
SOVELLUKSET asetukset séilyvat ennallaan.

Huomautus: Parametriasetukset ja moottorin ID-ajon tulokset palaute-
taan samojen periaatteiden mukaan, kun makro vaihdetaan toiseen.

3-2
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99.04

MOOTTORIOHJAUS

99.05 MOOTT. NIM

JANNITE

99.06 MOOTT. NIM

VIRTA

99.07 MOOTT. NIM

TAAJUUS

Luku 3 — Kéyttdédnottotiedot

Talla parametrilla asetetaan moottorin ohjaustapa.

DTC

DTC (suora momentinsaatd) sopii lahes kaikkiin sovelluksiin. ACS 600
-laitteet pystyvat sdatdmaan vakiomallisten oikosulkumoottoreiden
pyérimisnopeutta ja momenttia tarkasti ilman takaisinkytkentéa.

Jos ACS 600 -taajuusmuuttajaan on kytketty useita moottoreita, DTC:n
kdytdsséa on joitakin rajoituksia. Lisétietoja saat ABB Industry Oy:n
Tuotemyynnista.

SKALAARI

Skalaarisaato tulisi valita niissa erikoistapauksissa, jolloin DTC-saatéa
ei voida kayttada. Skalaarisaatda suositellaan sellaisissa monimoottori-
kéytdissa, joissa ACS 600:aan kytkettyjen moottorien mééra vaihtelee.
Skalaarisaatéa suositellaan myds silloin, kun moottorin nimellisvirta on
alle 1/6 taajuusmuuuttajan nimellisvirrasta tai kun taajuusmuuttajaa
kaytetdan testitarkoituksiin ilman moottoria.

Skalaaris&ato ei anna yhta tehokasta moottorin ohjausta kuin DTC-
sé&atd. Naiden vaihtoehtojen eroja kéasitellaén jaliempéana parametri-
luetteloiden yhteydessa.

Seuraavat vakiotoiminnot eivat ole kaytdssa skalaarisdatétilassa:
moottorin ID-ajo (ryhma 99), nopeusrajat (ryhméa 20), momenttirajat
(ryhma 20), DC-pito (ryhméa 21), DC-magnetointi (ryhméa 21),
nopeussaadin (ryhma 23), momentinsdatd (ryhma 24), vuon optimointi
(ryhma 26), vuojarrutus (ryhméa 26), alikuormitusvalvonta (ryhma 30),
moottorin vaihevahti (ryhma 30), moottorin jumisuoja (ryhméa 30).

Talla parametrilla ACS 600 -taajuusmuuttaja sovitetaan moottorin
arvokilven mukaiseen nimellisjannitteeseen.

Huomautus: Taajuusmuuttajaan ei saa kytked moottoria, jonka nimel-
lisjdnnite on pienempi kuin 1/2 - Uy tai suurempi kuin 2 - Uy (ACS 600).

Talla parametrilla ACS 600 -taajuusmuuttaja sovitetaan moottorin
arvokilven mukaiseen nimellisvirtaan. Sallittu virta-alue on DTC-
S84d06ssa 1/6 - bpy ... 2 - lbpg (ACS 600) ja skalaarisdadossa

0 bpg - 2 - lbhg (ACS 600).

Moottorin oikea toiminta edellyttda, ettd moottorin magnetointivirta ei
ylitd 90 % vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.

Talla parametrilla ACS 600 -taajuusmuuttaja sovitetaan moottorin
arvokilven mukaiseen nimellistaajuuteen, joka voi olla vélilla 8...300
Hz.

Ohjelmointiopas
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Luku 3 — Kéyttdédénottotiedot

99.08 MOOTT. NIM
NOPEUS

A

99.09 MOOTT. NIM
TEHO

99.10 MOOTT. ID-AJO

Talla parametrilla ACS 600 -taajuusmuuttaja sovitetaan moottorin
arvokilven mukaiseen nimellisnopeuteen.

Huomautus: Tama parametri on asetettava tarkasti moottorin arvokil-
ven mukaisesti kaytdn oikean toiminnan takaamiseksi. Moottorin synk-
ronista nopeutta tai muuta likim&araista arvoa ei saa kayttaa.

Huomautus: Nopeusrajat (Ryhmdé 20 Rajat) on linkitetty parametrin
99.08 MOOTT. NIM NOPEUS asetukseen. Jos parametrin 99.08
MOOTT. NIM NOPEUS arvoa muutetaan, myds nopeusraja-asetukset
muuttuvat.

Talla parametrilla ACS 600 -taajuusmuuttaja sovitetaan moottorin
arvokilven mukaiseen nimellistehooon. Asettelualue valilla 0...9000
kW.

Taman parametrin avulla kdynnistetddn moottorin ID-ajo, jonka aikana
taajuusmuuttaja tunnistaa moottorin ominaisuudet parhaan mahdolli-
sen saatdtarkkuuden saavuttamiseksi. ID-ajo kestda noin yhden
minuutin.

Moottorin ID-ajoa ei voida tehda, jos skalaariohjaus on valittu (para-
metrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS arvo on SKALAARI).

El

Moottorin ID-ajoa ei suoriteta. TAma vaihtoehto voidaan valita useim-
missa sovelluksissa. Moottorimallia tarkennetaan laskennallisesti
ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa. Tama tapahtuu magnetoi-
malla moottoria 20...60 s nollanopeudella.

Huomautus: ID-ajo (normaali tai supistettu) tulisi valita, jos:
* toimintapiste on I&hella nollanopeutta

* momentti on suurempi kuin moottorin nimellismomentti ja toimitaan
laajalla nopeusalueella ilman pulssianturia (ilman nopeuden
takaisinkytkentaa).

NORMAALI

Tamén vaihtoehdon avulla voidaan varmistaa paras mahdollinen saa-
tétarkkuus. Moottori on kytkettava irti kaytettavéasta laitteesta ennen ID-
ajoa.

SUPISTETTU

Supistettu ID-ajo tulisi valita normaalin sijasta, jos:

* mekaaniset haviét ovat yli 20 % (moottoria ei voida irrottaa kaytet-
tavista laitteista)

* vuon vahennysté ei sallita moottorin k&ydessa (esimerkiksi kartiojar-
rumoottoreissa, joissa jarrutus kaynnistyy, kun vuo laskee tietyn
tason alle).

34
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Luku 3 — Kéyttdédnottotiedot

Huomautus: Tarkista moottorin pyérimissuunta ennen ID-ajon k&yn-
nistamistd. Ajon aikana moottori pyérii eteenpain.

nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTA-

VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin pydrimisnopeus on 50...80 %
A MISTA, ETTA AJO VOIDAAN TOTEUTTAA TURVALLISESTI!

ID-ajon suoritus  Moottorin ID-ajon vaiheet:

Huomautus: Jos parametriarvoja (ryhmat 10 - 98) muutetaan ennen
ID-ajoa, tarkista, ettd uudet arvot tayttdvat seuraavat ehdot:

e 20.01 MIN. NOPEUS < 0.

e 20.02 MAX. NOPEUS > 80 % moottorin nimellisnopeudesta.
e 20.03 MAX. VIRTA > 100*}4.

e 20.04 MAX. MOMENTTI > 50 %.

1. Varmista, ettd ohjauspaneeli on paikallisohjaustilassa (tilarivilla
nékyy kirjain L). Vaihda tila painamalla (&) -painiketta.

2. Vaihda parametrin arvoksi NORMAALI tai SUPISTETTU:

3. Vahvista valinta ENTER-painikkeella. Nayttédn tulee seuraava
varoitus:

Ohjelmointiopas 3-5



Luku 3 — Kéyttdédénottotiedot

Varoitus ID-ajoa

4. Aloita ID-ajo painamalla @ -painiketta. Kaynnitystyksen esto
-signaalin (parametri 16.01 ULK. KAYNN. ESTO) on oltava paalla.

Varoitus ID-ajon aikana Varoitus onnistuneen ID-ajon

kaynnistettiessa jalkeen

Ohjauspaneelin painikkeita ei ole suositeltavaa painaa ajon aikana.
Ota kuitenkin huomioon seuraavat tilanteet:

Moottorin ID-ajo voidaan keskeyttdé milloin tahansa painamalla
ohjauspaneelin @ -painiketta tai katkaisemalla kdynnistyksen esto
-signaali.

Kun ID-ajo on kaynnistetty D -nappaimell&, oloarvoja voidaan seu-
rata painamalla ensin ACT-nappainta ja sitten @ -nappainta.

3-6
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Luku 4 - Toimintojen saaté

Yieista

Olosignaalit

T&ssa luvussa esitetdan olosignaalit, vikamuisti, taajuusmuuttajan
ohjaus paikallisesti ja ulkoisen ohjauspaikan kautta.

Olosignaalit nayttavat ACS 600 -laitteen tilan. Ne eivéat vaikuta laitteen
toimintaan. Signaalien arvot (oloarvot) mittaa tai laskee ACS 600 —ne
eivat ole kayttajan asetettavissa.

Nayttdéon tulevien oloarvojen valinta esitetdan luvussa 2 —
Yleiskatsaus..., taulukossa 2-2.

Ryhmé 1 Oloarvot

Taulukko 4-1 Ryhmé 1 Oloarvot. Tdhdelléd (*) merkityt arvot pdivittyvét vain silloin, kun kdytéssa on

PID-s&éatémakro.

Oloarvo Lyhenne Alue/yksikkd Kuvaus

01 PROSESSIN NOPEUS | PROS NOP 0 ... 100000/kayt- | Parametriryhmén 34 asetuksiin perustuva prosessin

tajén yksikkdéad | nopeus.

02 NOPEUS rpm Laskettu nopeus, kierr./min. Suodatusajan asetus
parametrilla 34.04 MOOT NOP SUODAIKA.

03 TAAJUUS Hz Laskettu taajuusmuuttajan l&htétaajuus.

04 VIRTA A Mitattu moottorin virta.

05 MOMENTTI % Laskettu moottorin momentti. 100 on moottorin
nimellismomentti. Suodatusajan asetus parametrilla
34.05 MOOT MOM SUODAIKA.

06 TEHO % Moottorin teho. Nimellisteho on 100.

07 DC JANNITE DC JANN v Mitattu vélipiirin tasajannite.

08 PAAJANNITE PAAJANN \Y; Laskettu verkkojannite.

09 LAHTOJANNITE LAHTJANN v Laskettu moottorin jannite.

10 ACS 600 LAMPOTILA | ACS LAMP C Jaahdytyselementin lampétila.

11 ULKOINEN OHJE 1 ULK OHJ1 rom, Hz Ulkoinen ohje 1. Yksikkd on Hz vain
skalaarisdadossa. Lisatietoja on tdman luvun
kohdassa Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus.

12 ULKOINEN OHJE 2 ULK OHJ2 % Ulkoinen ohje 2. Lisétietoja on tdméan luvun kohdassa
Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus.

13 OHJAUSPAIKKA OHJ PAIKK PANELI; ULK1; | Aktiivinen ohjauspaikka. Lisétietoja on tdman luvun

ULK2 kohdassa Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus.

14 KAYTTOTUNTILASK KAYT LASK h Aikalaskuri. Laskuri on paalla, kun NAMC-korttiin on
kytketty jannite.

15 KWh-MITTARI KWh kWh kWh-mittari.

16 SOV. ULOSTULO SOV ULOS % Sovelluslohkon I&htésignaali.

Katso kuva 4-3.
17 DI6-1 TILA Dl6-1 Digitaalitulojen tila. 0 V = "0”

+24 VDC ="1".

Ohjelmointiopas
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Luku 4 — Toimintojen s&éaté

Oloarvo Lyhenne Alue/yksikké Kuvaus

18 Al1 (V) \Y Analogiatulon 1 arvo.

19 AI2 (mA) mA Analogiatulon 2 arvo.

20 AI3 (mA) mA Analogiatulon 3 arvo.

21 RO3-1 TILA RO3-1 Releldhtdjen tila. 1 = rele vetéa,

0 =rele ei veda

22 AO1 (mA) mA Analogialdhddn 1 arvo.

23 AO2 (mA) mA Analogialdhddn 2 arvo.

24 OLOARVO 1 * % PID-sdado6n takaisinkytkentasignaali.

25 OLOARVO 2 * % PID-sd4don takaisinkytkentasignaali.

26 PID SAATOVIRHE* PID VIRH % PID-s&adon saatévirhe (PID-saatajan ohjearvon ja
oloarvon vélinen ero).

27 SOVELLUS ;FDHgﬁ/_S&;T Ig\SI/AUTO; Kéytossa oleva sovellusmakro (parametrin 99.02

MOMENTTISAAT: SOVELLUKSET arvo).
VAKIONOPEUS;

PALAUTA 1;

PALAUTA 2

28 LISA AO1 [mA] LISA AO1 mA NAIO analogia-1/O-laajennusmoduulin (lisdvaruste)
I1&hddn 1 arvo.

29 LISA AO2 [mA] LISA AO2 mA NAIO analogia-l/O-laajennusmoduulin (lisdvaruste)
1&hddn 2 arvo.

30 PP 1 LAMPOTILA °C IGBT-maksimilampétila vaihtosuuntaajan 1 siséalla
(k&ytetaan vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on
rinnankdyvia vaihtosuuntaajia).

31 PP 2 LAMPOTILA °C IGBT-maksimilampétila vaihtosuuntaajan 2 sisélla
(k&ytetdan vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on
rinnankdyvia vaihtosuuntaajia).

32 PP 3 LAMPOTILA °C IGBT-maksimilampétila vaihtosuuntaajan 3 siséalla
(k&ytetdan vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on
rinnankdyvié vaihtosuuntaajia).

32 PP 4 LAMPOTILA °C IGBT-maksimilampétila vaihtosuuntaajan 4 sisélla
(k&ytetdan vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on
rinnankdyvié vaihtosuuntaajia).

34 OLOARVO OLOARVO % PID-s&atéjan oloarvo (katso parametri 40.06
OLOARVON VALINTA)

35 MOOTTORIN 1 LAMPO | M1 LAMPO °C/ohm Moottorin 1 mitattu lampétila. Katso parametri 35.01
MOQOT1 Al1 MITT.

36 MOOTTORIN 2 LAMPO | M2 LAMPO °C/ohm Moottorin 2 mitattu lampétila. Katso parametri 35.02
MOOT 1 HAL RAJA.

37 MOOT LASKET LAMPO | MOOT LAM °C Arvioitu moottorin lampétila.

38 Al5 mA Al5 mA mA Analogiatulon Al5 arvo luettuna Analogia-I/O-
laajennusmoduulin (NAIO) analogiatulosta Al1. Katso
Ryhmé 98 Optiomodulit.")

39 Al6 mA Al6 mA mA Analogiatulon Al6 arvo luettuna Analogia-I/O-
laajennusmoduulin (NAIO) analogiatulosta Al2. Katso
Ryhmé 98 Optiomodulit.")

40 DI7-12 TILA DI7-12 0000001 | Digitaalitulojen DI7...DI12 tila luettuna Digitaali-l/O-

I laajennusmoduuleista (NDIO). Katso Ryhma 98
D17 on paall ; :
Optiomoduilit.
4-2 Ohjelmointiopas
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Oloarvo Lyhenne Alue/yksikko Kuvaus
41 LISA RELEIDEN TIL LISA REL 0000001 | Ulkoisten relelahtdjen tila Digitaali-1/O-
RO1/NDIO 1 < | laajennusmoduulissa nro 1 (NDIO).
on paalla 1 =rele vetdd, 0 = rele ei veda
42 PROSESSIN NOP PROS NOP % Moottorin nopeus prosentteina maksiminopeudesta el

parametrista 20.02 MAX. NOPEUS (tai 20.01 MIN.
NOPEUS, jos se on arvoltaan suurempi). Jos
parametrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS arvo on
SKALAARI, tdmé arvo on ACS 600:n suhteellinen
|&htbtaajuus.

43 MOOT. KAYNTIAIKA

M KAYNTI h Moottorin kéyntiajan laskuri. Laskuri kéy, kun
vaihtosuuntaaja moduloi. Laskuri voidaan kuitata
parametrilla 34.06 NOLLAA KAYNTIAIKA.

) NAIO analogia-1/O-laajennusmoduulin analogiatuloon kytketty jannitesignaali naytetdan milliam-
peereina (volttien sijaan).

Ryhma 2 Oloarvot Ryhman 2 Oloarvot avulla voidaan valvoa kaytén nopeus- ja momentti-

ohjeiden késittelya. Kuvassa 4-3 ja sovellusmakrojen ohjauskytkenté-
kaavioissa (Luku 5 — Sovellusmakrot) esitetdan arvojen mittauspisteet.

Taulukko 4-2 Ryhmé 2 Oloarvot.

Alue/
Oloarvo Lyhenne yksikkd Kuvaus
01 NOPEUS- NOP OHJ2 rpm Rajoitettu nopeusohje. 100 % =
OHJE 2 maksiminopeus. "
02 NOPEUS- NOP OHJ3 rpm Nopeusohje rampin ja muotoilun
OHJE 3 jalkeen. 100 % = maksiminopeus.?
03 ...08 Varattu
09 MOMENTTI- MOM % Nopeussaéatajan lahtd. 100 % =
OHJE 2 OHJ2 moottorin nimellismomentti.
10 MOMENTTI- MOM % Momenttiohje. 100 % = moottorin
OHJE 3 OHJ3 nimellismomentti.
11 .12 Varattu
13 RAJOIT MOM RAJ MOM % Momenttiohje taajuus-, jannite- ja
OHJE momenttirajoittimien jalkeen.
100 % = moottorin nimellismomentti.
14 ... 16 Varattu
17 LASKETTU LASK NOP rpm Laskettu moottorin nopeus.
NOPEUS
18 MITATTU MIT NOP rpm Mitattu moottorin todellinen nopeus
NOPEUS (nolla, kun anturi ei ole kaytdssa).

" Maksiminopeus on joko parametrin 20.02 MAX. NOPEUS tai parametrin
20.01 MIN. NOPEUS arvo, sen mukaan, onko alarajan absoluuttinen arvo
suurempi kuin ylaraja.

Ohjelmointiopas
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Luku 4 — Toimintojen s&éaté

Ryhmé 3 Oloarvot

Vikamuisti

Paikallisohjaus ja
ulkoinen ohjaus

Ryhma 3 sisdltda padasiassa kenttavaylakayttdon tarkoitettuja oloar-
voja (ACS 600 -laitetta ohjaa isantdasema sarjaliikennelinkin kautta).
Kaikki ryhmé&n 3 signaalit ovat 16 bittisi& datasanoja, joissa jokainen
bitti vastaa yhté bindéaritiedon osaa (0,1) kaytdsta isantdasemaan.

Signaalien arvot (datasanat) nakyvat myos ohjauspaneelissa hek-
sadesimaalimuodossa.

Lisatietoja ryhmén 3 oloarvoista on liitteesséd A — Parametriasetukset ja
liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus.

Vikamuisti sisaltda taajuusmuuttajan 16 (tai 64, jos virtaa ei ole katkai-
stu valilla) viimeisinta vikailmoitusta ja varoitusta. Nayttéén saadaan
vian kuvaus ja kokonaisaika, jonka jannite on ollut kytkettyna vian
tapahtuessa. Aikalaskuri kdynnistyy aina, kun taajuusmuuttajan
NAMC-korttiin kytketdan jannite.

Luvun 2 — Yleistietoja... taulukossa 2-4 on lisdtietoja vikamuistin nayt-
té6nhausta ja kuittauksesta.

ACS 600 -laitetta voidaan ohjata (laitteelle voidaan antaa ohjearvo-,
kay-, seis- ja suuntakomentoja) kahden ulkoisen ohjauspaikan tai
paikallisen ohjauspaneelin kautta.

Vaihto paikallisesta ulkoiseen ohjauspaikkaan ja painvastoin tehdaan
ohjauspaneelin LOC REM -painikkeella.

Paikallisohjaus Ulkoinen ohjaus
1 ACS 600
Paneelilinkki |__| Digitaali- ja analogia-
I/O-liittimet
Ohjauspaneeli
CHO
Bi____ Rs-485
(DDCS) AL
KENTTAVAYLA- Kenttavaylasovitin
OHJAUS
CH3
L (DDCS) Vakio-Modbus-linkki
g - RS-4
e (Modbus RTU) S-485
Drive Window
. . B

Kuva 4-1  Paikallinen ja ulkoinen ohjaus.

4-4
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Paikallisohjaus

Ulkoinen ohjaus

Signaalildhteen valinta

Luku 4 — Toimintojen sdéaté

Ohjauskomennot annetaan ohjauspaneelin painikkeilla tai
Drive Window PC-tydkalulla, kun ACS 600 on paikallisohjauksessa.
Paikallisohjauksen merkkin& ohjauspaneelin nayt6lla nakyy L.

Kun ACS 600 on ulkoisessa ohjauksessa, komennot annetaan NIOC-
kortin ohjausliittimien (digitaali- ja analogiatulot), lisdvarusteena
saatavan I/O-laajennusmoduulien ja/tai kenttavaylaliitinnan (CHO-
kenttavéaylasovitin tai vakio-Modbus-linkki, kautta. Ulkoisen ohjauksen
komennot voidaan my6s antaa ohjauspaneelin kautta.

Ulkoinen ohjaus ndkyy ohjauspaneelin naytélla tyhjana merkkiné tai R-
kirjaimena, jos ohjauspaneeli on asetettu ulkoisten komentojen I&h-
teeksi.

Ulkoinen ohjaus tulo/I&htdliittimien tai Ulkoinen ohjaus ohjauspaneelin

kenttavaylaliitinnan kautta. kautta (kay-, seis- ja suuntakomennot
ja/tai ohjearvot annetaan "ulkoisella”
paneelilla).

Sovellusohjelman kéayttéja voi valita signaalildhteen kahdelle ulkoiselle
ohjauspaikalle, ULK1 tai ULK2, joista kerralla vain toinen voi olla valit-
tuna. ULK1 ja ULK2 valitaan parametrilla 11.02 ULK1/ULK2 VALINTA
(O).

Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 k&y-, seis- ja suuntakomennot méaaritel-
laén parametrilla 10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU. Ohjeen lahde maaritel-
l&&n parametrilla 11.03 ULK OHJ1 VALINTA (O). Ulkoinen ohje 1 on
aina nopeusohje.

Ohjelmointiopas
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Luku 4 — Toimintojen s&éaté

Alla olevassa kuvassa esitellddn ohjauspaikan ULK1 signaalilahteen
valinta.

ULK 1 Kéy/Seis/suunta

DI1 / NIOC-kortti Dt |Valitse
. Di6 N
DI6 / NIOC-kortt C —
I — ] ULK1 Kay/Seis/Suunta
_ DI7...DI9 r
DIH/NDIO1 — o oot 10.01
-laajennukse —
DI2/NDIO 1 — Katso Ryhmd 98
DI1/NDIO2 ] Optiomodulit —
DI2/NDIO2 _| -
. Kenttavaylavalinta
CHO / NAMC-kortti Katso Liite C — KOMM
Vak.Modbus-linkki/ NIOC-kortti — Kenttédvéyldohjaus | MODULI
Ohjauspaneeli PANEELI
ULK1 ohje
: Valitse
Al1 / NIOC-kortti ——‘
A2/ NIOG-kortti  — Al1, A2, AI3, DI3, DI4 c
Al3 / NIOC-kortti — ULK1
DI3 / NIOC-kortti ol 1A1'5bf\1'g — Ohje (rpm)
DI4 / NIOC-kortti ' 11.03
Al1/NAIO :| I/O-laajennukset :
Al2 / NAIO —J Katso Ryhmé 98
Optiomodulit
DI1/NDIO3 | N
DI2/NDIO3 _|
\ Kenttavéylavalinta
CHO / NAMC-kortti ———— Katso Liite C — KOMM.
Vak.Modbus-linkki/ NIOC-kortti — Kenttéavéylidohjaus | MODULI
PANEELI

Ohjauspaneeli

Kuva 4-2 Signaalildhdevalinnan ULK1 lohkokaavio.

Ulkoisen ohjauspaikan ULK2 kay-, seis- ja suuntakomennot maaritel-
laén parametrilla 10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU ja ohjeen lahde maaritel-
l1aan parametrilla 11.06 ULK OHJ2 VALINTA (O). Ulkoinen ohje 2 voi
kaytettdvan sovelluksen mukaan olla joko nopeus-, momentti- tai
prosessiohje. Lisatietoja ulkoisen ohjeen 2 lajista on sovelluksen

kuvauksessa.

Kun ACS 600 on ulkoisessa ohjauksessa, parametrilla 12.01 NOPEU-
DEN VALINTA voidaan maarittaa vakionopeuksia (15 kpl). Haluttu
nopeus asetetaan digitaalitulojen avulla. Vakionopeusvalinta ohittaa
ulkoiset nopeusohjeet, paitsi PID-saat6-makrossa tai
Momenttisaat6-makrossa, kun aktiivinen ohjauspaikka on ULK2.

4-6
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10C-kortin

ACS 600

Luku 4 — Toimintojen sdéaté

Ohjearvon valinta

1/O-liittimet ]
11.02 ULK1/ 12.01 NOPEUDEN| | 11.01 PANELI-
ULK2 VALINTA VALINTA REFERENSS
el T—
X X X
\ : :
. ' '
1/0- Y 1ah M ' '
. '
laajennus- Ohjearvoléahteen valinta : . :
moduulit 2 ' ' '
11.06 ULK. 11.03 ULK. R\y”'l"}g%iz . , ,
__* |_> OHJ2 VALINTA OHJ1 VALINTA NOPEUDET |+ ' .
1 ! 1
X X ! . I ' Nopeussaadin
1/O-laaj. A6 D142, ' [ ' ! ' P
Al1-6,DI1-12, | [ DH6 . = - - - e oot .
NDIO asetukset  KOMM.MOD. | | ULKOINEN ! .
A v OHJE 1 Ryhma 25
Ryhmé 98 : ' . ' ULKOINEN KRIITT. NOPEUDET
NAIO| . PANELI ke 1 : -
: '
1 1 ! '
CHo- | ! ' ' ' 20.01 MIN.NOPEUS
. !
kenttivayla- } | _' . ULKOINEN ! ' 20.02 MAX.NOPEUS
sovitin ! 0 : OHJE 2 ' : I 2.01
Kenttd- ' o ! , | NOPEUSOHUE 2
@ vayla- Al1-6,D11-12; ‘é ! .
. KOMM.MOQD. 1 Ryhma 22
. valinta ' L ' ' KIIHD/HIDASTUS
Vakio- [|Liite C ' ULKOINEN L ' : |
Modbus- _.)—‘ ' ' y
OU Y PANELI K ' NOPEUSOHJE 3
linkki } s : . ' |
J !
PANELI /" E o REF1(mme /A . Ryhmé 23
< T Momentt] ' A
L@/ ' ' ' NOPEUSSAADIN
' 1 ! 1
_— X ' ]
' 12 . ' X |7 MOMENTTIOHJE 2
ULKOINEN | 1 .
! —
' OHJE 2 , ' . Momenttiséédin
1 1 ' '
OHJAUS- ' ukz ' X ' 20.04
' —e' ' MAXMOMENTTI
PANEELI ! ! ! '
! 1 ! ! 2.10
' ' ! ' IOMENTTIOHJE 3
'
1 1 1
'
' ' ! ' 213
' X . . Ryhma2s  H RAJOIT MOM
- . " Ukome MOMENTTISAATO OHJE
. X REFZ(%'l .
'
' \
. ' g
' \ REF1(rpm) PANELI,
! 1 '
------------------ L T T T
— ' '
Kay/Seis, Suunta ! :
|
.
'
: ,
| [ ]
. .
EI VALITTU . PANELI : o Kay/Seis
Dit-12g ULK1g : PYYNNOSTA ‘/.-
KOMMMOD® N\ ULKOINEN ETEE.N\ . Suunta
r—=0 @ T
— PANELI ULK2 TAAKSE_ ! .
' o, ,
1 ! 1
. EI VALITTU . .
+ DI1-12, KOMM.MOD. ' '
r Y ! 1
T [ | '
— . PANELY . '
] ! ! 1 KYLLA, DI1-12,
' ' ! + KOMM.MOD.
.
— - r T
Kéy/Seis/Suunta- ! ' '
x - '
lahteen valinta ! . ' '
10.01 ULK1 10.02 ULK2 1003 16.01
\—/ i KAY/SEIS/SUU || KAY/SEIS/SUU PYORIMISSUUNTA| [ULK KAYNN.ESTO|

Kuva 4-3 Ohjauspaikan ja -ldhteen valinta.

Ohjelmoin
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Yieista

Sovellusmakrot

T&ssé luvussa kuvataan viiden sovellus- ja kahden kayttajamakron
toimintaa. Luvussa on myds sovellusesimerkkeja.

Luvun alkuosassa on sovellusmakrojen yleiskuvaus. Taulukossa 5-1
luetellaan makrot ja esitetddn sovellusesimerkkeja seké kunkin makron
ohjaustapa ja komento, jolla parametreja paastddn muuttamaan.
Luvun loppuosassa annetaan kustakin makrosta seuraavat tiedot:

¢ toiminta

* tulo- ja l&htdsignaalit

* ulkoiset kytkennéat

Parametrien oletusarvot ovat liitteesséd B — Sovellusmakrojen
oletusasetukset.

Sovellusmakrot ovat esiohjelmoituja parametrijoukkoja, joiden avulla
ACS 600 -taajuusmuuttajan kayttéénotto on nopeaa ja helppoa.

Sovellusmakrot minimoivat parametrointitarpeen kayttéénoton
yhteydessa. Kaikki parametrit on asetettu valmiisiin sovelluskohtaisiin
vakioarvoihin. Oletusmakrona uudessa laitteessa on Tehdas-makro.

ACS 600 -laitteen kayttdénoton yhteydessa yksi makroista voidaan
ma&arittda taajuusmuuttajan uudeksi oletusmakroksi parametrilla 99.02
SOVELLUKSET. Vaihtoehdot ovat seuraavat:

e Tehdas

e Kasi/Auto

e PID-saato

¢ Vakionopeus

¢ Momenttisaato

Sovellusmakrojen oletusarvot on valittu siten, ettd ne edustavat
tyypillisia sovelluksia. Kayttajan tulee varmistaa, etté oletusarvot

vastaavat kayttétarkoitusta ja tehda tarvittavat muutokset. Kaikki tulot
ja 1&hdoét ovat ohjelmoitavia.

Huomautus: Muutetut parametriasetukset tulevat heti kayttéon, ja ne
sdilyvat kaytdssa, vaikka ACS 600:n virransy6ttd katkaistaan ja
kytketdan uudelleen. Kunkin vakiomakron tehtaalla asetetut
parametriarvot ovat kuitenkin edelleen kaytettavissa. Oletusarvot
palautetaan, kun parametrin 99.03 SOVEL. PALAUTUS arvoksi
muutetaan KYLLA tai kun makroa muutetaan.

Ohjelmointiopas
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Kéyttajamakrot

Huomautus: Tietyt parametrit pysyvat samoina, vaikka makro
vaihdettaisi toiseksi tai makron oletusasetukset palautettaisi. Katso
luku 3 — Kéyttédnottotiedot, kohta 99.03 SOVEL. PALAUTUS.

Vakiosovellusmakrojen lisdksi on mahdollista luoda kaksi
kayttajamakroa. Kayttdjamakron avulla kayttaja voi tallentaa kaikki
parametriasetukset, myds ryhméan 99 ja moottorin ID-ajon tulokset,
pysyvaan muistiin "), ja lukea tiedot mydhemmin.
Asetusten tallentaminen kayttajamakroksi 1:
1. Aseta parametrit. Suorita moottorin tunnistus, ellei sita ole jo tehty.
2. Tallenna parametriasetukset ja moottorin tunnistuksen tulokset
muuttamalla parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvoksi TALLETA
1 (paina ENTER). Tallentaminen vie 20 sekunnista minuuttiin.
Kayttajamakron kayttdéonotto:
1. Muuta parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvoksi PALAUTA 1.
2. Kaynnisté parametrien luku ENTER-painikkeella.

Kéayttajamakroa voidaan vaihtaa my6s digitaalitulojen kautta (katso
parametri 16.05 MAKRO 1/2 10 VAIH).

Huomautus: Kayttajamakron muistiinluku palauttaa myés
Kayttédnotto-rynman moottoriasetukset ja moottorin tunnistuksen
tulokset. Varmista, ettd ndma asetukset sopivat kaytettavalle
moottorille.

Esimerkki: Kayttdjamakrojen avulla ACS 600:lla voidaan ohjata kahta
erilaista moottoria tarvitsematta muuttaa moottoriparametreja ja
suorittaa moottorin tunnistusta joka kerta moottoria vaihdettaessa.
Kéyttaja saatada asetukset ja tekee tunnistuksen kummallekin
moottorille vain kerran ja tallentaa tiedot kahdeksi kayttajamakroksi.
Kun moottori vaihdetaan, ladataan vain vastaava kayttdjamakro, ja
kaytté on toimintavalmis.

R Myds paneelireferenssi ja ohjauspaikka-asetus (paikallinen tai ulkoinen) tallennetaan.

5-2
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Sovellusmakrot

Yieista

Taulukko 5-1 Sovellusmakrot.

Luku 5 — Sovellusmakrot

Makro

Sovellusesimerkkeja

Ohjaustapa

Valinta

Tehdas

Kuljettimet ja muut teollisuuden vakiomomenttisovellukset.

Sovellukset, jotka kayttévat pitkia aikoja moottorin
nimellisnopeudesta poikkeavaa vakionopeutta.

Téarindkoestuspenkit, joissa tarvitaan téarisevien moottorien
vaihtelevia nopeuksia.

Pydrivien koneiden koestus.

Kaikki sovellukset, jotka kayttavat perinteisia ulkoisia
ohjauslaitteita.

Ohjauspaneeli,
ulkoinen
ohjauspaikka

TEHDAS

Kasi/Auto

Prosessit, jotka edellyttavat moottorin pyérimisnopeuden
automaattista sa&t6a (PLC:n tai muun prosessiautomatiikan
avulla) ja ulkoisen ohjauspaneelin avulla tehtavaa
kasins&atdé. Aktiivinen ohjauspaikka valitaan digitaalitulon
avulla.

Nopeudensaatojarjestelmat, joissa on yksi tai kaksi ohjearvon
asetuksella seka kdynnistyksellé ja pyséytyksell4 varustettua
ulkoista ohjauspaikkaa. Aktiivinen ohjauspaikka valitaan
digitaalitulon avulla.

ULK1, ULK2

KASI/AUTO

PID-s&ato

Takaisinkytketyt jérjestelmét, joiden tehtdvana on mm. pai-

neen, pinnankorkeuden tai virtauksen s&atd. Esimerkkeja:

¢ kunnallisten vesilaitosten paineenkorotuspumput

¢ vesialtaiden automaattinen pinnankorkeuden saaté

¢ kaukolampokeskusten paineenkorotuspumput

* erityyppisten, virtausnopeuden s&adosta riippuvaisten
materiaalin kasittelyjarjestelmien nopeudensaaté.

ULK1, ULK2

PID-SAATO

Momenttisdatd

Prosessit, jotka edellyttdvat momentinsdatdd, esimerkiksi
sekoittimet ja orjakaytét. Momenttiohje saadaan PLC:n tai
muun prosessiautomatiikan tai ohjauspaneelin kautta.
Kasiohje on nopeusohje.

ULK1, ULK2

MOMENTTI-
SAATO

Vakionopeus

Prosessit, jotka 1...15 vakionopeuden sekd myds kahden eri
kiihdytys- ja hidastusajan lisksi edellyttdvat muuta moottorin
pyérimisnopeuden sdatda. Saatd voidaan toteuttaa PLC:n tai
muun prosessiautomatiikan tai perinteisten
nopeudenvalintakytkimien avulla.

Séaadetty
vakionopeus

VAKIO-
NOPEUS

Ohjelmointiopas



Luku 5 — Sovellusmakrot

Sovellusmakro 1 - Kaikki kdyttdkomennot ja ohjearvot voidaan antaa ohjauspaneelin
Tehdas painikkeilla tai ulkoisesta ohjauspaikasta. Aktiivinen ohjauspaikka
valitaan ohjauspaneelin LOC REM -painikkeella. Kaytté on

nopeussaadetty.

Ulkoisen ohjauksen ohjauspaikka on ULK 1. Ohjesignaali on kytketty
analogiatuloon Al1 ja kdy-, seis- seké suuntasignaalit digitaalituloihin
DI1 ja DI2. Oletusarvona suunta on ETEEN (parametri 10.03 PYORI-
MISSUUNTA). DI2 ei muuta pyérimissuuntaa, ellei parametrin 10.03

PYORIMISSUUNTA arvoksi aseteta PYYNNOSTA.

Digitaalitulojen DI5 ja DI6 kautta ulkoisesta ohjauspaikasta on valitta-
vissa kolme vakionopeutta. Kaksi kiihdytys-/hidastusaikaa on esiase-
tettu. Kiihdytys- ja hidastusaikojen kaytté maaraytyy digitaalitulon D14

mukaan.

Riviliittimiss& on kaytettavissé kaksi analogia- ja kolme relel&dht6a.
Ohjauspaneelin oloarvonaytdn oletussignaalit ovat TAAJUUS, VIRTA

ja TEHO.
Toimintakaavio
Syo6ttd
UIk. ohjaukset
=
S ~
~ E . N.opeus Ohje-, kdy-, seis- ja suuntakomennot annetaan ohjauspaneelista.
I —— -~ (a)Virta Vaihto ulkoiseen ohjauspaikkaan tehdaan LOC REM -painikkeella.
o=
7L Rele-
L lahdot

Ohjearvo luetaan analogiatulosta Al1. Kay-, seis- ja suuntakomennot
annetaan digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta.

Moottori

Kuva 5-1 Tehdas-makron toimintakaavio.

Tulo- ja lahté-signaalit  Taulukko 5-2 Tehdas-makron tulo- ja ldhtésignaalit.

Tulosignaalit

Lahtosignaalit

Kay, Seis, Suunta (DI1,2)
Analogiaohje (Al1)
Vakionopeuden valinta (DI5,6)
KIIHD./HID. 1/2 (Dl4)

Analogialdht® AO1: Nopeus
Analogialahté AO2: Virta
Relelahtd RO1: KAY-VALMIS
Relelahtd RO2: KAY
Releléhté RO3: VIKA (-1)

54
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ulkoiset kytkennét Seuraava kytkentdesimerkki kuvaa Tehdas-makroa.

Riviliitin X21 Toiminto
| ] 1 VREF Ohjejannite 10 VDC
Ohje F 1 | 2 GND maks. 10 mA
T ] 3 All+ Ulkoinen ohje 1
:[_ 4 All- 0..10V
— 5 Al2+ Ei kaytossé tasséa sovelluksessa.
6 Al2- 0..20mA
7 Al3+ Ei kaytossa tassa sovelluksessa.
@ 8 |AI3- 0..20 mA
-‘ ‘ 9 AO1+ Nopeus
10 |AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. nopeus
11 AO2+ Virta
% 12 AO2- 0...20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. virta
— | Riviliitin X22
[l}} SEIS/KAY
DI2 ETEEN/TAAKSE (jos 10.3 on PYYNNOSTA)
DI3 El KAYTOSSA
D4 KIIHD./HID. 1/2
DI5 VAKIONOPEUDEN VALINTA*
D6 VAKIONOPEUDEN VALINTA*
+24DVDC +24 VDC maks. 100 mA
+24DVDC
9 DGND Digitaalimaa
Riviliitin X23
1 +24 VDC Apujannitelahtd 24 VDC
5 GND maks. 250 mA
Riviliitin X25
! ROt j Relelahto 1
Kéay-valmis 2 RO12 "
o KAY-VALMIS
\>_</ 3 RO13 -
Riviliitin X26
* Toiminta: 0 = Avoin, 1 = Suljettu 1 RO21 o
— 7L Relel&hto 2
DI5 DI 6 L&htd Kay 2 RO22 - KAY
0 0 Nopeus Al1:sta ® 3 RO23 -
1 0 Vakionopeus 1 Vika Riviliitin X27
0 1 Vakionopeus 2 ® 1 RO31 74 Relelihts 3
1 1 Vakionopeus 3 —1 2 |F9% ' vikay
3 RO33 I

Kuva 5-2 Sovellusmakron 1 - Tehdas ohjauskytkenndt. NIOC-kortin liittimien merkinnét ovat ylla
olevan kuvan mukaiset. ACS 601:n ja ACS 604:n kdyttdjan kytkennédt tehddén aina suoraan NIOC-
Kkortin tulo- ja lahtéliittimiin. ACS 607:n kdyttédjén kytkennét tehddan joko suoraan NIOC-korttiin tai
lisévarusteena saatavaan erilliseen riviliittimeen. Lisétietoja riviliittimen merkinndistd on
laiteoppaissa.
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ohjaussignaali- Kun valitaan Tehdas-makro, voimaan tulevat kuvan 5-3 mukaiset
kytkennéat ohjaussignaalit (ohje-, kdy/seis-ja suuntakomentokytkennét).

Ohjearvon valinta
Ko orm) ACS 600

1/0-liittimet — 11.02 ULK1/ 12.01 NOPEUDEN| | 11.01 PANELI-
ULK2 VALINTA VALINTA REFERENSSI
e X X
EESE YT .
\ ! '
- ! ! !
1/0- Ohjearvolahteen valinta ! ' '
laajennus- — ! ! !
moduulit 11.06 ULK. 11.03 ULK. VAKIO: X . .
OHJ2 VALINTA OHJ1 VALINTA NOPEUDET ! , .
| ' , .
‘ | : ' ' ' Nopeussaadin
' L} 1 ! 1
. T
1/0-laaj. boan v |ukoiNen ' X '
asetukset Q' |OHJE1 —— Ryhmé 25
INDIO| Ryhmé 98 ' N, I ULKY o ! , '_ULKOINEN KRITT.NOPEUDET
- U
NAIO ' PANELI N gL vALITT / ! |
———@ . '
' ULK2 o ' J_
' ' | PANELR 20.01 MIN.NOPEUS
CHO- | X ' ' ' 20.02 MAX.NOPEUS
P = '
kenttavayla- ) ! . ' T
" — . 12 ' .
sovitin N . ULKOINEN \ ! ! | NOPEUSOHJE 2
Kenttd- KA(;:\/I-i/iDNIIgg' e l ! ! Ryhma 22
Syls. . . ' yhméa
W véyla 'y . ' ' KIHD/HIDASTUS
Vaki valinta : ULKOINEN . ' I |
akio- Liite C ! ! ! 2.02
PANELI REF2(%) ' NOPEUSOHJE 3
Modbus- ! e S : ° , L
linkki } .,—/ . ' ' Ryhma 23
T | . REF1 (rpmM : NOPEUSSAADIN
\@/ l I
'
) !
.
: :
'
! !
m . . :
) )
'
OHJAUS- ' | ,
PANEELI : : '
.
) : .
! . .
: ! .
! ! .
l I |
; T ,
: . ,
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ! 1
___________________ .. U _.. - — - = = - = = a
: :
: :
, |
; '
. :
| ' ' .
X :
El VAL\'I;I‘U i+ PANELI { ' - Kéy/Seis
' ' R
D2 . o Ulkig | PYYNNOSTA /
- - w ad '
PANELI_ ' ULKOINEN ETEEN ' Suunta
o—O p *—@ T
= ' ULK2 TAAKSE _ ! '
. [ ] X ,
. ! .
. EI VALITTU ! ,
1 ' 1
| DI1-6, KOMM.MOD. , '
- R . .
— \ PANELI & 1 , '
' i ' |
! ' , | El
- - ..I ! '
Kéay/Seis/Suunta -ldhteen ' ! '
valinta ' . ' '
10.01 ULK1 10.02 ULK2 10.03 16.01
u . KAY/SEIS/SUU KAY/SEIS/SUU PYORIMIS- ULK.KAYNN.
ESTO

Kuva 5-3 Tehdas-makron ohjaussignaalikytkennét.
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Sovellusmakro 2 —

Kasi/Auto

Toimintakaavio

ULK1 (rpm) =
késinohjaus

_ < Kasi/Auto
< Vakionopeus1

PLC

tai
automaatio
ULK2 (%) =
autom.ohjaus

Syo6ttd

7

Luku 5 — Sovellusmakrot

Kay-, seis- ja suuntakomennot seké ohjearvot voidaan antaa yhdesta
tai kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta, ULK 1 (kasi) ja ULK 2 (auto).
Kéy-, seis- ja suuntakomennot paikasta ULK 1 (k&si) on kytketty digi-
taalituloihin DI1 ja DI2. Ohjearvo on kytketty analogiatuloon Al1. Kay-,
seis- ja suuntakomennot paikasta ULK 2 (auto) on kytketty digitaalitu-
loihin DI5 ja DI6. Ohjearvo on kytketty analogiatuloon Al2. Ohjauspai-
kan valinnan maaréaé digitaalitulon DI3 tila. Kayttdé on nopeussaadetty.
Nopeusohje ja kay-, seis- sek& suuntakomennot voidaan antaa myds
ohjauspaneelista. Digitaalitulon DI4 kautta on valittavissa yksi vakiono-
peus.

Automaattiohjauksen (ULK 2) nopeusohje annetaan prosenttiarvona
kaytdon maksiminopeudesta (katso parametrit 11.07 ULK OHJ2 MINIMI
ja 11.08 ULK OHJ2 MAKSIMI).

Riviliittimissa on aseteltu kaytt66n kaksi analogia- ja kolme releldht6a.
Ohjauspaneelin oloarvonéayttétilan oletussignaalit ovat TAAJUUS,
VIRTA ja OHJ PAIKK.

Ohje-, kdy-, seis- ja suuntakomennot annetaan ohjaus-
paneelista. Vaihto ulkoiseen ohjauspaikkaan tehdéaan

a

e

LOC REM -painikkeella.

Nopeus
@ Virta

Rele-
|ahdot

Késinohjaus: Ohjearvo luetaan analogiatulosta Al1. Kéy-, seis- ja
suuntakomennot annetaan digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta.

Moottori

Kuva 5-4 Kdési/Auto-makron toimintakaavio.

Tulo- ja laht6- signaalit

Taulukko 5-3 Kési/Auto-makron tulo- ja ldhtésignaalit.

Tulosignaalit Lahtosignaalit
Kéy/seis- (DI1,6) ja taakse-toiminto (DI2,5) Nopeus (AO1)
jokaista ohjauspaikkaa varten Virta (AO2)
Kaksi analogista ohjetuloa (Al1,Al2) KAY-VALMIS (RO1)
Ohjauspaikan valinta (DI3) KAY (RO2)
Vakionopeuden valinta (DI4) VIKA (-1) (ROS3)

Ohjelmointiopas
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ulkoiset kytkennat

Riviliitin X21 Toiminto
‘ I 1 VREF Ohjejannite 10 VDC
— | maks. 10 mA
Otje S 2R
T 3 1+ Ulkoinen ohje 1 (késinohjaus)
(Kasi) | } Al
:l_ 4 Al1- 0..10V
Ohje — 5 Al2+ Ulkoinen ohje 2 (autom.ohjaus)
(Auto) 6 Al2- 0..20mA
7 Al3+ Ei kaytossa tassa sovelluksessa.
8 Al3-
& 9 AO1+ Nopeus
10 [AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. nopeus
11 AO2+ Virta
I 12 |AO2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. virta
— | Riviliitin X22
1 DH SEIS/KAY (kisi)
2 DI2 ETEEN/TAAKSE (kasi)
3 DI3 ULK1/ULK2 VALINTA*
4 Dl4 VAKIONOPEUS 4
5 DI5 ETEEN/TAAKSE (auto)
6 DI6 SEIS/KAY (auto)
7 +24DVDC +24 VDC maks. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Digitaalimaa
Riviliitin X23
1 +24 VDC Apujannitelahté 24 VDC
2 GND 250 mA
Riviliitin X25
1 RO11
. . Relelahto 1
Kay-valmis 2 RO12 N
m KAY-VALMIS
Q</ 3 |ro1s |
Riviliitin X26
* Toiminto: Avoin kytkin = kasi (ULK1),
Suljettu kytkin = auto (ULK2) 1 |Ro2t j Relelahts 2
Kay 2 RO22 =
KAY
SN
3 RO23 —
%Y
?Ka\ Riviliitin X27
% 1 |Rost j Relahts 3
2 |RO®2 VIKA (-1)
3 RO33 | —

Kuva 5-5 Kési/Auto-sovellusmakron kytkennét. NIOC-kortin liittimien merkinnét ovat ylléd olevan
kuvan mukaiset. ACS 601:n ja ACS 604:n kdyttdjan kytkenndét tehdédén suoraan NIOC-kortin tulo- ja
lahtéliittimiin. ACS 607:n kdyttdjan kytkennét tehdédén joko suoraan NIOC-korttiin tai lisdvarusteena
saatavaan erilliseen riviliittimeen. Lisétietoja riviliittimen merkinndistéd on laiteoppaissa.

5-8
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ohjaussignaali- Kun valitaan Kasi/Auto-makro, voimaan tulevat kuvan 5-6 mukaiset
kytkennét ohjaussignaalit (ohje-, kdy-/seis ja suuntakomentokytkennat).

m ACS 600 Ohjearvon valinta

-liitti — 11,02 ULK1/ 12.01 NOPEUDEN, 11.01 PANELI-
VO-liittimet ULK2 VALINTA VALINTA REFERENSSI
- . .
elelele] - DI3, DI4(NOPEUSH) ]
' ! '
1 1 1
1/0- Ohjearvoléhteen valinta ' ' '
laajennus- — ' ! !
moduulit 11.06 ULK 11.03 ULK VAKIO: . . .
OHJ2 VALINTA OHJ1 VALINTA NOPEUDET , . .
- 1 ' 1
L} 1 ' asne _gs
‘ | = . . : Nopeussaadin
i '
l/O-laaj. A1+ |uLkoinen : .. '
asetukset @, ' |oHJE1 o ! Ryhmé 25
NDIO Ryhmé 98 .\: I uk1 g ! . | ULKOINEN KRIITT. NOPEUDET
PANELI | VALITTIW '
NAIO M "N \%_u/_t:/_
ULk2 gt ' f
! ' | PANELI 20.01 MIN. NOPEUS
CHoO- | ! ' ' 20.02 MAX. NOPEUS
kenttavayla- } | _ . ' ! T
sovitin N B ONEN ' ' ! | NOPEUSOHJE 2
- '
Kentta OHJE 2 . : ' ,
W vayli- Al2 ' Ryhma 22
H L ! ! [ KIIHD./HIDASTUS
. valinta ULKOINEN ' ' '
Vakio- ||| jite C ' ' . [ .
Modbus- PANEL| ! REF2(%) ' | NOPEUSOHJE 3
linkki — . ' . :
14 o e ' Y S Fyhma 29
' 'I REH(,pm)./ ' NOPEUSSAADIN
\ |
= ! : |
\_/ ' ! i
1 ! 1
1 ' 1
1 ! 1
m | : :
OHJAUS- , . ,
PANEELI \ ' |
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ' 1
I I I
1 | 1
[ ' '
' ' '
1 ' 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
.................... I T
_ ' '
' '
, '
'
' .
'
\
| EI VALITTU I : ° Kay/Seis
Py ! PANEL g, °
D2 o o ULK1g | PYYNNOSTA /
*—o > \
PANELI _ ' \ ULKOINEI\'I ETEEN .\ [ Suunta
r—O . R T
- \ uLk2 TAAKSE _ '
. ] ' :
1 ! 1
\ EIVALITIY | ,
\ ,
\ DI6,5 , !
o—ao ,
1 - - 1
— \ PANELI o ! , !
' g f '
'
! . ' El
Kay/Seis/Suunta -ldhteen ' ] ,
valinta ! ' '
10.01 ULK1 10.02 ULK2 10.03 16.01
KAY/SEIS/SUU KAY/SEIS/SUU PYORIMIS- ULK. KAYNN.
- SUUNTA ESTO

Kuva 5-6  Kdsi/Auto-makron ohjauskytkennéit.
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Sovellusmakro 3 - PID-s&&t6-makron avulla voidaan sdatda moottorin pydrimisnopeutta
PID-saéato ja ohjata siten prosessimuuttujaa, esimerkiksi painetta tai virtausta.

Prosessiohjesignaali on kytketty analogiatuloon Al1 ja prosessin olo-
arvo analogiatuloon Al2.

Prosessiohjeen vaihtoehtona ACS 600 -laitteelle voidaan antaa suora
nopeusohje analogiatulon Al1 kautta. Tall6in PID-s&&t6 ohitetaan, eiké
ACS 600 ohjaa prosessimuuttujaa. Valinnan kasinohjauksen ja PID-
s&adon valilla maarad digitaalitulon DIS tila.

Riviliittimissa on kaksi analogia- ja kolme relelahtdsignaalia. Ohjauspa-
neelin oloarvonayttétilan oletussignaalit ovat NOPEUS, OLOARVO 1 ja
PID SAATOVIRHE.

Toimintakaavio
Syottd
A
ULK1 i 1 L o “n
Ohj&% ~ . . L
PID / Ohje-, kay-, seis- ja suuntakomennot annetaan
Oloarvo ULk E Nopeus ohjauspaneelista. Vaihto ulkoiseen ohjaus-

KAY/SEIS(ULK1) = |

KAY/SEIS(ULK2)}—=———————
Nopeus/prosessi __ =« |
(ULK1/ULK2)

Ulk.kdynn.esto —
Vakionopeus ——+—

e

Ulkoinen ohjaus 7

ULK1 (rpm) = Suora nopeussaatd Ohjearvo luetaan analogiatulosta Al1. Kay/seis-
ULK2 (%) = Prosessi-PID-sa4to komento annetaan digitaalitulon DI1 (suora

- nopeussaatd ULK1) tai DI6 (prosessiohjaus
Paneeliohjaus ULK2).

REF1 (rpm) = Suora nopeussaatd Moottori
REF2 (%) = Prosessi-PID-saatd

Kuva 5-7 PID-sédéaté-makron toimintakaavio.

Tulo- ja laht6- signaalit  Taulukko 5-4 PID-sé&été-makron tulo- ja lIdhtésignaalit.

Tulosignaalit Lahtdsignaalit
Kay/seis-toiminto kaikille ohjauspaikoille Nopeus (AO1)
(DI1,Dl6) Virta (AO2)
Analogiaohje (Al1) KAY-

Oloarvo (Al2) VALMIS(RO1)
Ohjauspaikan valinta (DI3) KAY (RO2)
Vakionopeuden valinta (DI4) VIKA (-1) (RO3)
Ulk. kéynn.esto (DI5)

Huomautus: Vakionopeuksia (parametriryhma 12) ei oteta huomioon, kun s&até seuraa prosessi-
ohjetta (PID-sdatd on kaytossa).
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ulkoiset kytkennét Seuraava kytkentdesimerkki kuvaa PID-saaté-makroa.
Riviliitin X21 Toiminto
1 |vReF Ohijejannite 10 VDC
Ohjearyo** ‘ | | 2 GND maks. 10 mA
(ULK1 ja ULK2) T | 3 |An+ ULK1 tai ULK2-ohje
:[_I 4 All- 0..10V
Painel&hettimen palaute — 5 Al2+ Oloarvo
6 |Al2- 0..20mA
7 Al3+ Ei kaytossé tasséa sovelluksessa.
8 Al3-
@ 9 AO1+ Nopeus
" 10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. nopeusg
% 11 |Ao2+ Virta
\ 12 |Ao2- 0... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. virta
— | Riviliitin X22
1 DI SEIS/KAY (kasin)
2 DI2 Ei kaytossa tassa sovelluksessa.
3 DI3 ULK1/ULK2 VALINTA*
4 Dl4 VAKIONOPEUS 4****
5 DI5 ULK.KAYNN.ESTO**
6 DI6 SEIS/KAY (prosessi)
7 +24DVDC +24 VDC maks. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Digitaalimaa
Riviliitin X23
1 +24 VDC Apujannitelahto 24 VDC
2 GND 250 mA
Riviliitin X25
! ROt Releléhto 1
* Avoin kytkin = nopeuss&étd (suora nopeuden asetus) Kay-vaimis 2 |RoO12 KAY-VALMIS
Suljettu kytkin (+24 V) = prosessisaato (PID-s&ato) &\ 3 RO13
** Avoin kytkin = ULK.KAYNN.ESTO -signaalia ei vas- ped Riviliitin X26
taanotettu; kayttd ei kéynnisty (tai pysahtyy). Suljettu 1 RO21 o
kytkin (+24 V) =ULK.KAYNN.ESTO aktivoitu; nor- Relelaht6 2
maalikayttd Kay 2 |RO22 KAY
***Ohjearvon asetus mahdollista myds sisaisesti @ 8 Ro23
ohjauspaneelin avulla. Vika Riviliitin X27
**** Vakionopeutta ei voida valita, jos prosessiohjaus on ® 1 RO 31 Relelahts 3
valittu (jos +24 V DC on kytketty DI3:een). Katso 2 RO 32 VIKA (-1)
kuva 5-9.
3 RO 33

Kuva 5-8 PID-séété-sovellusmakron ohjauskytkennét. NIOC-kortin liittimien merkinnét ovat ylléd
olevan kuvan mukaiset. ACS 601:n ja ACS 604:n kdyttdjan kytkenndt tehddan suoraan NIOC-kortin
tulo- ja lahtdéliittimiin. ACS 607:n kdyttédjan kytkennét tehddan joko suoraan NIOC-korttiin tai
lisdvarusteena saatavaan erilliseen riviliittimeen. Lisétietoja riviliittimen merkinndistd on

laiteoppaissa.
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Luku 5 — Sovellusmakrot

10C-kortin

Ohjaussignaali-
kytkennat

ACS 600

Ohjausarvon valinta

Kun valitaan PID-sdat6-makro, voimaan tulevat kuvan 5-9 mukaiset
ohjaussignaalit (ohje-, kdy/seis- ja suuntakomentokytkennéat).

Kuva 5-9  PID-sdété-makron ohjaussignaalivalinnat.

VO-litti — 11.02 ULK1/ 12.01 NOPEUDEN| | 11.01 PANELI-
/O-liittimet ULK2 VALINTA VALINTA REFERENSSI
1
EEEE DI3 ' DI4(NOPEUSY) '
- - 1 ' 1
1 ! 1
Vo- Ohjearvolihteen valinta ' ' |
1 ' 1
laajennus- A '
m:)duulit 11.06 ULK. 11.03 ULK. Ryma 2 ' ' !
OHJ2 VALINTA OHJ1 VALINTA NOPEUDET ' : .
. ) ) I : ' : —
; B oo . ! . Nopeusséadin
: ' " |ukomnen | vt oo oot :
1/0-laaj. A
t kl t e | [onEr VTN ' Ryhmé 25
NDIO asetukse ' ! 1 ULKOINEN KRIITT. NOPEUDET
Ryhma 98 ! EIVALITTU - ! -
,  PANELI ULK2 !
NAIO| [ |
) , .
' 12 : : 20.01 MIN. NOPEUS
20.02 MAX. NOPEUS
CHo- : ULKOINEN ! '
1 OHJE 2 : '
kenttavayla- } | _ ! , \ | 2.01
ae , | | NOPEUSOHJE 2
sovitin N , 16 SOV. : !
Kt_e_ntt__a- Al ULOS- , , Ryhma 22
@ vayla- Q. TULO — ) KIIHD/HIDASTUS
: ULKOINEN %
valinta I )L ! T
T .  d . X
Mva:éo Liite C PANELI : . | NOPEUSOHJE 3
odbus- PID
PID REF1 '
linkki } 4 PANEL o, SAATAJA U , Ryhmé 23
J , . NOPEUSSAADIN
Al v [z )
L@/ All_o + | oLoarvo 1 !
A2y o ! '
° r )
A3 ! ' :
AIS o 25
m ! ' | oLoarvo 2 '
Alt '
OHJAUS- | ——— \
|
PANEELI 2o o :
' A3, .
’ 1 ' 1
' 1 ' 1
. ' ", oLOo1 '
:
: X : . !
I ® - -------- Lemmmm e - * --------"
: . \
; . . . I
' . . .
.
! Oloarvoléahteen valinta * ' ‘
40.07 OLOARVO- |  [40.08 0LOARVO- |  [40.06 OLOARVON '
_ TULO 1 TULO 2 VALINTA '
'
'
'
! [}
@ EIVALITIU PANELI K _ Kay/Seis
O o o Ulkig . PYYNNOSTA ‘/.'
PANELI _ ! N\ ULKOINEN ETEEN _  _ ! Suunta
0 ' [ L T
. ULK2 TARKSE o ! '
- | ' ' '
. '
! EI VALITTU . ' X
1 ! 1
! D6 o o ! ! I
Il - ' ' '
' PANELQ X X .
T
— . . 'Dia ' ,Dis
1 1 1
r T 0
Kéy/Seis/Suunta-ldhteen ! ' , \
valinta ! ' ' '
|| 10.01 ULK1 10.02 ULK2 11.02 ULK1/ 10.03 16.01
KAY/SEIS/SUU | | KAY/SEIS/SUU | | ULK2 VALINTA PYORIMIS- ULKKAYNN.
\_/ SUUNTA ESTO

5-12
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Sovellusmakro 4 - Momenttisdatd-makroa kaytetdan sovelluksissa, jotka edellyttavat
Momenttisdéto moottorin momentin s&d&t6&. Momenttiohje annetaan virtasignaalina
analogiatulon Al2 kautta. Oletusarvoisesti 0 mA vastaa 0 %:a ja
20 mA vastaa 100 %:a moottorin nimellismomentista. Kay/seis- ja
suuntakomennot annetaan digitaalituloihin DI1 ja DI2. K&ynnistyksen
esto -signaali on liitetty digitaalituloon DI6.

Digitaalitulon DI3 tilaa muuttamalla voidaan valita nopeuss&éato
momenttisdaddn sijasta. Ulkoinen ohjauspaikka voidaan myds vaihtaa
paikalliseksi (ohjauspaneeli) painamalla -painiketta. Ohjauspaneeli
s&atéé nopeutta oletusarvona. Jos momenttisdatdoa halutaan kayttéaa
ohjauspaneelin avulla, parametri 11.01 PANELIREFERENSSI on muu-
tettava arvoon REF2 (%).

Riviliittimissa on kéytettavissé kaksi analogia- ja kolme relelédhtésig-
naalia. Ohjauspaneelin oloarvonayttétilan oletussignaalit ovat
NOPEUS, MOMENTTI ja OHJ PAIKK.

Toimintakaavio
Sy6ittd
Ulk. ohjaukset 7
N hi ULKA Ohje-, kdy-, seis- ja suuntakomennot annetaan ohjaus-
op-ohje. —— ~ ) lista. Vaihto ulkoi hj ikkaan tehdaa
i Nopeus paneelista. Vaihto ulkoiseen ohjauspaikkaan tehdaan
Mom.ohje — | e P LOC REM -painikkeella.
o ke @Vlrta
—F - -, -
=
= 7L Rele-
> lahdot
=
Ohjearvo annetaan analogiatulosta Al2 (momenttisa&td) tai Al1
(nopeussaato). Kay-, seis- ja suuntakomennto annetaan digi-
taalitulojen DI1 ja DI2 kautta. Nopeus- tai momenttis&até vali-
taan digitaalitulon DI3 kautta.
Moottori
Ulkoinen ohjaus Paneeliohjaus
ULK1 (rpm) = Nopeuden s&é&to REF1 (rpm) = Nopeuden s&éto
ULK2 (%) = Momentin sdaté REF2 (%) = Momentin s&ato

Kuva 5-10 Momenttisdaté-makron toimintakaavio.

Tulo- ja lahté- signaalit  Taulukko 5-5 Momenttisdété-makron tulo- ja ldhtdsignaalit.

Tulosignaalit Lahtosignaalit
Kay/seis (DI1,2) Nopeus (AO1)
Analoginen nopeusohje (Al1) Virta (AO2)
Analoginen momenttiohje (Al2) KAY-VALMIS (RO1)
Momenttisdadén valinta (DI3) KAY (RO2)
Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5) VIKA (-1) (RO3)
Vakionopeuden valinta (DI4)
Ulk. kéynn. esto (DI16))

Ohjelmointiopas 5-13



Luku 5 — Sovellusmakrot

Ulkoiset kytkennét Seuraava kytkentdesimerkki kuvaa Momenttisaaté-makroa.
Riviliitin X21 Toiminto
‘ I 1 VREF Ohijejannite 10 VDC
— | .
Nopeusohje \_1_4 ‘ 2 GND maks.10 mA
! s Al1+ Nopeusohje (ULK1)
Dy Al1- 0..10V
== 5 Al2+ Momenttiohje (ULK2)
Momenttiohje 6 Al2- 0..20mA
7 |AIB+ Ei kaytossa tassa sovelluksessa.
8 |AI3-
& 9 AO1+ Nopeus
10 [AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. nopeus
11 |AO2+ Virta
12 |ao2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. virta
= | Riviliitin x22
1 DIt SEIS/KAY
2 |DI2 ETEEN/TAAKSE
*  Avoin kytkin = ULK1 valittu = nopeudenséato R ANA
NOP./MOMENTTISAADON VALINTA*
Suliettu kytkin (+24 V) = ULK2 valittu = momenttists s b8 OP./MO SAADO
** Avoin kytkin = KIIHD./HID. 1 valittu 4 DI4 VAKIONOPEUDEN VALINTA****
Suljettu kytkin (+24 V) = KIIHD./HID. 2 valittu 5 DI5 KIIHD./HID. 1/2 VALINTA**
*** Avoin kytkin = ULK. KAYNN. ESTO -signaalia ei vas- n —
taanotettu; kayttd ei kaynnisty (tai pyséhtyy). 6 |DI6 ULK.KAYNN.ESTO
Suljettu kytkin (+24 V) =ULK_KAYNN.ESTO aktivoitu; 7 | +24DVDC +24 VDC maks. 100 mA
normaali kaytto.
**** Vakionopeutta ei voida valita, jos momenttisdaté on 8 +24DVDC ——
kéytossa (jos +24 V DC on kytketty digitaalituloon DI3). 9 |DGND Digitaalimaa
Katso kuva 5-12. Riviliitin X23
1 +24 VDC Apujannitelahté 24 VDC
250 mA
2 |GND
Riviliitin X25
! ROt /  Relelahto 1
Kayf-\limls 2 RO12 KAY-VALMIS
X 3 |RO13 |
&/
Riviliitin X26
! Ro21 /~ Relelahto 2
Kay [— 2 RO22 KAY
SN 3 [roz
3 -
%Y
?k& Riviliitin X27
Q</ ' |rost 7 Relelahts 3
2 |ros2 VIKA (-1)
3 |rO33 |—

Kuva 5-11 Momenttisdaté-makron ohjauskytkennét. NIOC-kortin liittimien merkinnét ovat ylld olevan
kuvan mukaiset. ACS 601:n ja ACS 604:n kdyttdjan kytkenndét tehddén suoraan NIOC-kortin tulo- ja
lahtéliittimiin. ACS 607:n kdyttdjan kytkennét tehdédén joko suoraan NIOC-korttiin tai lisdvarusteena

saatavaan erilliseen riviliittimeen. Lisétietoja riviliittimen merkinndistad on laiteoppaissa.
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ohjaussignaali- Kun valitaan Momenttisdaté-makro, voimaan tulevat kuvan 5-12
kytkennidt mukaiset ohjaussignaalit (ohje-, kdy/seis- ja suuntakomentokytkennét).

m ACS 600 Ohjearvon valinta
10C-kortin

-liitti — 11.02 ULK1/ 12.01 NOPEUDEN| 11.01 PANELI-
VO-liittimet ULK2 VALINTA VALINTA REFERENSSI
- . . .
eelelel > DI3DI4(NOPEUS4) ]
\ ' \
1 ! 1
1/0- Ohjearvolahteen valinta ' ' '
. ' \
laajennus- ' .
— , \
moduulit 11.06 ULK 11.03 ULK R\’;R?fgz . . .
OHJ2 VALINTA OHJ1 VALINTA NOPEUDET , : ,
-1 1 1
} | X | ' : prorarn
: 3 ' ' X Nopeussaadin
i 1" DI1-6 + = = = = = g = = = - !
1/0-laaj. X A1 | ULKOINEN ! T :
asetukset OHJE 1 Pl ryhma 25
NDIO| Ryhma 98 ' ' . ULKOREN KRIITT. NOPEUDET
NAIO , PANELI EI VALITTU ULK2 /' \
o \ !
1 ' ! 1
' ! ! ' 20.01 MIN. NOPEUS
CHo- | , ' . ' 20.02 MAX. NOPEUS
P ,
kenttavayla- } | | ! , \ ' | 201
o ' X
sovitin Kentt ! ' : . | NOPEUSOHJE 2
entta- ! '
W vayla- Al2_ 2 ' ' : Ryhma 22
: L X ULKOINEN ' ! ' KIIHD./HID
Vaki valinta ULKOINEN OrE ' REF2(%) ' , |
akio- ii ' o'
Modb Liite C PANELI I ! X ' | X
odbus- ! " a ! ! ' NOPEUSOHJE 3
i i } / REF1 !
linkki i « PANELI _/ \ (rpm). d . Ryhmé 23
' ! : ' NOPEUSSAADIN
! 1
\@ : I : I b
, \
' I |7 MOMENTTIOHJE 2
, ULK1_ 1 ' , o
. o, ' . Momenttisdédin
m ' ' o . !
' , X ' 20.04
(F)':;\jllélEJEI- ' Y ' ‘ MAX. MOMENTTI
'
' ! '
' ! , ! 2.10
' ! , ' MOMENTTIOHJE 3
1 ' 1
' ' ' |
' ' ! ' i 213
: : : ' woweNTrATo  [[ ] FAST Mom
] ] ! ' OHJE
! ! REF2(%)_, ULKOINEN'
]
' ]
1 1 ' 1
' ' REF1(rpm) PANELI
' \ '
------------------- e
, \
\ \
. \
© ,
\
| .t
\ [ ]
' i
El VALIT;U \  PANELI : - Kay/Seis
DH2 o o UlK1g : PYYNNOSTA '/.'
*—o 4
PANELI ' ' ULKOINEN ETEEN ' Suunta
r i ! .\: T
= ' ULk2 TAAKSE _ 1 I
! o, \
1 ! 1
' EI VALITTY ' ,
, ® ' ,
\ D12 o o , X
- *—o
- , PANELI ' ' :
| s , ,
, ' \DI6
.
- . - T T
Kéy/Seis/Suunta -ldhteen ! ' ,
\
valinta ! ' '
10.01 ULK1 10.02 ULK2 10.03 16.01
KAY/SEIS/SUU KAY/SEIS/SUU PYORIMIS- ULK.KAYNN.
= SUUNTA ESTO

Kuva 5-12 Momenttisdété-makron ohjaussignaalikytkennét.
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Sovellusmakro 5 —

Talld makrolla saadaan

kayttdéén 7 esiohjelmoitua vakionopeutta, jotka

voidaan aktivoida digitaalitulojen DI4...D16 kautta (katso kuva 5-16).
Esiohjelmoituna on myds kaksi kiihdytys- ja hidastusaikaa, joiden kay-
ton maaraa digitaalitulon DI3-tila. Kéy/seis- ja suuntakomennot anne-

ja DI2 kautta.

Ulkoinen nopeusohjearvo voidaan antaa analogiatulon Al1 kautta. Se

en digitaalitulojen DI4...DI6 jannite on 0 VDC.

Mydés ohjauspaneelista voidaan antaa kayttékomentoja ja ohjearvoja.

Riviliittimissd on kéytettavissé kaksi analogia- ja kolme
relelahtdsignaalia. Oletuspysaytystapa on hidastusaika.

nayttétilan oletussignaalit ovat TAAJUUS,

Vakionopeus
taan digitaalitulojen DI1
on aktiivinen, kun kaikki
Ohjauspaneelin oloarvo
VIRTA ja TEHO.
Toimintakaavio
S 9tt6
Ulk.ohjaukset Nopeus 3
—l;i— Nopeus 2
% - Nopeus
jf E Virta Nopeus 1
7{, Rele-
lahdot
Kay/Seis
Kiihd.1/hid.1
Nopeus 1
. Nopeus 2
Moottori Kiihd.2/hid.2
Ulkoinen ohjaus Nopeus 3

Nopeus

Pysaytys
hidastusajan
avulla

Aika

»

o « >
Kiihd.1 Kiihd.1 Kiihd.2 Hid.2

B L

S i —

S |

N Vo

ULK1 (rpm) = Nopeussaatd
ULK2 (%) = Nopeussaatd
Paneeliohjaus

REF1 (rpm) = Nopeussaato
REF2 (%) = Nopeussaatd

Kuva 5-13 Vakionopeus-makron toimintakaavio.

Esimerkki sekvenssiohjauksesta vakionopeuksien seka eri kiihdytys-
ja hidastusaikojen avulla.

5-16
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ohje-, kay,- seis- ja suuntakomennot annetaan
ohjauspaneelista.

Vaihto ulkoiseen ohjauspaikkaan tehddan LOC REM
-painikkeella.

Ohjearvo luetaan analogiatulosta Al1 tai kaytetdédn
vakionopeutta. Kay-, seis- ja suuntakomennot an-
netaan digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta.

Kuva 5-14 Vakionopeus-makron paneeliohjaus ja ulkoinen ohjaus.

Tulo- ja lahté- signaalit ACS 600:n Vakionopeus-makron tulo- ja 1&htdsignaalit ovat
taulukossa 5-6.

Taulukko 5-6 Vakionopeus-makron tulo- ja Idhtdsignaalit.

Tulosignaalit Lahtodsignaalit
Kéay/seis (DI1) ja taakse (DI2) Nopeus (AO1)
Analoginen ohjearvo (Al1) Virta (AO2)
Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI3) KAY-VALMIS (RO1)
Vakionopeuden valinta (D14-6) KAY (RO2)
VIKA (-1) (RO3)

Ohjelmointiopas 5-17



Luku 5 — Sovellusmakrot

Ulkoiset kytkennét Seuraava kytkentdesimerkki kuvaa Vakionopeus-makroa.

Riviliitin X21 Toiminto
| ] 1 VREF Ohjejannite 10 VDC
— | GND maks. 10 mA
Ohje \_1_/ ‘ 2
| J 3 All+ Ulkoinen ohjearvo
< 4 All- 0..10V
- 5 Al2+ Ei kaytossé tdssé sovelluksessa.
6 Al2-
7 Al3+ Ei kaytossa tassa sovelluksessa.
8 |AI3-
10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. nopeus
i 11 |AO2+ Virta
12 |AO2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Moottorin nim. virta
= | Riviliitin X22
1 DI SEIS/KAY
2 |DI2 ETEEN/TAAKSE
3 DI3 KIIHD./HID. 1/2
4 Dl4 VAKIONOPEUDEN VALINTA*
5 DI5 VAKIONOPEUDEN VALINTA*
6 |DI6 "
7 +24 DVDC +24 VDC maks. 100 mA
8 |+24DVDC
9 DGND Digitaalimaa
Riviliitin X23
1 +24 VDC Apujannitelahts 24 VDC
2 GND 250 mA
Riviliitin X25
1 RO11 e
* Toiminta: 0 = Avoin, 1 = Suljettu Kay-Valmis 2 RO12 ; R?Ielahto 1
N KAY-VALMIS
D4 | DI5 | DI6 Lahtd \29 3 |[RO13 |
0 0 0 Nop. asetus Al1:n kautta Riviliitin X26
1 0 0 Vakionopeus 1 1 RO21
N /  Relelahto 2
0 1 0 Vakionopeus 2 Kay 2 RO22 R
KAY
1 1 0 Vakionopeus 3 ® 3 RO23 -
0 0 1 Vakionopeus 4 Vika Rivilitin X27
1 0 1 Vakionopeus 5 @ 1 RO31
0 1 ] Vaki 6 Relelaht6 3
akKionopeus
p 2 RO32 ; VIKA (-1)
1 1 1 Vakionopeus 7 3 RO33 |

Kuva 5-15 Vakionopeus-makron ohjauskytkennét. NIOC-Kortin liittimien merkinnét ovat ylld olevan
kuvan mukaiset. ACS 601:n ja ACS 604:n kdyttdjan kytkenndét tehddén suoraan NIOC-kortin tulo- ja
lahtéliittimiin. ACS 607:n kdyttdjan kytkennét tehdédén joko suoraan NIOC-korttiin tai lisdvarusteena
saatavaan erilliseen riviliittimeen. Lisétietoja riviliittimen merkinndistéd on laiteoppaissa.
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Luku 5 — Sovellusmakrot

Ohjaussignaali- Kun valitaan Vakionopeus-makro, voimaan tulevat kuvan 5-16
kytkennidt mukaiset ohjaussignaalit (ohje-, kdy/seis- ja suuntakomentokytkennét).

m ACS 600 Ohjearvon valinta
10C-kortin

" — 11.02 ULK1/ 12.01 NOPEUDEN| | 11.01 PANELI
I/O-liittimet ULK2 VALINTA VALINTA REFERENSS
- X X X
Elelele > : DI45,6 1 ;
o 1 1 1
. : ,
1/0- Ohjearvolédhteen valinta ' ' '
. ' : :
laajennus- " | | )
moduulit 11.06 ULK. 11,03 ULK Ry 12 . . .
OHJ2 VALINTA OHJ1 VALINTA NOPEUDET X . X
—— , : .
L L} 1 ' asne _gs
l | OLKT, . . . : Nopeussaadin
. KL
1/0-laa;j. ' A1+ |ULKOINEN ! _: :
asetukset " OHJE 1 e Ryhma 25
INDIO Ryhma 98 : '\3 I Uk o ! : ! ULKOWEN KRIITT. NOPEUS
| PANELI | VALITTI/ !
NAIO| T I !
: UKz g : \
' ' 1| PANELT 20.01 MIN.NOPEUS
CHO- | ' ' ! ! 20.02 MAX.NOPEUS
kenttavayla- } | ' . ! '
— ' ' ! | :
sovitin ' 2 ' ' I [ NOPEUSOHJE2
Kentta- ! ULKOINEN || I |
Ay At OHJE 2 ' ' ' Ryhma 22
@ "aY'a Q' ! ! ' KIIHD./HID.
i valinta \\ ULKOINEN [ | .
Vakio- ||| jite C ' ' . | .
Modbus- @ ANELLg P ! REF2(%) ' | NOPEUSOHJE 3
. . T i} '
linkki ] } « PANELI /. : . , Ryhma 23
| . REF1(rpm) ! NOPEUSSAADIN
X .
\@/ l I I
1 ! !
1 ! !
' 1
TN | ' '
' 1
OHJAUS- ; . .
PANEELI | ! [
' ' '
' ' '
' ! !
1 ' 1
I l I
1 ! 1
1 ' 1
[ ' 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
1 1 1
................... L
' .
' .
. .
5 '
.
| | |
' ! ° . .
El VALIT.TU | PANELI : - Kay/Seis
D2 o o ULK1g | PYYNNOSTA /
*—o » :
< PANELI _ ' \ ULKOINEI\'I ETEEN .\ ' Suunta
————o0 R T
— | ULK2 :
! o TAAKSE o ! :
1 ! 1
| EI VALITTU ! .
| .
\ DI,DI2_ , !
1 - 1
- , PANELI o ' , !
: : . .
: \El
us - m T T
Kéy/Seis/Suunta -ldhteen ! ! \
valinta ! ' '
10.01 ULK1 10.02 ULK2 10.03 16,01
KAY/SEIS/SUU || KAY/SEIS/SUU PYORIMIS- ULK.KAYNN.
- SUUNTA ESTO

Kuva 5-16 Vakionopeus-makron ohjaussignaalikytkennét.
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Luku 6 — Parametrit

Yleista Tassa luvussa esitetddn ACS 600 -parametrien toiminta ja vaihtoehdot.

Parametriryhméit ACS 600 -parametrit on jarjestetty toimintojen mukaisiin ryhmiin (katso
kuva 6-1). Parametrien valinta ja asetus kuvataan luvussa 2 — Yleistie-
toja ACS 600 -ohjelmoinnista... Kayttddnottotietoja ja oloarvoja kasitel-
l1&&n luvussa 3 — Kéyttéonottotiedot ja luvussa 4 — Toimintojen sdéato.
Jotkin parametrit, jotka eivat ole kaytdssé kyseisessé sovelluksessa,
on kéatketty ohjelmoinnin helpottamiseksi.

TARKEAA! |/O-liitantdjen maarityksessa on noudatettava huolelli-
suutta, silld samaa liitint& voidaan kayttaa useisiin toimintoihin. Tata ei
kuitenkaan suositella. Jos liitin on ohjelmoitu tiettya toimintoa varten,
asetus jaé voimaan, vaikka liitin maaritettaisiin toisella parametrilla toi-
seen tehtavaan.

|35 MOOT LAMPOT MITT [99 KAYTTOON-
| 34 PROSESSIN NOPEUS OTTOTIED
[33 TIEDOTUKSET 98 OPTIOMODULIT
| 32 VALVONNAT
[31 AUTOM. VIAN KUITT. 96 ULK AO

30 VIKAFUNKTIOT

92 DS LAHETYSOSOITE

[ 26 MOOTTORIOHJA
25 KRIITT. NOPEUDET
[24 MOMENTTISAATO

90 DS VAST OTTO OS

23 NOPEUSSAADIN
22 KIIHD./HIDASTUS 70 DDCS CONTROL
[21 KAYNN./PYSAYTYS
20 RAJAT 60 ISANTA/ORJA
[16 SYSTEEMIOHJAUS [ 52 VAKIO MODBUS
YT o — [ 51 koM. MoDULI
13 ANALOGIATULOT 50 PULSSIENKOODERI
[12 VAKIONOPEUDET
[[11 OHJEARV. VALINTA | 45 FUNCTION SELECTION
10 KAY/SEIS/SUUNTA [ 42 JARRUN OHJAUS
40 PID-SAATAJA

40.1 PID VAHVISTUS

Kuva 6-1 Parametriryhmét.
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Luku 6 — Parametrit

Ryhma 10
Kéay/Seis/Suunta

_10.01 ULKT
KAY/SEIS/SUU

A

A

Nama parametrit ovat muutettavissa vain taajuusmuuttajan ollessa
pysahtyneena. Kaytettdvissé olevat vaihtoehdot iimenevét taulukosta
6-1. Yksityiskohtainen kuvaus on jaljempéana.

Taulukko 6-1 Ryhmé 10.

Parametri Arvo Kuvaus

1 ULK1 El VALITTU; digitaalitulot; | Valitsee kay/seis- ja
KAY/SEIS/SUU PANELI; KOMM.MODULI | suuntatietokomentojen lahteen
ohjauspaikalle ULK1.

2 ULK2 El VALITTU; digitaalitulot; | Valitsee kay/seis- ja
KAY/SEIS/SUU PANELI; KOMM.MODULI | suuntatietokomentojen lahteen
ohjauspaikalle ULK2.

3 PYORIMIS- ETEEN; TAAKSE; Pyo&rimissuunnan lukitus.

SUUNTA PYYNNOSTA

Kay-, seis- ja suuntakomennot voidaan antaa ohjauspaneelin kautta tai
kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta, jotka valitaan parametrilla 11.02
ULK1/ULK2 VALINTA. Lisatietoja ohjauspaikoista on luvussa 4 —
Toimintojen s&éato.

Talla parametrilla maaritetdan ulkoisen ohjauspaikan 1 (ULK 1) kdy-,
seis- ja suuntakomentojen kytkennét ja lahde.

El VALITTU
Kay/seis- ja suuntatietokomentojen lahdetta ei ole valittu ohjauspaika-
lle ULK1.

DI1

Kaksijohtiminen kay-/seis-komento, kytketty digitaalituloon DI1.

0 VDC /DI = seis; 24 VDC / DI1 = kay. Pydrimissuunta on parametrin
10.03 PYORIMISSUUNTA mukainen.

VAROITUS! Kayttd kdynnistyy vian kuittauksen jalkeen, jos kdynnistys-
signaali on paalla.

DI1,2

Kaksijohtiminen kdy-/seis-komento. Kay/seis on kytketty digitaalituloon
DI1 kuten edelld. Suunta on kytketty digitaalituloon DI2. 0 VDC / DI2 =
eteen; 24 VDC / DI2 = taakse. Aseta suunnan ohjaamiseksi parametrin
10.03 PYORIMISSUUNTA arvoksi PYYNNOSTA.

VAROITUS! Kéaytté kdynnistyy vian kuittauksen jélkeen, jos kéynnistys-
signaali on pé&éalla.

6-2
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Luku 6 — Parametrit

DI1P,2P

Kolmijohtiminen kéy-/seis-komento. Kay- ja seis-komento annetaan
pulsseina, esimerkiksi painikkeilla (P). Kay-painike (sulkeutuva) on kyt-
ketty digitaalituloon DI1. Seis-painike (avautuva) on kytketty digitaalitu-
loon DI2. Jos kay-painikkeita on useita, ne kytketdan rinnakkain. Seis-
painikkeet kytketdan vastaavasti sarjaan. Pyérimissuunta on paramet-
rin 10.03 PYORIMISSUUNTA mukainen.

DI1P,2P,3

Kolmijohtiminen kay-/seis-komento. Kay/seis on kytketty samoin kuin
kohdassa DI1P,2P. Suunta on kytketty digitaalituloon DI3. 0 VDC / DI3
= eteen; 24 VDC / DI3 = taakse. Aseta suunnan ohjaamiseksi paramet-
rin 10.03 PYORIMISSUUNTA arvoksi PYYNNOSTA.

DI1P,2P,3P

Kay eteen, kay taakse ja seis. Kéy- ja suuntakomento annetaan
samanaikaisesti kahdella erillisella painikkeella (P). Seis-painike (avau-
tuva) on kytketty digitaalituloon DI3. Painikkeet "kéy eteen” ja

"kay taakse” (sulkeutuvia) on kytketty digitaalituloihin DI1 ja DI2. Jos
Kay-painikkeita on useita, ne kytketdan rinnakkain. Seis-painikkeet kyt-
ketddn vastaavasti sarjaan. Aseta suunnan ohjaamiseksi parametrin
10.03 PYORIMISSUUNTA arvoksi PYYNNOSTA.

DI6

Kaksijohtiminen kay-/seis-komento, kytketty digitaalituloon DI6.

0 VDC/DI6 = seis; 24 VDC / DI6 = kay. Py6rimissuunnan maaréaa
parametri 10.03 PYORIMISSUUNTA.

VAROITUS! Kayttd kdynnistyy vian kuittauksen jalkeen, jos kdynnistys-
signaali on p&alla.

DI6,5

Kaksijohtiminen kay-/seis-komento. Kay-/seis-komento on kytketty digi-
taalituloon DI6 ja pydrimissuunta digitaalituloon DI5. 0 VDC / DI5 =
eteen; 24 VDC/ DI5 = taakse. Aseta suunnan ohjaamiseksi parametrin
10.03 PYORIMISSUUNTA arvoksi PYYNNOSTA.

VAROITUS! Kaytt6é kdynnistyy vian kuittauksen jélkeen, jos kaynnistys-
signaali on paalla.

PANELI

Kun ulkoinen ohjauspaikka 1 on kaytdssa, kdy-/seis- ja suuntakomen-
not annetaan ohjauspaneelin kautta. Pydrimissuunnan ohjaamiseksi
parametrin 10.03 PYORIMISSUUNTA arvon tulee olla PYYNNOSTA.

KOMM. MODULI
Kéy-,seis- ja suuntakomennot annetaan kenttavaylaohjaussanan
avulla. Lisatietoja on liitteessd C — Kenttdvéayldohjaus.

Ohjelmointiopas

6-3



Luku 6 — Parametrit

DI7; DI17,8; DI7P,8P; DI7P,8P,9; DI7P,8P,9P

Lisatietoja digitaalitulojen D17, DI8 ja DI9 kytkennasta on kohdassa
Ryhmé 98 Optiomodulit. Toimintojen kuvaukset I6ytyvat kohdasta,
jossa kerrotaan vastaavista digitaalituloilla DI1, DI2 ja DI3 tehdyista
valinnoista.

10.02ULK2  Talla parametrilla maaritetdan ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2) kay-,
KAY/SEIS/SUU  seis- ja suuntakomentojen kytkenta ja Iahde.

El VALITTU; DI1; DI1,2; DI1P,2P; DI1P,2P,3; DI1P,2P,3P; DI6; DI6,5;
PANELI; KOMM. MODULI; DI7; DI7,8; DI7P,8P; DI7P,8P,9;
DI7P,8P,9P

Lisatietoja naista asetuksista on edella, parametria 10.01 ULK1
KAY/SEIS/SUU késittelevassa jaksossa.

10.03 Talla parametrilla moottorin pydrimissuunta voidaan lukita arvoon
PYORIMISSUUNTA  ETEEN tai TAAKSE. Jos arvoksi valitaan PYYNNOSTA, suunta
maaraytyy parametrien 10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU ja 10.02 ULK2
KAY/SEIS/SUU mukaan tai se valitaan ohjauspaneelin painikkeilla.
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Ryhmé 11 Ohjearv.
valinta

PANELIREFERENSSI

11.01

Luku 6 — Parametrit

Nama parametrit, paitsi (O)-merkityt, ovat muutettavissa ACS 600:n

toiminnan aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulu-

kosta 6-2. Yksityiskohtainen kuvaus on jaljempana.

Taulukko 6-2 Ryhmé 11.

Parametri

Arvo

Kuvaus

1 PANELIREFERENSSI

REF1 (rpm);
REF2 (%)

Aktiivisen
paneeliohjeen valinta.

2 ULK1/ULK2 VALINTA
©)

DI1 ... DI12; ULK1; ULK2;

KOMM. MODULI

Ulkoisen ohjauspaikan
valinta.

3 ULK. OHJ1 VALINTA
©)

PANELI; analogia- ja digitaa-

litulot; KOMM. MODULLI;
KOMM.REF+AIT;
KOMM.REF*AIT;
NOPEA KOMM,;
KOMM.REF+AIS5;
KOMM.REF*AI5;

Ulkoisen ohjeen 1
valinta.

4 ULK. OHJ1 MINIMI

(0 ... 18000) rpm

Ulkoisen ohjeen 1
minimiarvo.

5 ULK. OHJ1 MAKSIMI

(0 ... 18000) rpm

Ulkoisen ohjeen 1
maksimiarvo.

6 ULK. OHJ2 VALINTA
©)

PANELI; analogia- ja

digitaalitulot; KOMM. REF;

KOMM.REF+AIT;
KOMM.REF*AIT;
NOPEA KOMM,;
KOMM.REF+AIS5;
KOMM.REF*AI5

Ulkoisen ohjeen 2
valinta.

7 ULK. OHJ2 MINIMI 0...100 % Ulkoisen ohjeen 2
minimiarvo.
8 ULK. OHJ2 MAKSIMI 0...500 % Ulkoisen ohjeen 2

maksimiarvo.

REF1 (rpm)

REF2 (%)

REF2 (%) on momenttiohje.

Ohjearvo voidaan antaa ohjauspaneelista tai kahdesta ulkoisesta oh-
jauspaikasta. Liséatietoja on luvussa 4 — Toimintojen s4até.

Tama vaihtoehto maarittda panelireferenssin 1 aktiiviseksi paneelioh-
jeeksi. Ohjeen laji on nopeus ja yksikké rpm. Jos skalaariohjaus on
valittu (parametrin 99.04 arvo on SKALAARI), ohjeen yksikkd on Hz.

Tama vaihtoehto maarittda panelireferenssin 2 aktiiviseksi paneelioh-
jeeksi. Ohje annetaan prosentteina. Panelireferenssin 2 lajin maaraa
valittu sovellusmakro. Jos esimerkiksi momenttisdatdémakro on valittu,

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

11.02 ULK1/ULK2
VALINTA (O)

11.03 ULK OHJ1
VALINTA (O)

Talla parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan valinnassa kaytettava
digitaalitulo tai lukitaan ulkoisen ohjauspaikan arvoksi ULK1 tai ULK2.
Parametri maaraa seké kay-, seis- ja suuntakomentojen etta ulkoisen

ohjeen (OHJ1 tai OHJ2) lahteen.

ULK1

Kaytetaan ulkoista ohjauspaikkaa 1. Ulkoinen ohje 1 (ULK1) ohjearvo-
jen lahde maaritetdan parametrilla 10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU ja par-
ametrilla 11.03 ULK OHJ1 VALINTA (O).

ULK2

Kaytetaan ulkoista ohjauspaikkaa 2. Ulkoinen ohje 2 (ULK2) ohjearvo-
jen lahde maaritetdan parametrilla 10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU ja par-
ametrilla 11.06 ULK OHJ2 VALINTA (O).

DI1 - DI12

Kéytetdan ulkoista ohjauspaikkaa 1 tai 2 valitun digitaalitulon (DI1 ...
DI12) tilan mukaan. 0 VDC = ULK1 ja 24 VDC = ULK2. Lisatietoja
digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenné&st& on kohdassa Ryhmé 98
Optiomodulit.

KOMM. MODULI
Ulkoinen ohjauspaikka 1 tai 2 valitaan kenttédvayldohjaussanan avulla.
Lisatietoja on liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus.

Talla parametrilla valitaan ulkoisen ohjeen 1 signaalildhde.

PANELI
Ohjearvot annetaan ohjauspaneelin kautta. Ohjearvo nakyy naytdén
ylimmalla rivilla.

Al
Ohjearvo analogiatulosta 1 (jannitesignaali).

Al2
Ohjearvo analogiatulosta 2 (virtasignaali).

Al3
Ohjearvo analogiatulosta 3 (virtasignaali).

AI1/JOYST; AI2/JOYST

Ohjearvo sauvaohjausta varten konfiguroidusta analogiatulosta 1 tai 2.
Minimisignaali vastaa maksimiohjearvoa TAAKSE. Maksimisignaali
vastaa maksimiohjearvoa ETEEN (katso kuva 6-2). Katso myds para-
metri 10.03 PYORIMISSUUNTA.

TARKEAA! Sauvaohjauksen minimiohjearvon on oltava vahintaan
0,5 V. Jos ohjaussignaali katoaa k&ytettdessa 0...10 V:n signaalia,
ACS 600 seuraa maksimiohjetta TAAKSE. Jos ACS 600:n halutaan
pyséhtyvan ohjaussignaalin kadotessa, parametri 13.01 MINIMI Al1 on
asetettava arvoon 2 V tai vahintdéan 0,5 V ja parametri 30.01 Al<MIN
FUNKTIO arvoon PYSAYTA.

Ohjelmointiopas
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NOPEUS

ULK OHJ MAKSIMI -+ C\/
ULK OHJ MINIMI —-

0

- ULK OHJ MINIMI —-

- ULK OHJ MAKSIMI — m

0 5 10 REFDV]

AIMINIMI =0V
Al MAKSIMI =10V

Kuva 6-2 Sauvaohjaus. Ulkoisen ohjeen 1 maksimiarvo asetetaan
parametrilla 11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI ja minimiarvo parametrilla
11.04 ULK OHJ1 MINIMI.

Al1+AI3; Al2+AI3; Al1-Al3; Al2-Al3; Al1*AI3; Al2*AI3; MIN(AI1,Al3);
MIN(AI2,AI3); MAX(AI1,Al3); MAX(AI2,Al3)

Onhjearvo lasketaan valituista tulosignaaleista tdméan asetuksen méérit-
tdmien matemaattisten funktioiden avulla.

DI3U,4D(R)

Moottoripotentiometritoiminto. Ohjearvo annetaan digitaalitulojen
avulla. DI3 suurentaa nopeutta (U tarkoittaa "up”), ja DI4 pienentaa
nopeutta (D tarkoittaa "down”). (R) ilmaisee, etta seis-komento palaut-
taa ohjeen nollaksi. Ohjesignaalin muuttumisnopeuden maaraa para-
metri 22.04 KIIHDYTYSAIKA 2.

DI3U,4D

Muuten sama kuin edelld, mutta seis-komento tai virran katkaiseminen
taajuusmuuttajasta ei palauta ohjetta nollanopeuteen. Kun ACS 600
kaynnistetd&n, moottori kiihtyy tallennettuun ohjearvoon valitun kiihdy-
tysajan mukaan.

DI5U,6D
Sama kuin edelld, mutta kaytettavat digitaalitulot ovat DI5 ja DI6.

KOMM. REF
Ohjearvo annetaan kenttavayldohjeen REF1 kautta. Lisatietoja on
liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus.

KOMMREF+AI1; KOMMREF*AI1

Ohjearvo annetaan kenttavayldohjeen REF1 kautta. Analogiatulon 1
signaali yhdistetdan kenttavayldohjeeseen (summaus tai kerronta).
Lisatietoja on liitteessd C — Kenttdvéyldohjaus.

Ohjelmointiopas
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11.04 ULK OHJ1 MINIMI

NOPEA KOMM

Kuten vaihtoehdossa KOMM. REF, ohjearvo annetaan
kenttdvayldohjeen REF1 kautta. Lisatietoja on liitteessd C —
Kenttédvdyldohjaus. NOPEA KOMM eroaa vaihtoehdosta KOMM. REF
seuraavasti:

* lyhyempi tiedonsiirron kierrosaika, kun ohje siirretddn moottorin
ohjausohjelmaan (6 ms -> 2 ms)

* suuntaa ei voida ohjata parametrilla 10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU tai
10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU méaaritetyn kayttoliittyman kautta eika
ohjauspaneelista.

* Ryhmé 25 Kriitt. nopeudet ei ole voimassa.

Huomautus: Jos mika tahansa seuraavista on valittu, vaihtoehdon
NOPEA KOMM valinnalla ei ole vaikutusta vaan laite toimii vaihtoehdon
KOMM. REF mukaan.

e Parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO
e Parametrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS arvo on SKALAARI
e Parametrin 40.14 TRIMMAUS arvo on SUHTEELLINEN tai SUORA

KOMMREF+AI5; KOMMREF*AI5

Ohjearvo annetaan kenttavayldohjeen REF1 kautta. Analogiatulon Al5
signaali yhdistetdan kenttavayldohjeeseen (summaus tai kerronta).
Lisatietoja on liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus. Lisatietoja
analogiatulon Al5 kytkennasta on kohdassa Ryhmé 98 Optiomodulit.

Al5; Al6; AI5/JOYST; AlI6/JOYST; AlI5+Al6; Al5-Al6; AlI5*Al6;
MIN(AI5,6); MAX(AIS5,6)

Toiminnon kuvaus 16ytyy edeltd, analogiatulojen Al1 ja Al2 vastaavasta
kohdasta. Lisatietoja analogiatulojen Al5 ja Al6 kytkenn&sta on
kohdassa Ryhmé 98 Optiomoduilit.

DI11U,12D(R);DI11U,12D

Toiminnon kuvaus l6ytyy edelta, digitaalitulojen DI3 ja D14 vastaavasta
kohdasta. Liséatietoja digitaalitulojen DI11 ja DI12 kytkenn&st& on
kohdassa Ryhmé 98 Optiomoduilit.

Tama parametri asettaa nopeusohjeen minimiarvon (rpm), joka vastaa
OHJ1:een kytketyn analogiasignaalin minimiarvoa REF1 (parametrin
11.03 ULK OHJ1 VALINTA (O) arvo on Al1, Al2 tai Al3). Katso kuva
6-3. Jos moottorin ohjaustavaksi on valittu SKALAARI (katso parametri
99.04 MOOTTORIOHJAUS), ohjearvo annetaan hertseina (Hz).

Huomautus: Jos ohjearvo annetaan kenttavaylan kautta, skaalaus
eroaa analogiasignaalin skaalauksesta. Liséatietoja on liitteessé C —
Kenttédvéyldohjaus.

6-8
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11.05 ULK OHJ1

MAKSIMI

11.06 ULK OHJ2
VALINTA (O)

11.07 ULK OHJ2

MINIMI

11.08 ULK OHJ2

MAKSIMI

Luku 6 — Parametrit

Tama parametri asettaa nopeusohjeen maksimiarvon (rpm), joka vas-
taa REF1:een kytketyn analogiasignaalin maksimiarvoa (parametrin
11.03 ULK OHJ1 VALINTA (O) arvo on Al1, Al2 tai Al3). Katso kuva
6-3. Jos moottorin ohjaustavaksi on valittu SKALAARI (katso parametri
99.04 MOOTTORIOHJAUS), ohjearvo annetaan hertseina (Hz).

Huomautus: Jos ohjearvo annetaan kenttavaylan kautta, skaalaus
eroaa analogiasignaalin skaalauksesta. Lisatietoja on liitteessé C —
Kenttédvéylédohjaus.

Tama parametri valitsee ulkoisen ohjeen 2 signaalildhteen. Vaihtoeh-
dot ovat samat kuin ulkoisen ohjeen 1 kohdalla.

Tama parametri asettaa nopeuden minimiohjeen prosentteina. Arvo
vastaa REF2:een kytketyn analogiasignaalin minimiarvoa (parametrin
11.06 ULK OHJ2 VALINTA (O) arvo on Al1, Al2 tai AI3). Katso kuva
6-3.

* Jos Tehdas-, Kasi/Auto- tai Vakionopeus-makro on valittu, parametri
asettaa nopeuden minimiohjeen. Arvo annetaan prosentteina para-
metrien 20.02 MAX. NOPEUS tai 20.01 MIN. NOPEUS méaaritta-
masta maksiminopeudesta, jos minimirajan absoluuttinen arvo on
suurempi kuin maksimiraja.

* Jos Momenttisdaté-makro on valittu, tdmé parametri asettaa
momentin minimiohjeen. Arvo annetaan prosentteina nimellismo-
mentista.

* Jos PID-sdat6-makro on valittu, tdmé& parametri asettaa prosessioh-
jeen minimiarvon. Arvo annetaan prosentteina prosessisuureen
maksimiarvosta.

Jos moottorin ohjaustavaksi on valittu SKALAARI (katso parametri
99.04 MOOTTORIOHJAUS), ohjearvo annetaan prosentteina para-
metrien 20.08 MAKSIMITAAJUUS tai 20.07 MINIMITAAJUUS maarit-
tdmasta maksimitaajuudesta, jos minimirajan absoluuttinen arvo on
suurempi kuin maksimiraja.

Huomautus: Jos ohjearvo annetaan kenttavaylan kautta, skaalaus
eroaa analogiasignaalin skaalauksesta. Liséatietoja on liitteessd C —
Kenttévéaylédohjaus.

Taméa parametri asettaa maksimiohjeen prosentteina. Arvo vastaa
REF2:een kytketyn analogiasignaalin maksimiarvoa (parametrin 11.06
ULK OHJ2 VALINTA (O) arvo on Al1, Al2 tai AI3). Katso kuva 6-3.

e Jos Tehdas-, Kasi/Auto- tai Vakionopeus-makro on valittu, parametri
asettaa nopeuden maksimiohjeen. Arvo annetaan prosentteina
parametrien 20.02 MAX. NOPEUS tai 20.01 MIN. NOPEUS maaérit-
tdmastd maksiminopeudesta, jos minimirajan absoluuttinen arvo on
suurempi kuin maksimiraja.

e Jos Momenttisdaté-makro on valittu, tdmé parametri asettaa
momentin maksimiohjeen. Arvo annetaan prosentteina nimellismo-
mentista.

Ohjelmointiopas
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e Jos PID-s&até-makro on valittu, tdma parametri asettaa
prosessiohjeen maksimiarvon. Arvo annetaan prosentteina
prosessisuureen maksimiarvosta.

Jos moottorin ohjaustavaksi on valittu SKALAARI (katso parametri
99.04 MOOTTORIOHJAUS), ohjearvo annetaan prosentteina paramet-
rien 20.08 MAKSIMITAAJUUS tai 20.07 MINIMITAAJUUS maaritta-
masta maksimitaajuudesta, jos minimirajan absoluuttinen arvo on
suurempi kuin maksimiraja.

Huomautus: Jos ohjearvo annetaan kenttavaylan kautta, skaalaus
eroaa analogiasignaalin skaalauksesta. Lisatietoja on liitteesséd C —

Kenttévéayldohjaus.
Analogiatulon Ulkoisen ohjeen 1 Ulkoisen ohjeen 2
arvoalue arvoalue arvoalue
18000 rpm 500 %
10V ? ?
MAKSIMI Al - - — — — — - 48500mm ~ — — — — — - %
20 mA 15001PM 14 65 ULK. 100% 11 08 ULK.
OHJ1 MAKSIMI OHJ2 MAKSIMI
0 rpm 0%
18000 rpm 100 %
o/2V ? ?
MINIMEAT " 0/4 maA 0rPm 41,04 ULK. 0%  41.07 ULK
OHJ1 MINIMI OHJ2 MINIMI

Kuva 6-3 ULK. OHJ MINIMI-/MAKSIMI-arvon mééritys. Analogiatulojen arvoalueet méaéréytyvét
parametrien 13.02 MAKSIMI Al1, 13.07 MAKSIMI Al2 tai 13.12 MAKSIMI Al3 ja parametrien 13.01
MINIMI Al1, 13.06 MINIMI Al2 tai 13.11 MINIMI Al3 perusteella sen mukaan, mitd analogiatuloa
kéytetdan.
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Ryhméa 12
Vakionopeudet

Luku 6 — Parametrit

Nama parametrit, paitsi (O)-merkityt, ovat muutettavissa taajuusmuut-
tajan toiminnan aikana. Kéytettavissé olevat vaihtoehdot ilmenevét tau-
lukosta 6-3. Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempana.

Taulukko 6-3 Ryhmé 12.

Parametri Arvo Kuvaus
1 NOPEUDEN El VALITTU; digitaalitulot Vakionopeuden
VALINTA (O) valinta
2 VAKIONOPEUS 1 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 1
3 VAKIONOPEUS 2 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 2
4 VAKIONOPEUS 3 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 3
5 VAKIONOPEUS 4 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 4
6 VAKIONOPEUS 5 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 5
7 VAKIONOPEUS 6 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 6
8 VAKIONOPEUS 7 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 7
9 VAKIONOPEUS 8 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 8
10 VAKIONOPEUS 9 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 9
11 VAKIONOPEUS 10 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 10
12 VAKIONOPEUS 11 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 11
13 VAKIONOPEUS 12 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 12
14 VAKIONOPEUS 13 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 13
15 VAKIONOPEUS 14 0 ... 18000 rpm Vakionopeus 14
16 VAKIONOPEUS 15 -18000 ... 18000 rpm Vakionopeus 15/

Vikanopeus

Jos vakionopeus aktivoidaan, nopeusarvo luetaan parametriryhmésta
12. Vakionopeutta 15 etumerkkeineen voidaan kayttda vikatilanteissa
(katso parametrit 30.01 AI<MIN FUNKTIO ja 30.02 PANELI VIKA).

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa ja ulkoinen ohjaus-
paikka ULK1 on valittuna, vakionopeudet ohittavat kaikki muut nopeus-
ohjeet. Vakionopeusohjeet ohitetaan, jos ohjauksessa seurataan
momenttiohjetta tai prosessin PID-ohjetta (katso Momenttisdaté- ja
PID-s&até-makrot).

Jos moottorin ohjaustavaksi on valittu SKALAARI (katso parametri
99.04 MOOTTORIOHJAUS), parametrien 12.02 - 12.06 ja 12.15 avulla
voidaan asettaa kuusi vakiotaajuutta. Oletusarvona parametrien
arvoksi on asetettu 0 Hz.

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

12.01 NOPEUDEN  Talla parametrilla maaritetdén digitaalitulot, joita kéytetdéan vakiono-

VALINTA

peuksien valinnassa.

El VALITTU
Vakionopeuksien valintatoiminto ei ole k&aytdssa.

DI1(NOPEUS1); DI2(NOPEUSZ2); DI3(NOPEUS3); DI4(NOPEUSA4);

DI5(NOPEUS5); DI6(NOPEUS6)

Vakionopeudet 1...6 valitaan digitaalitulojen DI1-DI6 avulla.
24 VDC = vakionopeus on aktivoitu.

DI1,2

Nailla kahdella digitaalitulolla voidaan valita kolme vakionopeutta

(1..3).

Taulukko 6-4 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2.

DI DI2 Toiminto
0 0 Ei vakionopeutta
1 0 Vakionopeus 1
0 1 Vakionopeus 2

1

1

Vakionopeus 3

DI3,4

Na&illd kahdella digitaalitulolla voidaan valita kolme vakionopeutta

(1...3), kuten edella, kohdassa DI1,2.

DI15,6

Nailla kahdella digitaalitulolla voidaan valita kolme vakionopeutta

(1...3), kuten edella, kohdassa DI1,2.

DI1,2,3

Nailld kolmella digitaalitulolla voidaan valita seitseméan vakionopeutta

(1..7).

Taulukko 6-5 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2,3.

DI1 DI2 DI3 Toiminto
0 0 0 Ei vakionopeutta
1 0 0 Vakionopeus 1
0 1 0 Vakionopeus 2
1 1 0 Vakionopeus 3
0 0 1 Vakionopeus 4
1 0 1 Vakionopeus 5
0 1 1 Vakionopeus 6

Vakionopeus 7

6-12
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DI3,4,5
Katso kohta DI1,2,3.

DI4,5,6
Katso kohta DI1,2,3.

DI3,4,5,6
Nailla neljalla digitaalitulolla voidaan valita 15 vakionopeutta (1...15).

Taulukko 6-6 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI3,4,5,6.

DI3 Di4 DI5 DI6 Toiminto
0 0 0 0 Ei vakionopeutta
1 0 0 0 Vakionopeus 1
0 1 0 0 Vakionopeus 2
1 1 0 0 Vakionopeus 3
0 0 1 0 Vakionopeus 4
1 0 1 0 Vakionopeus 5
0 1 1 0 Vakionopeus 6
1 1 1 0 Vakionopeus 7
0 0 0 1 Vakionopeus 8
1 0 0 1 Vakionopeus 9
0 1 0 1 Vakionopeus 10
1 1 0 1 Vakionopeus 11
0 0 1 1 Vakionopeus 12
1 0 1 1 Vakionopeus 13
0 1 1 1 Vakionopeus 14
1 1 1 1 Vakionopeus 15

DI7(NOPEUS1); DI8 (NOPEUS2); DI9(NOPEUS3); DI10 (NOPEUS4);
DI11(NOPEUS5); DI12 (NOPEUSS6); DI7,8; DI9,10; DI11,12
Lisatietoja digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenn&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomodulit. Toimintojen kuvaukset 16ytyvat kohdasta, jossa
kerrotaan vastaavista digitaalituloilla DI1 ... D16 tehdyista valinnoista.

Ohjelmointiopas 6-13
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Ryhmaéa 13 Analogiatulot

Nama parametrit ovat muutettavissa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevéat taulukosta 6-7.
Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempéana.

Taulukko 6-7 Ryhmé 13.

Parametri Arvo Kuvaus

1 MINIMI A1 oVv;2YV; Al1:n minimiarvo. Arvo vastaa
VIRITETTY; ohjearvon minimia.
VIRITA

2 MAKSIMI Al1 10V, \{IRITETTY; Al1:n maksimiarvo. Arvo vastaa
VIRITA ohjearvon maksimia.

3 SKAALA A1 0...100,0 % Al1:n skaalauskerroin.

4 SUOD. AIKA A1 0..10s Al1:n suodatusaikavakio.

5 INVERTOINTI A1 El; KYLLA Analogiatulosignaalin 1 invertointi.

6 MINIMI Al2 0 mA; 4 mA; Al2:n minimiarvo. Arvo vastaa
VIRITETTY; ohjearvon minimia.
VIRITA

7 MAKSIMI Al2 20 mA; Al2:n maksimiarvo. Arvo vastaa
VIRITETTY; ohjearvon maksimia.
VIRITA

8 SKAALA AI2 Katso analogiatulon Al1 vastaavat parametrit.

9 SUOD. AIKA AI2
10 INVERTOINTI AI2

11 MINIMI AI3

12 MAKSIMI AI3

13 SKAALA AI3

14 SUOD. AIKA AI3

15 INVERTOINTI AI3

16 MINIMI Al5

17 MAKSIMI Al5

18 SKAALA Al5

19 SUOD. AIKA Al5
20 INVERTOINTI Al5

21 MINIMI Al6

22 MAKSIMI Al6

23 SKAALA Al6

24 SUOD. AIKA Al6

25 INVERTOINTI Al6

6-14
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13.01 MINIMI Al1 0 V; 2 V; VIRITETTY; VIRITA

Talla parametrilla maaritetddn analogiatuloon Al1 tulevan signaalin
minimiarvo. Jos Al1 on valittu ulkoisen ohjeen 1 (parametri 11.03) tai
ulkoisen ohjeen 2 (parametri 11.06) l&ahteeksi, arvo vastaa paramet-
reilla 11.04 ULK OHJ1 MINIMI tai 11.07 ULK OHJ2 MINIMI mé&éritetta-
véé ohjetta. Tyypillinen minimiarvo on 0 V tai 2 V.

Minimiarvon viritys: Paina ENTER, valitse VIRITA, aseta analogiatu-
loon tuleva jannite halutun minimiarvon suuruiseksi ja paina uudelleen
ENTER. Tama arvo tulee minimiarvoksi. Viritettdvissa oleva alue on
0...10 V. Virityksen jalkeen nayttdon tulee teksti VIRITETTY.

ACS 600 -taajuusmuuttajissa on niin sanottu elava nolla -toiminto,
jonka avulla suojaus- ja valvontapiirit havaitsevat ohjaussignaalin puut-
tumisen. Jotta tdmé& toiminto saataisiin k&ytt66n, tulosignaalin minimi-
arvo on maéritettava suuremmaksi kuin 0,5 V ja parametri 30.01
Al<MIN FUNKTIO on méaaritettava vastaavasti.

13.02 MAKSIMI Al1 10 V; VIRITETTY; VIRITA

Talla parametrilla maaritetdan analogiatuloon Al1 tulevan signaalin
maksimiohjearvo. Jos Al1 on valittu Ulkoisen ohjeen 1 (parametri 11.3)
tai 2 (parametri 11.6) lahteeksi, arvo vastaa parametreilla 11.05 ULK
OHJ1 MAKSIMI tai 11.08 ULK OHJ2 MAKSIMI. Tyypillinen maksimi-
arvoon 10 V.

Maksimiarvon viritys: Paina ENTER, valitse VIRITA, aseta analogiatu-
loon tuleva jannite halutun maksimiarvon suuruiseksi ja paina ENTER.
Tama arvo tulee maksimiarvoksi. Viritettavissa oleva alue on 0...10 V.
Virityksen jalkeen nayttéon tulee teksti VIRITETTY.

13.03 SKAALA Al1  Analogiatulon Al1 signaalin skaalauskerroin. Katso kuva 6-5.

13.04 SUOD.AIKA Al1  Analogiatulon Al1 suodatusaikavakio. 63 % analogiatulon signaalin
muutoksesta otetaan huomioon tdméan parametrin maarittaméana
aikana.

Huomautus: Vaikka minimiarvo asetettaisiin nollaksi, signaali suoda-
tetaan 10 ms:n aikavakiolla liitantalaitteista johtuen. Tété arvoa ei voida
muuttaa parametrien avulla.
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13.05 INVERTOINTI Al1

13.06 MINIMI Al2

13.07 MAKSIMI Al2

13.08 SKAALA Al2
13.09 SUOD. AIKA Al2

[%]
Suodattamaton signaali

100

63 \

Suodatettu signaali

v t
Aikavakio

Kuva 6-4 Analogiatulon Al1 suodatusaikavakio.

El; KYLLA

Jos tdméan parametrin arvoksi maaritetdén KYLLA, analogisen tulosig-
naalin maksimiarvo vastaa minimiohjetta ja minimiarvo maksimiohjetta.

0 mA; 4 mA; VIRITETTY; VIRITA

Téalla parametrilla maaritetddn analogiatuloon Al2 tulevan signaalin
minimiarvo. Jos Al2 on valittu Ulkoisen ohjeen 1 (parametri 11.03) tai 2
(parametri 11.06) lahteeksi, arvo vastaa parametreilla 11.04 ULK OHJ1
MINIMI tai 11.07 ULK OHJ2 MINIMI. Tyypillinen minimiarvo on

0 mA tai 4 mA.

Minimiarvon viritys: Paina ENTER, valitse VIRITA, aseta analogituloon
tuleva virta halutun minimiarvon suuruiseksi ja paina ENTER. Tama
arvo tulee minimiarvoksi. Viritettdvissa oleva alue on 0...20 mA. Virityk-
sen jalkeen nayttdon tulee teksti VIRITETTY.

ACS 600 -taajuusmuuttajissa on niin sanottu eldva nolla -toiminto,
jonka avulla suojaus- ja valvontapiirit havaitsevat signaalin puuttumi-
sen. Jotta tdm4 toiminto saataisiin k&yttdon, tulosignaalin minimiarvon
on oltava suuurempi kuin 1 mA.

20 mA; VIRITETTY; VIRITA

Téalla parametrilla maaritetddn analogiatuloon Al2 tulevan signaalin
maksimiarvo. Jos Al2 on valittu Ulkoisen ohjeen 1 (parametri 11.03
ULK OHJ1 VALINTA (O)) tai 2 (parametri 11.06 ULK OHJ2 VALINTA
(0O)) lahteeksi, arvo vastaa parametreilla 11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI tai
11.08 ULK OHJ2 MAKSIMI. Tyypillinen maksimiarvo on 20 mA.

Maksimiarvon viritys: Paina ENTER, valitse VIRITA, aseta analogiatu-
loon tuleva virta halutun maksimiarvon suuruiseksi ja paina ENTER.
Tamaéa arvo tulee maksimiarvoksi. Viritettavissa oleva alue on

0...20 mA. Virityksen jalkeen nayttdéon tulee teksti VIRITETTY.

Kuten parametri 13.03 SKAALA Al1.
Kuten parametri 13.04 SUOD.AIKA Al1.

6-16
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13.10 INVERTOINTI Al2
13.11 MINIMI Al3

13.12 MAKSIMI Al3
13.13 SKAALA Al3
13.14 SUOD.AIKA Al3
13.15 INVERTOINTI Al3
13.16 MINIMI Al5

13.17 MAKSIMI Al5
13.18 SKAALA Al5
13.19 SUOD.AIKA Al5
13.20 INVERTOINTI Al5
13.21 MINIMI Al6

13.22 MAKSIMI Al6
13.23 SKAALA Al6
13.24 SUOD.AIKA Al6
13.25 INVERTOINTI Al6

Luku 6 — Parametrit

Kuten parametri 13.05 INVERTOINTI Al1.
Kuten parametri 13.06 MINIMI Al2.

Kuten parametri 13.07 MAKSIMI Al2.
Kuten parametri 13.03 SKAALA Al1.
Kuten parametri 13.04 SUOD.AIKA Al1.
Kuten parametri 13.05 INVERTOINTI Al1.
Kuten parametri 13.06 MINIMI Al2.

Kuten parametri 13.07 MAKSIMI Al2.
Kuten parametri 13.03 SKAALA Al1.
Kuten parametri 13.04 SUOD.AIKA Al1.
Kuten parametri 13.05 INVERTOINTI Al1.
Kuten parametri 13.06 MINIMI Al2.

Kuten parametri 13.07 MAKSIMI Al2.
Kuten parametri 13.03 SKAALA Al1.
Kuten parametri 13.04 SUOD.AIKA Al1.
Kuten parametri 13.05 INVERTOINTI Al1.

Al + AI3 =
SKAALA Al1 SKAALA AI3 ULK. OHJ1
100 % 10 %
10V 1500rpm 20mA 150rpm  ULK. OHJ1 MAKSIMI
1500 rpm
60 % 90 rpm
690 rpm
40 % 600 rpm
ov | OmA | ] 0 rpm

Kuva 6-5 Esimerkki analogiatulojen skaalauksesta. Ulkoisen ohjeen 1
arvoksi on méadritetty Al1 + AI3 parametrilla 11.03 ULK OHJ1 VALINTA
(O) ja maksimiarvoksi 1500 rpm parametrilla 11.05 ULK OHJ1
MAKSIMI. Analogiatulon Al1 skaalaussuhteeksi on mééritetty 100 %
parametrilla 13.03 SKAALA Al1. Analogiatulon Al3 skaalaussuhteeksi
on médéritetty 10 % parametrilla 13.13 SKAALA Al3.

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

Ryhma 14 Releldhdot

14.01 RELELAHTO 1

Nama parametrit ovat muutettavissa vain taajuusmuuttajan ollessa
pysahdyksissa. Parametrit kuvataan yksityiskohtaisesti alla olevan tau-
lukon 6-8 jéljessa.

Taulukko 6-8 Ryhmé 14.

Parametri Arvo Kuvaus
1 RELELAHTO 1 Kaytettavissa Relelahdon 1 sisélto.
2 RELELAHTO 2 Olevat valinnat Relelahdsn 2 sisalts.
ilmenevét alla
3 RELELAHTO 3 olevasta tekstista. | Relelahdén 3 sisalts.
4 RO1 VETOVIIVE 0,0..3600,0s | Releen vetoviive.
5 RO1 PAASTOVIIVE 0,0..3600,0s | Releen paastdviive.
6 RO2 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s Releen vetoviive.
7 RO2 PAASTOVIIVE 0,0...3600,0s | Releen paéastdviive.
8 RO3 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s Releen vetoviive.
9 RO3 PAASTOVIIVE 0,0..3600,0s | Releen paastdviive.
10 NDIO MOD1 RO1 KAY-VALMIS; Digitaali-l/O-laajennuksen (NDIO)
KAY; VIKA; relelahddn ilmoittama kaytoén tila.
11 NDIO MOD1 RO2 VAROITUS:
OHJEARVO 2;
12 NDIO MOD2 RO1 OHJEARVOSSA:
13 NDIO MOD2 RO2 POINTTERI 1 (tai
POINTTERI 2 tai
14 NDIO MOD3 RO1 POINTTERI 3)
15 NDIO MOD3 RO2

Talla parametrilla maaritetdan relelahdén 1 ilmaisema tieto.
El VALITTU

KAY-VALMIS

Taajuusmuuttaja on toimintavalmis. Rele vetdd, jos ulkoinen kéayn-
nistyksenesto ei ole paalla tai jos taajuusmuuttajassa ei ole vikatilan-
netta.

KAY

Taajuusmuuttaja on kdynnistetty, ulkoinen kaynnistyksenesto ei ole
paalla eikd taajuusmuuttajassa ole vikatilannetta.

VIKA
Taajuusmuuttajassa on ilmennyt vikatilanne. Lisétietoja on luvussa 7 —
Vianhaku.

VIKA(-1)

Kuten yll4, mutta rele on vetdneena s&hkdn ollessa paalla ja paastaa
vikatilanteessa.

6-18
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VIKA(RST)
Taajuusmuuttajassa on vikatilanne, joka kuittautuu esiohjelmoidun
viiveen jalkeen (katso parametri 31.03 VIIVEAIKA).

JUMIVAROITUS
Jumivaroitus on aktivoitunut (katso parametri 30.10 MOOTT. JUMI-
SUOJA).

JUMIVIKA
Jumisuoja on aiheuttanut vikalaukaisun (katso parametri 30.10
MOOTT. JUMISUOJA).

MO LAMP VAR
Moottorin [Ampétila on ylittédnyt varoitustason.

MO LAMP VIKA
Moottorin [dmpdésuojaus on aiheuttanut vikalaukaisun.

ACS LAMP VAR
Taajuusmuuttajan lampétila on ylittdnyt varoitustason 115 °C.

ACS LAMP VIK
Taajuusmuuttajan ylikuumenemissuoja on toiminut. Vikalaukaisun raja-
arvo on 125 °C.

VIKA/VAROITU

Taajuusmuuttajassa on vika- tai varoitustilanne.
VAROITUS

Taajuusmuuttajassa on varoitustilanne.

SUUN. VAIHTO

Moottori py6rii taaksepain.

ULK. OHJ.

Ulkoinen ohjaus on valittu.

OHJEARVO 2

Ohjearvo 2 on valittu.

VAKIONOPEUS

Vakionopeus (1...15) on valittu.

DC-YLIJANN.

Vélipiirin tasajannite on ylittanyt ylijanniterajan.
DC-ALIJANN.

Vélipiirin tasajannite on alittanut alijanniterajan.

NOPEUSRAJA 1
Moottorin nopeus on ylittanyt tai alittanut valvontarajan 1. Katso para-
metrit 32.01 NOPEUSVALV. 1 ja 32.02 NOPEUSRAJA 1.

NOPEUSRAJA 2
Moottorin nopeus on ylittanyt tai alittanut valvontarajan 2. Katso para-
metrit 32.03 NOPEUSVALV. 2 ja 32.04 NOPEUSRAJA 2.

VIRTARAJA
Moottorin virran arvo on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso parametrit 32.05 VIRTAVALVONTA ja 32.06 VIRTARAJA.

Ohjelmointiopas
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OHJE 1 RAJA
Ohjearvo 1 on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan. Katso para-
metrit 32.11 OHJEARVON 1 VALV. ja 32.12 OHJEARVON 1 RAJA.

OHJE 2 RAJA
Ohjearvo 2 on ylittényt tai alittanut asetetun valvontarajan. Katso para-
metrit 32.13 OHJEARVON 2 VALV. ja 32.14 OHJEARVON 2 RAJA.

MOM. RAJA 1

Moottorin momentti on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso parametrit 32.07 MOMENTTIVALV. 1 ja

32.08 MOMENTTIRAJA 1.

MOM. RAJA 2

Moottorin momentti on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso parametrit 32.09 MOMENTTIVALV. 2 ja

32.10 MOMENTTIRAJA 2.

KAYNNISTETTY
Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kdy-komennon.

OHJE PUUTTUU
Ohjearvo on kadonnut.

OHJEARVOSSA
Oloarvo on saavuttanut ohjearvon. Nopeusvirhe on nopeudensaatoti-
lassa enintddn 10 % nimellisnopeudesta.

OLOARVORAUJA1

PID-s&éatéjan oloarvo 1 on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso parametrit 32.15 OLOARVON 1 VALV. ja 32.16 OLOARVON 1
RAJA.

OLOARVORAJA2

PID-s&éatéjan oloarvo 2 on ylittéanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso parametrit 32.17 OLOARVON 2 VALV. ja 32.18 OLOARVON 2
RAJA.

KOMM. MODULI
Reletta ohjaa kenttavaylaohje REF3. Lisatietoja on liitteessd C —
Kenttédvéyldohjaus.

POINTTERI 1
Releldhta ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien
45.01 POINTTER1 GRP+IND ja 45.02 POINTTER1 BITTI avulla.

JARRUNOHJAUS
Relelaht6a ohjaa jarrunohjaus-toiminto. Katso Ryhmé 42 Jarrun
ohjaus.

14.02 RELELAHTO 2  Lisétietoja on parametrissa 14.01 RELELAHTO 1. Ero:

e POINTTERI1 korvataan vaihtoehdolla POINTTERI2.
Reletta ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.03 POINTTER2
GRP+IND ja 45.04 POINTTERZ2 BITTI avulla.
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14.03 RELELAHTO 3

14.04 RO1 VETOVIIVE

Luku 6 — Parametrit

Lisatietoja on parametrissa 14.01 RELELAHTO 1. Erot:

¢ Vaihtoehtoja OLOARVORAJA1 ja OLOARVORAJA2 ei voida valita
relelahdolle ROS3.

e POINTTERI1 korvataan vaihtoehdolla POINTTERIS.
Reletta ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.05 POINTTERS
GRP+IND ja 45.06 POINTTER3 BITTI avulla.

e MAGNET VALMI voidaan valita vain releladhdélle RO3.
Moottori on magnetoitu ja valmis antamaan nimellismomentin
(moottorin nimellismagnetointitaso on saavutettu).

* MAKRO 2 voidaan valita vain relelahdélle RO3.
Makro 2 on ladattu.

Asettaa relelahddn RO1 vetoviiveen.

0,0s...3600,0 s
Oletusarvo on 0,0 s.

Kayton tila ; ; !
— o — 0

Releen RO1 tila

14.05 RO1
PAASTOVIIVE

14.06 RO2 VETOVIIVE

14.07 RO2
PAASTOVIIVE

14.08 RO3 VETOVIIVE

 14.09 RO3
PAASTOVIIVE

14.10 NDIO MOD1 RO1

— : : o

<> < > <> < > aika
feto tpééstt‘) beto tpééstt‘)

beto Relelahdén RO1 vetoviive (14.04 RO1 VETOVIIVE)
baasts Relelahdon RO1 paastoviive (14.05 RO1 PAASTOVIIVE)

Asettaa relelahddén RO1 paastéviiveen. Lisatietoja parametrissa 14.04
RO1 VETOVIIVE.

Asettaa relelahddn RO2 vetoviiveen. Lisatietoja parametrissa 14.04
RO1 VETOVIIVE.

Asettaa relelahddn RO2 paastéviiveen. Lisatietoja parametrissa 14.04
RO1 VETOVIIVE.

Asettaa relelahddn ROS3 vetoviiveen. Lisatietoja parametrissa 14.04
RO1 VETOVIIVE.

Asettaa relelahdén RO3 paastéviiveen. Lisatietoja parametrissa 14.04
RO1 VETOVIIVE.

Valitsee 1. digitaali-1/O-laajennuksen releldhdén RO1 ilmoittaman
kayton tilan (Katso parametri 98.03 DI/O LAAJ. MOD. 1).

Ohjelmointiopas
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14.11 NDIO MOD1 RO2

14.12 NDIO MOD2 RO1

14.13 NDIO MOD2 RO2

14.14 NDIO MOD3 RO1

KAY-VALMIS; KAY; VIKA; VAROITUS; OHJEARVO 2;
OHJEARVOSSA

KAY-VALMIS on oletusarvo. Lisatietoja vaihtoehdoista on parametrissa
14.01 RELELAHTO 1.

POINTTERI1
Relelahtéa ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien
45.01 POINTTER1 GRP+IND ja 45.02 POINTTER1 BITTI avulla.

Valitsee lisdvarusteena saatavan digitaalisen 1/0-laajennuksen nro 1
relelahddén RO2 iimoittaman kaytdn tilan (Katso parametri 98.03 DI/O
LAAJ. MOD. 1).

KAY-VALMIS; KAY; VIKA; VAROITUS; OHJEARVO 2;
OHJEARVOSSA

KAY on oletusarvo. Lisatietoja vaihtoehdoista on parametrissa 14.01
RELELAHTO 1.

POINTTERI2
Relettd ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.03 POINTTER2
GRP+IND ja 45.04 POINTTERZ2 BITTI avulla.

Valitsee lisdvarusteena saatavan digitaalisen 1/0-laajennuksen nro 2
relelahddén RO2 ilmoittaman kaytdn tilan (Katso parametri 98.04 DI/O
LAAJ. MOD. 2).

KAY-VALMIS; KAY; VIKA; VAROITUS; OHJEARVO 2;
OHJEARVOSSA

VIKA on oletusarvo. Lisétietoja vaihtoehdoista on parametrissa 14.01
RELELAHTO 1.

POINTTERI3
Reletta ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.05 POINTTER3
GRP+IND ja 45.06 POINTTERS3 BITTI avulla.

Valitsee lisdvarusteena saatavan digitaalisen 1/0-laajennuksen nro 2
relelahdén RO2 ilmoittaman kaytén tilan (Katso parametri 98.04 DI/O
LAAJ. MOD. 2).

KAY-VALMIS; KAY; VIKA; VAROITUS; OHJEARVO 2;
OHJEARVOSSA

VAROITUS on oletusarvo. Lisatietoja vaihtoehdoista on parametrissa
14.01 RELELAHTO 1.

POINTTERI4
Reletta ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.07 POINTTER4
GRP+IND ja 45.08 POINTTER4 BITTI avulla.

Valitsee lisdvarusteena saatavan digitaalisen 1/0-laajennuksen nro 3
relelahdén RO1 ilmoittaman kayton tilan (Katso parametri 98.05 DI/O
LAAJ. MOD. 3).
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KAY-VALMIS; KAY; VIKA; VAROITUS; OHJEARVO 2;
OHJEARVOSSA

OHJEARVO 2 on oletusarvo. Lisétietoja vaihtoehdoista on
parametrissa 14.01 RELELAHTO 1.

POINTTERI5
Reletté ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.09 POINTTER5
GRP+IND ja 45.10 POINTTERS BITTI avulla.

14.15 NDIO MOD3 RO2  Valitsee lisédvarusteena saatavan digitaalisen I/O-laajennuksen nro 3
relelahddén RO2 ilmoittaman kaytdn tilan (Katso parametri 98.05 DI/O
LAAJ. MOD. 3).

KAY-VALMIS; KAY; VIKA; VAROITUS; OHJEARVO 2;
OHJEARVOSSA

OHJEARVOSSA on oletusarvo. Lisatietoja vaihtoehdoista on
parametrissa 14.01 RELELAHTO 1.

POINTTERI6
Reletta ohjaa tilabitti, joka on valittu parametrien 45.11 POINTTERG6
GRP+IND ja 45.12 POINTTERSG BITTI avulla.
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Luku 6 — Parametrit

Ryhma 15
Analogialdhdét

15.01 ANALOGIALAHTO

1(0)

Nama parametriarvot, paitsi (O)-merkityt, ovat muutettavissa taajuus-
muuttajan toiminnan aikana. Kéytettavissé olevat vaihtoehdot ilmene-

vat taulukosta 6-9. Yksityiskohtainen kuvaus on jaljemp&ana.

Taulukko 6-9 Ryhmé 15.

olevasta tekstista.

Parametri Arvo Kuvaus
1 ANALOGIALAHTO 1 (O) Kaytettavissa Analogialdhddn 1 sisalté.
olevat valinnat
ilmenevat alla

olevasta tekstista.

2 INVERTOINTI AO1 El; KYLLA Analogialdhtésignaalin 1
invertointi.
3 MINIMI AO1 0 mA; 4 mA Analogialéhtdsignaalin 1
minimiarvo.
4 SUOD AIKA AO1 0,00...10,00 s AO1:n suodatusaikavakio.
5 SKAALAUS AO1 10 ... 1 000 % Analogialdhtésignaalin 1
skaalauskerroin.
6 ANALOGIALAHTO 2 (0) Kéaytettavissa Analogialdhdén 2 siséalts.
olevat valinnat
ilmenevét alla

7 INVERTOINTI AO2 El; KYLLA Analogialdhtésignaalin 2
invertointi.

8 MINIMI AO2 0 mA; 4 mA Analogialéhtésignaalin 2
minimiarvo.

9 SUOD AIKA AO2 0,00...10,00 s AO2:n suodatusaikavakio.

10 SKAALAUS AO2 10... 1 000 % Analogialdhtésignaalin 2

skaalauskerroin.

Talld parametrilla voidaan maarittada, mika 1ahtdsignaali on kytkettyna
analogialaht6én AO1 (virtasignaali). Seuraavassa luetellaan para-
metrin tdysskaala-arvot (parametrit 15.05 SKAALAUS AO1 ja 15.10
SKAALAUS AO2 on méaaritetty arvoon 100 %).

El VALITTU
PROS. NOPEUS

Prosessisuureen maara johdettu moottorin nopeudesta. Skaalaus:
katso Ryhmé& 34 Prosessin nopeus (%; m/s; rpm). Signaalin péivitys-

vali on 100 ms.
NOPEUS

Moottorin nopeus. 20 mA = moottorin nimellisnopeus. Signaalin péivi-

tysvali on 24 ms.

6-24
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Luku 6 — Parametrit

TAAJUUS
Lahtétaajuus. 20 mA = moottorin nimellistaajuus. Signaalin paivitysvali
on 24 ms.

VIRTA
Lahtdvirta. 20 mA = moottorin nimellisvirta. Signaalin pdivitysvéli on
24 ms.

MOMENTTI
Moottorin momentti. 20 mA = 100 % moottorin nimellismomentista.
Signaalin paivitysvali on 24 ms.

TEHO
Moottorin teho. 20 mA = 100 % moottorin nimellistehosta. Signaalin
paivitysvali on 100 ms.

DC-JANNITE

Vlipiirin jannite. 20 mA = 100 % ohjearvosta. Ohjearvo on 540 VDC
(=1,35- 400 V) ACS 600 -laitteille, joiden syéttdjannite on

380...415 VAC ja 675 VDC (= 1,35 - 500 V) laitteille, joiden syéttdjan-
nite on 380...500 VAC. Signaalin paivitysvali on 24 ms.

LAHTOJANN.
Moottorin jannite. 20 mA = moottorin nimellisjénnite. Signaalin paivitys-
vali on 100 ms.

SOV. ULOSTULO

Sovelluksesta lahteva ohjearvo ACS 600:lle. Jos esimerkiksi PID-
saatd-makro on kaytdssa, tdmé on prosessin PID-sd&dén l1ahté. Sig-
naalin paivitysvali on 24 ms.

OHJEARVO
Aktiivinen ohjearvo, jota taajuusmuuttaja kayttaa parhaillaan. 20 mA =
100 % aktiivisesta ohjearvosta. Signaalin paivitysvali on 24 ms.

SAATOVIRHE
Prosessin PID-sdadon olo- ja ohjearvon erotus. 0/4 mA =-100 % ,
10/12 mA = 0 %, 20 mA = 100 %. Signaalin péivitysvali on 24 ms.

OLOARVO 1
Prosessin PID-s44dén oloarvo 1. 20 mA = parametrin 40.10 OLOARV
1 MAX. Signaalin péivitysvéli on 24 ms.

OLOARVO 2
Prosessin PID-saaddn oloarvo 2. 20 mA = parametrin 40.12 OLOARV
2 MAX. Signaalin paivitysvali on 24 ms.

KOMM. MODULI
Arvo luetaan kenttavayldohjeesta REF4. Lisatietoja on liitteessd C —
Kenttévéaylédohjaus.

M1 LAMPO MIT

Analogialahtd on moottorin lampdtilan mittauspiirin virtaldhde. Anturin
tyypista riippuen 1ahtd on 9,1 mA (Pt 100) tai 1,6 mA (PTC). Lisatietoja
on parametrissa 35.01 MOOT1 Al1 MITT.

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

15.02 INVERTOINTI AO1

15.03 MINIMI AO1
15.04 SUOD AIKA AO1

15.05 SKAALAUS AO1

15.06 ANALOGIA-
LAHTO 2 (0)

15.07 INVERTOINTI AO2
15.08 MINIMI AO2

15.09 SUOD AIKA AO2
15.10 SKAALAUS AO2

Jos tdma arvo valitaan, parametrien 15.02 INVERTOINTI AO1 ... 15.05
SKAALAUS AO1 asetukset eivét ole valittuna.

Jos tdman parametrin arvoksi asetetaan KYLLA, analogialdhdén AO1
signaali muuttuu péainvastaiseksi.

Analogialdhd®n signaalin minimiarvoksi voidaan antaa 0 mA tai 4 mA.
Analogialdahdén AO1 suodatusaikavakio1.

63 % olosignaalin muutoksesta otetaan huomioon tdmé&n parametrin
maarittimassa ajassa (katso kuva 6-4).

Huomautus: Vaikka minimiarvo asetettaisiin nollaksi, signaali suoda-
tetaan 10 ms:n aikavakiolla liitdntalaitteista johtuen. T&ta arvoa ei voida
muuttaa parametrien avulla.

Tama parametri on analogialdahddén AO1 signaalin skaalauskerroin. Jos
valittu arvo on 100 %, lahtdsignaalin nimellisarvo vastaa 20 mA:a. Jos
maksimi on pienempi kuin taysskaala-arvo, tdmé&n parametrin arvoa on
suurennettava.

Esimerkki: Moottorin nimellisvirta on 7,5 A ja suurin mitattu virta mak-
simikuormalla on 5 A. Moottorin virta 0...5 A halutaan lukea analo-
gisena 0...20 mA:n virtasignaalina AO1:n kautta.

1. AO1:n arvoksi asetetaan VIRTA parametrilla 15.01 ANALOGIA-
LAHTO 1 (O).

2. AO1:n minimiarvoksi asetetaan 0 mA parametrilla 15.03 MINIMI
AO1.

3. Moottorin mitattu maksimivirta skaalataan 20 mA:n analogisen
l&htdsignaalin mukaan: I&htdsignaalin VIRTA maksimiarvo on
moottorin nimellisvirta, eli 7,5 A (katso parametri 15.01 ANALO-
GIALAHTO 1 (0)). Kun skaalaus on 100 %, 7,5 A vastaa tayden
skaalauksen 20 mA:n lahtdsignaalia. Moottorin maksimivirta saa-
daan vastaamaan 20 mA:a skaalaamalla se ohjearvoa vastaavaksi
ennen muuntoa analogiseksi lahtésignaaliksi.

k-5A=75A => k=15=150%
Taman mukaan skaalauskertoimeksi tulee 150 %.
Kuten parametri 15.01 ANALOGIALAHTO 1 (O).
Poikkeukset:

e Jos KOMM. MODULLI on valittu, arvo luetaan kenttdvaylaohjeesta
REF 5. Katso Liite C — Kenttdvéayldohjaus.

e Vaihtoehto M1 LAMPO MIT ei ole kéytettavissa.
Kuten parametri 15.02 INVERTOINTI AO1.

Kuten parametri 15.03 MINIMI AO1.

Kuten parametri 15.04 SUOD AIKA AO1.

Kuten parametri 15.05 SKAALAUS AO1.
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Ryhma 16 Systeemi-
ohjaus

16.01 ULK. KAYNN.
ESTO

16.02
PARAMETRILUKKO

Luku 6 — Parametrit

Nama parametriarvot ovat muutettavissa vain taajuusmuuttajan ollessa
pysahtyneena. Kaytettévissé olevat vaihtoehdot ilmenevét taulukosta
6-10. Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempana.

Taulukko 6-10 Ryhmé 16.

Parametri Arvo Kuvaus
1 ULK.KAYNN.ESTO El; DI1; ...; DI12; Ulkoinen kaynnistyksen
KOMM. MODULI esto.
2 PARAMETRILUKKO AVOIN; LUKITTU; Parametrilukko.
3 SALASANA 0 ... 30000 Parametrilukon salasana.
4 VIANKUITTAUS El VALITTU; Viankuittaus.
Di1; ... ;DI6;
PYSAYTYS;
KOMM. MODULLI;
DI7; ...; D12
5 MAKRO 1/2 10 VAIH El VALITTU; Parametrien palautus
DI1; ...; D12 kayttajamakron arvoihin.
6 PANELILUKKO POIS; PAALLA Paikallisohjauksen esto
(paneeli).
7 PARAMET TALLETUS KAYNNISSA. ; Parametrin tallennus
TEHTY pysyvéismuistiin.

Talld parametrilla maaritetdan kaynnistyksen esto -signaalin l1&ahde.

[Imoitus puuttuvasta ulkoinen k&ynnistyksen esto -signaalista nékyy
ohjauspaneelin ndytén ensimmaisella rivilla (lisatietoja on luvussa 2 —
Yleistietoja ACS 600 -ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista).

El
Ei ulkoista kdynnistyksen estoa. ACS 600 kaynnistyy ilman ulkoinen
kaynnistyksen esto -signaalia.

DI1...DIH2

Ulkoinen k&ynnistyksen esto luetaan valitusta digitaalitulosta.
Normaalitoiminnassa +24 VDC on oltava kytkettyna digitaalituloon. Jos
digitaalitulo putoaa arvoon 0 VDC, ACS 600 pysayttdad moottorin ja
kaynnistyy uudelleen vasta, kun ulkoinen kdynnistyksen esto -signaali
annetaan uudelleen. Kaytdn pysaytystapa valitaan parametrilla 21.07
KAYNINESTO TAPA.

Lisatietoja digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenn&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomodulit.

KOMM. MODULI
Signaali annetaan kenttavayldohjaussanan avulla. Lisatietoja on
liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus.

Tama parametri maarittda parametrilukon tilan. Parametrilukon avulla
voidaan estaé luvattomat parametrimuutokset.

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

16.03 SALASANA

16.04 VIANKUITTAUS

16.05 MAKRO 1/2 10
VAIH

AVOIN
Parametrilukko on avoin. Parametreja voidaan muuttaa.

LUKITTU

Parametrilukko on suljettu ohjauspaneelista. Parametreja ei voida
muuttaa. Parametrilukko voidaan avata vain antamalla voimassa oleva
salasana parametrille 16.03 SALASANA.

Talla parametrilla syétetddn parametrilukon salasana. Parametrin
oletusarvo on 0. Parametrilukko avataan muuttamalla arvoksi 358. Kun
parametrilukko on avattu, arvo muuttuu automaattisesti takaisin nol-
laksi.

El VALITTU
Jos tdman parametrin arvoksi asetetaan El VALITTU, viat kuitataan
vain ohjauspaneelista.

DI1 ... DI12
Jos arvoksi valitaan jokin kuudesta digitaalitulosta, viankuittaus
tapahtuu digitaalitulon kautta tai ohjauspaneelista:

* Ohjauspaneeli on kauko-ohjaustilassa: kuittaus aktivoidaan digitaa-
litulosignaalin nousevalla (positiivisella) reunalla eli sulkemalla nor-
maalisti auki oleva liitin, joka kytkee 24 VDC digitaalituloliittimeen.

¢ Ohjauspaneeli on paikallisohjaustilassa: kuittaus aktivoidaan oh-
jauspaneelin kuittauspainikkeella.

Lisatietoja digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenn&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomodulit.

PYSAYTYS
Viankuittaus tapahtuu yhdessé digitaalitulosta annetun pyséaytyssig-
naalin kanssa.

KOMM. MODULI

Signaali annetaan kenttavayldohjaussanan avulla. Lisatietoja on liit-
teessd C — Kenttédvdyldohjaus. Kuittaus voidaan myds tehda ohjaus-
paneelista.

El VALITTU; DI1 ... DI12

Tallad parametrilla haluttu k&yttdjamakro voidaan valita digitaalitulon
kautta seuraavasti:

Kun mééritetyn digitaalitulon arvo muuttuu korkeasta matalaksi, lada-
taan kayttajamakro 1. Kun maaritetyn digitaalitulon arvo muuttuu mata-
lasta korkeaksi, ladataan kayttajamakro 2.

Kéyttdjamakro voidaan vaihtaa digitaalitulon kautta vain kaytén ollessa
pysahtyneena. Vaihdon aikana k&aynnistys ei onnistu.

Taman parametrin arvo ei sisally kayttdjamakroon. Kun muutos on
tehty, se sailyy kayttdjamakron muutoksista huolimatta.

Kayttajamakron 2 valintaa voidaan valvoa relelahddn 3 avulla. Saat
lisatietoja parametrin 14.03 RELELAHTO 3 kuvauksesta.
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16.06 PANELILUKKO

16.07 PARAMET

A

TALLETUS

Luku 6 — Parametrit

Huomautus: Jos parametriasetuksia muutetaan tai moottorin tunnis-
tus tehdéaan uudelleen, on kayttdjamakro aina tallennettava uudelleen
parametrilla 99.02 SOVELLUKSET. Jos parametrin 16.05 MAKRO 1/2
IO VAIH asetuksena on digitaalitulo, kaytt6dn otetaan viimeksi tallen-
netut asetukset aina kun jannite kytketdan pois paalta ja takaisin paalle
tai makro vaihdetaan. Kaikki tallentamattomat muutokset havigvat.

Liséatietoja digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenné&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomodulit.

POIS

Panelilukko ei ole kaytossa.

PAALLA

Estaa siirtymisen paikallisohjaukseen (ohjauspaneelin LOC/REM-
painike).

VAROITUS! Ennen toiminnon aktivoimista on varmistettava, etta oh-
jauspaneelia ei tarvita kayton pysayttdmiseen.

KAYNNISSA..; TEHTY
Valinta KAYNNISSA tallentaa parametrin arvot pysyvaismuistiin.

Huomautus: Parametrin uusi arvo tallennetaan automaattisesti, kun
muutos tehdaan paneelista, muttei silloin, kun muutos tehdaan kent-
tavaylaliitannén kautta.

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

Ryhma 20 Rajat

Na&ita parametriarvoja voidaan muuttaa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-11.
Yksityiskohtainen kuvaus on jaljempéana.

Taulukko 6-11 Ryhmé 20.

Parametri

Arvo

Kuvaus

1 MIN. NOPEUS

-18000/
(napapariluku)...
20.02 MAX. NOPEUS

Ké&ytén miniminopeus. Ei
kaytettavissa SKALAARI-
tilassa.

2 MAX. NOPEUS

20.01 MIN. NOPEUS ...
18000/(napapariluku)
rpm

Kéytén maksiminopeus.
Ei kaytettavissa
SKALAARI-tilassa.

3 MAX. VIRTA

0% ly ... 200 % hy

Lahtbvirran maksimiarvo.

4 MAX. MOMENTTI

0,0 % ... 600,0 %

Maksimimomentti. Ei
kaytettavisséa
SKALAARI-tilassa.

5 YLIJANNITESAATO PAALLA; POIS DC-ylijannites&atd
6 ALIJANNITESAATO PAALLA; POIS DC-alijannitesaatd
7 MINIMITAAJUUS -300 Hz ... 50 Hz K&ytdén minimitaajuus.
Kéytettévissa vain
SKALAARI-tilassa.
8 MAKSIMITAAJUUS -50 ... 300 Hz K&ytén maksimitaajuus.
Kéaytettéavissa vain
SKALAARI-tilassa.
9 MIN MOM VALINTA -MAX. MOM; Momentin minimirajan
ASET MIN MOM valinta. Ei kaytettavissa

SKALAARI-tilassa.

10 ASET MIN MOM

-600,0 % ... 0,0 %

Momentin minimiarvo, kun
parametrin 20.09 MIN
MOM VALINTA arvo on
ASET MIN MOM. Ei
kaytettavissa
SKALAARI-tilassa.

11 MAX MOOT. TEHO

0 %...600 %

Tehon ylaraja
vaihtosuuntaajasta
moottoriin

12 MAX GEN. TEHO

-600 % .. 0 %

Tehon ylaraja moottorista
vaihtosuuntaajaan
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20.01 MIN. NOPEUS

A

20.02 MAX. NOPEUS

A

20.03 MAX. VIRTA

20.04 MAX. MOMENTTI

) 20.05
YLIJANNITESAATO

) 20.06
ALIJANNITESAATO

Luku 6 — Parametrit

Talla parametrilla asetetaan miniminopeus. Oletusarvo vaihtelee moot-
torin napapariluvun mukaan (-750, -1000, -1500 tai -3000). Kun arvo
on positiivinen, moottoria ei voida pyorittaa taaksepain.

Tata raja-arvoa ei voida asettaa SKALAARI-tilassa.

Huomautus: Parametriryhm&n Ryhmé 20 Rajat nopeusrajat on
yhdistetty parametriasetukseen 99.08 MOOTT. NIM NOPEUS. Jos
parametrin 99.08 MOOTT. NIM NOPEUS arvoa muutetaan, myds
nopeusraja-asetukset muuttuvat.

Talla parametrilla asetetaan maksiminopeus. Oletusarvo vaihtelee vali-
tun moottorin mukaan (750, 1000, 1500 tai 3000).

Tata raja-arvoa ei voida asettaa SKALAARI-tilassa.

Huomautus: Parametriryhman Ryhmé 20 Rajat nopeusrajat on
yhdistetty parametriasetukseen 99.08 MOOTT. NIM NOPEUS. Jos
parametrin 99.08 MOOTT. NIM NOPEUS arvoa muutetaan, myds
nopeusraja-asetukset muuttuvat.

Suurin lahtévirta, jota taajuusmuuttaja voi sy6ttdd moottoriin.
Oletusarvo on 200 % Iy eli 200 prosenttia taajuusmuuttajan raskaan
kayton lahtovirrasta.

Talla parametrilla maaritetddn moottorin hetkellinen maksimimomentti
sen py6riessd myotapaivaan. ACS 600:n moottorinsdatdohjelma rajoit-
taa maksimimomentin s&atdaluetta vaihtosuuntaajan ja moottorin tieto-
jen mukaan. Oletusarvo on 300 % moottorin nimellismomentista.

Tata raja-arvoa ei voida asettaa SKALAARI-tilassa.

Ylijannitesaaté otetaan pois kaytdsta valitsemalla POIS.

Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen
raja-arvon yli. Ylijannitesdaté pienentaéa jarrutusmomenttia automaat-
tisesti, jotta vélipiirin jannite ei ylittaisi raja-arvoa.

TARKEAA! Jos ACS 600:aan on kytketty jarrukatkoja ja jarruvastus,
tdman parametrin arvoksi on asetettava POIS, jotta jarrukatkoja toimisi
oikein.

Alijannites&atd otetaan pois kaytdsta valitsemalla POIS.

Jos valipiirin jannite pienenee syo6ttétehon puuttumisen vuoksi, alijanni-
tesdéatd pienentdd moottorin nopeutta, jotta jannite pysyisi alarajan yla-
puolella. Kun moottorin nopeutta pienennetdén, kuorman
pydrimisliikkeen hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin
ACS 600:aan. Nain valipiiri pysyy jannitteisend ja alijannitelaukaisulta
véltytddn. TAmé& ominaisuus parantaa suurinertiasovellusten, esimer-
kiksi linkojen ja puhaltimien, verkkokatkossietoisuutta.

Ohjelmointiopas
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20.07 MINIMITAAJUUS

20.08 MAKSIMITAAJUUS

20.09 MIN MOM
VALINTA

20.10 ASET MIN MOM

20.11 MAX MOOT. TEHO

20.12 MAX GEN. TEHO

Taman raja-arvon voi asettaa vain SKALAARI-tilassa. Kun arvo on
positiivinen, moottoria ei voida pyérittad taaksepain.

Taman raja-arvon voi asettaa vain SKALAARI-tilassa.

Talla parametrilla maaritetaan sallittu minimimomentti eli sallittu
momentti moottorin pyériessé taaksepain.

Tata parametria ei voida asettaa SKALAARI-tilassa.
-MAX. MOM

Minimimomentin raja on yhta suuri kuin kdanteinen maksimiraja (20.04
MAX. MOMENTTI).

ASET MIN MOM
Minimimomentin raja mééaritelladn parametrilla 20.10 ASET MIN MOM.

Talla parametrilla maaritetdan moottorin sallittu minimimomentti, kun
parametrin 20.09 MIN MOM VALINTA arvoksi on asetettu ASET MIN
MOM.

Tata parametria ei voida asettaa SKALAARI-tilassa.

-600 % ... 0%
Minimimomentin raja prosentteina moottorin nimellismomentista.
Oletusarvo on -300 %.

Talla parametrilla maaritetdan tehon yléaraja vaihtosuuntaajasta
moottoriin.

0% ... 600%
Moottorin tehon ylaraja prosenteissa moottorin nimellistehosta.
Oletusarvo on 300 %.

Talla parametrilla maaritetdan tehon ylaraja moottorista
vaihtosuuntaajaan.

-600% ... 0%
Syntyneen tehon ylaraja prosenteissa moottorin nimellistehosta.
Oletusarvo on -300 %.
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Ryhma 21
Kéaynn./Pysaytys

21.01 KAYNNISTYSTAPA
(©0)

Luku 6 — Parametrit

(O)-merkittyja parametriarvoja ei voida muuttaa ACS 600:n ollessa
kaynnissa. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-12.
Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempéana.

Taulukko 6-12 Ryhmé 21.

Parametri Arvo Kuvaus

1 KAYNNISTYSTAPA AUTOM; DC MAGN; Kaynnistystavan valinta.

(9)] VAKIO DCMAGN

2 VAKIO MAGN AIKA 30,0ms ... Esimagnetointiaika

©) 10000,0 ms

3 PYSAYTYS VAPAASTI, Pysaytystavan valinta.
HIDASTAEN

4 DC-PITO El; KYLLA DC-pidon kaytto.

5 DC-PITO NOPEUS
©)

6 DC-PITO VIRTA (O) 0%..

0 rpm ... 3000 rpm DC-pidon nopeus.

. 100 % DC-pidon virta.

07 KAYNINESTO TAPA | HIDASTAEN;
VAPAASTI; OFF2

SEIS; OFF3 SEIS

Kayton pyséaytystapa
kaynnistyksen eston
yhteydessa

8 SKALAARI VAUHTIK. El; KYLLA Vauhtik&ynnistyksen valinta

skalaariohjaustavassa.

AUTOM.

Automaattinen kaynnistys on oletusarvo. Se varmistaa optimaalisen
kaynnistyksen useimmissa tapauksissa ja mahdollistaa jo pyérivan
koneen kaynnistdmisen (niin sanottu vauhtikdynnistys) ja automaat-
tisen uudelleenk&ynnistyksen (pysahtynyt moottori voidaan kéynnistaa
heti uudelleen odottamatta vuon haviamista).

ACS 600:n moottorinsédatdlogiikka tunnistaa vuon ohella moottorin
mekaanisen tilan ja k&ynnistdd moottorin heti kaikissa olosuhteissa.

AUTOMAATTINEN on valittava aina skalaariohjaustavassa (katso
parametri 99.04 MOOTTORIOHJAUS), vaikka vauhtikdynnistys tai
automaattinen uudelleenkdynnistys eivat ole oletusarvoisesti
mahdollisia skalaariohjauksessa. Vauhtikaynnistys on valittava
erikseen parametrilla 21.08 SKALAARI VAUHTIK.

DC MAGN

DC MAGN on valittava, kun tarvitaan suurta kdynnistysmomenttia.
ACS 600 esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta. Esimagnetoin-
tiaika maéaraytyy automaattisesti, ja se on tyypillisesti 200 ms ... 2 s
moottorin koon mukaan. TAmé valinta takaa suurimman k&ynnistysmo-
mentin.

Pydrivaa konetta ei voida kaynnistaa, kun DC-magnetointi on valittu.
DC-magnetointi ei ole kaytettavissé skalaariohjaustavassa (katso para-
metri 99.04 MOOTTORIOHJAUS).

Ohjelmointiopas
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A

21.02 VAKIO MAGN AIKA

(O)

21.03 PYSAYTYS

A

VAKIO DCMAGN

Valitse VAKIO DCMAGN arvon DC MAGN sijasta, kun esimagnetoin-
tiajan on oltava aina sama (esimerkiksi moottorin on kaynnistyttava
yhdessé mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa). TAma valinta
takaa myds suurimman mahdollisen kdynnistysmomentin, kun esimag-
netointiaika on riittdvan pitk&. Esimagnetointiaika méaritetadan para-
metrilla 21.02 VAKIO MAGN AIKA (O).

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu magnetointiaika
on kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa,
joissa taysi lahtémomentti on oleellinen, on aina varmistettava, etta
vakiomagnetointiaika on tarpeeksi pitkd, jotta tdyden magnetoinnin ja
momentin kehittyminen on mahdollista.

Pydrivaa konetta ei voida kaynnistdd, kun DC-magnetointi on valittu.
DC-magnetointi ei ole kéytettavissé skalaariohjaustavassa (katso para-
metri 99.04 MOOTTORIOHJAUS).

Talla parametrilla maaritetddn vakiomagnetointitilan magnetointiaika.
Kéynnistyskomennon jalkeen ACS 600 esimagnetoi moottorin
automaattisesti asetetussa ajassa.

Taysi magnetointi varmistetaan asettamalla aika véhintaan yhtéa suu-
reksi kuin roottorin aikavakio. Jos se ei ole tiedossa, voidaan kayttaa
taulukossa annettuja nyrkkisdantbarvoja:

Moottorin nimellisteho Vakiomagnetointiaika
<10 kW > 100...200 ms
10...200 kW > 200...1000 ms
200...1000 kW > 1000...2000 ms
VAPAASTI

Kun taajuusmuuttaja vastaanottaa seis-komennon moottorin pysahty-
mistavan ollessa VAPAASTI, jannitteensyottd katkeaa heti ja moottori
pyséhtyy vapaasti pyorien.

HIDASTAEN
Talla arvolla pysaytys tapahtuu parametrissa 22.03 HIDASTUSAIKA 1
tai 22.05 HIDASTUSAIKA 2 asetetun hidastusajan mukaan.

Varoitus: Jos jarrun ohjaus on paalla, sovellus kayttda hidastavaa
pysaytystd, vaikka VAPAASTI olisi valittu (katso Ryhmé 42 Jarrun
ohjaus)
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21.04 DC-PITO  Taman parametrin arvo KYLLA aktivoi DC-pitotoiminnon.

21.05 DC-PITO NOPEUS

(O)

21.06 DC-PITO VIRTA (O)

21.07 KAYNINESTO

TAPA

A

DC-pito ei ole kaytettdvissa SKALAARI-tilassa.

NOPEUSmootton A

DC-pito

Ohjearvo t

DC-PITO NOPEUS

Kuva 6-6 DC-pito.

Kun seké ohjearvo etté nopeus alittavat parametrilla 21.05 DC-PITO
NOPEUS (O) asetetun arvon, ACS 600 lakkaa generoimasta sinimuo-
toista virtaa ja alkaa sy6ttdé tasavirtaa moottoriin. Virran arvo on para-
metrilla 21.06 DC-PITO VIRTA (O). Kun nopeuden ohjearvo ylittda
parametrin 21.05 DC-PITO NOPEUS (O), arvon DC-pito lakkaa ja
ACS 600:n toiminto jatkuu normaalina.

DC-pidolla ei ole vaikutusta, jos Kéay-signaali poistetaan.

Huomautus: Tasavirran sy6tté moottoriin kuumentaa moottoria. Pitkia
DC-pitoaikoja edellyttavissa sovelluksissa moottorin tulisi olla ulkoisesti
jaahdytetty. Jos DC-pitojakso on pitka ja moottoriin kohdistuu tasainen
kuormitus, DC-pito ei pysty estdmaan moottorin akselia pyérimésta.

Talla parametrilla maaritetddn DC-pidon nopeusraja.

Talla parametrilla maaritetdan moottoriin syétettavén virran voi-
makkuus, kun DC-pito on aktivoituna.

Talla parametrilla valitaan, mité pysaytystapaa kaytetdén, kun ulkoinen
kaynnistyksen esto -signaali on kytketty pois. Ulkoinen kaynnistyksen
esto -signaali otetaan kayttéon parametrilla 16.01 ULK. KAYNN.
ESTO.

Asetus ohittaa tavallisen pysaytystavan asetuksen (parametri 21.03
PYSAYTYS), kun ulkoinen k&ynnistyksen esto -signaali on kytketty
pois.

VAROITUS! Kaytto kaynnistyy uudelleen, kun ulkoinen kaynnistyksen
esto -signaali palautetaan (jos KAY-signaali on p&alla).

Ohjelmointiopas
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A

21.08 SKALAARI
VAUHTIK.

Varoitus: Jos jarrun ohjaus on paalla, sovellusohjelma pysayttaa
kaytdn hidastaen, vaikka VAPAASTI olisi valittu (Katso Ryhmé 42
Jarrun ohjaus).

HIDASTAEN
Tama on oletusarvo. Sovellusohjelma pysayttaa kaytén ryhman 22
Kiihd./hidastus parametreilla méaritetyn hidastusajan mukaan.

VAPAASTI

Sovellusohjelma pyséayttaa kaytdén katkaisemalla moottorin
virransyoton (vaihtosuuntaajan IGBT:t ovat estotilassa). Moottori pyorii
vapaasti nollanopeuteen.

OFF2 SEIS

Sovellusohjelma pyséayttaa kaytdn katkaisemalla moottorin
virransy6tdn (vaihtosuuntaajan IGBT:t ovat estotilassa). Moottori pyoérii
vapaasti nollanopeuteen.

Kaytto kaynnistyy uudelleen vasta, kun ulkoinen kaynnistyksen esto on
pois paalta ja KAY-signaali kytketaan paalle (ohjelma vastaanottaa
KAY-signaalin nousevan reunan).

OFF3 SEIS o
Sovellusohjelma pyséayttaa kaytdén parametrissa 22.07 HATASEISHID.
AIKA maéaritetyn hidastusajan mukaan.

Kaytto kaynnistyy uudelleen vasta, kun ulkoinen kaynnistyksen esto on
pois paalta ja KAY-signaali kytketaan paalle (ohjelma vastaanottaa
KAY-signaalin nousevan reunan).

Talla parametrilla valitaan vauhtikaynnistys skalaariohjaustavassa.
Katso parametrit 21.01 KAYNNISTYSTAPA (O) ja 99.04
MOOTTORIOHJAUS.

El
Vauhtik&ynnistysté ei ole valittu. Tamé& on oletusarvo.

KYLLA
Vauhtik&ynnistys on valittu.
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Ryhméa 22
Kiihd./Hidastus

22.01 KIIHD./HID. 1/2
(0)

22.02 KIIHDYTYSAIKA 1

22.03 HIDASTUSAIKA 1

Luku 6 — Parametrit

Naita parametriarvoja, paitsi (O)-merkittyja, voidaan muuttaa taajuus-
muuttajan toiminnan aikana. Kéytettavisséa olevat vaihtoehdot ilmene-
vat taulukosta 6-13. Yksityiskohtainen kuvaus on jaliempéana.

Taulukko 6-13 Ryhmé 22.

Parametri Arvo Kuvaus
1 KIIHD./HID. 1/2 (O) KIIHD/HID 1; Kiihdytys- ja hidastusrampin
KIIHD/HID 2; valinta.
DI1...D12
2 KIIHDYTYSAIKA 1 0,00 ... Aika nollasta asetettuun
1800,00 s maksiminopeuteen
(kiihdytysramppi 1).
3 HIDASTUSAIKA 1 0,00 ... Aika asetetusta maksimi-
1800,00 s nopeudesta nollaan
(hidastusramppi 1).
4 KIIHDYTYSAIKA 2 0,00 ... Aika nollasta asetettuun
1800,00 s maksiminopeuteen
(kiihdytysramppi 2).
5 HIDASTUSAIKA 2 0,00 ... Aika asetetusta maksimi-
1800,00 s nopeudesta nollaan
(hidastusramppi 2).
6 KIIHD./HID MUQOTO 0...1000,00 s | Kiihdytyksen ja hidastuksen
muodon aika.
7 HATASEISHID.AIKA 0,00 ... Hataseishidastusaika.
2000,00 s

Talla parametrilla valitaan kéaytettavéa kiihdytys- ja hidastusaikapari.
Valinta voidaan tehda digitaalitulojen DI1 ... DI12 avulla. 0 V DC =
kaytetdan kiihdytysaikaa 1 ja hidastusaikaa 1; 24 V DC = kaytetaan
kiihdytysaikaa 2 ja hidastusaikaa 2.

Liséatietoja digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenné&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomodulit.

Aika, joka kuluu muutokseen nollasta asetettuun maksiminopeuteen.
Maksiminopeus maaritetdan parametrilla 20.02 MAX. NOPEUS tai
20.01 MIN. NOPEUS, jos minimirajan absoluuttinen arvo on suurempi
kuin maksimiraja.

Jos ohjearvosignaali muuttuu hitaammin kuin kiihdytysaika, moottorin
nopeus seuraa ohjearvosignaalia. Jos ohjearvosignaali muuttuu nope-
ammin kuin kiihdytysaika, tdmé& parametri rajoittaa kiihtymista.

Jos kiihdytysaika maaritetaan liian lyhyeksi, ACS 600 pidentaa aikaa
automaattisesti siten, ettd maksimivirtaa ei yliteta (parametri 20.03
MAX. VIRTA).

Aika, joka kuluu muutokseen asetetusta maksiminopeudesta nollaan.
Maksiminopeus maaritetddn parametrilla 20.02 MAX. NOPEUS tai

Ohjelmointiopas
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20.01 MIN. NOPEUS, jos minimirajan absoluuttinen arvo on suurempi
kuin maksimiraja.

Jos ohjearvosignaali muuttuu hitaammin kuin hidastusaika, moottorin
nopeus seuraa ohjearvosignaalia. Jos ohjearvosignaali muuttuu
nopeammin kuin hidastusaika, tdméa parametri rajoittaa hidastumista.

Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi, ACS 600 pidentaa aikaa
automaattisesti siten, etté valipiirin janniterajaa ei yliteta. Jos epailet,
ettd hidastusaika on liian lyhyt, varmista, ettd DC-ylijannitesdaté on
kaytdssa (parametri 20.05 YLIJANNITESAATO).

Jos lyhyt hidastusaika on tarkeé tekija sovelluksen kannalta, on
suositeltavaa varustaa ACS 600 jarrukatkojalla ja jarruvastuksella.
Katkoja johtaa jarrutuksessa muodostuvan ylimaéraisen energian vas-
tukseen estéden vélipiirin jannitteen nousun. Jarrukatkoja ja jarruvastus
ovat saatavissa kaikkiin ACS 600 -laitteisiin lisdvarusteina.

22.04 KIIHDYTYSAIKA 2 Kuten parametri 22.02 KIIHDYTYSAIKA 1.
22.05 HIDASTUSAIKA 2 Kuten parametri 22.03 HIDASTUSAIKA 1.

22.06 KIIHD./HID.  Téalla parametrilla voidaan valita kiihdytyksen ja hidastuksen muoto.
MUOTO

Os
Suora muoto. Sopii kaytdille, jotka edellyttavat tasaista kiihdytysta ja
hidastusta tai pitkaa kiihdytys- ja hidastusaikaa.

0,100 ... 1000,00 s

S-muotoinen kayra. S-muotoinen kayra sopii kuljettimille, jotka siirtavéat
helposti séarkyvid kuormia tai muille sovelluksille, jotka edellyttavét
tasaista muutosta nopeudesta toiseen. S-muotoisen kdyran molem-
missa paisséd on symmetrinen kaari ja niiden véliss& suora osa.

Yleisohje: pyéristysajan ja kiihdytysajan Suora muoto
sopiva suhde on 1/5. Alla on muutamia KIIHD./HID MUOTO =0s
esimerkkejé.
Kiihd./Hid. aika m'fl'c';%a H;?I;a
(par. 22.02 - 05) (par. 22.06)
1s 0,2s
5s 1s
15s 3s ! S-muo:toinen kayra

. KIIHD.JHID MUOTO = x s

XS

Kuva 6-7 Kiihdytyksen ja hidastuksen muoto.
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22.07 HATASEISHID.

AIKA

Luku 6 — Parametrit

Talla parametrilla maaritetaan aika, joka kuluu kaytén pysahtymiseen,
kun Hataseis-komento on annettu. Komento voidaan antaa kent-
tavaylan kautta tai NDIO-moduulin hatéseis-toiminnolla. Lisatietoja
hé&téseis-toiminnosta saat ABB:n edustajalta.

0,00 ... 2000,00 s

Ohjelmointiopas
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Ryhma 23 Naita parametriarvoja voidaan muuttaa taajuusmuuttajan toiminnan
Nopeussédadin  aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevét taulukosta 6-14.
Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempéana.

Nama parametrit eivat ole nékyvissa, kun ohjaustavaksi on valittu
SKALAARI.

Taulukko 6-14 Ryhma 23.

Parametri Arvo Kuvaus
1 VAHVISTUS 0,0 ...200,0 Nopeussaatimen vahvistus.
2 INTEGROINTIAIKA 0,01s...999,97 s Nopeussaatimen

integrointiaika.

3 DERIVOINTIAIKA 0,0...9999,8 ms Nopeussaatimen
derivointiaika.

4 KIIHT. KOMPEN. 0,00 s ... 999,98 s Kiihtyvyyden kompensoinnissa
kaytettava derivointiaika.

5 JATTAMAN KOMP. 0,0 % ... 400,0 % Moottorin jattaman
kompensointikerroin.

6 AUTOM. VIRITYS El; SUORITA Nopeussaéatimen
automaattinen viritys.

ACS 600:n nopeussééadin perustuu PID-algoritmiin. Sit4 voidaan virit-
tda tdman ryhman parametreilla 1...5 tai valitsemalla automaattinen
viritys (parametri 6). Moottorin ID-ajo virittd&d nopeussdatimen auto-
maattisesti. Yleensd nopeussaadinta ei tarvitse virittda erikseen.

Taman ryhmén parametreilla maaritetdan, miten nopeuden olo- ja
ohjearvon erotus (sdatdvirhe) muuttaa nopeussaatimen lahtéarvoa.
Kuvassa 6-8 on tyypillisid nopeussaatimen askelvasteita.

Askelvasteita voidaan tarkastella tarkkailemalla olosignaalia 1.02
NOPEUS.

Huomautus: Arvolla NORMAALI tehtdva moottorin ID-ajo (lisatietoja
on luvussa 3 — Kéyttédnottotiedot) paivittdd parametrien 23.01, 23.02
ja 23.04 arvot.

Nopeudensaaddn dynaamista suorituskykya pienilla nopeuksilla voi-
daan parantaa kasvattamalla suhteellista vahvistusta ja lyhentamalla
integrointiaikaa.

Nopeudensaadodn lahtd on momentinsdaddn ohjearvo. Momenttioh-
jetta rajoittaa parametri 20.04 MAX. MOMENTTI.
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Nopeus

Askelkorkeus |-

t

: Alikompensoitu: 23.02 INTEGROINTIAIKA liian lyhyt ja 23.01 VAHVISTUS liian pieni
: Normaalisti viritetty, automaattinen viritys

: Normaalisti viritetty, kasin viritys. Dynaaminen suorituskyky parempi kuin kohdassa B
: Ylikompensoitu: 23.02 INTEGROINTIAIKA liian lyhyt ja 23.01 VAHVISTUS liian suuri

o0 >

Kuva 6-8 Nopeusséaétimen askelvasteet eri asetuksilla.
Ohjeaskel on 1...10 %.

Derivoitu
kiihtyvyyden
k [\ kompensointi
Suhteellinen,
Nopeus- +_  Virhe- integraali +é9+ Momentti-
ohje ‘¥ arvo + ohje
Derivoitu
Laskettu ,\
nopeuden oloarvo

Kuva 6-9 Yksinkertaistettu nopeusséétimen lohkokaavio.

23.01 VAHVISTUS Nopeussaatimen suhteellinen vahvistus. Jos arvoksi maaritetdan 1,
10 % muutos eroarvossa (ohje- ja oloarvon erotuksessa) aiheuttaa
nopeussaatimen lahtéarvoon 10 % muutoksen nimellismomentista.

Huomautus: Suuri vahvistus voi aiheuttaa nopeuden heilahtelua.
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Saatimen
lahtd = K, - e

23.02 INTEGROINTIAIKA

23.03 DERIVOINTIAIKA

%
Vahvistus = K, = 1
T, = Integrointiaika = 0
Tp= Derivointiaika = 0

Eroarvo

Saéatimen 14ht6

e = Eroarvo

t

Kuva 6-10 Nopeussédétimen l4hté eroaskeleen jédlkeen, kun eroarvo on
vakio.

Integrointiaika mé&éarittd4 nopeuden, jolla nopeusséaéatimen lahtésignaa-
lin arvo muuttuu, kun eroarvo on vakio. Mita lyhyempi integrointiaika,
sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan. Liian lyhyt integrointiaika
tekee sdadosta epavakaan.

o,
e Saatimen l1ahtd /

T, = Integrointiaika > 0
Tp= Derivointiaika = 0

Vahvistus = Kp =1
Kp e

[
Kp -e e = Eroarvo

|

Kuva 6-11 Nopeussédétimen l4hté eroaskeleen jédlkeen, kun eroarvo on
vakio.

Derivointi vahvistaa sd&doén lahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu. Mita
pidempi derivointiaika, sitd enemman nopeussaadon lahtéarvo vahvis-
tuu muutoksen aikana. Derivointi tekee sdadén herkemmaksi hairidille.
Jos derivointiaika asetetaan nollaksi, sdadin toimii Pl-saatajana,
muussa tapauksessa PID-sé&éatajana.
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23.04 KIIHT. KOMPEN.

23.05 JATTAMAN KOMP,

Luku 6 — Parametrit

%

Vahvistus = K, = 1

T, = Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika > 0

Ts= Nayteaika =2 ms

Ae = Eroarvon muutos kahden
naytteen valilla.

Saatimen 1ahto

s Eroarvo

e = Eroarvo

Ti

Kuva 6-12 Nopeussééatimen I&hté eroaskeleen jélkeen, kun eroarvo on
vakio.

Huomautus: Taman parametrin muuttaminen on suositeltavaa vain
pulssianturia kaytettdessa.

Kiihtyvyyden kompensoinnin derivointiaika. Kiihdytykseen vaikuttavan
hitausmomentin kompensoimiseksi nopeussaatimen lahtdsignaalin
arvoon lisdtdan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kaytén periaatteet on
kuvattu edelld olevassa kohdassa 23.03 DERIVOINTIAIKA.

Yleensa parametrin arvoksi on hyva asettaa 50...100 % moottorin ja
kaytettavan laitteen mekaanisten aikavakioiden summasta.

Ei kiihtyvyyden kompensointia Kiihtyvyyden kompensointi kaytéssa

% A % A

- = Nopeusohje
—— Todellinen nopeus

t t

Kuva 6-13 Nopeusvasteet suurta inertiakuormaa kiihdytettédesséa.

Huomautus: AUTOM. VIRITYS alustaa tdméan parametrin arvoon, joka
on 50 % mekaanisesta aikavakiosta.

Maarittaa jattdman kompensointisuhteen. 100 % tarkoittaa taytta jatta-
man kompensointia. 0 % tarkoittaa sita, ettd jattdmé&aa ei kompensoida.
Oletusarvo on 100 %. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattinen
nopeusvirhe ilmenee taydesta jattdman kompensaatiosta huolimatta.

Ohjelmointiopas
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23.06 AUTOM. VIRITYS

Esimerkki: Kaytélle annetaan 1000 rpm vakionopeusohje. Taydesta
jattaman kompensoinnista huolimatta (JATTAMAN KOMP. = 100 %)
moottorin akselille asetettu takometri antaa arvoksi 998 rpm. Staat-
tinen nopeusvirhe on 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm. Jattdméan kompen-
sointia on lisattava virheen kompensoimiseksi. Vahvistuksen arvolla
106 % staattista nopeusvirhetté ei enéé esiinny.

Talla parametrilla nopeussaadin voidaan virittdad automaattisesti.
Jarjestelma ottaa huomioon kuormituksen aiheuttaman mekaanisen
hitausmomentin parametrien VAHVISTUS, INTEGROINTIAIKA,
DERIVOINTIAIKA ja KIIHT. KOMPEN. osalta. Virityksessa pyritdan
mieluummin ali- kuin ylikompensaatioon.

Tee automaattinen viritys seuraavasti:

* Kayta moottoria tasaisella nopeudella, joka on 20...70 % nimellis-
nopeudesta.

e Muuta parametrin 23.06 AUTOM. VIRITYS arvoksi SUORITA.

Taman parametrin arvoksi vaihtuu automaattisesti El, kun automaat-
tinen viritys on valmis.

Huomautus: Automaattinen viritys edellyttdd, etta taajuusmuuttaja on
kaynnissa. Myds moottorin kuormituksen on oltava kytkettyn& moot-
toriin. Paras tulos saadaan, kun moottorin nopeus nostetaan

20...40 %:iin nimellisnopeudesta ennen automaattisen virityksen aloit-
tamista.

TARKEAA! Moottorin nopeus kiihtyy tdman toiminnon aikana 10 %:n
verran nimellisnopeudesta 10...20 %:n momenttiaskeleella ilman kiih-
dytysaikaa. VARMISTA ENNEN AUTOMAATTISEN VIRITYKSEN
ALOITTAMISTA, ETTA MOOTTORIN KAYTTAMINEN ON TURVAL-
LISTA.
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Ryhma 24 Tama ryhma saadaan nayttédn vain, kun Momenttisdaté-makro on

Momenttisaéto

24.01 RAMP AIKA YLOS

24.02 RAMP AIKA ALAS

valittuna. Se ei ndy, kun moottorin ohjaustavaksi on valittu SKALAARI.

Nama parametrit ovat muutettavissa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot iimenevét taulukosta 6-15.
Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempéana.

Taulukko 6-15 Ryhmé 24.

Parametri Arvo Kuvaus

1 RAMP AIKA YLOS 0,00s...120,00 s Aika, joka kuluu ohjearvon

suurenemiseen nollasta
nimellismomenttiin.

2 RAMP AIKA ALAS 0,00s...120,00 s Aika, joka kuluu ohjearvon
pienenemiseen nimellis-
momentista nollaan.

Ma&éarittaa ajan, joka tarvitaan ohjearvon suurenemiseen nollasta nimel-
lismomenttiin.

Maarittda ajan, joka tarvitaan ohjearvon pienenemiseen nimellismo-
mentista nollaan.

Ohjelmointiopas
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Ryhma 25 Kriitt.
nopeudet

Nama parametrit ovat muutettavissa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-16.
Parametrit kuvataan yksityiskohtaisesti taulukon jaljessa.

Kun ohjaustavaksi on valittu SKALAARI, kriittiset nopeudet annetaan
hertseina.

Huomautus: Kriittiset nopeudet eivéat ole kaytdssa PID-s&até-makroa
kaytettaessa (katso parametri 99.02 SOVELLUKSET).

Taulukko 6-16 Ryhmé 25.

Parametri Arvo Kuvaus

1 KRIIT NOP VALINTA POIS; PAALLA Kriittisen nopeuden aktivointi.
2 KRIIT NOP 1 MIN 0 ... 18000 rpm Kriittisen nopeuden 1 alku.

3 KRIT NOP 1 MAX 0 ... 18000 rpm Kriittisen nopeuden 1 loppu.
4 KRIIT NOP 2 MIN 0... 18000 rpm Kriittisen nopeuden 2 alku.

5 KRIIT NOP 2 MAX 0... 18000 rpm Kriittisen nopeuden 2 loppu.
6 KRIIT NOP 3 MIN 0... 18000 rpm Kriittisen nopeuden 3 alku.

7 KRIIT NOP 3 MAX 0 ... 18000 rpm Kriittisen nopeuden 3 loppu.

Huomautus: Kriittisen nopeuden ohitustoiminnon kayttd takaisinkytke-
tyssa sovelluksessa aiheuttaa nopeuden varahtelyd, jos haluttu
l&hténopeus on kriittiselld nopeusalueella.

Huomautus: Miniminopeus ei voi olla suurempi kuin saman alueen
maksiminopeus.

Joissakin mekaanisissa jarjestelmissa tietyt nopeusalueet voivat ai-
heuttaa resonanssiongelmia. TAman parametriryhmén avulla voidaan
maarittda viisi nopeusaluetta, jotka ACS 600 ohittaa. Parametrin 25.04
KRIIT NOP 2 MIN arvon ei tarvitse olla suurempi kuin parametrin 25.03
KRIT NOP 1 MAX arvo edellyttden, ettd kaikkien ryhmien MIN-
parametrin arvo on pienempi kuin saman ryhman MAX-parametrin
arvo. Ryhmien paallekkaisyys on sallittua, mutta silloin hyppy tapahtuu
pienimmasta MIN-arvosta suurimpaan MAX-arvoon.

Kriittinen nopeus -asetukset aktivoidaan antamalla parametrin 25.01
KRIIT NOP VALINTA arvoksi PAALLA.

Huomautus: Kayttamattémien “kriittinen nopeus” -parametrien arvoksi
on annettava 0 rpm.
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Esimerkki: Puhallinjarjestelméassa esiintyy voimakasta tarinda no-
peusalueilla 540...690 rpm ja 1380...1560 rpm. Parametrit asetellaan
seuraavasti:

2 KRIIT NOP 1 MIN 540 rpm
3 KRIIT NOP 1 MAX 690 rpm
4 KRIIT NOP 2 MIN 1380 rpm
5 KRIIT NOP 2 MAX 1560 rpm

Jos myés alueella 1020...1080 rpm ilmenee laakerin kulumisen
aiheuttamaa resonanssia, kriittinen nopeus -taulukkoon voidaan tehda
seuraava lisays:

6 KRIIT NOP 3 MIN 1020 rpm
7 KRIIT NOP 3 MAX 1080 rpm

NOPEUSmoofr
[rpm]

1560

1380

690 T
540

s1 Min st Max s2Min s2Max  NOPEUSohe
540 690 1380 1560 [rpm]

Kuva 6-14 Esimerkki kriittisistd nopeuksista puhallinjdriestelméssé,
Jjossa esiintyy tédrinda nopeusalueilla 540...690 rpm ja
1380...1560 rpm.
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Ryhma 26
Moottoriohjaus

26.01 VUON
OPTIMOINTI

26.02 VUOJARRUTUS

Na&itd parametriarvoja voidaan muuttaa vain taajuusmuuttajan ollessa
pysahtyneena. Kaytettavissé olevat vaihtoehdot iimenevét taulukosta
6-17. Yksityiskohtainen kuvaus on jaliempéana.

Taulukko 6-17Ryhmé 26.

Parametri Arvot Kuvaus
1 VUON OPTIMOINTI El; KYLLA Vuon optimointitoiminnon valinta.
2 VUOJARRUTUS El; KYLLA Vuojarrutustoiminnon valinta.
3 IR-KOMPENSOINTI 0%...30% Kompensointijannitteen taso.
5 HEX El; KYLLA Kuusikulmaiseen vuokuvioon
KENTANHEIKENN perustuva moottorin
vuonohjauksen valinta.

K&ytdn kokonaisenergiankulutusta ja melua voidaan vahentaa
saatamalld vuon voimakkuus kuormituksen mukaan. Vuon optimointi
tulisi aktivoida kaytdissa, joissa normaalikuormitus ja& nimelliskuormi-
tusta pienemmaksi.

Vuon optimointia ei voi valita, kun ohjaustapa on SKALAARI (katso
parametri 99.04 MOOTTORIOHJAUS).

ACS 600 voi tarvittaessa parantaa hidastuvuutta nostamalla moottorin
magnetointitasoa sen sijaan, ettd pidennettéisiin hidastusaikaa. Kun
moottorin vuon voimakkuus kasvaa, jarjestelméan mekaaninen energia
muuttuu moottorissa lampoenergiaksi.
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Jarrutusmomentti (%)

L i W R

! Ei vuojarrutusta ,
80 |-----N\-a--- oo e — -y

Moottorin nimellisteho
@ 22kw
@ 15kwW
(®) 37kwW
@ 75kW _ o~ ‘ .
(B) 250 kW T@F; . ‘ ‘ '
0 1 . ‘ ‘ — f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Kuva 6-15 Moottorin jarrutusmomentti prosentteina
nimellismomentista ldhtétaajuuden funktiona.

Vuojarrutusta ei voida valita, kun ohjaustapa on SKALAARI (katso
parametri 99.04 MOOTTORIOHJAUS).

26.03 Tama parametri voidaan asettaa vain SKALAARI-tilassa.

IR-KOMPENSOINTI Parametrilla maaritetd&dn moottorille nollataajuudella annettavan

ylimaaraisen jannitteen suhteellinen suuruus, joka voi olla 0...30 %
moottorin nimellisjannitteesta. IR-kompensointi lisdé irrotusmomenttia.

U (%)

IR-kompensointi |
|
i |
|
|
|

Ei kompensointia

-

Kentanheikennyspiste f(Hz)

Kuva 6-16 IR-kompensaatio toteutetaan syéttdmélld moottoriin
ylimé&éraistéa jannitettd. Uy = moottorin nimellisjénnite.
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_26.05 HEX
KENTANHEIKENN

Talla parametrilla valitaan, ohjataanko moottorin vuota kentanheiken-
nystaajuuksilla ympyranmuotoisen kuvion vai kuusikulmaisen kuvion
mukaan.

El

ACS 600 ohjaa moottorin vuota siten, ettéd pyériva vuovektori noudattaa
ympyrékuviota. TA&mé on oletusarvo, ja se sopii hyvin useimpiin sovel-
luksiin. Toimittaessa kentdnheikennysalueella 100 % lahtdjannitetta ei
kuitenkaan voida saavuttaa. Kaytdén hetkellinen kuormitettavuus on pie-
nempi kuin taydella jannitteella.

KYLLA

Moottorin vuota ohjataan kentdnheikennyspisteen alapuolella (yleenséa
50 tai 60 Hz) ympyradnmuotoisen kuvion mukaan ja kentédnheikennys-
alueella kuusikulmaisen kuvion mukaan. Kaytettava kuvio muuttuu
asteittain, kun taajuus kasvaa 100%:sta 120%:iin kentdnheikennyspis-
teestd. Kaytettdessa kuusikulmaista vuokuviota voidaan saavuttaa
suurin mahdollinen lahtéjannite. Hetkellinen kuormitettavuus on suu-
rempi kuin ympyradnmuotoisella vuokuviolla, mutta jatkuva kuormitetta-
vuus on pienempi kentédnheikennystaajuuksilla 1,6 x nimellistaajuuteen
saakka lisdéntyneesta havidsta johtuen.
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Luku 6 — Parametrit

Naitd parametriarvoja voidaan muuttaa taajuusmuuttajan toiminnan

aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-18.
Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempéana.

Taulukko 6-18 Ryhmé 30.

Parametri

Arvo

Kuvaus

1 Al<MIN FUNKTIO

PYSAYTA,; El; VAKIONOP. 15;
VANHA NOPEUS

Toiminta Al <MINIMI -vikatilanteessa.

2 PANELI VIKA

PYSAYTA,;
VAKIONOP. 15; VANHA NOPEUS

Toiminta, kun aktiiviseksi ohjauspaikaksi valit-
tuun ACS 600:n ohjauspaneeliin tulee tiedon-
siirtohdirio.

3 ULKOINEN VIKA

El VALITTU; DI1-DI12

Vikatieto ulkoisesta lahteesta.

4 MOOTT. LAMP. VALV.

PYSAYTA; VAROITUS; EI

Toiminta lampdtilan ylittdessé sallitun ylarajan.

5 LAMPOVALV. MENET.

DTC; KAYT. MALLI; TERMISTORI

Moottorin lAmpdvalvontamenetelma.

6 MOOT. LAMPOAIKAV.

256,0...9999,8 s

Aika, joka kuluu 63 % lampétilan nousuun.

7 MOOT KUORMITETT.

50,0 ... 150,0 %

Moottorin virran ylaraja.

8 TYHJAKAYNTI- 25,0 ...150,0 % Moottorin kuormituskéyréapiste nollanopeudella.
KUORMA

9 RAJATAAJUUS 1,0 ... 300,0 Hz Moottorin kuormituskéyran kaantdpiste.

10 MOOTT. JUMISUOJA | PYSAYTA; VAROITUS; El Toiminta moottorin jumiutuessa.

11 JUMITAAJUUS 0,5..50Hz Taajuusraja jumisuojaa varten.

12 JUMIAIKA 10,00 ... 400,00 s Aikaraja jumisuojaa varten.

13 ALIKUORMITUS- El; VAROITUS; PYSAYTA Toiminta alikuormitustilanteessa.

VALV.

14 ALIKUORMITUS- 0,0...600,0s Aikaraja alikuormitusvalvontaa varten.
AIKA

15 ALIKUORMITUS- 1..5 Momenttiraja alikuormitusvalvontaa varten.
KAYRA

16 MOOTT. VAIHEVAHTI | El; PYSAYTA Toiminta moottorivaiheen kadotessa.

17 MAASULKUVALV VAROITUS; PYSAYTA Toiminta maasulkuvikatilanteessa.

18 KOMM. MOD. VIKA PYSAYTA,; El; Taajuusmuuttajan toiminta paa- tai

VAKIONOP. 15; VANHA NOPEUS

apuohjearvon datasetin kadotessa.

19 KOMM. VIKAVIIVE

0,1s...60s

Paaohjearvon datasetin katoamisen aikaviive.
Katso parametri 30.18 KOMM. MOD. VIKA.

20 KOMM. VIKA RO/AO

NOLLA; VANHA ARVO

Relelahddn/analogialdhddn toiminta
apuohjearvon datasetin kadotessa.

21 APU DS VIKA-AIKA 0,1...60,0s Apuohjearvon datasetin katoamisen aikaviive.
Katso parametri 30.18 KOMM. MOD. VIKA.
22 1/0 VALINNAN VALV El; VAROITUS Toiminto siind tapauksessa, etté lisdvarusteena

olevaa I/O:ta kaytetdan vaarin.

30.01 AI<MIN FUNKTIO  Talla parametrilla voidaan maarittda taajuusmuuttajan toiminta
tilanteessa, jossa analogiatulon signaali alittaa minimirajan edellyttden,
ettd minimiraja on vahintdan 0.5 V/ 1 mA ("elava nolla”).

Ohjelmointiopas
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30.02 PANELI VIKA

TARKEAA! Jos valitset parametrin VAKIONOP. 15 tai VANHA
NOPEUS, varmista, ettd toiminnan jatkaminen on turvallista siinakin
tapauksessa, ettd analogiatulon signaali katoaa.

PYSAYTA
Nayttdéon tulee vikailmoitus, ja moottori pyséhtyy vapaasti.

El
Ei toimenpiteita.

VAKIONOP. 15
Nayttéon tulee varoitus, ja nopeus asettuu parametrin 12.16
VAKIONOPEUS 15 arvon mukaiseksi.

VANHA NOPEUS

Nayttéon tulee varoitus, ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 600 on
viimeksi toiminut. Arvon maaraa kymmenen viimeisen sekunnin keski-
arvo.

T&lla parametrilla voidaan méaérittdd taajuusmuuttajan toiminta tilan-
teessa, jossa ACS 600:n ohjauspaikaksi valittuun ohjauspaneeliin tulee
tiedonsiirtohairio.

TARKEAA! Jos valitset parametrin VAKIONOP. 15 tai VANHA
NOPEUS, varmista, ettd toiminnan jatkaminen on turvallista siinakin
tapauksessa, ettd ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairié.

PYSAYTA

Nayttéon tulee vikailmoitus (edellyttéen, ettd vaylassa on vahintaan
yksi toimiva ohjauspaneeli) ja kayttd pysahtyy parametrin 21.03
PYSAYTYS.

VAKIONOP. 15

Nayttdéon tulee varoitus (edellyttden, etté vaylassé on vahintdan yksi
toimiva ohjauspaneeli) ja nopeus asettuu parametrin 12.16
VAKIONOPEUS 15.

VANHA NOPEUS

Nayttdodn tulee varoitus (edellyttden, ettd vaylassa on vahintaan yksi
toimiva ohjauspaneeli) ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 600 on
viimeksi toiminut. Arvon maaraa kymmenen viimeisen sekunnin keski-
arvo.
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30.03 ULKOINEN VIKA

30.04 MOOTT. LAMP,

VALV.

30.05 LAMPOVALYV.

MENET.

Luku 6 — Parametrit

El VALITTU

DI1-DI12

Talla valinnalla mé&éaritetdén ulkoisen vikasignaalin digitaalitulo.
Ulkoisen vikatilanteen sattuessa (digitaalitulon jannite putoaa arvoon
0 V) taajuusmuuttaja pysahtyy ja moottori pysaytetdan kayttaen
vapaata hidastumista. Ohjauspaneelissa nékyy vikaviesti.

Liséatietoja digitaalitulojen DI7 ... DI12 kytkenné&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomoduilit.

Talla parametrilla maaritetdan moottorin lampdvalvonnan toiminta.

PYSAYTA

Tuo nayttdon varoituksen, kun moottorin I&mpétila saavuttaa varoitus-
tason. Tuo nayttédn vikailmoituksen ja pysayttdd ACS 600:n, kun lam-
pétila saavuttaa 100 % tason.

VAROITUS
Tuo nayttdon varoituksen, kun moottorin I&mpétila saavuttaa varoitus-
tason (95 % nimellisarvosta).

El
Ei toimenpiteita.

Talla parametrilla maaritetdan moottorin lAmpdévalvonnassa kaytettava
menetelma (laskennallinen malli tai termistorin kayttd).

ACS 600 laskee moottorin Iampétilan seuraavien oletusten perusteella:

e Moottorin lampétila on sama kuin ymparistdn lampétila (30 °C), kun
jannite kytketdan taajuusmuuttajaan.

* Moottorin lampétilan nousu lasketaan oletetun kuormituskéyran
(kuva 6-19) perusteella. Moottorin [Ampétila ylittda nimellislampoti-
lan, jos moottori toimii kayran ylépuolisella alueella. Jos taas moot-
tori toimii kyran alapuolella, se jadhtyy. Muutoksen nopeus
maaritetddn parametrilla MOOT. LAMPOAIKAV.

TARKEAA! Moottorin lampévalvontalogiikka ei pysty suojaamaan
moottoria, jos poly ja lika estavat jddhdytyksen.

DTC

Moottorin [Ampétilan nousu lasketaan DTC-kayran perusteella. Moot-
torin lAmpeneminen lasketaan vakiomallisille, itsejaéhdyttaville oikosul-
kumoottoreille moottorin virran ja napapariluvun funktiona.

DTC-kuormituskayraa voidaan skaalata parametrilla 30.07 MOOT
KUORMITETT., jos moottoria kdytetdan olosuhteissa, jotka poikkeavat
edella kuvatuista. Parametreja 30.06 MOOT. LAMPOAIKAV., 30.08
TYHJAKAYNTIKUORMA ja 30.09 RAJATAAJUUS ei voida asettaa.

Huomautus: Automaattisesti laskettua mallia (DTC) ei voida kayttaa,
jos 99.06 MOOTT. NIM VIRTA > 800 A.

Ohjelmointiopas

6-53



Luku 6 — Parametrit

KAYT. MALLI

Tama vaihtoehto mahdollistaa Iampdvalvonnan toiminnan maarityksen
parametreilla 30.06 MOOT. LAMPOAIKAV., 30.08 TYHJAKAYN-
TIKUORMA ja 30.09 RAJATAAJUUS.

TERMISTORI
Moottorin lampdvalvonta aktivoituu moottorin termistorin I/O-signaalin
perusteella.

Tama vaihtoehto edellyttaa, ettd moottorin termistori tai termistorire-
leen avauskosketin on kytketty digitaalitulon D16 ja +24 V DC valiin. Jos
kaytetdan suoraa termistorikytkentéa4, digitaalitulo DI6 valvoo ylilampda
seuraavasti:

Termistorin vastus DI6-tila Lampétila
0 ... 1,5 kohmia ”1” Normaali
4 kohmia tai suurempi ’0” Ylilampd

Kun ylilampé havaitaan, kaytté pysahtyy, jos parametrin 30.04 MOOTT.
LAMP. VALV. arvo on PYSAYTA.

VAROITUS! |IEC 664 -standardin mukaan termistorin kytkenta

ACS 600:n digitaalituloon edellyttda kaksoiseristysta tai vahvistettua
eristystd moottorin jannitteisten osien ja termistorin valilla. Vahvistettu
eristys tuo mukanaan 8 mm ilmavalit (400/500 VAC laitteet). Jos
termistorin asennus ei tayta vaatimuksia, ACS 600:n muita I/O-liittimia
on suojattava kontaktilta tai termistori on eristettdva digitaalitulosta
termistorireleen avulla.

VAROITUS! Normaaleissa sovellusmakroissa digitaalitulo 6 valitaan
lahteeksi vakionopeutta valittaessa seké signaaleille Kay/Seis tai Ulk.
kaynn. esto. Muuta néaita asetuksia ennen kuin valitset parameterille
30.05 LAMPOVALV. MENET. arvon TERMISTORI. Varmista, ettei
mik&an muu parametri kuin 30.05 LAMPOVALV. MENET. valitse sig-
naalildhteeksi digitaalituloa 6.
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Vaihtoehto 1 Vaihtoehto 2
) )
Termistori- . 3 . 2
rele N c ~ 2
£3 & £3 3
= e R
O = - O &7
. o5 £5 05 £5
>0 >0 o 50©
53 Ea 53 Ca
XET X2 XET RZ
. 6 |18 | DI \ : 7 6 |18 | D6
/] 7 | 19 | +24vDC \;ﬁ 7 | 19 | +24vDC

\ T |

Kuva 6-17 Termistorikytkentd. Vaihtoehto 2: Moottorin pdédssé kaapelisuoja on maadoitettava 10 nF
-kondensaattorin kautta. Jos tété ei voida tehdd, suoja tulee jattda kytkemétta.

30.06 MOOT. Tama on aika, jonka kuluessa moottorin Iampétila saavuttaa 63 %
LAMPOAIKAV.  lopullisesta lampétilan noususta. Kuvassa 6-18 on moottorin Iampé-
ajan kuvaaja. Kun moottorin lampdévalvontamenetelma on DTC, moot-
torin I1ampdaika voidaan lukea tasté parametrista. T&méan parametrin
voi asettaa vain, jos parametrin 30.05 LAMPOVALV. MENET. arvo on
KAYT. MALLI.

UL (NEMA) -lampdvalvontavaatimusten toteuttamiseksi voidaan kayt-
téda nyrkkisdantéa moottorin lampdaika = 35 x t6 (tdssé kaavassa 16
tarkoittaa aikaa sekunteina, jonka moottori voi moottorivalmistajan
mukaan toimia turvallisesti kuusinkertaisella nimellisvirralla). Luokan
Class 10 virtalaukaisukayran arvo on 350 sekuntia, luokan Class 20
arvo on 700 sekuntia ja luokan Class 30 arvo 1050 sekuntia.

Moott.
kuorm,

Lamp, {
nousu i %

100 % -+

63 %

Moottorin lampdaika

Kuva 6-18 Moottorin ldmpdaika.

Ohjelmointiopas 6-55



Luku 6 — Parametrit

30.07 MOOT  Talla parametrilla maaritetddn moottorin suurin sallittu kayttékuormitus.
KUORMITETT.  Arvolla 100 % suurin sallittu kuormitus vastaa parametrin 99.06
MOOQOTT. NIM VIRTA arvoa. Jos ymparistdn |ampétila eroaa nimellisar-
vosta, kuormitettavuusarvoa on muutettava.

99.06 MOOTT. NIM. VIRTA
(%) 1

150 +

100 +

30.07 MOOT. KUORMITETT.

50 -+
30.08 TYHJAK. KUORMA |

30.09 RAJATAAJUUS Nopeus

Kuva 6-19 Moottorin kuormitettavuus.

o 30.08 Talla parametrilla mééritetddn moottorin kuormitettavuuden maarityk-
TYHJAKAYNTIKUORMA  sessé tarvittava suurin sallittu virta nollanopeudella.

30.09 RAJATAAJUUS  Talla parametrilla maaritetdan piste, jossa moottorin kuormituskayra
alkaa laskea parametrilla 30.07 MOOT KUORMITETT. asetetusta
arvosta kohti 30.08 TYHJAKAYNTIKUORMA. Kuvassa 6-19 on
esimerkki moottorin kuormituskayrésta.

30.10 MOOTT.  Talla parametrilla méaritetddn moottorin jumisuojauksen toiminta.
JUMISUOJA  Suoja aktivoituu, jos seuraava tilanne jatkuu pitempéaéan kuin para-
metrilla 30.12 JUMIAIKA.

* Moottorin momentti on lahella moottorin sdatéohjelman sisaista
lyhytaikaista vaihtorajaa, jonka tehtdvané on ehkéistd moottorin ja
vaihtosuuntaajan ylikuumeneminen ja moottorin jumiutuminen.

e L&htdtaajuus on parametrilla 30.11 JUMITAAJUUS méaritetyn rajan
alapuolella.

PYSAYTA
Kun suoja aktivoituu, ACS 600 pysahtyy ja nayttéon tulee vikailmoitus.

VAROITUS
Nayttéon tulee varoitus, joka poistuu puolessa parametrin 30.12
JUMIAIKA méaarittdmasta ajasta.

El
Ei toimenpiteita.
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30.11 JUMITAAJUUS
30.12 JUMIAIKA

30.13 ALIKUORMITUS-
VALVONTA

30.14
ALIKUORMITUSAIKA

30.15
ALIKUORMITUSKAYRA

Luku 6 — Parametrit

i

Jumiutumisalue
/

Jumiutumis-
momenttiraja

|
| -
Jumitaajuus f
(parametri 30.11)

Kuva 6-20 Jumisuojan toiminta. T on moottorin momentti.

Talla parametrilla maaritetdan jumisuojan taajuusarvo.
Talla parametrilla maaritetd&n jumisuojan aika-arvo.

Myds moottorin kuormituksen puuttuminen voi merkita vikaa kaytet-
tavéssa laitteessa tai prosessissa. Valvonta aktivoituu, jos:

* moottorin momentti putoaa parametrin 30.15 ALIKUORMI-
TUSKAYRA méaarittdman rajan alle.

¢ edelld mainittu tilanne on kestanyt pitempaan kuin parametrilla
30.14 ALIKUORMITUSAIKA méaéritetyn ajan.

e [|&htétaajuus on yli 10 % moottorin nimellistaajuudesta.

Valvontatoiminto edellyttaa, ettd taajuusmuuttaja on varustettu mootto-
rilla, jonka teho on nimellisarvon mukainen.

Valitse jokin vaihtoehdoista El, VAROITUS ja PYS__AY'I_’_A halutun
toiminnan mukaan. Jos valitset vaihtoehdon PYSAYTA, ACS 600
pyséayttdd moottorin ja tuo virheilmoituksen nayttdéon.

Talla parametrilla maaritetdéan alikuormitusvalvonnan aikaraja.

Talla parametrilla valitaan kuvan 6-21 viidestéa vaihtoehdosta sovelluk-
seen parhaiten sopiva alikuormituskayra. Alikuormitusvalvonta aktivoi-
tuu, jos kuormitus putoaa valitun k&yran alle pitemmaksi kuin
parametrilla 30.14 ALIKUORMITUSAIKA méaritellyksi ajaksi. Kayrat
1...8 saavuttavat maksimiarvonsa moottorin toimiessa nimellistaajuu-
della, joka on asetettu parametrilla 99.07 MOOTT. NIM TAAJUUS.

Ohjelmointiopas
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30.16 MOOTT.
VAIHEVAHTI

30.17 MAASULKUVALV.

30.18 KOMM. MOD. VIKA

(%)
100 -

80 -

60 -

40 -+

20 -

Kuva 6-21 Alikuormitusk&yrien tyypit. Ty, = moottorin nimellismomentti,
fn = moottorin nimellistaajuus.

Talla parametrilla maaritetdan taajuusmuuttajan toiminta tilanteessa,
jossa moottoriin tulee yhden tai useamman vaiheen katkos.

PYSAYTA
Nayttéon tulee vikailmoitus, ja ACS 600 pysahtyy.

El

Ei toimenpiteita.

Talla parametrilla maaritetdan taajuusmuuttajan toiminta tilanteessa,
jossa moottoriin tai sen kaapeliin tulee maasulkuvika.

PYSAYTA
Nayttéon tulee vikailmoitus, ja ACS 600 pysahtyy.

VAROITUS
Nayttdon tulee varoitus. ACS 600 jatkaa toimintaa.

Talla parametrilla maaritetdan taajuusmuuttajan toiminta, kun kent-
tavaylatiedonsiirrrossa on katkos, eli kun taajuusmuuttaja ei pysty vas-
taanottamaan p&é- tai apuohjearvon datasettia. Lisatietoja on liitteesséa
C — Kenttédvdyldohjaus.

Valvontatoiminnon viiveajat maéritetdédn parametrilla 30.19 KOMM.
VIKAVIIVE (padaohjearvon datasetti) tai parametrilla 30.21 APU DS
VIKA-AIKA (apuohjearvon datasetti).

TARKEAA! Jos valitset parametrin VAKIONOP. 15 tai VANHA
NOPEUS, varmista, ettd toiminnan jatkaminen on turvallista siinakin
tapauksessa, etté tiedonsiirtomoduulissa on hairié.
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30.19 KOMM.

VIKAVIIVE

30.20 KOMM. VIKA

RO/AO

A

30.21 APU DS

VIKA-AIKA

Luku 6 — Parametrit

PYSAYTA
Nayttdon tulee vikailmoitus, ja ACS 600 pyséhtyy parametrin 21.03
PYSAYTYS asetusten mukaan.

El
Ei toimenpiteita.

VAKIONOP. 15
Nayttdéoén tulee varoitus ja nopeus asetetaan parametrin 12.16
VAKIONOP. 15 mukaan.

VANHA NOPEUS

Nayttdon tulee varoitus ja nopeus asetetaan sille tasolle, jolla ACS 600
on toiminut viimeksi. Nopeus maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin
keskinopeuden mukaan.

Paaohjearvon datasetin valvontatoiminnon viiveaika. Lisétietoja on
parametrissa 30.18 KOMM. MOD. VIKA.

Oletusarvo on 1 s.
0,1..60,0s

Talla parametrilla maaritetdan kenttdvayldohjatun rele- ja analogialah-
doén toiminta tiedonsiirtokatkoksen sattuessa. Lisétietoja on parametri-
ryhmdéssé 14 Releldhd6t, ryhméssé 15 Analogialdhdét seké liitteesséa
C — Kenttédvéyldohjaus. Oletusarvo on NOLLA.

Valvontatoiminnon viiveaika on yhta suuri kuin parametrin 30.21 APU
DS VIKA-AIKA arvo.

NOLLA
Relelahtd ei veda. Analogialahtd on asetettu nollaan.

VANHA ARVO
Relelahtd pitda vanhan tilan ennen tiedonsiirtokatkosta. Analogialahté
antaa vanhan arvon ennen tiedonsiirtokatkosta.

VAROITUS! Kun tiedonsiirtokatkos on korjattu, rele- ja analogialahto-
jen paivitys alkaa valittdmasti ilman vikailmoituksen kuittausta.

Apuohjearvon datasetin valvontatoiminnon aikaviive. Lisétietoja on
parametrissa 30.18 KOMM. MOD. VIKA. Taajuusmuuttaja aktivoi
valvontatoiminnon automaattisesti 60 sekuntia virrankytkennan jalkeen,
jos apuohjearvon datasetti on kdytéssa eli parametrin 90.01 APU DS
OHJE 3, 90.02 APU DS OHJE 4 tai 90.03 APU DS OHJE 5 arvo on
muu kuin nolla.

Sovellusohjelma kayttaa tata viiveaikaa myds parametrilla
30.20 KOMM. VIKA RO/AO méaaéritettyyn toimintoon.

Oletusarvo on 1 s.
0,1..60,0s

Ohjelmointiopas
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30.22 10 VALINNAN VALV  ACS 600:n sovellusohjelman toiminto, jos parametriasetukset

lisAvarusteena saataville 1/0-laajennusmoduuleille on tehty vaarin.

El
I/O-laajennuksen vaaria asetuksia ei ilmaista.

VAROITUS

Tama on oletusarvo. Sovellusohjelma nayttaa varoituksen ”I/O CONF”,
jos lisdvarusteena saatava tulo- tai Iahtékanava on valittu
signaalirajapinnaksi, mutta tiedonsiirtoyhteyttd sopivaan analogiseen
tai digitaaliseen 1/0-laajennusmoduuliin ei vastaavasti ole asetettu
kohdassa Ryhméa 98 Optiomoduilit.

Esimerkki: Sovellusohjelma nayttaa varoituksen, jos parametrin 16.01
ULK. KAYNN. ESTO arvoksi on asetettu DI7 mutta:

e parametrin 98.03 DI/O LAAJ. MOD. 1 arvoksi on asetettu El tai
e parametrin 98.09 NDIO1 DI TULOT arvoksi KORVAA DI1,2
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Ryhma 31 Autom. vian
kuitt.

31.01 YRITYSTEN LKM

31.02 YRITYSAIKA

31.03 VIIVEAIKA

31.04 YLIVIRTA

31.05 YLIJANNITE

Luku 6 — Parametrit

Naitd parametriarvoja voidaan muuttaa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-19.
Yksityiskohtainen kuvaus on jaljempéana.

Taulukko 6-19 Ryhmé 31.

Parametri Arvo Kuvaus
1 YRITYSTEN LKM 0..5 Kuittausyritysten maksimimaara.
2 YRITYSAIKA 1,0...180,0 s Kuittaustoiminnon aikaraja.
3 VIIVEAIKA 0,0..3,0s Vian ja kuittausyrityksen vélinen
viive.
4 YLIVIRTA El; KYLLA Automaattinen viankuittaus.
5 YLIJANNITE El; KYLLA Automaattinen viankuittaus.
6 ALIJANNITE El; KYLLA Automaattinen viankuittaus.
7 Al SIGNAALI<MIN El; KYLLA Automaattinen viankuittaus.

Automaattinen viankuittausjarjestelma kuittaa parametreilla 31.04 YLI-
VIRTA, 31.05 YLIJANNITE, 31.06 ALIJANNITE ja 31.07 Al SIG-
NAALI<MIN valitut viat.

Talld parametrilla maaritetdan, montako kertaa ACS 600 yrittda kuitata
vikatilanteen tietyn ajan kuluessa. Tamé aika mé&éaritetdan parametrilla
31.02 YRITYSAIKA. ACS 600 estaa lisayritykset ja pysyy
pyséhtyneend, kunnes kuittaus onnistuu ohjauspaneelin tai digitaalitu-
lon avulla.

Aika, jonka kuluessa sallitaan maaritetty méaéaré automaattisia kuittaus-
yrityksia. Sallittujen vikojen maara tana aikana asetetaan parametrilla
31.01 YRITYSTEN LKM.

Talla parametrilla maaritetdan aika, jonka ACS 600 odottaa vikatilan-
teessa ennen kuittausyritysta. Jos arvoksi annetaan nolla, kuittausyri-
tys tapahtuu heti. Suurempi arvo saa aikaan viiveen ennen kuittausta.

Jos parametrin arvo on KYLLA, vian (moottorin ylivirta) kuittaus
tapahtuu automaattisesti parametrilla 31.03 VIIVEAIKA ja ACS 600
palaa normaaliin toimintaan.

Jos parametrin arvo on KYLLA, vika (vélipiirin ylijannite) kuitataan
automaattisesti, kun parametrilla 31.03 VIIVEAIKA mé&aritetty viive on
kulunut ja ACS 600 palaa normaaliin toimintaan

Ohjelmointiopas
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31.06 ALIJANNITE  Jos parametrin arvo on KYLLA, vika (vélipiirin alijannite) kuitataan
automaattisesti, kun parametrilla 31.03 VIIVEAIKA mé&éritetty viive on
kulunut ja ACS 600 palaa normaaliin toimintaan.

31.07 Al SIGNAALI<MIN  Jos parametrin arvo on KYLLA, vika (analogisen tulosignaalin taso on
minimiarvon alapuolella) kuitataan automaattisesti, kun parametrilla
31.03 VIIVEAIKA méaritetty viive on kulunut.

uudelleenkdynnistyminen voi tapahtua pitkdnkin ajan kuluttua analo-
giasignaalin palautuessa. Varmista, etté toiminnon kaytt6 ei aiheuta
vaaraa ihmisille tai laitteille.

c VAROITUS! Jos parametri 31.07 Al SIGNAALI<MIN on aktivoituna,
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Ryhma 32 Valvonnat  Naita parametriarvoja voidaan muuttaa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana. Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-20.

Yksityiskohtainen kuvaus on jaljempéana.

Taulukko 6-20 Ryhmé 32.

Parametri

Arvo

Kuvaus

1 NOPEUSVALV. 1

El; ALITUS; YLITYS; YLI
+-RAJAN

Nopeus 1:n valvonta.

2 NOPEUSRAJA 1

- 18000...18000 rpm

Nopeus 1:n valvontaraja.

3 NOPEUSVALV. 2

El; ALITUS; YLITYS; YLI
+-RAJAN

Nopeus 2:n valvonta.

4 NOPEUSRAJA 2

- 18000...18000 rpm

Nopeus 2:n valvontaraja.

5 VIRTAVALVONTA

El; ALITUS; YLITYS

Moottorin virran valvonta.

6 VIRTARAJA

0...1000 A

Moottorin virran valvontaraja.

7 MOMENTTIVALV.
1

El; ALITUS; YLITYS

Moottorin momentin valvonta.

8 MOMENTTI-
RAJA 1

-400...400 %

Moottorin momentin valvonta-

raja.

9 MOMENTTIVALV.
2

El; ALITUS; YLITYS

Moottorin momentin valvonta.

10 MOMENTTI-
RAJA 2

-400...400 %

Moottorin momentin valvonta-

raja.

11 OHJEARVON 1
VALV.

El; ALITUS; YLITYS

Ohjearvo 1:n valvonta.

12 OHJEARVON 1
RAJA

0 ... 18000 rpm

Ohjearvo 1:n valvontaraja.

13 OHJEARVON 2
VALV.

El; ALITUS; YLITYS

Ohjearvo 2:n valvonta.

14 OHJEARVON 2
RAJA

0...500 %

Ohjearvo 2:n valvontaraja.

15 OLOARVON 1
VALV.)

El; ALITUS; YLITYS

Oloarvo 1:n valvonta.

16 OLOARVON 1
RAJA"

0...200 %

Oloarvo 1:n valvontaraja.

17 OLOARVON 2
VALV.)

El; ALITUS; YLITYS

Oloarvo 2:n valvonta.

18 OLOARVON 2
RAJA"

0...200 %

Oloarvo 2:n valvontaraja.

") Néilla parametreilla on merkitysté vain kaytettdessa PID-saaté-makroa.

32.01 NOPEUSVALV. 1 Talla parametrilla aktivoidaan nopeudenvalvontatoiminto. Parametreilla

14.01 RELELAHTO 1, 14.02 RELELAHTO 2 ja 14.03 RELELAHTO 3
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nopeus/rpm
YLI + -RAJAN

[N
[ /1]

-YLI + -RAJAN

32.02 NOPEUSRAJA 1
32.03 NOPEUSVALV. 2
32.04 NOPEUSRAJA 2
32.05 VIRTAVALVONTA

32.06 VIRTARAJA

32.07 MOMENTTIVALV. 1

32.08 MOMENTTIRAJA 1

32.09 MOMENTTIVALV. 2

32.10 MOMENTTIRAJA 2

32.11 OHJEARVON 1
VALV.

32.12 OHJEARVON 1
RAJA
32.13 OHJEARVON 2
VALV.
32.14 OHJEARVON 2
RAJA

32.15 OLOARVON 1
VALV.

valitut relelahdét ilmaisevat, alittaako (ALITUS) vai ylittdaké (YLITYS)
nopeus valvontarajan.

El
Valvontaa ei kéyteté.

ALITUS
Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa annetun rajan.

YLITYS
Valvonta aktivoituu, jos arvo ylittda annetun rajan.

YLI + -RAJAN

Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa annetun rajan. Rajaa valvotaan
molempiin suuntiin, eteen ja taakse (katso varjostettu alue vasem-
malla).

Nopeudenvalvontaraja, sdéadettavissa -18000...18000 rpm.
Kuten parametri 32.01 NOPEUSVALV. 1.
Nopeudenvalvontaraja, sdadettavissa -18000...18000 rpm.

Moottorin virran valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa 32.01
NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN.

Moottorin virran valvontaraja. Asetusarvo todellisina ampeereina,
saatdalue 0...1000 A.

Moottorin momentin valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa
32.01 NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN.

Moottorin momentin valvontaraja. Asetusarvo -400 % ... 400 % moot-
torin nimellismomentista.

Moottorin momentin valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa
32.01 NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN.

Moottorin momentin valvontaraja. Asetusarvo -400...400 % moottorin
nimellismomentista.

Ohjearvon 1 valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa 32.01
NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN.

Ohjearvon 1 valvontaraja, sdadettavissa valilla 0...18000 rpm.

Ohjearvon 2 valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa 32.01
NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN.

Ohjearvon 2 valvontaraja, sdadettavissa valilla 0...200 %.

Oloarvon 1 valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa 32.01
NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN, eika relelaht6d RO3
voida kayttaa.
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32.16 OLOARVON 1
RAJA

32.17 OLOARVON 2
VALV.

32.18 OLOARVON 2
RAJA

Ryhma 33 Tiedotukset

33.01 OHJELMAVERSIO

33.02 SOVEL VERSIO

33.03 KOESTUSPAIVA

Luku 6 — Parametrit

Oloarvon 1 valvontaraja, sdadettavissa valilla 0...200 %.

Oloarvon 2 valvonta. Samat vaihtoehdot kuin parametrissa 32.01
NOPEUSVALV. 1, paitsi YLI + -RAJAN, eika relelaht6d RO3 voida kayt-
taa.

Oloarvon 2 valvontaraja, sdadettavissa valilla 0...200 %.

Naitd parametriarvoja ei voida muuttaa. Kaytettdvisséa olevat vaihtoeh-
dot ilmenevat taulukosta 6-21. Yksityiskohtainen kuvaus on jaliempéana.

Taulukko 6-21 Ryhmé 33.

Parametri Arvo Kuvaus
1 OHJELMAVERSIO XXXXXXXX Perusohjelman versio.
2 SOVEL VERSIO XXXXXXXX Sovellusohjelmaversio.
3 KOESTUSPAIVA PPKK.VV Koestuspaivamaara (paiva,
kuukausi, vuosi).

Tama parametri tuo nayttdéon taajuusmuuttajan perusohjelmiston
versionumeron ja -tyypin.

ASXXXXYX
Tuoteperhe —
A = ACS 600
Tuote
S = Vakio ACS 600

Ohjelmistoversio ——
5xyx = Versio 5.xyx

Tama parametri tuo nayttéon taajuusmuuttajan sovellusohjelman
versionumeron.

ASAXXXyX

Tuoteperhe —
A =ACS 600
Tuote
S = Vakio ACS 600
Ohjelmistotyyppi

A = Sovellusohjelma
Ohjelmistoversio
5xyx = Versio 5.xyx

Tama parametri tuo nayttédn taajuusmuuttajan koestuspéivan.

Ohjelmointiopas
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Ryhmé 34 Prosessin

nopeus

Toiminnon kuvaus:
Prosessin nopeuden
mddrittely

34.01 SKAALAUS

34.02 YKSIKKO

Naitd parametriarvoja voidaan muuttaa ACS 600:n toiminnan aikana.
Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat taulukosta 6-22. Parametrit
kuvataan yksityiskohtaisesti taulukon jaljessa.

Taulukko 6-22 Ryhmé 34.
Parametri Arvo Kuvaus

1 SKAALAUS 0,00 ... 100 000,00 Prosessin nopeuden
skaalauskerroin

2 YKSIKKO El; rpm; ... ; FPM Prosessin nopeuden yksikkd

3 PROSESSI 0...9999 Valitsee ACS 600 muuttujan,

MUUTUJA joka skaalataan prosessin
nopeudeksi

4 MOQOT NOP 0 ... 20000 ms Nopeuden oloarvon

SUODAIKA suodatusaika

5 MOOT MOM 0 ... 20000 ms Momentin oloarvon

SUODAIKA suodatusaika

6 NOLLAA KAYNTIAIKA | El; KYLLA Nollaa laskurin 1.43 MOOT.
KAYNTIAIKA

Alla olevassa kaaviossa kuvataan niiden parametrien kaytt64a, joilla
madaritetdan prosessin nopeuden oloarvo 1.01 PROSESSIMUUTTUJA.

PARAMETRI-
TAULUKKO
00.00 L Valitse
o000 6
99.99 —
34.03 Kerro
34.01 >< 1.01 PROSESSIMUUTTUJA
SKAALAUS
Valitse
El
‘ G Oloarvon
FPM —MMMM 1.01 PROSESSIMUUTTUJA
34.02 yksikk®

Talla parametrilla skaalataan ACS 600 muuttuja halutuksi prosessin
nopeudeksi. Oletusarvo on 100,00. Katso kohta Toiminnon kuvaus:
Prosessin nopeuden médrittely edella.

Talla parametrilla valitaan prosessin nopeuden yksikkd. Katso kohta
Toiminnon kuvaus: Prosessin nopeuden médrittely edella.

El
Yksikkoa ei ole valittu.
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34.03
PROSESSIMUUTUJA

34.04 MOOT NOP
SUODAIKA

34.05 MOOT MOM
SUODAIKA

34.06 NOLLAA
KAYNTIAIKA

Luku 6 — Parametrit

rpm; %;m/s; A; V; Hz; s; h; kh; C; Ift (labels per foot); mA; mV; kW,;
W; kWh; F; hp; MWh; m3h (m3/h); I/s (dm%/s); bar; kPa; GPM
(gallons per minute); PSI (pounds per square inch); CFM (cubic feet
per minute); ft; MGD (millions of gallons per day); iHg (inches of
mercury); FPM (feet per minute)

Yksikkovaihtoehdot. Oletusarvo on %.

Talla parametrilla valitaan ACS 600 muuttuja, joka skaalataan halutuksi
prosessimuuttujaksi. Oletusarvo on 142 (eli oloarvo 1.42 PROSESSIN
NOP). Katso kohta Toiminnon kuvaus: Prosessin nopeuden méarittely
edella.

Talla parametrilla asetetaan nopeuden oloarvon suodatusaika.
Suodatusaika vaikuttaa:

e oloarvoon 1.02 NOPEUS
* analogialdhddn kautta luettuun nopeuteen
e parametreihin 32.01 NOPEUSVALV. 1 ja 32.03 NOPEUSVALV. 2

0 ...20000 ms
Oletusarvo on 500 ms

Talla parametrilla asetetaan prosessin momenttisignaalin
suodatusaika. Suodatusaika vaikuttaa:

e oloarvoon 1.05 MOMENTTI
* analogialdhddn kautta luettuun momenttiin

e parametreihin 32.07 MOMENTTIVALV. 1 ja 32.09 MOMENTTIVALV.
2

0 ...20000 ms
Oletusarvo on 100 ms

KYLLA-valinta nollaa laskurin 1.43 MOOT. KAYNTIAIKA.
El; KYLLA

Ohjelmointiopas
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Ryhmié 35 Moot lampét  Tama ryhma sisaltdd moottorin Iampétilan mittauksen parametrit.
mitt . .
Parametrit on lueteltu alla olevassa taulukossa. Parametreista on
yksityiskohtaisemmat kuvaukset kahden sovellusesimerkin jalkeen.
Taulukko 6-23 Ryhmé 35.
Parametri Arvo Kuvaus

1 MOOT1 A1 MITT El KAYTOSSA,; Moottorin 1 lampétilan
1XPT100; 2XPT100, | mittauksen tyyppi.
3XPT100, 1..3 PTC

2 MOOT 1 HAL RAJA -10 ... 5000 °C/ Moottorin 1 Iampétilan
ohmia mittauksen hélytysraja.

3 MOQT 1 VIKA RAJA -10 ... 5000 °C/ Moottorin 1 [ampétilan
ohmia mittauksen vikaraja.

4 MOOT2 AI2 MITT El KAYTOSSA,; Moottorin 2 lampétilan
1XPT100; 2XPT100, | mittauksen tyyppi.
3XPT100, 1.3 PTC

5 MOOT 2 HAL RAJA -10 ... 5000 °C/ Moottorin 2 lampétilan
ohmia mittauksen halytysraja.

6 MOOT 2 VIKA RAJA -10 ... 5000 °C/ Moottorin 2 lampétilan
ohmia mittauksen vikaraja.

7 MOOT MALLIN KOMP | EL;KYLLA Moottorimallin I1&mpétilan

kompensointi mitatulla arvolla.
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Sovellusesimerkki:
Ldmpdtilan mittaus NIOC-
kortilla

Parametriasetukset

Luku 6 — Parametrit

Alla olevassa kaaviossa on kuvattu yhden moottorin [ampétilan mittaus
vakio-1/0-kortilla (NIOC).

VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetdan, ettéd kun moottorin

lAmpétila-anturi kytketdan vakio-1/0-korttiin (NIOC), moottorin

jannitteisten osien ja anturin valilld on oltava kaksinkertainen tai
vahvistettu eristys. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm ryémintavélin ja
ilmavalin (400/500 VAC -laitteet). Jos laitteisto ei tayta vaatimusta:

* NIOC-liittimet on suojattava kosketukselta, eik& niité saa kytkea

muihin laitteisiin.

Tai

e Lampdtila-anturi on eristettava NIOC-kortin liittimista.

15.01 ANALOGIALAHTO 1 (O)

M1 LAMPO MIT

35.01 MOOT1 Al1 MITT

Asetetaan antureiden tyypin
ja méaéran mukaan

35.02 MOOT 1 HAL RAJA

Moottorin 1 héalytysraja

35.03 MOOT 1 VIKARAJA

Moottorin 1 vikaraja

98.12 MOOT LAMPOMITT.

NIOC

toiminnassa.

Huomautus: Parametrit 13.01 MINIMI Al1 ... 13.05 INVERTOINTI
Al ja 15.02 INVERTOINTI AO1 ... 15.05 SKAALAUS AOf1 eivat ole

Oloarvot

VIKASANA 3, 3.16 HALYTYSSANA 3

1.35 MOOTTORIN 1 LAMPO, 3.08 HALYTYSSANA 1, 3.12

Varoitukset (Katso Luku 7 — Vianhaku ja Ryhmé& 3 Oloarvot)

‘MOOT 1 LAMPO, MOOT 2 LAMPO, LAMP MITTAUS

Viat (Katso Luku 7 — Vianhaku ja Ryhma 3 Oloarvof)

‘MOOT 1 LAMPO, MOOT 2 LAMPO

Muut

jatettdvé kokonaan kytkemattéa.

Moottorin pééssa olevan kaapelin suojaus on maadoitettava
10 nF:n kondensaattorilla. Jos tdma ei ole mahdollista, suojaus on

Yksi anturi NIOC-kortti
oottori \, . O 3 | AN+
) o 4 | An-
T = o
= — 9 | rot+
L 10 | AO1-
1onF L 1
Kolme anturia NIOG-Kortti
3 | A+
Moottori ‘. : 4 All-
: 9 | AO1+
; 10 | AO1-
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Sovellusesimerkki:
Ldmpdtilan mittaus NAIO-
moduulilla

Alla olevassa kaaviossa on kuvattu yhden moottorin [ampétilan mittaus
lisdvarusteena saatavalla analogia-1/O-laajennusmoduulilla (NAIO).

VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetaan, ettéd kun moottorin
lAmpétila-anturi kytketddn NAIO-moduuliin, moottorin jannitteisten
osien ja anturin valilla on oltava kaksinkertainen tai vahvistettu eristys.
Vahvistettu eristys luo 8 mm vélyksen ja ilmavélin (400/500 VAC
-laitteet). Jos laitteisto ei tayta vaatimusta:

* NAIO-liittimet on suojattava kosketukselta, eika niitd saa kytkea
muihin laitteisiin. NAIO-moduulin tehosyétén eristystason on oltava
2.5 kV (NIOC-kortti ei tayta tatéa vaatimusta).

Tai

e Lampdtila-anturi on eristettdva NAIO-moduulin liittimista.

Yksi anturi NAIO-moduuli
Parametriasetukset " "
Motor \ O o Alt+
35.01 MOOT1 Al1 MITT Asetetaan antureiden — = Al-
tyypin ja maérén mukaan 7 ta Ca
35.02 MOOT 1 HAL RAJA Moottorin 1 hélytysraja . L
35.03 MOOT 1 VIKARAJA Moottorin 1 vikaraja - T AO1+
98.12 MOOT LAMPOMITT. NAIO o o AO1-
10nF L
Oloarvot
1.35 MOOTTORIN 1 LAMPO, 3.08 HALYTYSSANA 1, 3.12 Kolme anturia
VIKASANA 3, 3.16 HALYTYSSANA 3 NAIO-moduuli
Varoitukset (Katso Luku 7 — Vianhaku ja Ryhma 3 Oloarvot) - All+
‘MOOT 1 LAMPO, MOOT 2 LAMPO, LAMP MITTAUS \ Moottori L Al
Viat (Katso Luku 7 — Vianhaku ja Ryhma 3 Oloarvot) !
‘MOOT 1 LAMPO, MOOT 2 LAMPO ‘ L 201+
Muut v
] AO1-

jatettdva kokonaan kytkemattéa.

Moottorin pééssa olevan kaapelin suojaus on maadoitettava
10 nF:n kondensaattorilla. Jos tdma ei ole mahdollista, suojaus on @

moduulin oppaassa.

NAIO-moduuli on kytkettdva myds teholéhteeseen. Lisétietoja on
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35.01 MOOT1 Al1 MITT

35.02 MOOT 1 HAL RAJA

Luku 6 — Parametrit

Talla parametrilla aktivoidaan moottorin 1 lampétilan mittaus ja valitaan
anturityyppi. Lisatietoja on edella kohdissa:

e Sovellusesimerkki: Ldmpdtilan mittaus NIOC-kortilla
e Sovellusesimerkki: Ldmpdtilan mittaus NAIO-moduulilla

El KAYTOSSA
Moottorin 1 [Ampétilaa ei ole mitattu. TAma on oletusarvo.

1xPT100; 2xPT100; 3xPT100
Moottorin 1 lampétila mitataan 1-3 Pt 100 -anturilla.

Analogialahté AO1 sy6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Anturin
resistanssi kasvaa lineaarisesti moottorin lampdtilan noustessa kuten
myds anturin jannite. LAmpdtilan mittaustoiminto lukee jannitteen
analogiatulosta Al1 ja muuntaa sen celsiusasteiksi.

1.3 PTC
Moottorin 1 [Ampétilaa valvotaan 1-3 PTC-anturilla.

Analogialdhtd AO1 sy6ttdé vakiovirtaa anturin/antureiden kautta.
Antureiden resistanssi kasvaa voimakkaasti, kun moottorin lampétila
ylittdd PTC-ohjeldampdtilan (T,f) kuten myds resistanssin yli vaikuttava
jannite. L&mpéotilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta Al1
ja muuntaa sen ohmeiksi.

Alla olevassa kaaviossa on kuvattu tyypillisida PTC-anturin
resistanssiarvoja moottorin kayttélampdtilan funktiona.

Ohmia
Lampétila Resistanssi 4000 :
Normaali 0...1,5 kohmia
Ylilampd > 4 k ohmia 1330
550
100

Talla parametrilla asetetaan moottorin 1 lampétilan mittauksen
halytysraja. Halytys annetaan, kun raja ylittyy.

-10 ... 5000 °C
Halytysraja, jos parametrin 35.01 MOOT1 Al1 MITT arvo on 1xPT100;
2xPT100; 3xPT100. Oletusarvo on 110 °C.

Ohjelmointiopas
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35.03 MOOT 1 VIKARAJA

35.04 MOOT 2 Al2 MITT

35.05 MOOT 2 HAL RAJA

35.06 MOOT 2 VIKA
RAJA

-10 ... 5000 ohmia
Halytysraja, jos parametrin 35.01 MOOT1 Al1 MITT arvo on 1..3 PTC.
Oletusarvo on 110 ohmia.

Talla parametrilla asetetaan moottorin 1 I1ampétilan mittauksen
vikaraja. Vikailmoitus annetaan, kun raja ylittyy.

-10 ... 5000 °C
Vikaraja, jos parametrin 35.01 MOOT1 Al1 MITT arvo on 1xPT100;
2xPT100; 3xPT100. Oletusarvo on 130 °C.

-10 ... 5000 ohmia
Vikaraja, jos parametrin 35.01 MOOT1 Al1 MITT arvo on 1..3 PTC.
Oletusarvo on 130 ohmia.

Talla parametrilla aktivoidaan moottorin 2 lampétilan mittaus ja valitaan
anturityyppi. Lisatietoja on kohdassa Sovellusesimerkki: Ldmpdtilan
mittaus NAIO-moduulilla.

Huomautus: Kaksi moottoria voidaan suojata vain kayttamalla
lisdvarusteena saatavaa analogialaajennusmoduulia (NAIO). Jos
parametri 98.12 MOOT LAMPOMITT. on asetettu ja NAIO-moduuli
otettu kayttéon, sitéd kaytetdan mydés moottorin 1 lampdétilan
mittauksessa (vakio-1/0O-kortti NIOC ei ole kaytdssa).

El KAYTOSSA
Moottorin 2 l&mpétilaa ei mitata. T&ma on oletusarvo.

1xPT100; 2xPT100; 3xPT100
Moottorin 2 Iampétila mitataan 1-3 Pt 100 -anturilla. Katso 35.01
MOOT1 Al1 MITT.

1.3 PTC
Moottorin 2 [Ampétilaa valvotaan 1-3 PTC-anturilla. Katso 35.01
MOOT1 Al1 MITT.

Talla parametrilla asetetaan moottorin 2 I1ampétilan mittauksen
halytysraja. Halytys annetaan, jos raja ylittyy.

-10 ... 5000 °C
Halytysraja, jos parametrin 35.04 MOQOT 2 Al2 MITT arvo on 1xPT100;
2xPT100; 3xPT100. Oletusarvo on 110 °C.

-10 ... 5000 ohmia
Halytysraja, jos parametrin 35.04 MOOT 2 Al2 MITT arvo on 1..3 PTC.
Oletusarvo on 110 ohmia.

Talla parametrilla asetetaan moottorin 2 Ilampdtilan mittauksen
vikaraja. Vikailmoitus annetaan, kun raja ylittyy.

-10 ... 5000 °C
Vikaraja, jos parametrin 35.04 MOOT 2 AI2 MITT arvo on 1xPT100;
2xPT100; 3xPT100. Oletusarvo on 110 °C.
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35.07 MOOT MALLIN

KOMP

Luku 6 — Parametrit

-10 ... 5000 ohmia
Vikaraja, jos parametrin 35.04 MOOT 2 Al2 MITT arvo on 1..3 PTC.
Oletusarvo on 110 ohmia.

Talla parametrilla valitaan kdytetddnkd moottorin 1 mitattua lAmpétilaa
moottorimallin kompensoinnissa.

El
Moottorin 1 mitattua Iampdtilaa ei kayteta.

KYLLA

Moottorin 1 mitattua lampdtilaa kaytetdédn moottorimallin
kompensoinnissa.

Huomautus: Valinta voidaan tehdé vain, kun kaytetdan Pt 100
-sensoria/sensoreita.

Ohjelmointiopas
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Ryhmié 40 PID-séétédjé Tassa parametriryhmassa on kolmen eri toiminnon parametreja:
* prosessin PID-s&ato (kaytossa vain silloin kun parametrin 99.02
SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO).
* nopeuden tai momentin ohjeiden hienosaato (kaytéssa vain silloin
kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo ei ole PID-SAATO).
* prosessin PID-s&&adén nukkumistoiminto (kaytdssé vain silloin kun
parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO).
Parametrit on lueteltu alla olevassa taulukossa 6-24. Niiden
toiminnoista on tarkemmat kuvaukset seuraavilla sivuilla. Toimintojen
kuvausten jalkeen parametreista kerrotaan yksityiskohtaisemmin.
Parametriarvoja voidaan muuttaa ACS 600:n ollessa kaynnissa.
Taulukko 6-24 Ryhmé 40.
Parametri Arvo Kuvaus
1 PID VAHVISTUS 0,1...100 PID-saatajan vahvistuksen
valinta.
2 PID INTEGR. AIKA 0,02 ... 320,00 s PID-saatajan integrointiajan
valinta.
3 PID DERIV. AIKA 0,00 ... 10,00 s PID-saatajan derivointiajan
valinta.
4 PID DERIV. SUOD. 0,04..10,0s D-termin
suodatusaikavakio.
5 EROARVON KAANTO | El; KYLLA PID-saatajan eroarvon
kaanto.
6 OLOARVON OLO1; OLO1 - OLO2; PID-saatajan oloarvon
VALINTA OLO1 +0LO2; valinta.
OLO1 * OLO2;
OLO1/0LO2;
MIN(O1,02);
MAX(01,02);
sqrt(O1 - 02); sqO1 +
sq02
7 OLOARVOTULO 1 Al1; AI2; AI3; Al5; Al6; | Oloarvotulo 1:n valinta.
VIRTA;MOMENTTI;
TEHO
8 OLOARVOTULO 2 Al1; Al2; Al3; Al5; Al6; Oloarvotulo 2:n valinta.
VIRTA;MOMENTTI;
TEHO
9 OLOARV 1 MIN -1000 ... 1000 % Oloarvo 1:n
minimiskaalauskerroin.
10 OLOARV 1 MAX -1000 ... 1000 % Oloarvo 1:n
maksimiskaalauskerroin.
11 OLOARV 2 MIN -1000 ... 1000 % Oloarvo 2:n
minimiskaalauskerroin.
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Parametri Arvo Kuvaus
12 OLOARV 2 MAX -1000 ... 1000 % Oloarvo 2:n
maksimiskaalauskerroin.
13 PID INTEGROINTI PAALLA;POIS PID-s&é&tdlohkon
integroinnin paalld/pois-
kytkin
14 TRIMMAUS" El KAYTOSSA; Trimmauksen valinta paalle
SUHTEELLINEN; ja pois, suoran tai
SUORA suhteellisen trimmauksen
valinta
15 TRIM OHJE Al1; Al2; Al3; Al5; Al6; Trimmausohjeen
VALINTA") PAR 40.16 signaalilahteen valinta
16 TRIM OHJE" -100,0% ... 100,0% Kiinted trimmausohje

(parametrille 40.15 TRIM
OHJE VALINTA)

17 TRIM SAATORAJA" | -100,0% ... 100,0% PID-s4adén lohkon lahddn
kerroin. Kéytetéan
trimmauksessa

18 TRIM VALINTA'2) NOPEUS TRIM; Nopeus- tai
MOMENTT TRIM momenttitrimmauksen
valinta
19 OLOARVON 0,04s ... 10,00s PID-s&4ddn lohkoon
SUOD.AIK kytkettyjen oloarvojen
suodatusaika
20 NUKKUMIS EI KAYTOSSA; Nukkumistoiminnon ohjaus
VALINTA3 SISAINEN; DI1; DI2;

DI3; DI4; DI5; Dle; DI7;
Di8; DI9; DI10; DI11;

DI12
21 NUKKUMISRAJA®) 0,0 ... 7200,0 rpm Nukkumisraja
22 NUKKUMISVIIVE®) 0,0s...3600,0 s Nukkumisviive
23 HAVAHTUMISRAJA®) 0,0 % ... 100,0 % Havahtumisraja (prosessin
PID-saadoén oloarvo)
24 HAVAHTUMISVIIVE® | 0,0's ... 3600,0 s Havahtumisviive

") Ei nay, jos parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO, o
2) Nakyy vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on MOI\{II:ZNTTISAAT, 3)
Nakyy vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO.
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Toiminnon kuvaus:  Prosessin PID-s&addélla sdadetaan kaytdén nopeutta, jotta mitattu
Prosessin PID-sdédté  prosessimaara (oloarvo) pysyy halutulla tasolla (ohje).

Alla olevassa kaaviossa on kuvattu prosessin PID-sdat6. PID-saatgjan
[&hdén minimi- ja maksimiarvot vastaavat parametrien 20.01 MIN.
NOPEUS ja 20.02 MAX. NOPEUS (tai 20.07 MINIMITAAJUUS ja 20.08
MAKSIMITAAJUUS) arvoja.

Vasemmalla olevassa kuvassa on sovellusesimerkki: Prosessin PID-
saataja saataa painesailiopumpun nopeuden mitatun paineen ja
annetun ohjepaineen mukaan.

Esimerkki: Painesiili6- PID-s&ddén lohkokaavio

pumppu PID
Yoref ref
40.01 | k
Oloarvot jggg :Id Kytke | Taajuusohje
40.05 — .

. i / —
= Suodin 04| dFiltT X )
40.12 . errVT . | Nopeusohje
. rint -
A2 . % || on
Al3 K PIDmin | ol

99.04 =0
(DTC)

Al — 40.19
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Toiminnon kuvaus:
Ohjeiden trimmaus

Luku 6 — Parametrit

Trimmauksessa korjataan kaytdn ulkoista %-ohjetta (ulkoinen ohje 2).
Seuraava lohkokaavio kuvaa toimintoa.

Lisda

%0hje—

Kytke Valitse
maks.tagjuus —| Valitse
/ G SUORA (3)
maks.nopeus | ! maks.momentti | o) i
: 7e0hje— SUHTEEL. (2)
Valitse 99.04 (DTC) 4018 1| EIKAYT. (1)
Al1 —] :
Al2 ) G 40.14 Kerro
40.16 — K
PID erro
40.15 4017 — ><
tref
40.01 | k ><
Oloarvot 40.02 i
40.03 | td
40.05 — i %
:_ Suodin 40.04 | dFiltT
40/.-\(:7 40.05 | errVinv
1— 40.13 | rint
Al2 — /|| i PIDmax | oh1
ﬁ:g: PIDmin | ol1
Al —| 40.19
IMOT —{
%ohje

Kaytdn ohje ennen trimmausta

%ohje’

Kéytoén ohje trimmauksen jalkeen

maks. nopeus
=20.02 MAX. NOPEUS (tai 20.01 MIN. NOPEUS, jos absol. arvo on suurempi)

maks. taajuus
= 20.08 MAKSIMITAAJUUS (tai 20.07 MINIMITAAJUUS, jos absol. arvo on suurempi)

maks. momentti
=20.04 MAX. MOMENTTI (tai 20.10 ASET MIN MOM, jos absol. arvo on suurempi)

| %ohje’

Ohjelmointiopas
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Esimerkki: Nopeussaadetty liukuhihna, jossa hihnan kireys on

otettava huomioon: Kayttd on nopeussaadetty, ja hihnan kireytta

valvotaan. Jos hihna kiristyy liikaa (kireyden ohjearvon ylapuolelle),

nopeutta vihennetadan hieman tai painvastoin. Nopeuden

korjaamiseksi kayttéja:

* valitsee trimmaustoiminnon ja lisdé siihen kireyden ohjearvon ja
mitatun kireyden

e saatada trimmauksen halutulle tasolle

Nopeusséaadetty liukuhihna

Kéayton rullat (veto)
Kireyden mittaus

Nopeusohjeen trimmaus

Lisad
Nopeusohje Trimmattu
nopeusohje
Kireyden PID
mittaus
Kireyden
ohjearvo
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Toiminnon kuvaus:  Seuraavassa lohkokaaviossa on kuvattu nukkumistoiminnon valinta
Nukkumistoiminto ~ paalle tai pois. Nukkumistoiminto voidaan ottaa kaytt6on vain, kun
parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO.

Vertaa
Moott.nop. —] 1 Valitse Vive
0—] . —
1<2 [sisAINEN G ja |Aset kuitt.|
4021 —{2 D|.1 ] %o0hje valittu — & Eli S
: 240.20 PID-s&éto val. S/R L 1)
. modulointi __| 40.22
R
tai
03.02 (B1) — 1)
<1 tai "1” = Vaihda
03.02 (B2) — q nukkum.tilaan
StartR
Vertaa e 51
01.34 4 o Valitse Viive
1<2 - sisinen— C\ "t
40.23_]2 o —
40.20 40.24
Moott.nop: Moottorin oloarvon nopeus
%ohje valittu: %-ohje on kdytdssé (rpm-ohjeen (nopeus) sijaan)
PID-s#été val.: Parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO
modulointi: Vaihtosuuntaajan IGBT-ohjaus on toiminnassa
Seuraava kaavio kuvaa nukkumistoiminnon kulkua.
Sovellusesimerkki: Nukkumistoiminto Moottorin nopeus

ja PID-séadetty paineséiliopumppu
(katso my0s edella oleva kohta Toiminnon
kuvaus: Prosessin PID-s&éto)

t, = Nukkumisviive, parametri 40.22

t<t, t,

Veden kulutus laskee y6lla. Sen
seurauksena prosessin PID-saataja
vahentad moottorin nopeutta. Koska
putkistossa tapahtuu luonnollista haviéta
eiké keskipakopumppu toimi tehokkaasti - |- -Nukkumisraja - - -1 -
alhaisilla nopeuksilla, moottori ei pyséhdy par. 40.21

vaan jatkaa pydrimistd. Nukkumistoiminto

Ohjauspaneeli
NUKKUM.TILA
havaitsee hitaan pydrimisliikkeen ja

keskeyttaa tarpeettoman pumppauksen, LOPPUU

ALKAA

kun nukkumisviive on kulunut. Kayttd Oloarvo
siirtyy nukkumistilaan mutta valvoo yha
painetta: Pumppaus alkaa uudelleen, kun
paine laskee sallitun minimirajan alle ja
kun havahtumisviive on kulunut. Havahtumisraja

parametri 42.23

— Aika

Aika

ty = havahtumisviive, parametri 40.24
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40.01 PID VAHVISTUS Talla parametrilla maaritetdan PID-saatajan vahvistus. Asetusalue on
0,1...100. Jos arvoksi asetetaan 1, 10 % muutos eroarvossa aiheuttaa
10 % muutoksen PID-s&étajan lahtdsignaaliin. Jos parametri 20.02
MAX. NOPEUS arvoksi asetetaan 1500 rpm, nopeuden muutos on
150 rpm.

Taulukossa 6-25 on esimerkkeja vahvistusasetuksista ja niiden aiheut-
tamista nopeudenmuutoksista (eroarvon 10 % ja 50 muutos).

Taulukko 6-25 Vahvistusasetukset. (MAKS. NOPEUS on 1500 rpm).

Nopeuden muutos Nopeuden muutos
PID-vahvistus (eroarvon muutos (eroarvon muutos
10 %) 50 %)
0,5 75 rpm 375 rpm
1,0 150 rpm 750 rpm
3,0 450 rpm 1500 rpm (parametrin 20.02 MAX.
NOPEUS rajoittama)

40.02 PID INTEGR. AIKA  Tama parametri maarittda ajan, jona maksimildhtdsignaali saavutetaan
tilanteessa, jossa on muuttumaton eroarvo ja jossa suhteellisen vahvis-
tumisen arvo on 1. Integrointiaika 1 s merkitsee sita, ettd 100 % muu-
tos saavutetaan yhdessé sekunnissa.

J Prosessin eroarvo

PID-saéatéjan lahtdsignaali
Vahw

Vah

PID-integrointiaika

Kuva 6-22 PID-s&étédjén vahvistus, integrointiaika ja eroarvo.
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40.03 PID DERIV. AIKA

40.04 PID DERIV. SUOD.

40.05 EROARVON
KAANTO

40.06 OLOARVON
VALINTA

40.07 OLOARVOTULO 1

40.08 OLOARVOTULO 2

Luku 6 — Parametrit

Derivaatta lasketaan kahden perékkéisen eroarvon (Ek_4 ja Ek) perus-
teella kayttden seuraavaa kaavaa:

PID DERIV. AIKA - (Ek - Ek.1) / Tg, jossa Tg = 12 ms:n néytteenot-
toaika.

Jos esimerkiksi eroarvossa on 10 % askel, PID-saatéjan lahtésignaali
kasvaa seuraavasti:

10 % - PID DERIV. AIKA / Ts.

Derivaatta suodatetaan yksinapaisella suodattimella. Suodattimen
aikavakion maaraa parametri 40.04 PID DERIV. SUOD.

Yksinapaisen suodattimen aikavakio.

Talla parametrilla voidaan kdantaa eroarvo (ja muuttaa PID-sdatajan
toiminta). Yleensa oloarvon (takaisinkytkentasignaalin) pieneneminen
suurentaa moottorin nopeutta. Jos oloarvon pienenemisen halutaan
alentavan moottorin nopeutta, parametrin arvoksi annetaan KYLLA.

OLO1; OLO1 - OLO2; OLO1 + OLO2; OLO1 * OLO2; OLO1/0LO2;
MIN(01,02) ; MAX(01,02); sqrt(01-02); sqO1 + sqO2

Talla parametrilla valitaan oloarvon lahde PID-prosessisaatéjaa varten.
Arvolla OLO1 kayttddn saadaan jokin analogiatuloista Al1, Al2 ja AlS3.
Parametrin 40.07 OLOARVOTULO 1 mé&araé kaytettdvan analogiatu-
lon. Parametrin 40.08 OLOARVOTULO 2 arvo maaraa OLO2:n (Al1,
Al2 tai AI3), ja sita kaytetdan PID-saatajan oloarvona yhdessa OLO1:n
kanssa. OLO1 ja OLO2 yhdistetdan jakamalla, lisdamalla, kertomalla
tai muiden edella lueteltujen laskutoimitusten avulla.

Parametriarvoluettelossa O1 tarkoittaa OLO1:t4 ja O2 tarkoittaa
OLO2:ta. MIN(O1,02) kayttaa aina sita oloarvon vaihtoehtoa, joka on
naistd kahdesta pienempi. Lauseke sqrt(O1 - O2) asettaa oloarvoksi
oloarvojen erotuksen nelidjuuren. Lauseke sqO1+sqO2 asettaa oloar-
voksi OLO1:n ja OLO2:n nelidjuurien summan.

Lausekkeet sqrt(O1 - O2) ja sqO1+sqO2 sopivat erityisesti PID-
saatajan ohjaamaan prosessiin, jossa painelahetin mittaa virtausan-
turin tulo- ja 1ahtékohdan vélista paine-eroa.

Talld parametrilla maaritetddn yhden analogiatulon signaali oloarvoksi
1 (vrt. OLO1 parametri 40.06 OLOARVON VALINTA arvon maarityk-
sessa).

Al1; Al2; AI3; Al5; Al6; VIRTA; MOMENTTI; TEHO
Lisatietoja analogiatulojen Al5 ... Al6 kytkennasté on kohdassa Ryhmé
98 Optiomoduilit.

Talla parametrilla oloarvoksi 2 maéritetdan yhden analogiatulon sig-
naali (vrt. OLO2 parametrin 40.06 OLOARVON VALINTA arvon méaéri-
tyksessa).

Ohjelmointiopas
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40.09 OLOARV 1 MIN

40.10 OLOARV 1 MAX

Al1; Al2; AI3; Al5; Al6; VIRTA; MOMENTTI; TEHO
Lisatietoja analogiatulojen Al5 ... Al6 kytkenn&sta on kohdassa Ryhmé
98 Optiomodulit.

Talla parametrilla maaritetddn oloarvon 1 minimiarvo prosenttiosuu-
tena valitun analogiatulon maksimi- ja minimiarvojen erotuksesta. Ase-
tusalue on -1000...1000 %. Liséatietoja analogiatulojen minimi- ja
maksimiarvoista on kohdassa Ryhmé 13 Analogiatulot.

Taman parametrin arvo voidaan laskea seuraavan kaavan avulla. Olo-
arvon minimi tarkoittaa oloarvoalueen pieninté arvoa.

Oloarvon i
OLOARY 1_ minmi (v tai mA) CMINIMIAI (1, 2808)
MINIMI MAKSIMI Al (1,2tai3) - MINIMI Al (1, 2 tai 3)

Esimerkki: Putkiston painetta on sdadettava vélilla 0...10 bar.
Painelahettimen lahtdjannitealue on talla valilla 4...8 V. Painelahettimen
minimil&ht6jannite on 2 V ja maksimilahtéjannite 10 V, joten analogiatu-
lon minimiarvoksi asetetaan 2 V ja maksimiarvoksi 10 V. OLOARV 1
MINIMI lasketaan seuraavasti:

4V-2V
lc\)/lll_’\(l)lf;ﬁ%V1 = ———— 100 % =25 %
10V-2V

Talla parametrilla maaritetdan oloarvon 1 maksimiarvo prosenttiosuu-
tena valitun analogiatulon maksimi- ja minimiarvojen erotuksesta. Ase-
tusalue on -1 000...1 000 %. Liséatietoja analogiatulojen minimi- ja
maksimiarvoista on kohdassa Ryhmé 13 Analogiatulot.

Taméan parametrin arvo voidaan laskea seuraavan kaavan avulla.
Oloarvon maksimi tarkoittaa oloarvoalueen suurinta arvoa.

Oloarvon .
OLOARV 1 maksimi (V tai mA) - MINIMI Al (1, 2 tai 3) 100 %

MAKSIMI = \iAKSIMIAL(1,2tai3) - MINIMI Al (1, 2 tai 3)

Katso parametrin 40.09 OLOARV 1 MIN esimerkin kuvausta.
OLOARV 1 MAKSIMI lasketaan tdssa tapauksessa seuraavasti:

8Vv-2V
I(\an%lﬁ&/ﬂ =——— -100%=75%
10V-2V

Kuvassa 6-23 on kolme esimerkkia oloarvon skaalauksesta.
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10 V(100 %) /— 100 %
8 V(75 %)
4V(25 %) |
2V(0 %) \
ovV— — 0%

Luku 6 — Parametrit

1OV(100%)/—100% 100 % — ~ 100 %
8 V(80 %) 60 % |

4 V(40 %) —\ 20 %]

0 V(0 %) — L 0% 0 % L 0%

Oloarvo Skaalattu oloarvo Oloarvo Skaalattu oloarvo Oloarvo Skaalattu oloarvo
Minimi Al 2 V/4 mA | Minimi Al: 0 V/0 mAl
Oloarvo 1 maksimi 75 % Oloarvo 1 maksimi =20 %

Oloarvo 1 minimi

25 %

‘ Oloarvo 1 maksimi 80 %

Oloarvo 1 minimi 40 % Oloarvo 1 minimi = 60 %

Kuva 6-23 Oloarvon skaalaus.

40.11 OLOARV 2 MIN
40.12 OLOARV 2 MAX
40.13 PID INTEGROINTI

40.14 TRIMMAUS

40.15 TRIM OHJE
VALINTA

Kuten parametri 40.09 OLOARV 1 MIN.
Kuten parametri 40.10 OLOARV 1 MAX.
PID-s&atopiirin integroinnin kytkeminen paalle/pois.

PAALLA
Integrointi on k&ytéssa. Tdma on oletusarvo.

POIS
Integrointi ei ole kaytdssa.

Talla parametrilla valitaan trimmaus, joko suora tai suhteellinen,
kayttdon. Parametri ei ole nakyvissé, jos parametrin 99.02
SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO. Lisétietoja on kohdassa
Toiminnon kuvaus: Ohjeiden trimmaus edella.

El KAYTOSSA
Trimmaus ei ole kaytdéssa. Tama on oletusarvo.

SUHTEELLINEN
Trimmaus on kaytdsséa. Trimmauskerroin on suhteessa ulkoiseen %-
ohjeeseen (ULK2).

SUORA

Trimmaus on kaytéssa. Trimmauskerroin on suhteessa ohjeen
saatdpiirissa kaytettyyn kiintedan rajaan (nopeus, taajuus tai
momentti).

Talla parametrilla valitaan trimmausohjeen signaalilahde. Parametri ei
ole nakyvissa, jos parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-
SAATO. Lisatietoja on kohdassa Toiminnon kuvaus: Ohjeiden
trimmaus edella.

Ohjelmointiopas
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40.16 TRIM OHJE

40.17 TRIM SAATORAJA

40.18 TRIM VALINTA

Al1; Al2; AI3; Al5; Al6;

Analogiasignaalia Al1 (... Al6) kéytetdan trimmausohjeena. Al1 on
oletusarvo. Lisatietoja analogiatulojen Al5 ... Al6 kytkenn&sta on
kohdassa Ryhméa 98 Optiomoduilit.

Esimerkki: Al5 trimmausohjeena

skaalaAl1 -

Merkkien selitys

minAl5 = 13.16 MINIMI Al5
maxAl5 = 13.17 MAKSIMI Al5
skaalaAl = 13.18 SKAALA Al5

Analogiatuloa Al5 ja negatiivista sig-
naalialuetta (eli bipolaarista signaalia)
voidaan kayttaé vain lisdvarusteena
saatavan |/O-laajennusmoduulin
kanssa.

Trimmausohje

-skaalaAl1
-maxAl1 -minAl1 - minAl1 maxAl1

Analogiatulosignaali

PAR 40.16
Parametrin 40.16 TRIM OHJE arvoa kaytetdan trimmausohjeena.

Vakiotrimmausohje parametrin 40.15 TRIM OHJE VALINTA
valitsimelle. Parametri ei ole nékyvissé, jos parametrin 99.02
SOVELLUKSET arvo on PID-SAATO. Lisétietoja on
kohdassa Toiminnon kuvaus: Ohjeiden trimmaus edell&.

-100,0% ... 100,0%
0,0% on oletusarvo.

PID-saatopiirin I&hddn kerroin, jota kaytetdan trimmauksessa.
Parametri ei ole nakyvissa, jos parametrin 99.02 SOVELLUKSET
arvon on PID-SAATO. Lisétietoja on kohdassa Toiminnon kuvaus:
Ohjeiden trimmaus edella.

-100,0% ... 100,0%
0,0% on oletusarvo.

Talla parametrilla valitaan korjataanko nopeus- tai momenttiohjetta
trimmaamalla. Parametri on ndkyvisséa vain, kun parametrin 99.02
SOVELLUKSET arvo on MOMENTTISAAT. Lisétietoja on kohdassa
Toiminnon kuvaus: Ohjeiden trimmaus edella.

NOPEUS TRIM
Trimmausta kaytetdan nopeusohjeen korjaukseen. Tama on
oletusarvo.

MOMENTT TRIM
Trimmausta kaytetddn momenttiohjeen korjaukseen.
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40.19 OLOARVON
SUOD.AIK

40.20 NUKKUMIS
VALINTA

40.21 NUKKUMISRAJA

40.22 NUKKUMISVIIVE

40.23
HAVAHTUMISRAJA

Luku 6 — Parametrit

PID-saadon lohkoon kytkettyjen oloarvojen suodatusaika. Lisétietoja
on kohdassa Toiminnon kuvaus: Prosessin PID-sé&été edella.

0,04s...10,00 s

Talla parametrilla asetetaan nukkumistoiminnon kriteerit. Lisatietoja on
kohdassa Toiminnon kuvaus: Nukkumistoiminto edelld. Parametri on
nakyvissa vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-
SAATO.

El KAYTOSSA

Nukkumistoiminto ei ole kd&ytéssa. Taméa on oletusarvo.

SISAINEN
Nukkumistoiminto on kaytdssa tai pois kaytostd parametrien 40.21
NUKKUMISRAJA ja 40.23 HAVAHTUMISRAJA arvoista riippuen.

DI1; ...; DI12

Digitaalitulon on oltava p&alla (*1”) ennen kuin nukkumistoimintoon
voidaan siirtyd. Nukkumisviive, joka asetetaan parametrilla 40.22
NUKKUMISVIIVE, on valittuna. Liséatietoja digitaalitulojen D17 ... DI12
kytkennasta on kohdassa Ryhmé 98 Optiomodulit.

Talla parametrilla asetetaan nopeusrajoitus nukkumistoiminnolle.
Lisatietoja on kohdassa Toiminnon kuvaus: Nukkumistoiminto edella.
Parametri on nakyvissa vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET
arvo on PID-SAATO.

0,0 ... 7200,0 rpm

Oletusarvo on 0,0 rpm. Kun moottorin nopeus laskee nukkumisrajan
alapuolelle, nukkumisviiveen laskuri kdynnistyy. Kun moottorin nopeus
ylittdd nukkumisrajan, nukkumisviiveen laskuri kuitataan.

Talla parametrilla asetetaan nukkumistoiminnon viive. Katso kuvat
kohdassa Toiminnon kuvaus: Nukkumistoiminto. TAma parametri on
nakyvissa vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on PID-
SAATO.

0,0s...3600,0 s

Oletusarvo on 0,0 s. jos moottorin nopeus on rajan alapuolella (40.21
NUKKUMISRAJA) pitempaan kuin nukkumisviive, ACS 600 pysahtyy ja
ohjauspaneeli nayttaa varoituksen "PID NUKKUU”.

Talla parametrilla asetetaan nukkumistoiminnolle prosessioloarvoraja.
Katso kuvat kohdassa Toiminnon kuvaus: Nukkumistoiminto. Tama
parametri on nakyvissa vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET
arvo on PID-SAATO.

0,0% ... 100,0%

Oletusarvo on 0,0 %. Havahtumislaskuri kaynnistyy, kun
prosessioloarvo alittaa rajan. Havahtumisraja ilmaistaan prosentteina
kaytetysta prosessiohjeesta.

Ohjelmointiopas
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40.24
HAVAHTUMISVIIVE

Ryhma 42 Jarrun ohjaus

Talla parametrilla asetetaan nukkumistoiminnon havahtumisviive.
Lisatietoja on kohdassa Toiminnon kuvaus: Ohjeiden trimmaus edella.
Parametri on nakyvissa vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET

arvo on PID-SAATO.
0,0s...3600,0 s

Oletusarvo on 0,0 s. Kayttd herda, kun prosessioloarvo on
havahtumisviivetta pitempaan havahtumisrajan alapuolella (40.23

HAVAHTUMISRAJA).

Ryhmé&éan 42 kuuluvat jarrun ohjauksen parametrit. Jarrun ohjaus toimii

100 ms:n aikatasolla.

Mekaaninen jarru pitdd moottorin ja kdytettavat laitteet
nollanopeudessa, kun kaytté on pysahtynyt tai se ei ole kdynnissa.

Taulukko 6-26 Ryhma 42.

Parametri

Arvol/yksikké

Kuvaus

1 JARRUN OHJAUS

El KAYTOSSA;
KAYTOSSA

Jarrun ohjaus paalla/pois

2 JARRUN TILATIETO

El KAYTOSSA; DI5; DI6;
DI11; DI12

Jarrun tilatietosignaalin
rajapinta

3 JARRUN 0,0..50s Jarrun avausviive
AVAUSVIIVE

4 JARRUN 0,0...60,0s Jarrun sulkuviive
SULKUVIIVE

5 JARRUN 0...1000 rpm Jarrun sulkunopeus
SULKUNOP (abs. arvo)

6 JARRUN VALVONTA

VIKA; VAROITUS

Jarrun valvonta

7 KAYNN MOMENT
VAL

El; Al1; AlI2; AI3; Al5; Al6;
PAR 42.08

K&ynnistysmomentin
signaalildhde

8 KAYNNISTYS-
MOMENTT

-300 ... 300%

K&ynnistysmomentin asetus
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Toiminnon kuvaus:
Jarrun ohjaus

Luku 6 — Parametrit

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauksen sovelluksesta.

VAROITUS! Varmista, etta jarrun ohjauksella varustettu ACS 600
litetdén laitteeseen, joka tayttda turvamaaraykset. Huomaa, ettd EU:n
konedirektiivin ja siihen liittyvien harmonisoitujen standardien mukaan
taajuusmuuttajaa (taydellinen kayttdmoduuli (CDM) tai
peruskayttdmoduuli (BDM), maaritelty standardissa IEC 61800-2) ei
pideta turvalaitteena. Taman vuoksi laitteen kéyttdjien turvallisuus ei
saa perustua tiettyyn taajuusmuuttajan ominaisuuteen (kuten jarrun
ohjaukseen) vaan se on varmistettava sovelluskohtaisten mééraysten
mukaan.

Yhteenveto Kaapelointi
- jarrun ohjaus paalle/pois relelahdén RO1 kautta T weiiaroiili| | ACS 600
- jarrun valvonta digitaalitulon DI5 kautta (valinnainen) . Ja-rlr:irt};:Eus . " NIOC-kortti ¥
- kiinte4 kdynnistysmomentti jarrua vapautettaessa ‘ | X25
- hatajarrutuksen kytkin jarrun ohjauspiirissa 230 VAC . T TROT
Parametriasetukset - = 2 |RO1 :
14.01 RELELAHTO 1 JARRUN OHJAUS G~/ RO1
42.01 JARRUN OHJAUS KAYTOSSA |
42.02 JARRUN TILATIETO | DI5 . Hatdjamutus -

U N

42.03 JARRUN AVAUSVIIVE

Jarrukohtainen

42.04 JARRUN SULKUVIIVE

Jarrukohtainen

42.05 JARRUN SULKUNOP

Sovelluskohtainen

42.06 JARRUN VALVONTA

42.07 KAYNN MOMENT VAL

- — -
VIKA .

- |
PAR 42.08 \

42.08
KAYNNISTYSMOMENTT

100% L . . .
Moottori L _NE(a_armer} jarru

Oloarvot

\ 3.12 VIKASANA 3, 3.16 HALYTYSSANA 3 \

Vika-/ varoitusilmoitukset (Katso Luku 7 — Vianhaku)

\ JARRUN TILA

Ohjelmointiopas
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Kay-
komento

Nopeusohje

Vaihtosuuntaaja
moduloi

Moottori
magnetoitu

Jarrun
avauskomento

Moottorin
nopeuden
oloarvo

Momenttiohje

Seuraavassa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa.
Katso myés tilakaaviota seuraavalla sivulla.

|
| |
T

aika

Kaynnistysmomentti, kun jarru on vapautettu: Katso 42.07 KAYNN MOMENT VAL ja
42.08 KAYNNISTYSMOMENTT.

Jarrun avautumisviive: Katso 42.03 JARRUN AVAUSVIIVE.
Jarrun sulkunopeus: Katso 42.05 JARRUN SULKUNOP.
Jarrun sulkeutumisviive: Katso 42.04 JARRUN SULKUVIIVE.
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RFG = funktiogeneraattori. m 12)

Kaytetéén ohjeiden

kasittelyyntakaisinkytketyssa I

nopeussaatopiirissa.

Luku 6 — Parametrit

Alla olevassa kuvassa on jarrun ohjauksen tilakaavio.

Mistéa tahansa tilasta

+ 1) _I— (nouseva reuna)
]

El
MODULOINTIA |——"0"/"0"/"1”

+>
|
AVAA
JARRU | 111 11/111 !!/111 ”
I
Lq_
A
VAPAUTA RFG- 542 g 3y R
SYOTTO  {— "1/"1/0
== -
RFG-SYOTTO
NOLLAAN | 111 !!/!!1 !!/!!1 ”

|
m— 10) + ! A

6)
11 SULJE
1) JARRU 017

Y

A

A

A

9)

JARRUN TILA-
TIETOVIRHE |—"0"/"0"/"1”

NN | X/Y/Z

X

Y4

1)
2

W

LxJd2oend

© N

9

10)
11)
12)
13)

Jarrun ohjauksen toimintatila

- NN: Tilan nimi

- X/Y/Z: Tllan 1&8hdét/toiminnot

="1" Avaa jarru. Jarrun paalld/pois -ohjaukseen asetettu releldhtd vetaa.

Y ="1" Pakotettu kdynnistys. Taméa toiminto pitéé sisdisen Kay-signaalin p&alla kunnes jarru on

="1" Ramppi nollassa. Pakottaa kaytetyn nopeusohjeen nollaan rampin mukaisesti.

Tllanmuutosehdot

Vain jos 42.02 JARRUN TILATIETO # EI KAYTOSSA:

suljettu ulkoisen Kay-signaalin tilasta riippumatta.

Jarrun ohjaus valittu ”0” -> ”1” TAI vaihtosuuntaaja moduloi ="0”
Moottori magnetoitu = ”1” JA kéyttd kaynnissa ="1”
Jarrun tilatieto = ”1” JA jarrun avautumisviive ohitettu JA Kay ="1"

Kay ="0"
Kay ="0"
Kay ="1”
| Moottorin nopeuden oloarvo| < Moottorin sulkunopeus JA Kay = "0”
Kay ="1”

Jarrun tilatieto = "0” JA jarrun sulkeutumisviive ohitettu ="1” JA Kéay ="0"

Jarrun tilatieto = 0" JA jarrun avautumisviive ohitettu ="1”
Jarrun tilatieto = 0"

Jarrun tilatieto = 0"

Jarrun tilatieto = ”1” JA jarrun sulkeutumisviive ohitettu ="1”

Ohjelmointiopas
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42.01 JARRUN OHJAUS

42.02 JARRUN
TILATIETO

42.03 JARRUN
AVAUSVIIVE

42.04 JARRUN
SULKUVIIVE

42.05 JARRUN
SULKUNOP

42.06 JARRUN
VALVONTA

Talla parametrilla valitaan jarrun ohjaus.

El KAYTOSSA
Tama on oletusarvo. Jarrun ohjaus ei ole kaytdssa.

KAYTOSSA
Jarrun ohjaus on kaytéssa.

T&lla parametrilla valitaan ulkoinen jarrun kytkenn&n valvonta ja
signaalilahde. Ulkoisen valvontasignaalin k&yttd on valinnaista.

Ei KAYTOSSA
Ulkoinen jarrun kytkennan valvonta ei ole kaytdssa. Tama on
oletusarvo.

DI5

Jarrun kytkennén valvonta on kédytdssa. Signaaliléhteena on
digitaalitulo DI5. DI5 = ”"1”: Jarru on auki. DI5 = "0”: Jarru on suljettu.
Kytkent& on kuvattu kohdassa Toiminnon kuvaus: Jarrun ohjaus edella.

DI6; DI11; DI12
Katso DI5. Lisatietoja digitaalitulojen DI11 ... DI12 kytkenné&sté on
kohdassa Ryhméa 98 Optiomoduilit.

Toimintakaaviot I6ytyvat kohdasta Toiminnon kuvaus: Jarrun ohjaus.
Viivelaskuri k&ynnistyy, kun moottori on magnetoitu. Samanaikaisesti
jarrun ohjaus saa ACS 600:n relelahddn vetdmaan, ja jarru alkaa
avautua. Viiveen aikana kéayttdé nostaa moottorin momentin jarrun
vapautuksessa tarvittavalle tasolle (= parametrit 42.07 KAYNN
MOMENT VAL ja 42.08 KAYNNISTYSMOMENTT).

0,0...5,0s
Oletusarvo on nolla. Viiveeksi on asetettava arvo, jonka jarrun
valmistaja on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi avausviiveeksi.

Toimintakaaviot I6ytyvat kohdasta Toiminnon kuvaus: Jarrun ohjaus.
Viivelaskuri k&ynnistyy, kun moottorin nopeuden oloarvo laskee
asetetun rajan alle ja kayttdé on saanut pysaytyskomennon (= parametri
42.05 JARRUN SULKUNOP). Samalla kun laskuri kdynnistyy, jarrun
ohjaus saa relelahddn paastdmaan, ja jarru alkaa sulkeutua. Viiveen
aikana jarrutoiminto pitdd moottorin jannitteisena ja nollanopeudessa.

0,0..60,0s

Oletusarvo on nolla. Viiveeksi on asetettava arvo, jonka jarrun
valmistajan on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi sulkuviiveeksi (=
toimintoviive sulkeutuessa).

Lisatietoja on parametrissa 42.04 JARRUN SULKUVIIVE ja kohdan
Toiminnon kuvaus: Jarrun ohjaus toimintakaavioissa. Huomautus:
Tama on absoluuttiarvo.

0...1000 rpm
Oletusarvo on 100 rpm.

Talla parametrilla méaritetdén, kuinka kaytté reagoi siind tapauksessa,
ettd ulkoisen jarrun tilatietosignaalin tila ei vastaa jarrun
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42.07 KAYNN MOMENT
VAL

) 42.08
KAYNNISTYSMOMENTT

Luku 6 — Parametrit

ohjaustoiminnon edellyttdmé&a tilaa. Katso tilakaavio
kohdassaToiminnon kuvaus: Jarrun ohjaus edella.

VIKA
Jarrun ohjaus ilmoittaa viasta. Kaytté laukeaa ja ohjauspaneelissa
nékyy vikailmoitus. Vika tallentuu myés tapahtumaloggeriin.

VAROITUS

Jarrun ohjaus antaa varoituksen. Kayttd jatkaa toimintaansa ja
ohjauspaneelin naytélla nakyy varoitus. Varoitus tallentuu myés
tapahtumaloggeriin.

Talla parametrilla valitaan moottorin kdynnistysmomenttiohjeen l&ahde.
Katso tilakaavio kohdassa Toiminnon kuvaus: Jarrun ohjaus.

El
Ei kaynnistysmomenttiohjetta. Tama on oletusarvo.

Al1; Al2; Al3; Al5; Al6

Ké&ynnistysmomenttiohje annetaan analogiatulon kautta. Lisatietoja
analogiatulojen Al5 ja Al6 kytkennasta on kohdassa Ryhmé 98
Optiomodulit.

PAR 42.08
Kaynnistysmomenttiohje annetaan parametrissa 42.08
KAYNNISTYSMOMENTT.

Talla parametrilla asetetaan moottorin kynnistysmomentti jarrun
vapautuksessa. Kaynnistysmomentti iimoitetaan prosentteina
moottorin nimellismomentista. Katso tilakaavio kohdassaToiminnon
kuvaus: Jarrun ohjaus.

-300 ... 300 %
Oletusarvo on 0.

Ohjelmointiopas
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Ryhmaé 45 Function = Ryhma 45 sisdltda kuuden osoittimen parametrit. Kayttaja voi valita
Selection osoittimelle minkad tahansa kayton tilatiedon ja ohjata arvon
relelahddlle.

Taulukko 6-27 Ryhmé 45.

Parametri Alue/Arvo Kuvaus

45.01 POINTTER1 GRP+IND | -9999 ... 9999 | Osoittimen 1 indeksivalitsin

45.02 POINTTER1 BITTI 0..15 Osoittimen 1 bittivalitsin

45.03 POINTTER2 GRP+IND | -9999 ... 9999 | Osoittimen 2 indeksivalitsin

45.04 POINTTER2 BITTI 0..15 Osoittimen 2 bittivalitsin

45.05 POINTTER3 GRP+IND | -9999 ... 9999 | Osoittimen 3 indeksivalitsin

45.06 POINTTER3 BITTI 0..15 Osoittimen 3 bittivalitsin

45.07 POINTTER4 GRP+IND | -9999 ... 9999 | Osoittimen 4 indeksivalitsin

45.08 POINTTER4 BITTI 0..15 Osoittimen 4 bittivalitsin

45.09 POINTTER5 GRP+IND | -9999 ... 9999 | Osoittimen 5 indeksivalitsin

45.10 POINTTERS BITTI 0..15 Osoittimen 5 bittivalitsin

45.11 POINTTER6 GRP+IND | -9999 ... 9999 | Osoittimen 6 indeksivalitsin

45.12 POINTTERG6 BITTI 0..15 Osoittimen 6 bittivalitsin

Alla kuvataan kuinka kayton tila "ZREADY TO OPERATE” ilmoitetaan
relelahdén RO1 kautta.

Valitse
El VALITTU
KOMM. MODULI :
POINTTERI1[ | .
14.01 !
(POINTTER1)
“H

Valitse

3.01 | PAAOHJAUSSANA Relelahté

- : RO1
3.02 | PAATILASANA <\ 3.02 PAATILASANA

- Valitse
3.03 | LISATILASANA T
25.01 B1 | READY TO OPERATE : G
‘ B2 e
: (0302) ! ! !
9999 S © [45.02

(1)
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45.01 POINTTER1
GRP+IND

45.02 POINTTER1 BITTI

45.03 POINTTER2
GRP+IND

45.04 POINTTERZ2 BITTI

45.05 POINTTER3
GRP+IND

45.06 POINTTER3 BITTI

45.07 POINTTER4
GRP+IND

45.08 POINTTER4 BITTI

45.09 POINTTER5
GRP+IND

45.10 POINTTERS BITTI

45.11 POINTTER6
GRP+IND

45.12 POINTTERG6 BITTI

Luku 6 — Parametrit

Osoittimen 1 parametri-indeksin valitsin. Katso ylla olevaa kuva.

-9999 ... 9999
Oletusarvo on 0000. Negatiiviset arvot on varattu signaalien
kdantamiseen.

Esimerkki (katso edellinen kuva): Jos parametrin 45.01 POINTTER1
GRP+IND arvon on -0302,valitsimen 45.02 POINTTER1 BITTI lahtd on
kadanteinen. Toisin sanoen osoittimen |1&hddn arvo on ”0”, kun tilabitin
B1 "READY TO OPERATE” arvo on ”1” ja péainvastoin.

Osoittimen 1 bittivalitsin. Katso edellista kuvaa.

0..15
Oletusarvo on 0 (bitti nro 0).

Lisatietoja parametrissa 45.01 POINTTER1 GRP+IND.

Lisatietoja parametrissa 45.02 POINTTER1 BITTI.
Lisatietoja parametrissa 45.01 POINTTER1 GRP+IND.

Lisatietoja parametrissa 45.02 POINTTER1 BITTI.
Lisatietoja parametrissa 45.01 POINTTER1 GRP+IND.

Lisatietoja parametrissa 45.02 POINTTER1 BITTI.
Lisatietoja parametrissa 45.01 POINTTER1 GRP+IND.

Lisatietoja parametrissa 45.02 POINTTER1 BITTI.
Lisatietoja parametrissa 45.01 POINTTER1 GRP+IND.

Lisatietoja parametrissa 45.02 POINTTER1 BITTI.

Ohjelmointiopas
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Ryhma 50
Pulssienkooderi

50.01 PULSSIEN LKM

50.02 MITTAUS-
MENETELMA

Nama parametrit ovat ndkyvissa, ja niitd on muutettava vain silloin, kun
pulssianturi (lisdvaruste) on asennettu ja valittu parametrilla 98.01
PULSSIENKOODERI.

Ryhméan 50 parametrit maarittdvat anturisignaalin dekoodauksen seké
ACS 600:n toiminnan anturi- tai NTAC-moduulin vikatilanteessa.

Taman ryhmé&n parametriarvot pysyvat muuttumattomina, vaikka sovel-
lusmakroa muutettaisiin.

Taulukko 6-28 Ryhmén 50 parametrit.

Parametri Arvo Kuvaus

50.01 PULSSIEN LKM | 0 ... 29999 Pulssien lukumaaréa/kierros.

50.02 MITTAUS- A BDIR; A _; Pulssien laskenta.

MENETELMA A _BDIR;A.B_.

50.03 VAROITUS; ACS 600:n toiminta, jos

ENKOODERIVIKA PYSAYTA havaitaan tiedonsiirtohairi¢ tai
vika pulssianturin toiminnassa.

50.04 ENKOODERI 5 ... 50000 ms Anturin valvonta -toiminnon

VIIVE viive (katso parametri 50.03
ENKOODERIVIKA)

50.05 CH1, CH2 Kanava, josta vakio-

ENKOODERIKANAVA sovellusohjelma lukee
pulssianturimoduulin (NTAC)
signaalit.

50.06 KAYT. NOPEUS | LASKETTU; Ohjauksessa kaytettavan

MITATTU nopeuden

takaisinkytkentaarvon valinta;
laskettu nopeus tai mitattu
nopeus.

Tama parametri kertoo pulssianturin pulssien lukumé&éran kierroksella.
Tama parametri maarittda, kuinka anturipulssit lasketaan.

A "B DIR
Kanava A: nopeuden laskenta suoritetaan nousevien reunojen perus-
teella.

Kanava B: suunta.

A

Kanava A: nopeuden laskenta suoritetaan nousevien ja laskevien reu-
nojen perusteella.

Kanava B: ei kdytdssa.

A "_BDIR
Kanava A: nopeuden laskenta suoritetaan nousevien ja laskevien reu-
nojen perusteella.

Kanava B: suunta.
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50.03 ENKOODERIVIKA

50.04 ENKOODERI VIIVE

50.05
ENKOODERIKANAVA

50.06 KAYT. NOPEUS

Luku 6 — Parametrit

A _B_.
Kaikki reunat lasketaan.
Tama parametri maarittdd ACS 600:n toiminnan, jos pulssianturin ja

sen liitdntdmoduulin (NTAC) tai NTAC-moduulin ja ACS 600 valilla
havaitaan tiedonsiirtovika.

Pulssianturin valvontatoiminto aktivoituu, jos toinen seuraavista tiloista
on voimassa:

1. Arvioidun nopeuden ja pulssianturista mitatun nopeuden valilla
20 % ero.

2. Pulssianturista ei vastaanoteta pulsseja maaratyn ajan kuluessa
(katso parametri 50.04 ENKOODERI VIIVE), ja moottorin
momentti on sallitussa maksimiarvossa.

VAROITUS
Varoitusilmoitus tulee nayttéon.

PYSAYTA
Vikailmoitus tulee nayttd6n ja taajuusmuuttaja pysayttéd moottorin.

Talla parametrilla maaritetdén aikaviive pulssianturin valvontatoimintoa
varten (katso parametri 50.03 ENKOODERIVIKA).

Talla parametrilla maaritetdan ohjauskortin kanava, josta vakiosovel-
lusohjelma lukee pulssianturin liitdntdmoduulista (NTAC) tulevat sig-
naalit.

CH2
Pulssianturimoduulin (NTAC) signaalit luetaan kanavasta 2 (CH2). Se
on oletusarvo, ja sité voidaan kayttdd useimmissa tapauksissa.

CH1

Pulssianturimoduulin (NTAC) signaalit luetaan kanavasta 1 (CH1).
Pulssianturimoduulin (NTAC) on oltava kytkettyna kanavaan 1 (CH1)
kanavan 2 (CH2) sijaan sellaisissa sovelluksissa, joissa kanava 2
(CH2) on varattu isdnnélle (esim. iséntd/orja-sovellus). Tata parametri-
arvoa on muutettava vastaavasti. Katso myds parametri 70.03 CH1
SIIRTONOPEUS.

Talla parametrilla valitaan moottorisaddosséa kaytetty nopeuden takai-
sinkytkenta.

LASKETTU
Nopeuden takaisinkytkent&d&n kaytetddn moottorimallissa laskettua
nopeutta.

MITATTU
Nopeuden takaisinkytkentdédn kéytetdan anturilla mitattua nopeutta.

Ohjelmointiopas
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Ryhma 51 Komm.
moduli

Ryhma 52 Vakio
Modbus

Nama parametrit ovat ndkyvissa, ja niitd on muutettava vain silloin, kun
kenttavaylasovitin (lisvaruste) on asennettu ja valittu parametrilla
98.02 KOMM. MODULLI. Lisétietoja parametreista on kenttavaylasovitti-

men kayttboppaassa.

Taman ryhmé&n parametriarvot pysyvat muuttumattomina, vaikka sovel-
lusmakroa muutettaisiin.

Na&illa parametreilla maaritetdan vakio-Modbus-linkin perusasetukset.
Lisatietoja on liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus.

Taulukko 6-29 Ryhmén 52 paramettrit.

Parametri Arvo Kuvaus
52.01 1..247 Laitteen osoite. Kahta laitetta,
ASEMANUMERO joilla on sama osoite, ei saa

kayttaa yhta aikaa. Oletusarvo
on 1.

52.02 SIIRTONOPEUS

600; 1200; 2400;
4800; 9600

Linkin siirtonopeus bittid/s.
Oletusarvo on 9600.

52.03 PARITEETTI

El 1 STOPBIT; El 2
STOPBIT;
PARITON;
PARILLINEN

Pariteettibitin/bittien kaytto.
Oletusarvo on PARITON.
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_ Ryhma 60
ISANTA/ORJA

Luku 6 — Parametrit

Isanta/orja-ryhma sisaltda ne parametrit, joita tarvitaan kun
jarjestelmaa pyorittdd useampi ACS 600 -kayttd ja moottorin akselit on
kytketty toisiinsa vaihteistolla, ketjulla, hihnalla jne.

Tassa osassa kerrotaan lyhyesti isdnté/orja-sovellusohjelmasta ja
kuvataan sen parametrit. Lisétietoja on erillisessd Master/Follower
Application Guide -oppaassa (EN-koodi: 58962180).

Taulukko 6-30 Ryhmén 60 parametrit.

Parametri Arvo Kuvaus

60.01 VALOKUITU El KAYTOSSA,; Isénté/orja-tiedonsiirron
YHTEYS ISANTA; ORJA muodostaminen
60.02 MOM OHJE SPEED;TORQUE; Orjan momenttiohjeen valitsin
VALITSIN MINIMUM;

MAXIMUM; ADD;

ZERO
60.03 IKKUNA SAATO | NO; YES Ikkunasaatétoiminnon valinta
60.04 IKKUNAN LEV 0...1500 Ikkunan leveys positiiviselle
POSIT nopeusvirheelle
60.05 IKKUNAN LEV 0...1500 Ikkunan leveys negatiiviselle
NEGAT nopeusvirheelle
60.06 KUORMAN 0...100% Kuormitusjousto prosentteina
JOUSTO maksiminopeudesta
60.07 ISANNAN 0000 ... 9999 Osoite, josta isénté lahettaa
OLOARVO 2 ohjeen 1 (nopeusohje)
60.08 ISANNAN 0000 ... 9999 Osoite, josta isénta lahettaa
OLOARVO 3 ohjeen 2 (momenttiohje)

Ohjelmointiopas

6-97



Luku 6 — Parametrit

Toiminnon kuvaus:  Alla olevissa kuvissa esitellaan lyhyesti isanté/orja-toiminto.

Isénté/Orja

Isanta/orja-tiedonsiirrossa isantdasema lahettaa viestin orja-asemille
jaksottain. Kaikki verkossa olevat orja-asemat lukevat viestin CH2-
kanavan kautta. Kéyton toiminta riippuu ryhméan 60 parametrien ja
parametrien 10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU, 10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU,
11.03 ULK. OHJ1 VALINTA, 11.06 ULK. OHJ2 VALINTA, 16.01 ULK.
KAYNN. ESTO ja 16.04 VIANKUITTAUS asetuksista.

UJkoise} ohjaus- Ulkoiset ohjaus-

signaalit signaalit

Verkko- Verkko-

jénnitteen# jannitteen

sy6ttd syottd

Orjan vika- 2 2 Isanta/orja- T 7 Orjan vika- 2 2 Isanté/orja-
valvonta litanta =+ ¥ valvonta litanta
Verkko- Verkko-

jérlnn“lddll 3 jannitteen 3

syotto syobttd

Isénté/orja-sovellusohjelma, yleiskatsaus

Kiinteasti kytketyt moottorin akselit: Joustavasti kytketyt moottorin akselit:
* Nopeusséadetty isanta * Nopeusséaéadetty isanta
* Orja kayttaa isdannan momenttiohjetta * Orja kayttda isdnnan nopeusohjetta

¢ Momentin valitsin
¢ [kkunasaato
¢ Kuormitusjousto

ja kasitellaan.

Isénté/orja-sovellusohjelma, nopeuden- ja momentinsaadén toiminnot

Toiminnot ovat yleensa kaytdssé orja-asemassa, kun isdnnélta saatuja ohjeita valitaan

NOP.OHJE3 +
s

NOPEUDEN OLOARVO

NOP. OHJE = Nopeusohje

MOM. OHJE 1 = Momenttiohje

MOM. OHJE 2 = Nopeusséaatimen l&ahtd
MOM. OHJE 3 = Sisdinen momenttiohje

IKKUNASAATO NOPEUSSAADIN 60.02 MOM OHJE
VALITSIN
0
I w3 R = OHJE
H-‘ ,
=| ADD
KUORMITUS-
JOUSTO
ULK1 = Ulkoisen ohjauspaikan sijainti 1
ULK2 = Ulkoisen ohjauspaikan sijainti 2

Katso parametri 11.02 ULK1/ULK2 VALINTA (O)
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Isanté/orja-sovellusohjelma, ikkunasaatoé

Nopeuden oloarvo

Nopeusohje [ 60.05 IKKUNAN LEV NEGAT

60.04 IKKUNAN LEV POSIT

Momenttiohje

_
\/\ Sisdinen momenttiohje =

momenttiohje + nopeussaéatimen l&ahto

G = Nopeussaéatimen vahvistus|

e = Nopeusséaatimeen liittyva
arvo

Esimerkki 1: Ikkunasaéaté ei kaytéssa
kuormituksen havitessé

Nopeussaéatimen lahtd

> Aika

Esimerkki 2: Ikkunasaéatd kaytdssa

kuormituksen havitesséa
%
Nopeuden oloarvo A

Nopeuden oloarvo

3.

Nopeusohje

Momenttiohje

s . Siséinen momenttiohje
Siséinen momenttiohje /

Kuormi- /l Kuormi- , |

tusmo- tusmo-
mentti | mentti |
> Aika > Aika

Orjakéyttd on momenttisédadetty. Parametrin 11.02 ULK1/ULK2 Orjakéyttd on momenttisé&detty. Parametrin 11.02 ULK1/ULK2

VALINTA arvoksi on asetettu ULK2 ja parametrin 60.02 MOM
OHJE VALITSIN arvoksi MOMENTTI.

1. Tavallinen toiminta-alue. Orja noudattaa isénndn momenttioh-
jetta.

2. Kuormitushavié. Orjan nopeuden oloarvo alkaa kasvaa.

3. Nopeus kasvaa kunnes ACS 600 saavuttaa maksiminopeuden
(parametri 20.02 MAX. NOPEUS). Sisdinen momenttiohje ei voi
pysayttéa nopeuden kasvua.

VALINTA arvoksi on asetettu ULK2 ja parametrin 60.02 MOM OHJE
VALITSIN arvoksi ADD.

1. Tavallinen toiminta-alue. lkkunan s&ato pitda nopeussaatimen
tulon nollassa. Orja noudattaa isdnndn momenttiohjetta.

2. Kuormitushavié. Orjan nopeuden oloarvo alkaa kasvaa.

3. Nopeus kasvaa kunnes negatiivisen nopeusvirheen absoluut-
tinen arvo ylittda parametrin IKKUNAN LEV NEGAT arvon. Ikkunan
saaté yhdistda nopeussaatimeen ikkunan ulkopuolisen arvon.
Tuloksena on negatiivinen nopeusséaatimen lahtdarvo, joka lisataén
isdnnaltd saatuun momenttiohjeeseen. Sisdinen momenttiohje ei
voi pysdyttdéa nopeuden kasvua.

Ohjelmointiopas
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Luku 6 — Parametrit

60.01 VALOKUITU
YHTEYS

60.02 MOM OHJE
VALITSIN

Talla parametrilla maaritetdan kaytdn tehtava isantéd/orja-liitdnnassa.

El KAYTOSSA
Isanta/orja-liiitAntaa ei ole valittu. TAma on oletusarvo.

ISANTA
Kéayttd toimii isdntdasemana.

ORJA
Kayttd toimii orja-asemana.

Talla parametrilla valitaan moottorin momentinsdadéssa kaytettava
ohje. Yleensé arvoa on muutettava vain orja-asemassa tai -asemissa.
Lisatietoja on kohdassa Toiminnon kuvaus: Isénté/Orja edella.

Tama parametri nakyy vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET
arvo on MOMENTTISAAT. Momentinvalitsin edellyttéa ulkoisen
ohjauspaikan 2 (ULK2) valintaa.

SPEED
Orjan nopeussaatimen 1ahtéa kaytetddn moottorin momentinsdadon
ohjeena. Kaytté on nopeusséadetty.

Arvoa SPEED voidaan kayttéda seka orja- ettd isdntdasemissa, jos

* isadnnén ja orjan moottoreiden akselit on kytketty joustavasti. (Pieni
nopeusero isdnnan ja orjan valilla on mahdollista/sallitaan.)

e kuormitusjousto on kaytdssa (katso parametri 60.06 KUORMAN
JOUSTO).

TORQUE
Tama on oletusarvo. Kayttd on momenttisdadetty.

Tata valintaa kdytetdan orja-asemassa/-asemissa, kun isdnnan ja
orjan moottorin akselit on kytketty toisiinsa kiintedsti vaihteistolla,
ketjulla tai muulla mekaanisella voimansiirtotavalla eikd kayttdéjen
valinen nopeusero ole mahdollinen tai sallittu.
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Huomautus: Jos TORQUE on valittu, ACS 600 ei rajoita nopeuden
vaihtelua niin kauan kun nopeus pysyy parametreilla 20.01 MIN.
NOPEUS ja 20.02 MAX. NOPEUS méaaritetyissa rajoissa. Usein
tarkempi nopeuden valvonta on tarpeen. Téalléin on kaytettdva arvoa
ADD arvon TORQUE sijaan.

MINIMUM

Momentinvalitsin vertaa momenttiohjetta ja nopeussééatimen l1aht6a,
joista pienempi valitaan moottorin momentinsdadoén ohjeeksi.
MINIMUM valitaan vain erityistapauksessa.

MAXIMUM

Momentinvalitsin vertaa momenttiohjetta ja nopeussééatimen 1&htd4,
joista suurempi valitaan moottorin momentinsdadon ohjeeksi.
MAXIMUM valitaan vain erikoistapauksessa.

ADD
Momentinvalitsin lisd& nopeussééatimen lahdén momenttiohjeeseen.
Kéytté on momenttisdaddetty normaalilla toiminta-alueella.

Kun ADD ja ikkunan sdat6 on valittu, momenttisdadetyn orjakéytén
nopeudenvalvonta on seuraavanlainen:

* Normaalilla toiminta-alueella orja kdyttaa isdinnan momenttiohjetta
(MOM. OHJE 1).

e |kkunasaato pitdd nopeussaéatimen tulon ja [Ahddn nollassa niin
kauan kuin nopeusvirhe (nopeusohje - nopeuden oloarvo) pysyy
parametrilla asetetun ikkunan sisalla.

¢ Jos nopeusvirhe siirtyy ikkunan ulkopuolelle, ikkunasaéaté kytkee
virheen nopeussdatimeen. Nopeussaatimen 1&ht6 lisda tai vahentaa
sisdistd momenttiohjetta ja estdad nopeuden oloarvon muutokset.

ZERO
Tamén arvon valinta pakottaa momentinsaatajan [ahdén nollaan.

Ohjelmointiopas
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60.03 IKKUNA SAATO

Kuva ikkunasadaddsta on kohdassa Toiminnon kuvaus: Iséntéd/Orja.
Ikkunasaato ja parametrin 60.02 MOM OHJE VALITSIN arvo ADD
muodostavat momenttisdddetyn kaytdn nopeudenvalvontatoiminnon.

Parametri nakyy vain, kun parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on
MOMENTTISAAT. Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) on oltava valittuna,
jotta ikkunas&atd voidaan valita.

NO
Ikkunasééto ei ole kaytdssa. Tama on oletusarvo.

YES

Ikkunasaéatd on kaytdssa. Arvoa YES kaytetdan vain, kun parametrin
60.02 MOM OHJE VALITSIN arvo on ADD. lkkunasaaté valvoo
nopeusvirhearvoa (nopeusohje - nopeuden oloarvo). Tavallisella
toiminta-alueella ikkunasééatd pitda nopeusséatimen tulon nollassa.
Nopeudensaadin k&ynnistyy vain, kun:

e nopeusvirhe ylittdd parametrin 60.04 IKKUNAN LEV POSIT arvon
tai

* negatiivisen nopeusvirheen absoluuttinen arvo ylittda parametrin
60.05 IKKUNAN LEV NEGAT arvon.

Jos nopeusvirhe siirtyy ikkunan ulkopuolelle, virhearvon ylittdva osa
kytketddn nopeussaéatimeen. Nopeussaadin tuottaa rajoittavan ohjeen
suhteessa nopeussaatimen tuloon ja vahvistukseen (parametri 23.01
VAHVISTUS). Momentinvalitsin lisda rajoittavan ohjeen
momenttiohjeeseen. Tulosta kéytetddn ACS 600:n sisédisend
momenttiohjeena.

Esimerkki: Kuormitushavién aikana kaytdn sisdinen momenttiohje
pienenee, jotta moottorin nopeus ei nousisi liikaa. Jos ikkunasééatd ei
ole valittuna, moottorin nopeus nousee kunnes ACS 600:n nopeusraja
saavutetaan. (Nopeusrajat maaritetddn parametreilla 20.01 MIN.
NOPEUS ja 20.02 MAX. NOPEUS.)

60.04 IKKUNAN LEV  Katso parametri 60.03 IKKUNA SAATO. Parametri nakyy vain, kun
POSIT  parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on MOMENTTISAAT.
0...1500 rpm
Oletusarvo on O.
60.05 IKKUNAN LEV  Katso parametri 60.03 IKKUNA SAATO. Parametri nakyy vain, kun
NEGAT  parametrin 99.02 SOVELLUKSET arvo on MOMENTTISAAT.
0...1500 rpm
Oletusarvo on 0.
60.06 KUORMAN  Tama parametriarvo on muutettava vain, jos sekéa isanta- etta
JOUSTO  orjakayttd ovat nopeussaadettyja:
¢ Ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) on valittu (katso parametri
11.02 ULK 1/ULK 2 VALINTA tai
¢ Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) on valittu (katso parametri
11.02 ULK 1/ULK 2 VALINTA ja ettd parametrin 60.02 MOM OHJE
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60.07 ISANNAN
OLOARVO 2

60.08 ISANNAN
OLOARVO 3

Luku 6 — Parametrit

VALITSIN arvo on SPEED.

Oletusarvo on 0%.

Kuormitusjousto estdé isdnnan ja orjan valisen ristiriitatilanteen
sallimalla niille pienen nopeuseron.

Prosessille sopiva kuormitusjousto on etsittava tapauskohtaisesti.
Kuormitusjousto on asetettava seké isannélle ettg orjalle.

Kuormitusjousto annetaan prosentteina moottorin nimellisnopeudesta.
Nopeuden ohjearvon lasku tietyssé toimintavaiheessa riippuu
kuormitusjouston asetuksesta ja kaytén kuormituksesta ( =
momenttiohje / nopeussaatimen lahtd). Kuormitusjousto laskee hieman
kaytdén nopeutta, kun kaytdén kuormitus kasvaa. Jos nopeussééatimen
l&htd on 100 %, kuormitusjousto on nimellistasolla, eli se yhta suuri
kuin KUORMAN JOUSTO -arvo. Kuormitusjouston vaikutus védhenee
lineaarisesti nollaan, kun kuormitus pienenee.

Nopeus vidhenee =
Nopeussédatimen 1aht6- Kuorman jousto- Maksiminopeus

Moottorin Laskuesimerkki:

nopeus A KUORMAN JOUSTO on 1 %, nopeussaéatimen lahté on 50 %,
%:eina kéyton maksiminopeus on 1500 rpm.

nimellisesta Nopeuden véheneminen = 0,01 - 0,50 - 1500 rpm = 7,5 rpm

Ei kuormitusjoustoa
—— — — — — -— — _}Par.60.06 KUORMAN JOUSTO
Kuormitusjousto‘

L » Nopeudenséétéjan / Kéytén kuormitus

100%

100% 14ht6 /%

Talla parametrilla valitaan oloarvo, jonka isé&nta lahett&é orjille
ohjearvona 1 (nopeusohje). Liséatietoja on erillisessa Master/Follower
Application Guide -oppaassa (EN-koodi: 58962180).

Muoto on seuraava: (X)xyy, jossa (x)x = oloarvo tai parametriryhma,
yy = oloarvo tai parametri-indeksi.

Oletusarvo on 202, joka tarkoittaa oloarvojen ryhmaa 2, indeksia 02 eli
2.02 NOPEUSOHJE 3.

Talla parametrilla valitaan oloarvo, jonka isédnta lahett&é orjille
ohjearvona 2 (momenttiohje). Lisatietoja on erillisessa Master/Follower
Application Guide -oppaassa (EN-koodi: 58962180).

Muoto on seuraava: (x)xyy, jossa (x)x = oloarvo tai parametriryhma,
yy = oloarvo tai parametri-indeksi.

Oletusarvo on 213, joka tarkoittaa oloarvojen ryhméa 2, indeksia 13 eli
2.13 RAJOIT MOM OHJE.

Ohjelmointiopas
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Ryhma 70 DDCS Control ACS 600 voi kommunikoida ulkoisen laitteen kanssa DDCS-protokollan
sarjalikennekanavien kautta. Ryhméan 70 parametrit asettavat
ACS 600:n DDCS-kanavien osoitteet.

Nait4 parametriarvoja on muutettava vain tietyisséa erikoistilanteissa,
joista on esimerkkeja alla olevassa taulukossa.

Taulukko 6-31 Ryhmén 70 parametrit.

Parametri Arvo Kuvaus
70.01 KANAVAN 0 1..125 CHO -osoite. Kahta samaa osoitetta ei
OSOITE saa olla yhta aikaa kéytéssa. Asetusta

on muutettava, kun isdntdasema on
kytketty CHO-kanavaan eika se
automaattisesti vaihda orjan osoitetta.
Esimerkkeja tallaisista isannista ovat
ABB Advant Controller AC 70 tai toinen

ACS 600.
70.02 KANAVAN 3 1..254 CHS3 -osoite. Kahta samaa osoitetta ei
OSOITE saa olla yhta aikaa kéytéssa. Yleensd

asetusta on muutettava silloin, kun
ACS 600 on kytketty verkkoon, jossa on
useita ACS 600 -laitteita, seka PC,
jossa on Drive Window®-ohjelma

kaytossa.
70.03 CH1 8;4;2;1 Kanavan 1 tiedonsiirtonopeus.
SIIRTONOPEUS megabittid | Tavallisesti asetusta on muutettava vain,

jos pulssianturimoduuli (NTAC) on
kytketty kanavaan 1 (CH1) kanavan 2
(CH2) sijaan. Talléin nopeudeksi on
muutettava 4 megabittid. Katso myés
parametri 50.05 ENKOODERIKANAVA.
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Ryhmé 90 DS VAST Nama parametrit ovat nakyvissa, ja niitd voidaan muokata vain, kun
kenttavaylan tiedonsiirto on valittu parametrilla 98.02 KOMM. MODULI.

OTTO OS

Taulukko 6-32 Ryhmén 90 parametrit.

Parametri Arvo Kuvaus

90.01 APU DS OHJE 3 0...8999 | Naiden parametrien avulla parametreja
voidaan muuttaa kenttévaylan kautta.

90.02 APU DS OHJE 4 0...8999 Lisatietoja on liitteesséd C —

90.03APUDS OHJE5 | 0... 8999 | Kenttdvayldohjaus.

90.04 PAA DS NUMERO | 1...255 | Maarittaa datasetin numeron, josta
taajuusmuuttaja lukee ohjaussanan,
ohjeen REF1 ja REF2. Lisatietoja on
liitteesséd C — Kenttédvéyldohjaus.

90.05 APU DS NUMERO | 1 ...255 Maérittdé datasetin numeron, josta

taajuusmuuttaja lukee ohjeen REF3,
REF4 ja REF5. Lisatietoja on
liitteessd C — Kenttdvdyldohjaus.

Ryhmé 92 DS Nama parametrit ovat nakyvissa, ja niitd voidaan muokata vain, kun
kenttavaylan tiedonsiirto on valittu parametrilla 98.02 KOMM. MODULI.

LAHETYSOSOITE

Taulukko 6-33 Ryhmén 92 parametrit.

Parametri Arvo Kuvaus
92.01 MAIN DS STATUS | 302 Nama parametrit maarittdvat paa- ja
WORD (pysyva, ei | apuoloarvojen datasetit, jotka ACS 600
nakyvissd) | lahettda kenttavaylan isannélle.
- Lisatietoja on liitteessd C —
92.02 PAA DS 0 ... 9999 Kenttévéyldohjaus.
OLOARVOT1
92.03 PAA DS 0...9999
OLOARVO2
92.04 APU DS 0...9999
OLOARVO3
92.05 APU DS 0...9999
OLOARVO4
92.06 APU DS 0...9999
OLOARVO5

Ohjelmointiopas
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Ryhmié 96 ULK AO Nama parametrit ovat ndkyvissa, ja niitd voidaan muuttaa vain, kun
lisdvarusteena saatava analogialaajennusmoduuli (NAIO) on
asennettu ja valittu asettamalla parametrin 98.06 Al/O LAAJ. MODULI
arvoksi UNIPOLAR PRGUNIP AO PRG, BIP AO PRG, UNIP AIO PRG
tai BIP AIO PRG. Parametrit maarittdvat moduulin

analogiatulosignaalien siséllon ja kasittelyn.

Kaytettavissa olevat vaihtoehdot ilmenevat alla olevasta taulukosta.
Yksityiskohtainen kuvaus on jéljempéana.

Taulukko 6-34 Ryhmén 96 parametrit.

Parametri Arvo Kuvaus

1 ULK AO1 Lisatietoja Laajennusmoduulin
valittavista analogialdhdoén 1 sisélto.
vaihtoehdoista on
alla olevassa
tekstissa.

2 INVERT ULK AO1 El; KYLLA Laajennusmoduulin
analogialahtdsignaalin 1
invertointi.

3 MINIMI ULK AO1 0 mA; 4 mA; Laajennusmoduulin

10 mA; 12 mA analogialahtdsignaalin 1
minimi.

4 SUOD AIKA ULK AO1 0,00...10,00 s Laajennusmoduulin AO1
suodatusaikavakio.

5 SKAALAUS ULK AO1 10 ... 1000 % Laajennusmoduulin
analogialahtdsignaalin 1
skaalauskerroin.

6 ULK AO2 Lisatietoja Laajennusmoduulin
valittavista analogialahdoén 2 sisalté.
vaihtoehdoista on
alla olevassa
tekstissa.

7 INVERT ULK AO2 El; KYLLA Laajennusmoduulin
analogialahtdsignaalin 2
invertointi.

8 MINIMI ULK AO2 0 mA; 4 mA; Laajennusmoduulin

10 mA; 12 mA analogialahtdsignaalin 2
minimi.

9 SUOD AIKA ULK AO2 0,00...10,00 s Laajennusmoduulin AO2
suodatusaikavakio.

10 SKAALAUS ULK AO2 10 ... 1000 % Laajennusmoduulin
analogiatulosignaalin 2
skaalauskerroin.

96.01 ULK AO1  Téalla parametrilla voidaan valita analogialaajennusmoduulin analogia-

laht6on AO1 kytkettéva signaali. Vaihtoehdot ovat samat kuin vakio-
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96.03 MINIMI ULK AO1

Luku 6 — Parametrit

analogialahddilla. Lisatietoja on parametrissa 15.01
ANALOGIALAHTO 1 (O).

Jos valitaan KYLLA, laajennusmoduulin analogialdhdén AO1 signaali
on kéénteinen.

Laajennusmoduulin analogialéhtdsignaalin minimiarvoksi voidaan
asettaa joko 0 mA, 4 mA,10 mA tai 12 mA. Kun arvoksi asetetaan
10 mA tai 12 mA, analogialdhtdé AO1 ei itse asiassa asetu minimiin
vaan olosignaalin arvoksi tulee nolla. Katso alla oleva kuva.

Esimerkki: Moottorin nopeus luetaan analogialdhdén kautta.

* Moottorin nimellisnopeus on 1000 rpm (parametri 99.08 MOOTT.
NIM NOPEUS).

e 96.02 INVERT ULK AO1 on EI
* 96.05 SKAALAUS ULK AO1 on 100 %

Analogialdhdén arvo nopeuden funktiona on esitetty alla.

Analogialaht6

mA
‘ | ‘ ’QOA””J””T””J”/”
' ' ' ' ' e
| ! | ! ) // |
Lo NN - - o R R 4 A 1
Analogialahto- ! ! ! ! -
signaalin minimi | | co12L
@ omaA NN BT S
® 4mA 1 . N
@ 10maA L @ e 2 2D
v -~
® e o NP -
< > Nopeus/rpm
-1000 -500 0 500 1000
96.04 SUOD AIKA  Laajennusmoduulin analogialahddén AO1 suodatusaikavakio.
ULK AO1 Katso parametri 15.04 SUOD AIKA AO1.
96.05 SKAALAUS Laajennusmoduulin analogialahdén AO1 signaalin skaalauskerroin.
ULK AO1  Katso parametri 15.05 SKAALAUS AO1.
96.06 ULK AO2 Katso parametri 96.01 ULK AO1.
96.07 INVERT ULK AO2 Katso parametri 96.02 INVERT ULK AO1.
96.08 MINIMI ULK AO2  Katso parametri 96.03 MINIMI ULK AO1.
96.09 SUOD AIKA
ULK AO2 Katso parametri 96.04 SUOD AIKA ULK AO1.
96.10 SKAALAUS  Katso parametri 96.05 SKAALAUS ULK AO1.
ULK AO2

Ohjelmointiopas
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Ryhmé 98 Optiomodulit Taman ryhman parametreja tarvitaan, kun taajuusmuuttajaan asen-
netaan optiomoduuleja tai kdytetadn ulkoista sarjaliikennettd. Liséatie-
toja on kyseisten laitteiden oppaissa.

Naitd parametreja ei voida muuttaa taajuusmuuttajan toiminnan
aikana.
Taman ryhmén parametriarvot pysyvat muuttumattomina, vaikka sovel-
lusmakroa muutettaisiin.
Taulukko 6-35 Ryhmén 98 parametrit.
Parametri Arvo Kuvaus
98.01 PULSSIENKOODERI El; KYLLA Pulssianturin valinta.
Katso myés Ryhmé 50
Pulssienkooderi.
98.02 KOMM. MODULI El; o Optiomoduulin valinta.
KENTTAVAYLA; | Katso myds Ryhmé 51
ADVANT: Komm. moduli.
VAKIO MODBUS;
VALINNAINEN
98.03 DI/O LAAJ. MOD. 1 El; KYLLA Optiomoduulin valinta.
98.04 DI/O LAAJ. MOD. 2 El; KYLLA Optiomoduulin valinta.
98.05 DI/O LAAJ. MOD. 3 El; KYLLA Optiomoduulin valinta.
98.06 Al/O LAAJ.MODULI El; Optiomoduulin valinta.
UNIP AIO PRG;
BIP AIO PRG;
UNIPOLAR;
BIPOLAR,;
UNIP AO PRG;
BIP AO PRG
98.07 KOMM. PROFIILI ABB DRIVES; Kenttavaylaprofiili
CSA2.8/3.0
98.08 NIOC-01 KORTTI El; KYLLA NIOC-kortin
valvontatoiminnon kaytté/esto
98.09 NDIO1 DI TULOT DI7,8; KORVAA NDIO-moduulin 1
DI1,2 tulokanavien valinta
98.10 NDIO2 DI TULOT DI9.10; KORVAA | NDIO-moduulin 2
DI1,2 tulokanavien valinta
98.11 NDIO3 DI TULOT DI11,12; NDIO-moduulin 3
KORVAA DI1,2 tulokanavien valinta
98.12 MOOT LAMPO NIOC; NAIO NAIO-moduulin asetus
MITTAUS moottorin l&mpétilan
mittausta varten
98.01  Aseta arvoksi KYLLA, jos laitteessa on pulssianturimoduuli (liséva-
PULSSIENKOODERI ruste). Aseta moduulin asemanumeroksi 16 (suunnat, lisatietoja on
moduulin oppaassa). Katso myés parametriryhmé 50.
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Talla parametrilla valitaan ulkoinen kayttéliittyma. Lisatietoja on
liitteessd C — Kenttdvéyldohjaus.

El
Ei ulkoista sarjaliikennettd kaytossa.

KENTTAVAYLA

ACS 600 kommunikoi tiedonsiirtomoduulin kanssa (esim. kenttéavay-
lasovitin) CHO -kenttavaylasovitinlinkin kautta. Katso myds parametri-
ryhméa 51 Komm. moduli.

ADVANT

ACS 600 kommunikoi ABB Advant OCS -jarjestelman kanssa CHO-
kenttavaylasovitinlinkin kautta. Katso myds parametriryhmé 70 DDCS
Control.

VAKIO MODBUS
ACS 600 kommunikoi Modbus-ohjaimen kanssa vakio-Modbus-linkin
kautta. Katso myds parametriryhma 52 Vakio Modbus.

VALINNAINEN

ACS 600 -taajuusmuuttajaa voidaan ohjata kahdesta
sarjaliikenneliittymasta samanaikaisesti. Kayttdjan on maariteltava
ohjauslahteet parametreilla 90.04 PAA DS NUMERO ja 90.05 APU DS
NUMERO.

Aseta arvoksi KYLLA, jos laitteessa on ulkoinen digitaalinen
I/0-moduuli nro 1 (NDIO, lisdvaruste). Aseta moduulin asemanume-
roksi 2 (lisatietoja on moduulin oppaassa).

El
Tiedonsiirto kaytén ja NDIO-moduulin 1 valilla ei ole kdytdssa. Tama
on oletusarvo.

KYLLA
Tiedonsiirto ACS 600:n ja NDIO-moduulin 1 valilla on kaytossa.

e Parametrilla 98.02 NDIO1 DI TULOT maéaritetdan tarkemmin
digitaalitulojen kaytté sovellusohjelmassa.

e Parametreilla 14.10 NDIO MOD1 RO1 ja 14.11 NDIO MOD1 RO2
valitaan releldht6jen ilmaisemat signaalit.

Aseta arvoksi KYLLA, jos laitteessa on toinen NDIO-moduuli
(digitaalitulo /lahtdmoduuli 2). Aseta moduulin asemanumeroksi 3
(lisétietoja on moduulin oppaassa).

El
Tiedonsiirto ACS 600:n ja NDIO-moduulin 2 valilla ei ole kaytdssa.
Tama on oletusarvo.

KYLLA
Tiedonsiirto ACS 600:n ja NDIO-moduulin 2 valilld on kaytdssa.

e Parametrilla 98.10 NDIO2 DI TULOT maéaritetdan tarkemmin
digitaalitulojen kaytté sovellusohjelmassa.

Ohjelmointiopas
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* Parametreilla 14.12 NDIO MOD2 RO1 ja 14.13 NDIO MOD2 RO2
valitaan releldhtdjen ilmaisemat signaalit.

98.05 DI/O LAAJ. MOD. 3  Aseta arvoksi KYLLA, jos laitteessa on kolmas NDIO-moduuli
(digitaalitulo /Idhtdmoduuli 3). Aseta moduulin asemanumeroksi 4
(lisétietoja on moduulin oppaassa).

El
Tiedonsiirto ACS 600:n ja NDIO-moduulin 3 valilla ei ole kdytéssa.
Tama on oletusarvo.

KYLLA
Tiedonsiirto ACS 600:n ja NDIO-moduulin 3 valilla on kaytdssa.

e Parametrilla 98.11 NDIO3 DI TULOT maéaéritetdan tarkemmin
digitaalitulojen kaytt6é sovellusohjelmassa.

* Parametreilla 14.14 NDIO MOD3 RO1 ja 14.15 NDIO MOD3 RO2
valitaan releldhtdjen ilmaisemat signaalit.

98.06 Al/O LAAJ.  Talla parametrilla valitaan tiedonsiirto ulkoiseen analogiseen I/O-
MODULI laajennusmoduuliin (NAIO).

Huomautus: Varmista ennen ACS 600:n parametrien asettamista, etta
NAIO-moduulin asetukset (DIP-kytkimet) ovat oikein:

*  NAIO-moduulin asemanumero on 5.
» Tulosignaalin valinnat vastaavat signaalin tyyppia (mA/V).

* NAIO-03-moduulin toimintatilan valinnat vastaavat kaytettavia
tulosignaaleja (unipolaarinen/bipolaarinen).

Lisatietoja on Installation and Start-up Guide for NTAC-0Ox/NDIO-
Ox/NAIO-0x Modules -oppaassa (EN-koodi: 3AFY 58919730).

Lisatietoja NAIO-moduulista, kun kaytetddn ACS 600
-vakiosovellusohjelmaa, on myds liitteessd D — Analogialaajennus
NAIO.

El
Ei tiedonsiirtoa taajuusmuuttajan ja NAIO-moduulin valilla. TAma on
oletusarvo.
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Unipolaariset NAIO-moduulitulot: sovellusohjelman tulojen ja l&ht6jen
maara on lisdantynyt. Sovellusohjelma késittelee analogisia tuloja ja

l&htdja seuraavasti:
¢ Tulon tyyppi:

e Tuloja yhteensa:
e Lahtdja yhteensa:

¢ Tuloliittimet:

¢ Lahtdliittimet:

BIP AIO PRG

0..20mA(0...10V)
5

4
Tulon nimi Fyysinen tuloliitin
sovellusohjelmassa
A1 Al1: NIOC
Al2 Al2: NIOC
Al3 Al3: NIOC
Al1/JOYST Al1: NIOC
Al2/JOYST Al2: NIOC
Al5 Al1: NAIO
Al6 Al2: NAIO
AlI5/JOYST Al1: NAIO
AlI5/JOYST Al2: NAIO

Léhtéarvon valitsin
sovellusohjelmassa

Fyysinen lahtéliitin

15.01 ANALOGIALAHTO | AO1:NIOC
1(0)

15.06 ANALOGIA- AO2: NIOC
LAHTO 2 (0)

96.01 ULK AO1 AO1: NAIO
96.06 ULK AO2 AO2: NAIO

Bipolaariset NAIO-moduulitulot: Sovellusohjelman tulojen ja l1ahtdjen
maara on lisdantynyt. Sovellusohjelma késittelee analogisia tuloja ja

l&htdja seuraavasti:
¢ Tulon tyyppi:

¢ Tuloja yhteensa:

e Lahtdja yhteensa:
* Tuloliittimet:

* Lahtoliittimet:

-20...20mA (-10... 10 V)

Katso vaihtoehto UNIP AIO PRG
Katso vaihtoehto UNIP AIO PRG
Katso vaihtoehto UNIP AIO PRG
Katso vaihtoehto UNIP AIO PRG

Ohjelmointiopas
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UNIPOLAR
Unipolaariset NAIO-moduulitulot: Sovellusohjelman tulojen ja lahtdjen
maard ei ole lisdéntynyt. Sovellusohjelma késittelee analogisia tuloja ja
l1&htdja seuraavasti:

Tulon tyyppi:
Tuloja yhteensa:
Lahtdja yhteensa:

Tuloliittimet:

Lahtoliittimet:

BIPOLAR
Bipolaariset NAIO-moduulitulot: Sovellusohjelman tulojen ja I&ht6jen

maard ei ole lisdéntynyt. Sovellusohjelma késittelee analogisia tuloja ja
l1&htdja seuraavasti:

Tulon tyyppi:
Tuloja yhteensa:
Lahtdja yhteensa:
Tuloliittimet:

Lahtoliittimet:

0..20mA (0 ... 10 V)
3

2

Tulon nimi Fyysinen tuloliitin
sovellusohjelmassa

A1 Al1: NIOC
Al2 Al1: NAIO
Al3 Al2: NAIO
Al1/JOYST Al2: NAIO
AlI2/JOYST Al1: NAIO
Al5 Al1: NAIO
Al6 Al2: NAIO
AlI5/JOYST Al1: NAIO
Al6/JOYST Al2: NAIO

Lahtéarvon valitsin
sovellusohjelmassa

Fyysinen lahtéliitin

15.01 ANALOGIALAHTO
1(0)

AO1: NIOC ja AO1: NAIO

15.06 ANALOGIA-
LAHTO 2 (0)

AQO2: NIOC ja AO2: NAIO

-20...20mA (-10...10 V)

Katso vaihtoehto UNIPOLAR
Katso vaihtoehto UNIPOLAR
Katso vaihtoehto UNIPOLAR
Katso vaihtoehto UNIPOLAR
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UNIP AO PRG

Unipolaariset NAIO-moduulitulot: Sovellusohjelman Iahtéjen maéara on
lisdantynyt. Sovellusohjelma kéasittelee analogisia tuloja ja l1&ahtdja
seuraavasti:

e Tulon tyyppi: 0..20mA(0...10V)
e Tulojayhteensa: 3
e Lahtdja yhteensa: 4

¢ Tuloliittimet:

Lahdén nimi Fyysinen tuloliitin
sovellusohjelmassa
A1 Al1: NIOC
Al2 Al1: NAIO
Al3 Al2: NAIO
Al1/JOYST Al2: NAIO
Al2/JOYST Al1: NAIO
Al5 Al1: NAIO
Al6 Al2: NAIO
AlI5/JOYST Al1: NAIO
Al6/JOYST Al2: NAIO

¢ L&htoliittimet:
Lahtdarvon valitsin Fyysinen lahtéliitin
sovellusohjelmassa
15.01 ANALOGIALAHTO | AO1: NIOC
1(0)
15.06 ANALOGIA- AO2: NIOC
LAHTO 2 (0)
96.01 ULK AO1 AO1: NAIO
96.06 ULK AO2 AO2: NAIO

BIP AO PRG

Bipolaariset NAIO-modulitulot: Sovellusohjelman lahtéjen maara on
lisdantynyt. Sovellusohjelma késittelee analogisia tuloja ja l1&ahtdja
seuraavasti:

e Tulon tyyppi: -20...20mA (-10 ... 10 V)

e Tuloja yhteensa:  Katso vaihtoehto UNIP AO PRG
e La&htdja yhteensd: Katso vaihtoehto UNIP AO PRG
e Tuloliittimet: Katso vaihtoehto UNIP AO PRG
e Lahtoliittimet Katso vaihtoehto UNIP AO PRG

Tama parametri on nakyvissa vain, kun kenttavaylan tiedonsiirto on
valittu parametrilla 98.02 KOMM. MODULI.

Tama parametri méérittda profiilin, johon kenttavaylan tai toisen
ACS 600:n kanssa tapahtuva tiedonsiirto perustuu.

Ohjelmointiopas
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98.08 NIOC-01 KORTTI

98.09 NDIO1 DI TULOT

98.10 NDIO2 DI TULOT

98.11 NDIO3 DI TULOT

ABB DRIVES
Oletusprofiili ACS 600:n sovellusohjelman versiossa 5.0 ja sitéa
uudemmissa versioissa.

CSA 2.8/3.0
Tiedonsiirtoprofiili, jota kdytetddn ACS 600:n sovellusohjelman
versioissa 2.8x ja 3.x.

Talla parametrilla valitaan vakio-1/O-kortin (NIOC) tiedonsiirron
valvonta.

El
Tiedonsiirtoa NIOC-korttiin ei valvota.

KYLLA

Tiedonsiirtoa NIOC-korttiin valvotaan. Tama on oletusarvo.
Sovellusohjelma tarkistaa tiedonsiirron NIOC-korttiin jaksottain. Jos
tiedonsiirto katkeaa, ohjelma antaa varoituksen IO COMM”.

Tall4 parametrilla valitaan digitaali-I/O-laajennuksen (NDIO) nro 1
tulojen kayttd. Katso parametri 98.03 DI/O LAAJ. MOD. 1.

DI17,8
NDIO-moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 lisd&véat tulokanavien maaraa.
ACS 600 -sovellusohjelmassa NDIO-tulojen nimet ovat DI7 ja DI8.

KORVAA DI1,2

NDIO-moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 korvaavat NIOC-kortin
vakiotulokanavat DI1 ja DI2. ACS 600 -sovellusohjelmassa NDIO-
tulojen nimet ovat DI1 ja DI2. T&mé& on oletusarvo.

Talla parametrilla valitaan digitaali-I/O-laajennuksen (NDIO) nro 2
tulojen kayttd. Katso parametri 98.04 DI/O LAAJ. MOD. 2.

DI9,10
NDIO-moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 lisdavat digitaalitulojen mééaraa.
ACS 600 -sovellusohjelmassa NDIO-tulojen nimet ovat DI9 ja DI10.

KORVAA DI3,4

NDIO-moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 korvaavat vakiotulokanavat DI3
ja Dl4. ACS 600 -sovellusohjelmassa NDIO-tulojen nimet ovat DI3 ja
DI4. Tama on oletusarvo.

Tall4 parametrilla valitaan digitaali-I/O-laajennuksen (NDIO) nro 3
tulojen kayttd. Katso parametri 98.05 DI/O LAAJ. MOD. 3.

DI11,12
NDIO-moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 lisdavat digitaalitulojen maaraa.
ACS 600 -sovellusohjelmassa NDIO-tulojen nimet ovat DI11 ja DI12.

KORVAA DI5,6

NDIO-moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 korvaavat vakiotulokanavat DI5
ja DI6. ACS 600 -sovellusohjelmassa NDIO-tulojen nimet ovat DI5 ja
DI6. Tdm4 on oletusarvo.
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98.12 MOOT  Talla parametrilla asetetaan lisdvarusteena saatava analogia-I/O-

LAMPOMITT.

laajennumoduuli (NAIO) rajapinnaksi, jonka avulla mitataan moottorin
l&mpédtilaa. Lisatietoja lampdotilan mittauksesta ja kytkenndista on
kohdassa Ryhmé 35 Moot lampdt mitt.

Huomautus: Ennen ACS 600:n parametrien asettamista on
varmistettava, ettd NAIO-moduulin laiteasetukset (DIP-kytkimet)
sopivat moottorin lampétilan mittaukseen:

¢ NAIO-moduulin asemanumero on 9.
¢ Tulosignaalit on valittu seuraavasti:
¢ 1 Pt 100 -anturia varten alueeksi asetetaan 0 ... 2 V.

e 2-3 Pt 100 -anturia tai 1-3 PTC-anturia varten alueeksi
asetetaan 0... 10 V.

¢ NAIO-03-moduulia varten valitaan unipolaarinen kayttétapa.

Lisatietoja suunnista on Installation and Start-up Guide for NTAC-
0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules -oppaassa (EN-koodi: 3AFY
58919730).

NIOC
NAIO-moduulia ei kdytetd moottorin lAmpdtilan mittauksessa.

NAIO

NAIO-moduulia kéytetddn moottorin lampétilan mittauksessa. NAIO-
moduulin analogiatulojen (Al) ja -1&ahtdjen (AO) kaytosta kerrotaan
seuraavassa taulukossa.

Moottorin 1 lampétilan mittaus

AO1 | AO1 syoéttada vakiovirtaa moottorin 1 Iampétila-anturiin. Virta riippuu
parametrin 35.01 MOOT1 Al1 MITT asetuksesta:

- AO1 on 9.1 mA, kun asetus on 1xPT100; 2xPT100; 3xPT100

- AO1 on 1.6 mA, kun asetus on 1.3 PTC

Al Al1 mittaa jéannitteen moottorin 1 lampétila-anturin kautta.

Moottorin 2 lampétilan mittaus

AO2 | AO2 sydttaa vakiovirtaa moottorin 2 lampétila-anturiin. Virta riippuu
parametrin 35.04 MOOT 2 AI2 MITT asetuksesta:

- AO2 on 9.1 mA, jos asetus on 1xPT100; 2xPT100; 3xPT100,

- AO2 on 1.6 mA, jos asetus on 1..3 PTC

Al2 Al2 mittaa jannitteen moottorin 2 lampétila-anturin kautta.

Ohjelmointiopas
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Vianhaku

Vian kuittaus

A

A

VAROITUS! Kaikki tdssa luvussa kuvatut sdhkéasennukset ja
huoltoty6t saa tehda vain valtuutettu sdhkdalan ammattilainen. Taman
oppaan ensimmaisilla sivuilla olevia turvaohjeita on noudatettava.

ACS 600 -taajuusmuuttajissa on kehittyneita suojausrutiineja, joiden
tarkoituksena on suojata laitetta vaarien kayttdolosuhteiden seka sah-
kdisten ja mekaanisten toimintahairididen aiheuttamilta vioilta ja vaurio-
ilta.

Tassa luvussa esitetdan ACS 600 -taajuusmuuttajien vianhaku ohjaus-
paneelin avulla.

Kaikki varoitukset ja vikailmoitukset esitetdan alla olevissa taulukoissa,
joista ndhdaan kunkin tapauksen syy ja korjaustoimet. Useimmat
varoituksiin ja vikailmoituksiin liittyvat tilanteet ovat tunnistettavissa ja
selvitettavissa tdman oppaan tietojen avulla. On kuitenkin tilanteita,
jotka edellyttavat ABB:n huoltoedustajan toimia.

TARKEAA! Al3 tee mitdén mittaus-, osanvaihto- ja huoltotoimia, joita
ei kasitella tassa oppaassa. Tallaiset toimet johtavat takuun
purkautumiseen, vaarantavat laitteen oikean toiminnan, pidentavat
seisokkiaikaa ja lisdavat kustannuksia.

Varoitusilmoitus haviaa naytolta painettaessa mita tahansa ohjauspa-
neelin nappainta. Jos tilanne ei muutu, varoitus tulee uudelleen nayt-
tédn yhden minuutin kuluttua. Jos taajuusmuuttajaa kaytetdan
ohjauspaneeli irrotettuna, ohjauspaneelin kiinnitysalustan punainen
LED-merkkivalo palaa vian merkiksi.

Tietoja ohjelmoitavista varoitus- ja vikailmoituksista seka -toiminnoista
on luvussa 6 — Parametrit.

Vikailmoitus kuitataan joko painamalla RESET-nappainta,
digitaalitulolla tai kenttavaylalla tai kytkemalla verkkojannite hetkeksi
pois. Kun vika on korjaantunut, moottori voidaan kaynnistaa.

VAROITUS! Jos kaynnistyskomennon ulkoinen lahde on valittuna ja
paalla, ACS 600 (vakiosovellusohjelmistolla varustettu) kaynnistyy
valittémasti vian kuittauksen jalkeen. (Jos vika ei ole korjaantunut,
ACS 600 suorittaa uuden laukaisun.)

Ohjelmointiopas
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Vikamuisti

Varoitukset ja

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin, josta voidaan nahda tapahtuma-

ajan mukaisessa jarjestyksessa viimeiset vika- ja varoitusilmoitukset.

VAROITUS! Vian kuittauksen jalkeen kayttd kaynnistyy, jos kdynnistys-
signaali on paalla. Kytke ulkoinen kaynnistyssignaali pois paalta ennen
kuittausta tai varmista, etta kaynnistys on turvallista.

Vikamuisti saadaan nayttéon painamalla @ tai @ -nappainta
olosignaalin nayttttilassa. Vikailmoituksia voidaan selata ja
-nappaimilla. Vikamuistin tarkastelu lopetetaan painamalla é tai @
-nappainta. Vikailmoitus voidaan poistaa vikamuistista painamalla

RESET-nappainta.

vikailmoitukset

Taulukko 7-1 Kéytén ohjelman antamat varoitukset.

Alla olevissa taulukoissa on kuvattu varoitukset ja vikailmoitukset.

VAROITUS

SYY

KORJAUSTOIMET

ACS LAMPOTIL

ACS 600:n sisainen lampétila on liian korkea.
Ohjelma antaa varoituksen, jos
vaihtosuuntaajamoduulin Iampétila ylittaa 115 °C.

Tarkista kayttdolosuhteet.

Tarkista ilmavirtaus ja puhaltimien toiminta.
Tarkista, etteivat jddhdytyselementin rivat ole
pélyyntyneet.

Tarkista moottorin teho yksikdn tehon suhteen.

Al < MIN FUNKTIO
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.01)

Analogiasignaalin arvo on pienempi kuin sallittu
minimiarvo. Syyna voi olla vaara signaalitaso tai
ao. johdotukseen tullut vika.

Tarkista analogiasignaalin oikea arvo.
Tarkista, ettd ao. johdotus on kunnossa.
Tarkista Al < MIN FUNKTIO -vikatoiminnon
parametrit.

PANELI VIKA
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.02)

ACS 600:n aktiiviseksi ohjauspaikaksi valitussa
ohjauspaneelissa on tiedonsiirtohairio.

Tarkista, ettéd ohjauspaneeli on kytketty oikean
littimeen (lisatietoja vastaavassa laiteoppaassa).
Tarkista ohjauspaneelin liitin.

Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja
kiinnité se uudelleen.

Tarkista PANELI VIKA -vikatoiminnon parametrit.

MOOT LAMPOT.
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.04
... 30.10)

Moottorin Iampétila on (tai nayttaa olevan) liian
korkea. Syyna voi olla lilan suuri kuormitus,
moottorin riittdmatoén teho, heikko jaadhdytys tai
virheelliset kayttdonottoarvot.

Tarkista moottorin arvot, kuormitus ja jaahdytys.
Tarkista kayttéonottoarvot.

Tarkista MOOT LAMPOT -vikatoiminnon
parametrit.

TERMISTORI
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.04
... 30.05)

Moottorin Idmpésuojaustavaksi on valittu
TERMISTORI ja [ampétila on liian korkea.

Tarkista moottorin arvot ja kuormitus.
Tarkista kayttdonottoarvot.

Tarkista NIOC-kortin digitaalitulon DI6
termistoriliitannat.

MOOTT. JUMI
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.10)

Moottori toimii jumialueella. Syyna voi olla liian
suuri kuorma tai moottorin riittdmaton teho.

Tarkista moottorin kuorma ja ACS 600:n arvot.
Tarkista MOOTT. JUMI -vikatoiminnon
parametrit.

7-2
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VAROITUS

SYY

KORJAUSTOIMET

KOMM MODULI
(ohjelmoitava
vikatoiminto)

Syklinen tiedonsiirto ACS 600:n ja kenttavaylan/
ACS 600 Master-vaylan valilla on katkennut.

Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila. Lisatietoja
on kohdassa Liite C — Kenttédvéayldohjaus tai
vastaavassa kenttavaylasovittimen oppaassa.
Tarkista parametriasetukset:

- Ryhma 51 (CHO-kenttavaylasovitin) tai

- Ryhma 52 (vakio-Modbus-liitanta)

Tarkista kaapelilitannat.

Tarkista, ettd vaylan master-ohjain kommunikoi ja
etta asetukset on tehty oikein.

ALIKUORMA
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.13)

Moottorin kuorma on liian pieni. Syyna voi olla
kaytettavan laitteen vapautusmekanismi.

Varmista, ettd kaytettavassa laitteessa ei ole
hairiota.
Tarkista ALIKUORMA-vikatoiminnon parametrit.

ENKOODERI Tiedonsiirtohairio joko pulssianturin ja NTAC- Tarkista pulssianturi ja sen johdotukset, NTAC-
moduulin valilld tai NTAC-moduulin ja ACS 600:n |moduuli, parametriryhman 50 asetukset ja
valilla. NAMC-kortin CH1-kanavan valokaapelilitdnnat.

ID NRO VAIH Kéytdn asemanumero on muu kuin 1 kayton Siirry kayton valintatilaan painamalla DRIVE.

valintatilassa (muutos ei ndy naytolla).

Paina ENTER. Aseta asemanumeroksi 1. Paina
ENTER.

MAKRON VAIHT

Makro palautuu tai kdyttdjamakroa tallennetaan.

Odota hetki.

ID MAGN VAAD Vaaditaan moottorin tunnistus. Tdma varoitus ID-magnetoinnin kdynnistadminen:
kuuluu normaaleihin kayttéonottotoimintoihin. Paina kéynnistysnappainta.
Kéayttd odottaa kayttajan valitsevan, kuinka ID-ajon kéynnistadminen:
moottorin tunnistus tehdaan: ID-magnetoinnilla | Valitse tunnistusajon tyyppi (Katso parametri
vai ID-ajolla. 99.10 MOOTT. ID-AJO).
ID MAGN Moottorin tunnistusmagnetointi on kaynnissa. Odota, kunnes kaytto ilmoittaa, ettd moottorin
Tama varoitus kuuluu normaaleihin tunnistus on tehty.
kayttoonottotoimintoihin.
ID TEHTY ACS 600 on suorittanut moottorin Jatka ACS 600:n kayttoa.
tunnistusmagnetoinnin ja on kayttdévalmis. Tama
varoitus kuuluu normaaleihin
kayttodnottotoimintoihin.
ID-AJO VAL Moottorin tunnistusajo on valittu ja kayttd on Kaynnista tunnistusajo painamalla
valmis ID-ajoon. Tama varoitus kuuluu ID-ajon  |k8ynnistysnappainta.
toimintoihin.
MOOT KAYNN Moottorin tunnistusajo alkaa. Tama varoitus Odota kunnes kayttd ilmoittaa, ettd moottorin
kuuluu ID-ajon toimintoihin. tunnistus on tehty.
ID AJO Moottorin tunnistusajo on kéynnissa. Odota kunnes kayttd ilmoittaa, ettéd tunnistusajo
on tehty.
ID TEHTY ACS 600 on suorittanut tunnistusajon ja on Jatka ACS 600:n kayttoa.
kayttévalmis. Tdma varoitus kuuluu ID-ajon
toimintoihin.
ENCODER A<>B Pulssianturin vaiheistus ei ole oikein: Vaihe A on |Vaihda pulssianturin vaiheiden A ja B liitdnnat

kytketty vaiheen B liittimeen ja painvastoin.

keskenaan.
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VAROITUS

SYY

KORJAUSTOIMET

MOOT 1 LAMPO

Moottorin mitattu lampdtila on ylittéanyt
parametrilla 35.02 MOOT 1 HAL RAJA asetetun
halytysrajan.

Tarkista, etta halytysrajan arvo on ok.

Tarkista, ettd antureiden lukumaara vastaa
parametrilla asetettua arvoa.

Anna moottorin jaahtya kunnolla ja tarkista
jaadhdytyspuhallin, puhdista jadhdytyspinnat jne.

MOOT 2 LAMPO

Moottorin mitattu lampdtila on ylittéanyt
parametrilla 35.05 MOOT 2 HAL RAJA asetetun
héalytysrajan.

Tarkista, etta halytysrajan arvo on ok.

Tarkista, etta antureiden lukuméaara vastaa
parametrilla asetettua arvoa.

Anna moottorin jaahtya kunnolla ja tarkista
jaadhdytyspuhallin, puhdista jadhdytyspinnat jne.

LAMP MITTAUS

Moottorin lampétilan mittaustulokset eivat mahdu
hyvaksyttavien rajojen sisalle.

Tarkista moottorin [ampaétilan mittauspiirin
litannat. Piirikaavio on kohdassa Ryhmé 35 Moot
lampdt mitt.

JARRUN TILA Jarrun tilasignaalin odottamaton tila. Katso Ryhmaé 42 Jarrun ohjaus. Tarkista jarrun
tilasignaalin liitanta.

I/O VALINTA Lisdvarusteena saatavan 1/0O-laajennusmoduulin |Katso vikatoiminnon kuvaus (parametri
tulo tai 1ahto on valittu signaalinlahteeksi 30.22 10 VALINNAN VALV) ja Ryhma 98
sovellusohjelmassa, mutta tiedonsiirtoasetuksia |Optiomodulit. Korjaa asetukset tarvittaessa.
vastaavaan |/O-laajennusmoduuliin ei ole tehty
oikein.

PID NUKKUU Nukkumistoiminto on siirtynyt nukkumistilaan. Katso Ryhmé& 40 PID-sé&éatéjéa.

7-4 Ohjelmointiopas



Taulukko 7-2 Ohjauspaneelin ohjelman antamat varoitukset.

Luku 7 — Vianhaku

VAROITUS SYY KORJAUSTOIMET
KIRJOITUS Tiettyihin parametreihin ei voida tehda muutoksia | Pysayta moottori ja muuta parametriarvoa.
ESTETTY moottorin ollessa kaynnissa. Jos parametriin
PARAMETRIN yritetdadn tehda muutoksia, muutosta ei
ASETUS El hyvéksyté ja nayttéon tulee varoitus.
ONNISTU
Parametrilukko on paalla. Avaa parametrilukko (katso parametri 16.02
PARAMETRILUKKO).
TALLEN EI Paneelin kopiointitoiminto (kopiointi muistista) on | Varmista, ettd ohjauspaneelista on valittu
ONNISTUNUT epaonnistunut. Tieto ei ole kopioitunut paneelista |paikallisohjaus.
ACS 600:aan. Kokeile uudelleen (linkissé voi olla hairid).
Ota yhteys ABB:n edustajaan.
LUKU EI Paneelin kopiointitoiminto (kopiointi muistiin) on |Kokeile uudelleen (linkissé voi olla hairid).
ONNISTUNUT epaonnistunut. Tieto ei ole kopioitunut Ota yhteys ABB:n edustajaan.

ACS 600:sta paneeliin.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Kopiointi muistiin -toimintoa ei ole tehty.

Suorita kopiointi muistiin -toiminto ennen
lataamista. Katso Luku 2 — Yleistietoja ACS 600 -
ohjelmoinnista ja CDP 312 -ohjauspaneelista.

DRIVE

INCOMPATIBLE
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Ohjauspaneelin ja ACS 600:n ohjelmaversiot
eivat vastaa toisiaan. Ohjauspaneelista ei voida
kopioida tietoa ACS 600:aan.

Tarkista ohjelmaversiot (katso parametri Ryhmé
33 Tiedotukset).

TAAJ MUUT Kopiointi muistista -toimintoa ei voida tehda Pyséayta moottori. Tee kopiointi muistista
KAYNNISSA moottorin ollessa kaynnissa. -toiminto.

El VAPAITA Paneelilinkki siséltéa jo 31 asemaa. Vapauta asemanumero kytkemalla toinen asema
NUMEROITA irti linkista.

ID-NUMERON

VALINTA EI

ONNISTU

TIEDONSIIRTO- Paneelilinkissa on kaapelointiongelma tai Tarkista paneelilinkin litannat.

HAIRIO (X) laitevika. Paina RESET-nappaintd. Paneelin kuittaus vie

enintaan puoli minuuttia. Odota hetkinen.

(4) = Paneelin tyyppi ja kayton sovellusohjelman
versio eivat ole yhteensopivia. CDP 312
-paneeli ei kommunikoi vakiosovellusohjelmiston
(ACS) version 3.x tai sitd vanhemman kanssa.
CDP 311 -paneeli ei kommunikoi
vakiosovellusohjelmiston (ACS) version 5.x tai
sitd uudemman kanssa.

Tarkista paneelin tyyppi seka kayton
sovellusohjelmiston versio. Paneelin tyyppi on
paneelin kannessa. Sovellusohjelmistoversio on
tallennettu parametriin 33.02 SOVEL VERSIO.

Ohjelmointiopas
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Taulukko 7-3 Kéytdén ohjelman antamat vikailmoitukset.

VIKA SYY KORJAUSTOIMET
TEMP Liian korkea sisainen lampdtila. Tarkista kayttdolosuhteet.
Vaihtosuuntaajamoduulin laukeamislampdétila on |Tarkista ilmavirtaus ja puhaltimien toiminta.
125 °C. Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
polyttdmyys.
Tarkista moottorin teho vastaa laitteen tehoa.
YLIVIRTA*) Lahtdvirta on lilan suuri. Sovelluksessa ylivirrasta | Tarkista moottorin kuorma.

laukeamisraja 3,5 - Irpg.

Tarkista kiihdytysaika.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli (johdotus
mukaan lukien).

Varmista, ettd moottorikaapeliin ei ole liitetty
kompensointikondensaattoreita/ylijannitesuojia.
Tarkista pulssianturin johdotukset ja vaiheistus.

OIKOSULKU*)

Moottorikaapelissa (-kaapeleissa) tai moottorissa
on oikosulku.

Muuttajayksikon lahtosilta on viallinen.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
Varmista, ettd moottorikaapeliin ei ole liitetty
kompensointikondensaattoreita/ylijannitesuojia.

Ota yhteys ABB:n edustajaan.

PPCC LINK*)

Valokaapelilinkki NINT-korttiin on viallinen.

Tarkista tehoasteeseen liitetyt valokaapelit.

DC-YLIJANN.

Valipiirin tasajannite on liian korkea.
Tasajannitteen ylijannitelaukaisuraja on 1,3 -
Uqmax: j0ssa Uqmax ON verkkojannitteen
maksimiarvo. 400 V:n laitteilla Uy, 0N 415 V.
500 V:n laitteilla Uq a4 0N 500 V.
Verkkojannitteen laukaisurajaa vastaava valipiirin
jannite on 400 V:n laitteilla 728 V DC ja 500 V:n
laitteilla 877 V DC.

Tarkista, etta ylijannitteen saataja on paalla
(parametri 20.05).

Tarkista syéttdverkon mahdollinen staattinen tai
hetkellinen ylijannite.

Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kaytdssa).
Tarkista hidastusaika.

Kayta pysaytys vapaasti -toimintoa (jos
kaytettavissa).

Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja ja
-vastus.

SYOTTOVAIHE

Valipiirin tasajannite vaihtelee. Syyna voi olla
puuttuva verkkojannitevaihe, palanut sulake tai
tasasuuntaussillan siséinen vika.

Laukaisu tapahtuu, kun tasajannitteen rippeli on
13 prosenttia tasavirrasta.

Tarkista paasulakkeeet.
Tarkista verkkojannitteen vaiheistus.

DC ALIJANNITE

Valipiirin tasajannite ei ole riittava. Syyna voi olla
puuttuva verkkojannitevaihe, palanut sulake tai
tasasuuntaussillan sisainen vika.

Tasajannitteen alijannitelaukaisuraja on

0,65 - Uimin, jossa Uqmin on verkkojannitteen
minimiarvo. 400 ja 500 V:n laitteilla U4, on
380 V. Verkkojannitteen laukaisurajaa vastaava
valipiirin jannite on 334 V DC.

Tarkista verkkojannite ja sulakkeet.

Ohjelmointiopas
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VIKA SYY KORJAUSTOIMET
YLITAAJUUS Moottori pyoérii sallittua huippunopeutta Varmista oikea minimi- ja maksiminopeusarvo.
nopeammin. Syyna voi olla virheellisesti Varmista sopiva moottorin jarrutusmomentti.
maaritetty minimi- tai maksiminopeus, riittamaton | Varmista, ettd momenttisaatd toimii oikein.
jarrutusmomentti tai kuorman vaihtelu Selvita jarrukatkojan ja -vastuksen tarve.
momenttiohjetta kaytettdessa.
Laukaisuraja on 40 Hz toimintoalueen
absoluuttisen maksiminopeutta (DTC-tila on
aktiivinen) tai taajuutta (skalaariohjaus on
aktiivinen) suurempi. Toimintoalueen rajat
asetetaan parametreilla 20.01 ja 20.02 (DTC-tila
on aktiivinen) tai 20.07 ja 20.08 (skalaariohjaus
on aktiivinen).
START INHIBIT Kaynnistyksen esto on aktivoitunut. Tarkista kdynnistyksenestopiiri (NGPS-kortti).
MAASULKU*) Tulovirran kuorma on epéatasapainossa. Syyna | Tarkista moottori.

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.17)

voi olla moottorissa tai moottorikaapelissa oleva
vika tai laitteen sisdinen vika.

Tarkista moottorikaapeli.
Varmista, ettd moottorikaapeliin ei ole liitetty
kompensointikondensaattoreita/ylijannitesuojia.

Al < MIN FUNKTIO
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.01)

Analogiasignaalin arvo on pienempi kuin sallittu
minimiarvo. Syyna voi olla vaara signaalitaso tai
ohjausjohdotukseen tullut vika.

Varmista, ettd analogiasignaalitasot ovat oikein.
Tarkista ohjausjohdotus.

Tarkista Al < MIN FUNKTIO -vikatoiminnon
parametrit.

PANELI VIKA
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.02)

ACS 600:n aktiiviseksi ohjauspaikaksi valitussa
ohjauspaneelissa tai Drives Windowssa on
tiedonsiirtohairi6.

Tarkista, etta ohjauspaneeli on kytketty oikeaan
littimeen (lisatietoja on vastaavassa
laiteoppaassa).

Tarkista ohjauspaneelin liitin.

Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja
kiinnita se uudelleen.

Tarkista PANELI VIKA -vikatoiminnon parametrit.
Tarkista Drives Window -liitdnta.

ULKOINEN VIKA
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.03)

Ulkoisessa laitteessa on hairio.
(Nama tiedot asetetaan ohjelmoitavan
digitaalitulon kautta.)

Poista ulkoisen laitteen hairio.
Tarkista parametri 30.03 ULKOINEN VIKA.

MOOT. LAMPOT.
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.04
... 30.09)

Moottorin lampétila on liian korkea (tai nayttaa
lian korkealta). Syyna voi olla liilan suuri
kuormitus, riittamaton moottoriteho, heikko
jaahdytys tai virheelliset kayttddnottotiedot.

Tarkista moottorin arvot ja kuormitus.
Tarkista kayttéonottotiedot.

Tarkista MOOT. LAMPOT -vikatoiminnon
parametrit.

TERMISTORI
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.04
... 30.05)

Moottorin ldmpdsuojaustavaksi on valittu
TERMISTORI ja lampdtila on liian korkea.

Tarkista moottorin arvot ja kuormitus.
Tarkista kayttéonottotiedot.

Tarkista digitaalitulon DI6 termistoriliitannat.
Tarkista termistorin kaapelointi.

I/0 KOMM

NAMC-kortin CH1-kanavassa on tapahtunut
tiedonsiirtovirhe.

Sahkomagneettinen hairio.

NIOC-kortissa on sisainen vika.

Tarkista NAMC-kortin CH1-kanavan
valokaapeliliitannat.

Tarkista kaikki CH1-kanavaan kytketyt 1/0-
moduulit (jos kéytdssa).

Tarkista, etta laite on maadoitettu oikein.
Tarkista, onko |ahistélla paljon hairiéita
aiheuttavia laitteita.

Vaihda NIOC-kortti.

Ohjelmointiopas
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VIKA

SYY

KORJAUSTOIMET

YMP LAMPOTILA

I/O-ohjauskortin lampétila on alle
-5...0 °C tai yli +73...82 °C.

Varmista ilman virtaus ja puhaltimen toiminta.(

MAKRO TAL Kayttajamakroa ei ole tallennettu tai tiedosto on |Laadi kayttdjamakro uudelleen.
viallinen.
MOOTT. JUMI Moottori toimii jumialueella. Syyna voi olla liian | Varmista, ettd moottorin kuorma ja ACS 600:n

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.10
... 30.12)

suuri kuorma tai moottorin riittdméaton teho.

arvot ovat sopivat.
Tarkista MOOTT. JUMI -vikatoiminnon
parametrit.

El MOOT TIET Moottorin tietoja ei anneta tai moottorin tiedot Tarkista parametreissa 99.04... 99.09 annetut
eivat vastaa vaihtosuuntaajan tietoja. moottorin tiedot.
ALIKUORMA Moottorin kuorma on liian pieni. Syyna voi olla | Varmista, ettd kaytettavassa laitteessa ei ole

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.13
... 30.15)

kaytettavan laitteen vapautusmekanismi.

hairioita.
Tarkista ALIKUORMA-vikatoiminnon parametrit.

ID-AJO VIKA Moottorin ID-ajo ei onnistu. Tarkista maksiminopeus (parametri 20.02). Sen
on oltava vahintdan 80 % moottorin
nimellisnopeudesta (parametri 99.08).

MOOTT. VAIHE Yksi moottorin vaihe puuttuu. Syyné voi olla vika |Tarkista moottori ja moottorikaapeli.

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.16
(ACC: 30.10))

moottorissa, moottorikaapelissa, lamporeleessa
(jos kaytossa) tai taajuusmuuttajassa.

Tarkista lamporeleet (jos kaytdssa).
Tarkista MOOTT. VAIHE -vikatoiminnon
parametrit. Poista toiminto kaytosta.

KOMM MODULI
(ohjelmoitava
vikatoiminto)

Syklinen tiedonsiirto ACS 600:n ja kenttavaylan/
ACS 600 Master-vaylan valilla on katkennut.

Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila. Lisatietoja
on kohdassa Liite C — Kenttédvéayldohjaus tai
vastaavassa kenttavaylasovittimen oppaassa.
Tarkista parametriasetukset:

- Ryhma 51 (CHO-kenttavaylasovitin) tai

- Ryhma 52 (vakio-Modbus-liitanta)

Tarkista kaapelilitannat.

Tarkista, ettad vaylan master-ohjain kommunikoi ja
ettd asetukset on tehty oikein.

VAIHTOSUUN Vika verkkosuuntaajassa. Siirra ohjauspaneeli moottorin ohjauskortista
verkkosuuntaajan ohjauskorttiin.
Katso vikakuvaus verkkosuuntaajan oppaasta.

SC (INU 1)*) Oikosulku vaihtosuuntaajassa, jossa on useita | Tarkista moottori ja moottorikaapeli.

SC (INU 2) rinnan kayvia vaihtosuuntaajia. Numero viittaa | Tarkista vaihtosuuntaajan puolijohtimet (IGBT-

SC (INU 3) viallisen vaihtosuuntaajan numeroon. tehoyksikét). (INU 1 tarkoittaa vaihtosuuntaajaa 1

SC (INU 4) jne.)

NINT-kortin kuituoptinen liitdntavika Tarkista yhteys vaihtosuuntaajan paapiirin
vaihtosuuntaajassa, jossa on useita rinnan litdntakortista NINT ja PPCC-

kayvia vaihtosuuntaajia. Numero viittaa haaroitusyksikkdon NPBU. (vaihtosuuntaaja 1 on
vaihtosuuntaajan numeroon. kytketty NPBU CH1:een jne.)

VIRRAN MITT. Virtamuuntajavika lahtdvirran Tarkista paapiirin liitantakorttiin NINT kytketyt
virranmittauspiirissa. virtamuuntajat.

ENKOODERI Tiedonsiirtohairié pulssianturin ja NTAC- Tarkista pulssianturi ja sen johdotukset, NTAC-
moduulin tai NTAC-moduulin ja ACS 600:n moduuli, parametriryhman 50 asetukset ja
valilla. NAMC-kortin CH1-kanavan valokaapeliliitinnat.
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Luku 7 — Vianhaku

VIKA

SYY

KORJAUSTOIMET

ENCODER A<>B

Pulssianturin vaiheistus ei ole oikein: Vaihe A on
kytketty vaiheen B liittimeen ja painvastoin.

Vaihda pulssianturin vaiheiden A ja B liitannat
keskenaan.

MOOT 1 LAMPO

Moottorin mitattu lampdtila on ylittanyt
parametrilla 35.03 MOOT 1 VIKARAJA asetetun
halytysrajan.

Tarkista, etta halytysrajan arvo on ok. Anna
moottorin jaahtya kunnolla, tarkista
jaadhdytyspuhallin, puhdista jaahdytyspinnat jne.

MOOT 2 LAMPO

Moottorin mitattu lampdtila on ylittanyt
parametrilla 35.06 MOOT 2 VIKA RAJA asetetun
héalytysrajan.

Tarkista, etta halytysrajan arvo on ok. Anna
moottorin jaahtya kunnolla, tarkista
jadhdytyspuhallin, puhdista jadhdytyspinnat jne.

LAMPOMALLI Suuritehoisten moottorien lampésuojaukseksi on |Katso parametri 30.05 LAMPOVALV. MENET.
asetettu DTC.
JARRUN TILA Jarrun tilasignaalin odottamaton tila. Katso Ryhmé 42 Jarrun ohjaus. Tarkista jarrun
tilasignaalin liitanta.
I/O VALINTA Lisdvarusteena saatavan 1/O-laajennusmoduulin |Katso vikatoiminnon kuvaus (parametri 30.22 10

tulo tai I1&htd on valittu signaalinlahteeksi
sovellusohjelmassa, mutta tiedonsiirtoasetuksia
vastaavaan |/O-laajennusmoduuliin ei ole tehty
oikein.

VALINNAN VALV) ja Ryhmé& 98 Optiomodulit.
Korjaa asetukset tarvittaessa.

*) Lisatietoja rinnan kayvista vaihtosuuntaajista koostuvista suuritehoisista laitteista on vikasanassa

3.12 NINT KORTIN VIKA (katso Liite C — Kenttévéylédohjaus).

Ohjelmointiopas

7-9



Luku 7 — Vianhaku

7-10 Ohjelmointiopas



Liite A — Parametriasetukset

Tassa liitteessa esitetdan taulukkomuodossa ACS 600 -laitteiden kai-
kki olosignaalit ja parametrit asetusvaihtoehtoineen.

Alue/Yksikkd ja Asetusvaihtoehdot -sarakkeiden suluissa () olevat
numerot kertovat numeeriset vastineet kenttavaylakaytdssa.

Huomautus Interbus-S (NIBA-01-moduuli) -Kayttéjille: Parametri-
tunnukset ((taajuusmuuttajan parametri-numero) ¢« 100 + 12288)
muutetaan heksadesimaaleiksi. Esimerkki: parametrin 13.09 tunnus on
1309 + 12288 = 13597 = 351Dh.

Taulukko A-1 Ryhmé 1 Olosignaalit.

—_ (]
o 8T .3
Alue/Yksikko @ g 3 g § " g Kenttévaylan skaalaus
Nro Signaali Lyhenne () Kenttavaylavastineet [ Sgg = g g - v
286 288
o Ta= ]
E=g™ =
1.01 PROSESSIN NOPEUS PROS NOP El; rpm; %; m/s; A; V; Hz; s; h; kh; C; 1 40101 1=1

Ift; mA; mV; kW; W; kWh; F; hp;
MWh; m3h; I/s; bar; kPa; GPM; PSI;
CFM; ft; MGD; iHg; FPM

1.02 NOPEUS rpm 2 40102 -20000 = -100 %
20000 = 100 %
moottorin maksiminopeudesta

1.03 TAAJUUS Hz 3 40103 -100 =-1 Hz
100 =1Hz

1.04 VIRTA A 4 40104 10=1A

1.05 MOMENTTI % 5 40105 -10000 = -100 %

10000 = 100 %
moottorin nimellismomentista

1.06 TEHO % 6 40106 0=0%
10000 = 100 %
moottorin nimellistehosta

1.07 | DC-JANNITE DC-JANN \% 40107 | 1=1V

1.08 | PAAJANNITE PAAJANN \% 8 40108 | 1=1V

1.09 | LAHTOJANNITE LAHTJANN \% 9 40109 | 1=1V

1.10 | ACS600 LAMPOTILA ACS LAMP C 10 40110 | 1=1°C

1.11 | ULKOINEN OHJE 1 ULK OHJ1 rpm 11 40111 | 1=1rpm

112 | ULKOINEN OHJE 2 ULK OHJ2 % 12 40112 | 0=0%
10000 = 100 %
moottorin maksiminopeudesta/
nimellismomentista/maksimi-
prosessiohjeesta (ACS 600:n
valitusta makrosta riippuen)

1.13 | OHJAUSPAIKKA OHJ PAIKK (1,2) PANELI; (3) ULK1; (4) ULK2 13 40113 | (katso Alue/Yksikko)

114 | KAYTTOTUNTILASK. KAYTLASK | h 14 40114 | 1=1h

115 | KWh-MITTARI kWh kWh 15 40115 | 1=100 kWh

1.16 | SOV.ULOSTULO SOV ULOS % 16 40116 | 0=0%
10000 = 100 %

1.17 | DI6-1 TILA Dl6-1 17 40117

118 | Al [V] Al1 [V] % 18 40118 | 1=0,001V

119 | Al2[mA] Al2 [mA] mA 19 40119 | 1=0,001 mA

Ohjelmointiopas A-1




Liite A — Parametriasetukset

848 F @ 2 °
. ) Alue/Yksikko ] g S8 K - Kenttavaylan skaalaus
Nro Signaali Lyhenne () Kenttavaylavastineet LoeE| 53 o
O&58w o % ]
Laoj=s| =2
a4 2
1.20 | AI3[mA] Al3 [mA] mA 20 40120 | 1=0,001 mA
1.21 | RO3-1TILA RO3-1 21 40121
1.22 | AO1[mA] AO1 [mA] mA 22 40122 | 1=0,001 mA
1.23 | AO2[mA] AO2 [mA] mA 23 40123 | 1=0,001 mA
1.24 | OLOARVO 1 % 24 40124 | 0=0%
10000 = 100 %
125 | OLOARVO 2 % 25 40125 | 0=0%
10000 = 100 %
1.26 | PID SAATOVIRHE PID VIRH % 26 40126 | -10000 =-100 %
10000 = 100 %
127 | SOVELLUS (1) TEHDAS; (2) KASI/AUTO; 27 40127 | (katso Alue/Yksikkd)
(3) PID-SAATO; (4)
MOMENTTISAAT;
(5) VAKIONOPEUS (6) PALAUTA 1;
(7) PALAUTA 2
128 | LISA AO1[mA] LISA AOT1 mA 28 40128 | 1=0,001 mA
129 | LISA AO2 [mA] LISA AO2 mA 29 40129 | 1=0,001 mA
1.30 | PP 1LAMPOTILA °C 30 40130 | 1=1°C
1.31 PP 2 LAMPOTILA °C 31 40131 | 1=1°C
1.32 | PP 3LAMPOTILA °C 32 40132 | 1=1°C
1.33 | PP 4 LAMPOTILA °C 33 40133 | 1=1°C
1.34 | OLOARVO OLOARVO % 34 40134 | 0=0%
10000 = 100 %
1.35 | MOOTTORIN 1 LAMPO M1LAMPO | °C 35 40135 | 1=1°C
1.36 | MOOTTORIN 2 LAMPO M2LAMPO | °C 36 40136 | 1=1°C
1.37 MOOT LASKET LAMPO MOOT LAM °C 37 40137 | 1=1°C
1.38 | Al5[mA] Al5 [mA] mA 38 40138 | 1=0,001 mA
1.39 | AI6 [mA] Al6 [mA] mA 39 40139 | 1=0,001 mA
1.40 | DI7-12 TILA DI7..12 40 40140
1.41 LISA RELEIDEN TILA LISA REL 41 40141
1.42 | PROSESSIN NOP PROSNOP | % 42 40142 | 1=1
1.43 MOOT. KAYNTIAIKA M KAYNTI h 43 40143 | 1=10h
Taulukko A-2 Ryhmé 2 Nopeus- ja momenttiohjeiden valvontaan kéytettdvét oloarvosignaalit.
—_ 7]
(=3
80882k
. i Alue/Yksikkod McSs|30c -
Nro Signaali Lyhenne () Kenttavaylavastineet 3 5 ;g a 3 H 5 Kenttéavaylan skaalaus
ceis|=38¢2
=g =
2.01 | NOPEUSOHJE 2 NOP OHJ2 rpm 51 40201 | 0=0%
20000 = 100 %
2.02 | NOPEUSOHJE 3 NOP OHJ3 rpm 52 40202 | moottorin abs. maks. nopeudesta
2.09 | MOMENTTIOHJE 2 MOM OHJ2 | % 59 40209 | 0=0%
MOMENTTIOHJE MOM OH 9 10000 = 100 %
2.10 % OHJE 3 OM OHJ3 % 60 40210 moottorin nim. momentista
2.13 | RAJOIT MOM OHJE RAJ MOM % 63 40213
217 | LASKETTU NOPEUS LASK NOP rpm 67 40217 | 0=0%
20000 = 100 %
moottorin abs. maks. nopeudesta
2.18 | MITATTU NOPEUS MIT NOP rpm 68 40218 | 0=0%
20000 = 100 %
moottorin abs. maks. nopeudesta
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Taulukko A-3 Ryhmé 3 Kenttévéyléliikenteen oloarvosignaalit (jokainen signaali on 16-bittinen

datasana).
—_ (2]
(=3

8088 | gae

Nro Signaali Lyhenne Alue/Yksikkd E S -: = 2 g< Kenttévaylan skaalaus
() Kenttavaylavastineet o5 Eﬁ & Bas

E Q-:-',E = é -3
3.01 | PAAOHJAUSSANA PAAOHJS 0 ... 65535 (desimaali) 76 40301
3.02 | PAATILASANA PAATILAS 0 ... 65535 (desimaali) 77 40302
3.03 | LISATILASANA LISTILAS 0 ... 65535 (desimaali) 78 40303
3.04 | RAJATILASANA 1 RAJTILAS1 0 ... 65535 (desimaali) 79 40304
3.05 | VIKASANA 1 VIKAS 1 0 ... 65535 (desimaali) 80 40305
3.06 | VIKASANA?2 VIKAS 2 0 ... 65535 (desimaali) 81 40306 | Naiden datasanojen sisélt6 on

kuvattu yksityiskohtaisesti liitteessé
3.07 | SYS.VIKASANA S VIKAS 0 ... 65535 (desimaali) 82 40307 | C - Kenttavéyldohjaus.
3.08 | HALYTYSSANA 1 HAL SAN1 0 ... 65535 (desimaali) 83 40308 | | s oja oloarvosta 3.11 on
3.09 | HALYTYSSANA 2 HAL SAN2 0 ... 65535 (desimaali) 84 40309 | Master/Follower Application Guide
- - -oppaassa (3AFY 58962180

3.11 | FOLLOWER MCW FOLL MCW | 0 ... 65535 (desimaali) 86 40311 | [englanninkielinen])
3.12 | NINT KORTIN VIKA NINT VIKA 0 ... 65535 (desimaali) 87 40312
3.13 | LISATILASANA 3 TILASA 3 0 ... 65535 (desimaali) 88 40313
3.14 | LISATILASANA 4 TILASA 4 0 ... 65535 (desimaali) 89 40314
3.15 | VIKASANA 4 VIKASA 4 0 ... 65535 (desimaali) 90 40315
3.16 | HALYTYSSANA 4 HAL SAN4 0 ... 65535 (desimaali) 91 40316

Ohjelmointiopas
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Taulukko A-4 Parametriasetukset.

—_ (2]
2083 vde
Parametri Asetusvaihtoehdot E < -: = 3 3 < Kenttavéylén skaalaus
() Kenttavaylavastineet o5 53 & Bas
gels| =82
E=g ™ =
99 KAYTTOONOTTOTIEDOT
99.01 KIELI (0) ENGLISH; (1) ENGLISH(AM); (2) DEUTSCH; 1926 49901 (katso Asetusvaihtoehdot)
(3) ITALIANO; (4) ESPANOL; (5) PORTUGUES;
(6) NEDERLANDS; (7) FRANCAIS; (8) DANSK;
(9) SUOMI; (10) SVENSKA
99.02 SOVELLUKSET (1) TEHDAS; (2) KASI/AUTO; (3) PID-SAATO; (4) 1927 49902 | (katso Asetusvaihtoehdot)
MOMENTTISAAT; (5) VAKIONOPEUS; (6) PALAUTA 1; (7)
TALLETA 1; (8) PALAUTA 2; (9) TALLETA 2
99.03 SOVEL. PALAUTUS (0) EI; (1) KYLLA 1928 49903 (katso Asetusvaihtoehdot)
99.04 MOOTTORIOHJAUS (0) DTC; (1) SKALAARI 1929 49904 (katso Asetusvaihtoehdot)
99.05 MOOTT NIM JANNITE 1/2 - UyACS 600...2 - Uy ACS 600 (moottorin arvokilvessa) 1930 49905 1=1V
99.06 MOOTT NIM VIRTA 1/6 - I,sACS 600...2 - I, ACS 600 (moottorin arvokilvessa) 1931 49906 1=0,1A
99.07 MOOTT NIM TAAJUUS 8 Hz...300 Hz (moottorin arvokilvessa) 1932 49907 1=0,01 Hz
99.08 MOOTT NIM NOPEUS 1 rpm...18000 rpm (moottorin arvokilvessé) 1933 49908 1=1rpm
99.09 MOOTT NIM TEHO 0 kW...9000 kW (moottorin arvokilvessa) 1934 49909 1=0,1 kW
99.10 MOOTT. ID-AJO (1) El; (2) NORMAALLI; (3) SUPISTETTU 1935 49910 (katso Asetusvaihtoehdot)
10 KAY/SEIS/SUUNTA
10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU (1) EI VALITTU; (2) DI1; (3) DI1,2; (4) DI1P2P; (5) DI1P2R,3; 101 41001 (katso Asetusvaihtoehdot)
(6) DI1P2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) PANELLI;
(10) KOMM. MODULI; (11) DI7; (12) DI7,8; (13) DI7P8P;
(14) DI7P,8PR,9; (15) DI7P,8P,9P
10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU (1) EI VALITTU; (2) DI1; (3) DI1,2; (4) DI1P2P; (5) DI1TP2R,3; 102 41002 (katso Asetusvaihtoehdot)
(6) DI1P,2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) PANELLI;
(10) KOMM. MODULI; (11) DI7; (12) DI7,8; (13) DI7P8P;
(14) DI7P,8PR,9; (15) DI7P,8P,9P
10.03 PYORIMISSUUNTA (1) ETEEN; (2) TAAKSE; (3) PYYNNOSTA 103 41003 (katso Asetusvaihtoehdot)
11 OHJEARV. VALINTA
11.01 PANELIREFERENSSI (1) REF1(rpm); (2) REF2(%) 126 41101 (katso Asetusvaihtoehdot)
11.02 ULK1/ULK2 VALINTA (1) DI1; (2) DI2; (3) DI3; (4) DI4; (5) DI5; (6) DI6; (7) ULK1; 127 41102 (katso Asetusvaihtoehdot)
(8) ULK2; (9) KOMM. MODULLI; (10) DI7; (11) DI8; (12) DI9;
(13) DI10; (14) DI11; (15) DI12;
11.03 ULK. OHJ1 VALINTA (1) PANEELI; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) AI1/JOYST; 128 41103 (katso Asetusvaihtoehdot)
(6) AI2/JOYST; (7) Al1+AI3; (8) Al2+AI3; (9) Al1-Al3;
(10) Al2-Al3; (11) AI1*AI3; (12) AI2*AI3; (13) MIN(AIT,AI3);
(14) MIN(AI2,AI3); (15) MAX(AI1,Al3); (16) MAX(AI2,Al3);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;
(20) KOMM. MODULI; (21) KOMM.REF+AI1; (22)
KOMMREF*AI1; (23) NOPEA KOMM; (24) KOMMREF+AI5;
(25) KOMMREF*AI5; (26) Al5; (27) Al6; (28) Al5/JOYST; (29)
Al6/JOYST; (30) AlI5+Al6; (31) Al5-Al6; (32) Al5*Al6; (33)
MIN(AI5,6); (34) MAX(AI5,6); (35) DI11U,12D(R); (36)
DI11U,12D
11.04 ULK. OHJ1 MINIMI 0 ... 18000 rpm 129 41104 1=1rpm
11.05 ULK. OHJ1 MAKSIMI 0 ... 18000 rpm 130 41105 1=1rpm
11.06 ULK. OHJ2 VALINTA (1) PANEELL; (2) Al1; (3) Al2; (4) Al3; (5) AI1/JOYST; 131 41106 (katso Asetusvaihtoehdot)

(6) AI2/JOYST; (7) Al1+AI3; (8) AI2+AlI3; (9) Al1-Al3;
(10) AI2-AI3; (11) AI1*AI3; (12) AI2*AI3; (13) MIN(AI1,AI3);
(14) MIN(AI2,AI3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) MAX(AI2,AI3);
(17) DI3U,4D(RY); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;

(20) KOMM. MODULLI; (21) KOMM.REF+AI1; (22)
KOMMREF*AI1; (23) NOPEA KOMM; (24) KOMMREF+AI5;
(25) KOMMREF*AI5; (26) Al5; (27) Al6; (28) Al5/JOYST; (29)
Al6/JOYST; (30) Al5+AI6; (31) Al5-Al6; (32) AI5*Al6; (33)
MIN(AI5,6); (34) MAX(AI5,6); (35) DI11U,12D(R); (36)
DI11U,12D
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P )
=3
8088 vz g
Parametri Asetusvaihtoehdot E < -: = 2 2 < Kenttévaylan skaalaus
() Kenttavaylavastineet o5 Eﬁ & Bas
geS=| =32
=T =
11.07 ULK. OHJ2 MINIMI 0% ... 100 % 132 41107 | 0=0%
10000 = 100 %
11.08 ULK. OHJ2 MAKSIMI 0% ... 500 % 133 41108 | 0=0%
5000 = 500 %
12 VAKIONOPEUDET
12.01 NOPEUDEN VALINTA (1) EI VALITTU; (2) DI1 (NOPEUSH1); (3) DI2 (NOPEUS2); 151 41201 (katso Asetusvaihtoehdot)
(4) DI3 (NOPEUSRB); (5) DI4 (NOPEUS4); (6) DI5 (NOPEUSS5);
(7) DI6 (NOPEUS®); (8) DI1,2; (9) DI3,4; (10) DI5,6;
(11) DI1,2,3; (12) DI3,4,5; (13) D14,5,6; (14) DI3,4,5,6; (15)
DI7(NOPEUSH1); (16) DI8 (NOPEUS2); (17) DI9(NOPEUS3);
(18) DI10 (NOPEUSA4); (19) DI11(NOPEUS5); (20) DI12
(NOPEUSE®); (21) DI7,8; (22) DI9,10; (23) DI11,12
12.02 VAKIONOPEUS 1 0 ... 18000 rpm 152 41202 1=1rpm
12.03 VAKIONOPEUS 2 0 ... 18000 rpm 153 41203
12.04 VAKIONOPEUS 3 0 ... 18000 rpm 154 41204
12.05 VAKIONOPEUS 4 0 ... 18000 rpm 155 41205
12.06 VAKIONOPEUS 5 0 ... 18000 rpm 156 41206
12.07 VAKIONOPEUS 6 0 ... 18000 rpm 157 41207
12.08 VAKIONOPEUS 7 0 ... 18000 rpm 158 41208
12.09 VAKIONOPEUS 8 0 ... 18000 rpm 159 41209
12.10 VAKIONOPEUS 9 0 ... 18000 rpm 160 41210
12.11 VAKIONOPEUS 10 0 ... 18000 rpm 161 41211
12.12 VAKIONOPEUS 11 0 ... 18000 rpm 162 41212
12.13 VAKIONOPEUS 12 0 ... 18000 rpm 163 41213
12.14 VAKIONOPEUS 13 0 ... 18000 rpm 164 41214
12.15 VAKIONOPEUS 14 0 ... 18000 rpm 165 41215
12.16 VAKIONOPEUS 15 -18000 ... 18000 rpm 166 41216
13 ANALOGIATULOT
13.01 MINIMI Al1 (1) 0V; (2) 2 V; (3) VIRITETTY; (4) VIRITA 176 41301 (katso Asetusvaihtoehdot)
13.02 MAKSIMI Al1 (1) 10 V; (2) VIRITETTY; (3) VIRITA 177 41302 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.03 SKAALA Al1 0 ... 100 % 178 41303 | 0=0%
10000 = 100 %
13.04 SUOD. AIKA Al1 0,00s...10,00 s 179 41304 | 0=0s
1000=10s
13.05 INVERTOINTI Al1 (0) EI; (65535) KYLLA 180 41305 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.06 MINIMI A2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VIRITETTY; (4) VIRITA 181 41306 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.07 MAKSIMI A2 (1) 20 mA; (2) VIRITETTY; (3) VIRITA 182 41307 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.08 SKAALA Al2 0..100 % 183 41308 | 0=0%
10000 = 100 %
13.09 SUOD. AIKA A2 0,00s...10,00s 184 41309 | 0=0s
1000=10s
13.10 INVERTOINTI Al2 (0) EI; (65535) KYLLA 185 41310 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.11 MINIMI AI3 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VIRITETTY; (4) VIRITA 186 41311 (katso Asetusvaihtoehdot)
13.12 MAKSIMI AI3 (1) 20 mA; (2) VIRITETTY; (3) VIRITA 187 41312 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.13 SKAALA AI3 0 ... 100 % 188 41313 | 0=0%
10000 = 100 %
13.14 SUOD.AIKA Al3 0,00s...10,00 s 189 41314 | 0=0s
1000=10s
13.15 INVERTOINTI AI3 (0) EI; (65535) KYLLA 190 41315 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.16 MINIMI A5 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VIRITETTY; (4) VIRITA 191 41316 | (katso Asetusvaihtoehdot)
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—_ 7]
[=30)
8088wz
Parametri Asetusvaihtoehdot E < -: = 2 g< Kenttédvaylan skaalaus
() Kenttavaylavastineet os5wT Bas
gaigl =3
g S
13.17 MAKSIMI Al5 (1) 20 mA; (2) VIRITETTY; (3) VIRITA 192 41317 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.18 SKAALA AI5 0...100 % 193 41318 | 0=0%
10000 = 100 %
13.19 SUOD.AIKA Al5 0,00s...10,00 s 194 41319 | 0=0s
1000=10s
13.20 INVERTOINTI Al5 (0) EI; (65535) KYLLA 195 41320 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.21 MINIMI Al6 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VIRITETTY; (4) VIRITA 196 41321 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.22 MAKSIMI Al6 (1) 20 mA; (2) VIRITETTY; (3) VIRITA 197 41322 | (katso Asetusvaihtoehdot)
13.23 SKAALA Al6 0...100 % 198 41323 | 0=0%
10000 = 100 %
13.24 SUOD.AIKA Al6 0,00s...10,00 s 199 41324 | 0=0s
1000=10s
13.25 INVERTOINTI Al6 (0) EI; (65535) KYLLA 200 41325 | (katso Asetusvaihtoehdot)
14 RELELAHDOT
14.01 RELELAHTO 1 Releléhdét 1. 2 & 3: (1) EI VALITTU; (2) KAY-VALMIS; 201 41401 | (katso Asetusvaihtoehdot)
— (3) KAY; (4) VIKA; (5) VIKA(-1); (6) VIKA(RST);
14.01 RELELAHTO 2 (7) JUMIVAROITUS; (8) JUMIVIKA; (9) MO LAMP VAR; 202 | 41402
14.01 RELELAHTO 3 (10) MO LAMP VIKA; (11) ACS LAMP VAR; 203 41403
(12) ACS LAMP VIK; (13) VIKA/VAROITUS; (14) VAROITUS;
(15) SUUN. VAIHTO; (16) ULK. OHJ.; (17) OHJEARVO 2;
(18) VAKIONOPEUS; (19) DC-YLIJANN,;
(20) DC-ALIJANN.; (21) NOPEUSRAJA 1; (22) NOPEUSRAJA
2; (23) VIRTARAJA; (24) OHJE 1 RAJA; (25) OHJE 2 RAJA;
(26) MOM. RAJA 1; (27) MOM. RAJA 2; (28) KAYNNISTETTY;
(29) OHJE PUUTTUU; (30) OHJEARVOSSA; (33) KOMM.
MODULI; (34) POINTTERX; (35) JARRUNOHJAUS
Releldhdot 1 & 2: (31) OLOARVORAJAT; (32)
OLOARVORAJA2
Relelahté 3: (31) MAGNET VALMI; (32) MAKRO 2
14.04 RO1 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 204 41404 | 10=1s
14.05 RO1 PAASTOVIIVE 0,0...3600,0 s 205 41405 | 10=1s
14.06 RO2 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 206 41406 | 10=1s
14.07 RO2 PAASTOVIIVE 0,0...3600,0 s 207 41407 | 10=1s
14.08 RO3 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 208 41408 | 10=1s
14.09 RO3 PAASTOVIIVE 0,0...3600,0 s 209 41409 | 10=1s
14.10 NDIO MOD1 RO1 (1) KAY-VALMIS; (2) KAY; (3) VIKA; (4) VAROITUS; (5) 210 41410 | (katso Asetusvaihtoehdot)
OHJEARVO 2; (6) OHJEARVOSSA,; (7) POINTTERI 1
14.11 NDIO MOD1 RO2 (1) KAY-VALMIS; (2) KAY; (3) VIKA; (4) VAROITUS; (5) 211 41411 | (katso Asetusvaihtoehdot)
OHJEARVO 2; (6) OHJEARVOSSA,; (7) POINTTERI 2
14.12 NDIO MOD2 RO1 (1) KAY-VALMIS; (2) KAY; (3) VIKA; (4) VAROITUS; (5) 212 41412 | (katso Asetusvaihtoehdot)
OHJEARVO 2; (6) OHJEARVOSSA,; (7) POINTTERI 3
14.13 NDIO MOD2 RO2 (1) KAY-VALMIS; (2) KAY; (3) VIKA; (4) VAROITUS; (5) 213 41413 | (katso Asetusvaihtoehdot)
OHJEARVO 2; (6) OHJEARVOSSA,; (7) POINTTERI 4
14.14 NDIO MOD3 RO1 (1) KAY-VALMIS; (2) KAY; (3) VIKA; (4) VAROITUS; (5) 214 41414 | (katso Asetusvaihtoehdot)
OHJEARVO 2; (6) OHJEARVOSSA,; (7) POINTTERI 5
14.15 NDIO MOD3 RO2 (1) KAY-VALMIS; (2) KAY; (3) VIKA; (4) VAROITUS; (5) 215 41415 | (katso Asetusvaihtoehdot)
OHJEARVO 2; (6) OHJEARVOSSA,; (7) POINTTERI 6
15 ANALOGIALAHDOT
15.01 ANALOGIALAHTO 1 (1) EI VALITTU; (2) PROS. NOPEUS; (3) NOPEUS; (4) 226 41501 | (katso Asetusvaihtoehdot)
TAAJUUS;(5) VIRTA; (6) MOMENTTI; (7) TEHO; (8) DC-
JANNITE;(9) LAHTOJANN; (10) SOV. ULOSTULO; (11)
OHJEARVO;(12) SAATOVIRHE; (13) OLOARVO 1; (14)
OLOARVO 2; (15) KOMM. MODULI; (16) M1 LAMPO MIT
15.02 INVERTOINTI AO1 (0) EI; (65535) KYLLA 227 41502 | (katso Asetusvaihtoehdot)
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15.03 MINIMI AO1 (1) 0 mA; (2) 4 mA 228 41503 (katso Asetusvaihtoehdot)
15.04 SUOD.AIKA AO1 0,00s...10,00 s 229 41504 | 0=0s
1000=10s
15.05 SKAALAUS AO1 10 % ... 1000 % 230 41505 100=10 %
10000 = 1000 %
15.06 ANALOGIALAHTO 2 1) EI VALITTU; (2) PROS.NOPEUS; (3) NOPEUS; (4) 231 41506 (katso Asetusvaihtoehdot)
TAAJUUS;(5) VIRTA; (6) MOMENTTI; (7) TEHO; (8) DC-
JANNITE;(9) LAHTOJANN; (10) SOV. ULOSTULO; (11)
OHJEARVO;(12) SAATOVIRHE; (13) OLOARVO 1; (14)
OLOARVO 2; (15) KOMM. MODULI
15.07 INVERTOINTI AO2 (0) EI; (65535) KYLLA 232 41507 | (katso Asetusvaihtoehdot)
15.08 MINIMI AO2 (1) 0 mA; (2) 4 mA 233 41508 (katso Asetusvaihtoehdot)
15.09 SUOD.AIKA AO2 0,00s...10,00 s 234 41509 | 0=0s
1000=10s
15.10 SKAALAUS AO2 10 % ... 1000 % 235 41510 100 =10 %
10000 = 1000 %
16 SYSTEEMIOHJAUS
16.01 ULK.KAYNN.ESTO (1) El; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; (7) DI6; 251 41601 (katso Asetusvaihtoehdot)
(8) KOMM.MODULI; (9) DI7; (10) DI8; (11) DI9; (12) DI10; (13)
DI11; (14) DI12
16.02 PARAMETRILUKKO (0) AVOIN; (65535) LUKITTU 252 41602 (katso Asetusvaihtoehdot)
16.03 SALASANA 0 ... 30000 253 41603 1=1
16.04 VIANKUITTAUS (1) EI VALITTU; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 254 41604 (katso Asetusvaihtoehdot)
(7) DI6; (8) PYSAYTYS; (9) KOMM. MODULI; (10) DI7; (11)
DI8; (12) DI9; (13) DI10; (14) DI11; (15) DI12
16.05 MAKRO 1/2 10 VAIHTO (1) EI VALITTU; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 255 41605 (katso Asetusvaihtoehdot)
(7) DIe; (8) DI7; (9) DI8; (10) DI9; (11) DI10; (12) DI11;
(13) DI12
16.06 PANELILUKKO (0) POIS; (65535) PAALLA 256 41606 (katso Asetusvaihtoehdot)
16.07 PARAMET TALLETUS (0) TEHTY; (1) KAYNNISSA.. 257 41607 (katso Asetusvaihtoehdot)
20 RAJAT
20.01 MIN. NOPEUS -18000/(napapariluku) rpm ... 20.2 MAX. NOPEUS 351 42001 1=1rpm
20.02 MAX. NOPEUS 20.1 MIN.NOPEUS ... 18000/(napapariluku) rpm 352 42002 1=1rpm
20.03 MAX. VIRTA 0,0 % g ... 200,0 % kg 353 42003 | 0=0%
20000 = 200 %
20.04 MAX. MOMENTTI 0,0 % ... 600,0 % 354 42004 100=1%
20.05 YLJANNITESAATO (0) POIS; (65535) PAALLA 355 42005 | (katso Asetusvaihtoehdot)
20.06 ALIJANNITESAATO (0) POIS; (65535) PAALLA 356 42006 | (katso Asetusvaihtoehdot)
20.07 MINIMITAAJUUS -300,00 Hz ... 50 Hz (n&kyvissé vain, kun moottorin ohjaustilan 357 42007 -30000 = -300 Hz
vaihtoehto SKALAARI on valittuna) 5000 = 50 Hz
20.08 MAKSIMITAAJUUS -50 Hz ... 300.00 Hz (né&kyvissé vain, kun moottorin ohjaustilan 358 42008 -5000 = -50 Hz
vaihtoehto SKALAARI on valittuna) 30000 = 300 Hz
20.09 MIN MOM VALINTA (0) -MAX. MOM; (65535) ASET MIN MOM 359 42009 (katso Asetusvaihtoehdot)
20.10 ASET MIN MOM -600,0 % ... 0,0 % 360 42010 100=1%
20.11 MAX MOOT. TEHO 0 % ... 600 % 361 42011 100=1%
20.12 MAX GEN. TEHO -600 % ... 0 % 362 42012 100=1%
21 KAYNN./PYSAYTYS
21.01 KAYNNISTYSTAPA (1) AUTOM.; (2) DC MAGN; (3) VAKIO DCMAGN 376 42101 (katso Asetusvaihtoehdot)
21.02 VAKIO MAGN AIKA 30,0 ms ... 10000,0 ms 377 42102 1=1ms
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21.03 PYSAYTYS (1) VAPAASTI; (2) HIDASTAEN 378 42103 | (katso Asetusvaihtoehdot)
21.04 DC-PITO (0) El; (65535) KYLLA 379 42104 | (katso Asetusvaihtoehdot)
21.05 DC-PITO NOPEUS 0 rpm ... 3000 rpm 380 42105 | 1=1rpm
21.06 DC-PITO VIRTA 0%...100 % 381 42106 | 1=1%
21.07 KAYNINESTO TAPA (1) HIDASTAEN; (2) VAPAASTI; (3) OFF2 SEIS; (4) OFF3 382 42107 | (katso Asetusvaihtoehdot)
SEIS
21.08 SKALAARI VAUHTIK. (0) EI; (1) KYLLA 383 42108
22 KIIHD./HIDASTUS
22.01 KIIHD./HID. 1/2 SEL (1) KIIHD/HID 1; (2) KIIHD/HID 2; (3) DI1; (4) DI2; (5) DI3; (6) 401 42201 | (katso Asetusvaihtoehdot)
Dl4; (7) DI5; (8) DI; (9) DI7; (10) DI8; (11) DI9; (12) DI10; (13)
DI11; (14) DI12
22,02 KIIHDYTYSAIKA 1 0,00s ... 1800,00 s 402 42202 | 0=0s
1 =1
22.03 HIDASTUSAIKA 1 0,00s ... 1800,00 s 403 42203 8000 =1800 s
22.04 KIIHDYTYSAIKA 2 0,00s ... 1800,00 s 404 42204
22.05 HIDASTUSAIKA 2 0,00s ... 1800,00 s 405 42205
22.06 KIIHD./HID MUOTO 0,00s ... 1000,00 s 406 42206 | 100=1s
22.07 HATASEISHID.AIKA 0,00s ... 2000,00 s 407 42207 | 100=1s
23 NOPEUSSAADIN Nakyvissa vain, kun 99.04 MOOTTORIOHJAUS = DTC
23.01 VAHVISTUS 0,0 ... 200,0 426 42301 | 0=0
10000 = 100
23.02 INTEGROINTIAIKA 0,01s..999,97 s 427 42302 | 1000=1s
23.03 DERIVOINTIAIKA 0,0 ms ... 9 999,8 ms 428 42303 | 1=1ms
23.04 KIIHT. KOMPEN. 0,00s..999,98s 429 42304 | 0=0s
1=01s
23.05 JATTAMAN KOMP. 0,0 % ... 400,0 % 430 42305 | 1=1%
23.06 AUTOM. VIRITYS (0) El; (65535) SUORITA 431 42306 | (katso Asetusvaihtoehdot)
24 MOMENTTISAATO (Nakyvissa, kun valittuna on 99.02 SOVELLUKSET =
MOMENTTISAAT)
24.01 RAMP AIKA YLOS 0,00s...120,00 s 451 42401 | 0=0s
100 =1
24.02 RAMP AIKA ALAS 0,00s...120,00 s 452 42402 00=1s
25 KRIITT. NOPEUDET
25.01 KRIIT NOP VALINTA (0) POIS; (65535) PAALLA 476 42501 | (katso Asetusvaihtoehdot)
25.02 KRIIT NOP 1 MIN 0 rpm ... 18000 rpm 477 42502 | 1=1rpm
25.03 KRIIT NOP 1 MAX 0 rpm ... 18000 rpm 478 42503
25.04 KRIIT NOP 2 MIN 0 rpm ... 18000 rpm 479 42504
25.05 KRIIT NOP 2 MAX 0 rpm ... 18000 rpm 480 42505
25.06 KRIIT NOP 3 MIN 0 rpm ... 18000 rpm 481 42506
25.07 KRIIT NOP 3 MAX 0 rpm ... 18000 rpm 482 42507
26 MOOTTORIOHJAUS
26.01 VUON OPTIMOINTI (0) El; (65535) KYLLA 501 42601 | (katso Asetusvaihtoehdot)
26.02 VUOJARRUTUS (0) El; (65535) KYLLA 502 42602 (katso Asetusvaihtoehdot)
26.03 IR-KOMPENSOINTI 0 % ... 30 % (nékyvissé vain silloin, kun moottorin ohjaustavaksi 503 42603 100=1%

on valittu vaihtoehto SKALAARI)
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26.05 HEX KENTANHEIKENN | (0) El; (1) KYLLA 504 42605
30 VIKAFUNKTIOT
30.01 Al<MIN FUNKTIO (1) PYSAYTA; (2) ElI; (3) VAKIONOP. 15; (4) VANHA NOPEUS 601 43001 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.02 PANELIVIKA (1) PYSAYTA; (2) VAKIONOP. 15; (3) VANHA NOPEUS 602 43002 (katso Asetusvaihtoehdot)
30.03 ULKOINEN VIKA (1) EI VALITTU; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; (7) 603 43003 | (katso Asetusvaihtoehdot)
DI6; (8) DI7; (9) DI8; (10) DI9; (11) DI10; (12) DI11; (13) DI12
30.04 MOOT.LAMP.VALV. (1) PYSAYTA; (2) VAROITUS; (3) El 604 43004 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.05 LAMPOVALV.MENET. (1) DTC; (2) KAYT.MALLI; (3) TERMISTORI 605 43005 (katso Asetusvaihtoehdot)
30.06 MOOT.LAMPOAIKAV. 256,0s...9999,8 s 606 43006 | 1=1s
30.07 MOOT KUORMITETT 50,0 % ... 150,0 % 607 43007 1=1%
30.08 TYHJAKAYNTIKUORMA 25,0 % ... 150,0 % 608 43008 1=1%
30.09 RAJATAAJUUS 1,0 Hz ... 300,0 Hz 609 43009 100=1Hz
30000 = 300 Hz
30.10 MOOTT. JUMISUOJA (1) PYSAYTA; (2) VAROITUS; (3) El 610 43010 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.11 JUMITAAJUUS 0,5Hz ... 50,0 Hz 611 43011 50=0.5Hz
5000 = 50 Hz
30.12 JUMIAIKA 10,00 s ... 400,00 s 612 43012 1=1s
30.13 ALIKUORMITUSVALYV. (1) El; (2) VAROITUS; (3) PYSAYTA 613 43013 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.14 ALIKUORMITUSAIKA 0s..600s 614 43014 1=1s
30.15 ALIKUORMITUSKAYRA 1..5 615 43015 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.16 MOOTT. VAIHEVAHTI (0) EI; (65535) PYSAYTA 616 43016 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.17 MAASULKUVALV. (0) VAROITUS; (65535) PYSAYTA 617 43017 (katso Asetusvaihtoehdot)
30.18 KOMM. MOD. VIKA (1) PYSAYTA; (2) EI; (3) VAKIONOP. 15; (4) VANHA NOPEUS 618 43018 | (katso Asetusvaihtoehdot)
30.19 KOMM. VIKAVIIVE 0,1s...60,0s 619 43019 10=0.1s
6000 =60s
30.20 KOMM. VIKA RO/AO (0) NOLLA; (65535) VANHA ARVO 620 43020 (katso Asetusvaihtoehdot)
30.21 APU DS VIKA-AIKA 0,1s...60,0s 621 43021 10=0.1s
6000 =60 s
30.22 I/0 VALINNAN VALV (1) El; (2) VAROITUS 622 43022 (katso Asetusvaihtoehdot)
31 AUT.VIAN KUITT.
31.01 YRITYSTEN LKM 0..5 626 43101
31.02 YRITYSAIKA 1,0s..180,0s 627 43102 100=1s
18000 =180 s
31.03 VIIVEAIKA 0,0s..30s 628 43103 0=0s
300=3s
31.04 YLIVIRTA (0) El; (65535) KYLLA 629 43104 | (katso Asetusvaihtoehdot)
31.05 YLIJANNITE (0) El; (65535) KYLLA 630 43105 | (katso Asetusvaihtoehdot)
31.06 ALIJANNITE (0) El; (65535) KYLLA 631 43106 | (katso Asetusvaihtoehdot)
31.07 Al SIGNAALI<MIN (0) EIl; (65535) KYLLA 632 43107 (katso Asetusvaihtoehdot)
32 VALVONNAT
32.01 NOPEUSVALV. 1 (1) EI; (2) ALITUS; (3) YLITYS; (4) YLI +-RAJAN 651 43201 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.02 NOPEUSRAJA 1 - 18000 rpm ... 18000 rpm 652 43202 1=1rpm
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32.03 NOPEUSVALV. 2 (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS; (4) YLI +-RAJAN 653 43203 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.04 NOPEUSRAJA 2 - 18000 rpm ... 18000 rpm 654 43204 | 1=1rpm
32.05 VIRTAVALVONTA (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 655 43205 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.06 VIRTARAJA 0...1000 A 656 43206 1=1A
32.07 MOMENTTIVALV.1 (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 657 43207 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.08 MOMENTTIRAJA 1 -400 % ... 400 % 658 43208 10=1%
32.09 MOMENTTIVALV. 2 (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 659 43209 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.10 MOMENTTIRAJA 2 -400 % ... 400 % 660 43210 10=1%
32.11 OHJEARVON 1 VALV. (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 661 43211 (katso Asetusvaihtoehdot)
32.12 OHJEARVON 1 RAJA 0 rpm ... 18000 rpm 662 43212 1=1rpm
32.13 OHJEARVON 2 VALV. (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 663 43213 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.14 OHJEARVON 2 RAJA 0 % ... 500 % 664 43214 10=1%
32.15 OLOARVON 1 VALV. (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 665 43215 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.16 OLOARVON 1 RAJA 0% ...200 % 666 43216 | 0=0%
10=1%
32.17 OLOARVON 2 VALV. (1) El; (2) ALITUS; (3) YLITYS 667 43217 | (katso Asetusvaihtoehdot)
32.18 OLOARVON 2 RAJA 0% ...200 % 668 43218 | 0=0%
10=1%
33 TIEDOTUKSET
33.01 OHJELMAVERSIO (ACS 600 -perusohjelmaversio) 676 43301
33.02 SOVEL VERSIO (ACS 600 -sovellusohjelmaversio) 677 43302
33.03 KOESTUSPAIVA (Koestuspaiva) 678 43303
34 PROSESSIN NOPEUS
34.01 SKAALAUS 0,00 ... 100000,00 701 43401 1=1
34.02 YKSIKKO (1) El; (2) rpm; (3) %; (4) m/s; (5) A; (6) V; (7) Hz; (8) s; (9) h; 702 43402 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(10) kh; (11) C; (12) Ift; (13) mA; (14) mV; (15) kW; (16) W; (17)
kWh; (18) F; (19) hp; (20) MWh; (21) m3h; (22) I/s; (23) bar;
(24) kPa; (25) GPM; (26) PSI; (27) CFM; (28) ft; (29) MGD ;
(30) iHg; (31) FPM;
34.03 PROSESSI MUUTTUJA 0...9999 703 43403
34.04 MOOT NOP SUODAIKA 0 ... 20000 ms 704 43404 | 1=1
34.05 MOOT MOM SUODAIKA 0 ... 20000 ms 705 43405 1=1
34.06 NOLLAA KAYNTIAIKA (0) EI; (65535) KYLLA 706 43406 | (katso Asetusvaihtoehdot)
35 MOOT LAMPOT MITT
35.01 MOOT1 Al1 MITT (1) EI KAYTOSSA; (2) 1XPT100; (3) 2XPT100, (4) 3XPT100, 726 43501 (katso Asetusvaihtoehdot)
(5)1..3 PTC
35.02 MOOT 1 HAL RAJA -10 ... 5000 ohmia/°C (PTC/Pt100) 727 43502 1=1
35.03 MOOT 1 VIKA RAJA -10 ... 5000 ohmia/°C (PTC/Pt100) 728 43503 1=1
35.04 MOOT 2 Al2 MITT (1) EI KAYTOSSA; (2) 1XPT100; (3) 2XPT100; (4) 3XPT100; 729 43504 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(5)1..3PTC
35.05 MOOT 2 HAL RAJA -10 ... 180°C (Pt 100) tai O ... 5000 ohmia (PTC) 730 43505 | 1=1
35.06 MOOT 2 VIKA RAJA -10 ... 180°C (Pt 100) tai 0 ... 5000 ohmia (PTC) 731 43506 1=1
35.07 MOOT MALLIN KOMP (1) EI; (0) KYLLA 732 43507 | (katso Asetusvaihtoehdot)
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40 PID-SAATAJA (40.14 TRIMMAUS ... 40.18 TRIM VALINTA: eivét ole
nakyvissa, kun 99.02 SOVELLUKSET = PID-SAATO, 40.18
TRIM VALINTA: nékyvissé vain, kun 99.02 SOVELLUKSET =
MOMENTTISAAT, 40.20 NUKKUMIS VALINTA ... 40.24
HAVAHTUMISVIIVE: nakyvissa vain, kun 99.02
SOVELLUKSET = PID-SAATO)
40.01 PID VAHVISTUS 0,1...100,0 851 44001 | 10=0,1
10000 = 100
40.02 PID INTEGR. AIKA 0,025 ...320,00 s 852 44002 | 2=0,02s
32000 =320 s
40.03 PID DERIV. AIKA 0,00s...10.00 s 853 44003 | 0=0s
1000 =10's
40.04 PID DERIV. SUOD. 0,04s...10,00 s 854 44004 | 4=0,04s
1000 =10's
40.05 EROARVON KAANTO (0) El; (65535) KYLLA 855 44005 | (katso Asetusvaihtoehdot)
40.06 OLOARVON VALINTA (1) OLOT; (2) OLO1 - OLOZ; (3) OLO1 + OLOZ; 856 44006 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(4) OLO1 * OLOZ; (5) OLO1/0OLO2; (6) MIN(O1,02);
(7) MAX(01,02); (8) sqrt(O1 - 02); (9) sqO1 + sqO2
40.07 OLOARVOTULO 1 (1) Al1; (2) Al2; (3) Al3; (4) Al5; (5) Al6; (6) VIRTA; 857 44007 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(7) MOMENTTI; (8) TEHO
40.08 OLOARVOTULO 2 (1) Al1; (2) Al2; (3) Al3; (4) Al5; (5) Al6; (6) VIRTA; 858 44008 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(7) MOMENTTI; (8) TEHO
40.09 OLOARV1 MIN -1000 % ... 1000 % 859 44009 | -10000 =-1000 %
10000 = 1000 %
40.10 OLOARV1 MAX -1000 % ... 1000 % 860 44010
40.11 OLOARV2 MIN -1000 % ... 1000 % 861 44011
40.12 OLOARV2 MAX -1000 % ... 1000 % 862 44012
40.13 PID INTEGROINTI (1) POIS; (2) PAALLA 863 44013 | (katso Asetusvaihtoehdot)
40.14 TRIMMAUS (1) EI KAYTOSSA; (2) SUHTEELLINEN; (3) SUORA 864 44014 | (katso Asetusvaihtoehdot)
40.15 TRIM OHJE VALINTA (1) Al1; (2) Al2; (3) Al3; (4) Al5; (5) Al6; (6) PAR 40.16 865 44015 | (katso Asetusvaihtoehdot)
40.16 TRIM OHJE -100,0 % ... 100,0 % 866 44016 | 100=1%
40.17 TRIM SAATORAJA -100,0 % ... 100,0 % 867 44017 | 100=1%
40.18 TRIM VALINTA (1) NOPEUS TRIM; (2) MOMENTT TRIM 868 44018 | (katso Asetusvaihtoehdot)
40.19 OLOARVON SUOD.AIKA | 0,04s...10,00s 869 44019 | 100=1s
40.20 NUKKUMIS VALINTA (1) EI KAYTOSSA,; (2) SISAINEN; (3) DI1; (4) DI2; (5) DI3; (6) 870 44020 | (katso Asetusvaihtoehdot)
Dl4; (7) DI5; (8) DI6; (9) DI7; (10) DI8; (11) DI9; (12) DI10;
(13) DI11; (14) D2
40.21 NUKKUMISRAJA 0,0 ... 7200,0 rpm 871 44021 | 1=1rpm
40.22 NUKKUMISVIIVE 0,0s...3600,0 s 872 44022 | 10=1s
40.23 HAVAHTUMISRAJA 0,0 % ... 100,0 % 873 44023 | 100=1%
40.24 HAVAHTUMISVIIVE 0,0s...3600,0 s 874 44024 | 10=1s
42 JARRUN OHJAUS (Ei kaytdssa Profibusin kautta)
42.01 JARRUN OHJAUS (1) EI KAYTOSSA; (2) KAYTOSSA - 44201 | (katso Asetusvaihtoehdot)
42.02 JARRUN TILATIETO (1) EI KAYTOSSA; (2) DI5; (3) DI6; (4) DI11; (5) DI12 - 44202 | (katso Asetusvaihtoehdot)
42.03 JARRUN AVAUSVIIVE 0,0..50s - 44203 | 100=1s
42.04 JARRUN SULKUVIIVE 0,0..60,0s - 44204 | 100=1s
42.05 JARRUN SULKUNOP 0 ... 1000 rpm - 44205 | 100=1rpm
42.06 JARRUN VALVONTA (1) VIKA; (2) VAROITUS - 44206 | (katso Asetusvaihtoehdot)
42.07 KAYNN MOMENT VAL (1) EI; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) Al5; (6) Al6; (7) PAR 42.08 - 44207 | (katso Asetusvaihtoehdot)
42,08 KAYNNISTYSMOMENTT | -300 ... 300 % - 44208 | 100=1%
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Parametri Asetusvaihtoehdot E < -: = 2 g< Kenttédvaylan skaalaus
() Kenttavaylavastineet o5 53 & Bas
gaes=s| =32
25 S
Ryhma 45 FUNCTION (Ei kaytdssa Profibusin kautta)
SELECTION
45.01 POINTTER1 GRP+IND -9999 ... 9999 1=1
45.02 POINTTER1 BITTI 0..15 - 1=1
45,03 POINTTER2 GRP+IND -9999 ... 9999 - 1=1
45.04 POINTTER2 BITTI 0..15 - 1=1
45.05 POINTTER3 GRP+IND -9999 ... 9999 - 1=1
45.06 POINTTER3 BITTI 0..15 - 1=1
45,07 POINTTER4 GRP+IND -9999 ... 9999 - 1=1
45.08 POINTTER4 BITTI 0..15 - 1=1
45,09 POINTTER5 GRP+IND -9999 ... 9999 - 1=1
45.10 POINTTERS BITTI 0..15 - 1=1
45.11 POINTTER6 GRP+IND -9999 ... 9999 - 1=1
45.12 POINTTERS BITTI 0..15 - 1=1
50 PULSSIENKOODERI (Néakyvissa, kun valittuna on 98.01 PULSSIENKOODERI.)
50.01 PULSSIEN LKM 0 ... 29999 1001 45001 | 1=1ppr
50.02 MITTAUSMENETELMA (1)ABDIR;(2)A_;(3)A__BDIR;(4) A "B . 1002 45002 | (katso Asetusvaihtoehdot)
50.03 ENKOODERIVIKA (0) VAROITUS; (65535) PYSAYTA 1003 45003 | (katso Asetusvaihtoehdot)
50.04 ENKOODERI VIIVE 5 ms... 50000 ms 1004 45004 | 1=1ms
50.05 ENKOODERIKANAVA (1) CH1; (2) CH2 1005 45005 | (katso Asetusvaihtoehdot)
50.06 KAYT. NOPEUS (0) LASKETTU; (65535) MITATTU 1006 45006 | (katso Asetusvaihtoehdot)
51 KOMM. MODULI (Nakyvissa, kun valittuna on 98.02 KOMM. MODULI. Katso 1026 ... 45101
moduuliopas.)
52 VAKIO MODBUS
52.01 ASEMANUMERO 1..247 1051 45201 (katso Asetusvaihtoehdot)
52.02 SIIRTONOPEUS (1) 600; (2) 1200; (3) 2400; (4) 4800; (5) 9600; (6) 19200 1052 45202 | (katso Asetusvaihtoehdot)
52.03 PARITEETTI (1) El 1 STOPBIT; (2) El 2 STOPBIT; (3) PARITON; 1053 45203 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(4) PARILLINEN
60 ISANTA/ORJA
60.01 VALOKUITUYHTEYS (1) EI KAYTOSSA; (2) ISANTA; (3) ORJA 1195 46001 | (katso Asetusvaihtoehdot)
60.02 MOM OHJE VALITSIN (1) SPEED; (2) TORQUE; (3) MINIMUM; (4) MAXIMUM,; 1196 46002
(5) ADD; (6) ZERO (N&kyviss4, kun 99.02 SOVELLUKSET on
MOMENTTISAAT)
60.03 IKKUNA SAATO (0) NO; (65535) YES (Nakyvissd, kun 99.02 SOVELLUKSET 1167 46003 | (katso Asetusvaihtoehdot)
on MOMENTTISAAT)
60.04 IKKUNAN LEV POSIT 0...1500 (N&kyviss4, jos 99.02 SOVELLUKSET on 1198 46004 | 20000 = 1500
MOMENTTISAAT)
60.05 IKKUNAN LEV NEGAT 0 ... 1500 (N&kyvissa, jos 99.02 SOVELLUKSET on 1199 46005 | 20000 = 1500
MOMENTTISAAT)
60.06 KUORMAN JOUSTO 0..100 % 1200 46006 | 10=1%
60.07 ISANNAN OLOARVO 2 0000 ... 9999 1201 46007 | 1=1
60.08 ISANNAN OLOARVO 3 0000 ... 9999 1202 46008 | 1=1

70 DDCS CONTROL
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Parametri Asetusvaihtoehdot E < -: = 2 2 < Kenttévaylan skaalaus
() Kenttavaylavastineet o5 Eﬁ & Bas
geS=| =32
=T =
70.01 KANAVAN 0 OSOITE 1..125 1375 47001 (katso Asetusvaihtoehdot)
70.02 KANAVAN 3 OSOITE 1..254 1376 47002 (katso Asetusvaihtoehdot)
70.03 CH1 SIIRTONOPEUS (0) 8 Mbittia; (1) 4 Mbitti&; (2) 2 Mbittia; (3) 1 Mbittia 1377 47003 (katso Asetusvaihtoehdot)
90 DS VAST OTTO OS
90.01 APU DS OHJE 3 0 ... 8999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1735 49001 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
90.02 APU DS OHJE 4 0 ... 8999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1736 49002 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
90.03 APU DS OHJE 5 0 ... 8999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1737 49003 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
90.04 PAA DS NUMERO 1..255 1738 49004 (katso Asetusvaihtoehdot)
90.05 APU DS NUMERO 1..255 1739 49005 (katso Asetusvaihtoehdot)
92 DS LAHETYSOSOITE
92.01 MAIN DS STATUS Pysyvasti 302 (PAATILASANA), ei nakyvissa 1771 49201 (katso Asetusvaihtoehdot)
WORD
92.02 PAA DS OLOARVO 1 0 ... 9999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1772 49202 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
92.03 PAA DS OLOARVO 2 0 ... 9999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1773 49203 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
92.04 APU DS OLOARVO 3 0 ... 9999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1774 49204 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
92.05 APU DS OLOARVO 4 0 ... 9999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1775 49205 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
92.06 APU DS OLOARVO 5 0 ... 9999 (Muoto: (X)XYY, jossa (X)X = parametriryhma, 1776 49206 (katso Asetusvaihtoehdot)
YY = parametritunnus)
96 ULK AO (Nakyvissa, kun parametrin 98.06 Al/O LAAJ. MODULI arvoksi
on asetettu UNIPOLAR PRG tai BIPOLAR PRG.)
96.01 ULK AO1 (1) EI VALITTU; (2) PROS.NOPEUS; (3) NOPEUS; (4) 1843 49601 (katso Asetusvaihtoehdot)
TAAJUUS;(5) VIRTA; (6) MOMENTTI; (7) TEHO; (8) DC-
JANNITE;(9) LAHTOJANN.; (10) SOV.ULOSTULO; (11)
OHJEARVO;(12) SAATOVIRHE; (13) OLOARVO 1; (14)
OLOARVO 2; (15) KOMM. MODULI
96.02 INVERT ULK AO1 (0) El; (65535) KYLLA 1844 49602 (katso Asetusvaihtoehdot)
96.03 MINIMI ULK AO1 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1845 49603 (katso Asetusvaihtoehdot)
96.04 SUOD. AIKA ULK AO1 0,00s...10,00 s 1846 49604 0=0s
1000=10s
96.05 SKAALAUS ULK AO1 10 % ... 1000 % 1847 49605 100 =10 %
10000 = 1000 %
96.06 ULK AO2 (1) EI VALITTU; (2) PROS.NOPEUS; (3) NOPEUS; (4) 1848 49606 (katso Asetusvaihtoehdot)
TAAJUUS;(5) VIRTA; (6) MOMENTTI; (7) TEHO; (8) DC-
JANNITE ;(9) LAHTOJANN.; (10) SOV.ULOSTULO; (11)
OHJEARVO;(12) SAATOVIRHE; (13) OLOARVO 1; (14)
OLOARVO 2; (15) KOMM. MODULI
96.07 INVERT ULK AO2 (0) El; (65535) KYLLA 1849 49607 (katso Asetusvaihtoehdot)
96.08 MINIMI ULK AO2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1850 49608 (katso Asetusvaihtoehdot)
96.09 SUOD. AIKA ULK AO2 0,00s...10,00 s 1851 49609 0=0s
1000=10s
96.10 SKAALAUS ULK AO2 10 % ... 1000 % 1852 49610 100 =10 %

10000 = 1000 %

98 OPTIOMODULIT
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Parametri Asetusvaihtoehdot E < -: = 2 g< Kenttédvaylan skaalaus
() Kenttavaylavastineet o5 53 & Bas
gaes=s| =32
=T =
98.01 PULSSIENKOODERI (0) EI; (65535) KYLLA 1901 49801 (katso Asetusvaihtoehdot)
98.02 KOMM. MODULI (1) El; (2) KENTTAVAYLA; (3) ADVANT; (4) VAKIO MODBUS; 1902 49802 | (katso Asetusvaihtoehdot)
(5) VALINNAINEN
98.03 DI/O LAAJ. MODULI 1 (0) EI; (65535) KYLLA 1903 49803 | (katso Asetusvaihtoehdot)
98.04 DI/O LAAJ. MODULI 2 (0) EI; (65535) KYLLA 1904 49804 | (katso Asetusvaihtoehdot)
98.05 DI/O LAAJ. MODULI 3 (0) El; (65535) KYLLA 1905 49805 | (katso Asetusvaihtoehdot)
98.06 Al/O LAAJ. MODULI (1) El; (2) UNIPOLAR; (3) BIPOLAR; (4)UNIP AO PRG; (5) BIP 1906 49806 | (katso Asetusvaihtoehdot)
AO PRG; (6)UNIP AIO PRG; (7) BIP AlIO PRG
98.07 KOMM. PROFIILI (0) ABB DRIVES; (65535) CSA2.8/3.0 (nékyvissé vain, kun 1907 49807 | (katso Asetusvaihtoehdot)
parametri 98.02 KOMM. MODULI on valittuna)
98.08 NIOC-01 KORTTI (1) EI; (2) KYLLA 1908 49808 | (katso Asetusvaihtoehdot)
98.09 NDIO1 DI TULOT (1) DI7,8; (2) KORVAA DI1,2 1909 49809 | (katso Asetusvaihtoehdot)
98.10 NDIO2 DI TULOT (1) DI9.10; (2) KORVAA DI3,4 1910 49810 | (katso Asetusvaihtoehdot)
98.11 NDIO3 DI TULOT (1) DI11,12; (2) KORVAA DI5,6 1911 49811 (katso Asetusvaihtoehdot)
98.12 MOOT LAMPO MITTAUS | (1) NIOC; (2) NAIO 1912 49812 | (katso Asetusvaihtoehdot)
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Liite B — Sovellusmakrojen oletusasetukset

Tama liite sisaltda taulukon, josta ilmenevat ACS 600:n kaikkien sovel-
lusmakrojen oletusasetukset. Taulukon avulla voit valita ja muokata
ACS 600 -sovelluksen makroja.

Taulukko B- 1 ACS 600:n sovellusmakrojen oloasetukset.

Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&ité Mc;g;trgti- Vakionopeus Asetus

OLOARVOT (OHJAUSPANEELISSA NAKYY OHJEARVON LISAKSI KERRALLA KOLME OLOARVOA.)
TAAJUUS TAAJUUS NOPEUS NOPEUS TAAJUUS
VIRTA VIRTA OLOARVO1 MOMENTTI VIRTA
TEHO OHJ PAIKK PID VIRH OHJ PAIKK TEHO

99 KAYTTOONOTTOTIEDOT

99.01 KIELI ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH

99.02 SOVELLUKSET TEHDAS KASI/AUTO PID-SAATO MOM.SAATO VAKIONOP

99.03 SOVEL. PALAUTUS El El El El El

99.04 MOOTTORIOHJAUS DTC DTC DTC DTC DTC

99.05 MOOTT. NIM JANNITE oV oV oV oV oVv

99.06 MOOTT. NIM VIRTA 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A

99.07 MOOTT. NIM TAAJUUS 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz

99.08 MOOTT. NIM NOPEUS 1rpm 1rpm 1rpm 1rpm 1rpm

99.09 MOOTT. NIM TEHO 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW

99.10 MOOTT. ID-AJO El El El El El

10 KAY/SEIS/SUUNTA

10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU DI1,2 DI1,2 DI DI1,2 DI1,2

10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU EI VALITTU DI6,5 Dl6 DI1,2 EI VALITTU

10.03 PYORIMISSUUNTA ETEEN PYYNNOSTA ETEEN PYYNNOSTA PYYNNOSTA

11 OHJEARV. VALINTA

11.01 PANELIREFERENSSI REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm)

11.02 ULK1/ULK2 VALINTA ULK1 DI3 DI3 DI3 ULK1

11.03 ULK OHJ1 VALINTA Al Al Al Al Al

11.04 ULK OHJ1 MINIMI 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm

11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm

11.06 ULK OHJ2 VALINTA PANELI Al2 Al Al2 Al

11.07 ULK OHJ2 MINIMI 0% 0% 0% 0% 0%

11.08 ULK OHJ2 MAKSIMI 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
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Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&été Mc;r;;trgti- Vakionopeus Asetus
12 VAKIONOPEUDET
12.01 NOPEUDEN VALINTA DI5,6 DI4(NOPEUS4) | DI4(NOPEUS4) | DI4(NOPEUS4) | DI4,5,6
12.02 VAKIONOPEUS 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm
12.03 VAKIONOPEUS 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm
12.04 VAKIONOPEUS 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm
12.05 VAKIONOPEUS 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm
12.06 VAKIONOPEUS 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm
12.07 VAKIONOPEUS 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm
12.08 VAKIONOPEUS 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm
12.09 VAKIONOPEUS 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.10 VAKIONOPEUS 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.11 VAKIONOPEUS 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.12 VAKIONOPEUS 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.13 VAKIONOPEUS 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.14 VAKIONOPEUS 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.15 VAKIONOPEUS 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.16 VAKIONOPEUS 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
13 ANALOGIATULOT
13.01 MINIMI Al1 ov ov ov ov ov
13.02 MAKSIMI Al 10V 10V 10V 10V 10V
13.03 SKAALA A1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.04 SUOD. AIKA Al1 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s
13.05 INVERTOINTI Al1 El El El El El
13.06 MINIMI Al2 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
13.07 MAKSIMI Al2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.08 SKAALA Al2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.09 SUOD. AIKA Al2 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s
13.10 INVERTOINTI AI2 El El El El El
13.11 MINIMI AI3 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
13.12 MAKSIMI AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.13 SKAALA AI3 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.14 SUOD. AIKA AI3 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s
13.15 INVERTOINTI AI3 El El El El El
14 RELELAHDOT
14.01 RELELAHTO 1 KAY-VALMIS KAY-VALMIS KAY-VALMIS KAY-VALMIS KAY-VALMIS
14.02 RELELAHTO 2 KAY KAY KAY KAY KAY
14.03 RELELAHTO 3 VIKA(-1) VIKA(-1) VIKA(-1) VIKA(-1) VIKA(-1)
14.04 RO1 VETOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s
14.05 RO1 PAASTOVIIVE 00s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s
14.06 RO2 VETOVIIVE 00s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s
14.07 RO2 PAASTOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s
14.08 RO3 VETOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s
14.09 RO3 PAASTOVIIVE 0,0s 00s 00s 00s 00s
14.10 NDIO MOD1 RO1 KAY-VALMIS KAY-VALMIS KAY-VALMIS KAY-VALMIS KAY-VALMIS
14.11 NDIO MOD1 RO2 KAY KAY KAY KAY KAY
14.12 NDIO MOD2 RO1 VIKA VIKA VIKA VIKA VIKA
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Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&ité Mc;r;;tr;jtti- Vakionopeus Asetus

14.13 NDIO MOD2 RO2 VAROITUS VAROITUS VAROITUS VAROITUS VAROITUS

14.14 NDIO MOD3 RO1 OHJEARVO 2 OHJEARVO 2 OHJEARVO 2 | OHJEARVO2 | OHJEARVO 2

14.15 NDIO MOD3 RO2 OHJE- OHJE- OHJE- OHJE- OHJE-
ARVOSSA ARVOSSA ARVOSSA ARVOSSA ARVOSSA

15 ANALOGIALAHDOT

15.01 ANALOGIALAHTO 1 NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS

15.02 INVERTOINTI AO1 El El El El El

15.03 MINIMI AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA

15.04 SUOD AIKA AO1 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10's

15.05 SKAALAUS AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %

15.06 ANALOGIALAHTO 2 VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA

15.07 INVERTOINTI AO2 El El El El El

15.08 MINIMI AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA

15.09 SUOD AIKA AO2 2,00 s 2,00 s 2,00 s 2,00 s 2,00s

15.10 SKAALAUS AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %

16 SYSTEEMIOHJAUS

16.01 ULK. KAYNN. ESTO El El DI5 Dl6 El

16.02 PARAMETRILUKKO AVOIN AVOIN AVOIN AVOIN AVOIN

16.03 SALASANA 0 0 0 0 0

16.04 VIANKUITTAUS El VALITTU El VALITTU El VALITTU El VALITTU El VALITTU

16.05 MAKRO 1/2 10 VAIHTO El VALITTU El VALITTU El VALITTU El VALITTU El VALITTU

16.06 PANELILUKKO POIS POIS POIS POIS POIS

16.07 PARAMET TALLETUS TEHTY TEHTY TEHTY TEHTY TEHTY

20 RAJAT

20.01 MIN.NOPEUS (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu)

20.02 MAX.NOPEUS (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu)

20.03 MAX.VIRTA 200,0 % hyg 200,0 % hyg 200,0 % kg 200,0 % kg 200,0 % hy

20.04 MAX.MOMENTTI 300,0 % 300,0 % 300,0 % 300,0 % 300,0 %

20.05 YLIJANNITESAATO PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA

20.06 ALIJANNITESAATO PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA

20.07 MINIMITAAJUUS -50 Hz - 50 Hz - 50 Hz - 50 Hz - 50 Hz

20.08 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz

20.09 MIN MOM VALINTA -MAX. MOM -MAX. MOM -MAX. MOM -MAX. MOM -MAX. MOM

20.10 ASET MIN MOM -300,0 % -300,0 % -300,0 % -300,0 % -300,0 %

20.11 MAX MOOT. TEHO 300 % 300 % 300 % 300 % 300 %

20.12 MAX GEN. TEHO -300 % -300 % -300 % -300 % -300 %

21 KAYNN./PYSAYTYS

21.01 KAYNNISTYSTAPA AUTOM. AUTOM. AUTOM. AUTOM. AUTOM.

21.02 VAKIO MAGN AIKA 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms

21.03 PYSAYTYS VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI

21.04 DC-PITO El El El El El

21.05 DC-PITO NOPEUS 5rpm 5rpm 5rpm 5rpm 5rpm

21.06 DC-PITO VIRTA 30,0 % 30,0 % 30,0 % 30,0 % 30,0 %

21.07 KAYNINESTO TAPA HIDASTAEN HIDASTAEN HIDASTAEN HIDASTAEN HIDASTAEN
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Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&ité Mc;r;;trgti- Vakionopeus Asetus
21.08 SKALAARI VAUHTIK. El El El El El
22 KIIHD./HIDASTUS
22.01 KIIHD./HID. 1/2 Dl4 KIIHD/HID 1 KIHD/HID 1 DI5 DI3
22.02 KIIHDYTYSAIKA 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s
22.03 HIDASTUSAIKA 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s
22.04 KIIHDYTYSAIKA 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
22.05 HIDASTUSAIKA 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
22.06 KIIHD./HID MUOTO 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s
22.07 HATASEISHID.AIKA 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s
23 NOPEUSSAADIN
23.01 VAHVISTUS 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0
23.02 INTEGROINTIAIKA 2,50s 2,50s 2,50s 2,50 s 2,50s
23.03 DERIVOINTIAIKA 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms
23.04 KIIHT. KOMPEN. 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,12s
23.05 JATTAMAN KOMP. 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 %
23.06 AUTOM. VIRITYS El El El El El
24 MOMENTTISAATO
24.01 RAMP AIKA YLOS 0,00 s
24.02 RAMP AIKA ALAS 0,00 s
25 KRIITT. NOPEUDET
25.01 KRIIT NOP VALINTA POIS POIS - POIS POIS
25.02 KRIIT NOP 1 MIN 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.03 KRIIT NOP 1 MAX 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.04 KRIIT NOP 2 MIN 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.05 KRIIT NOP 2 MAX 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.06 KRIIT NOP 3 MIN 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.07 KRIIT NOP 3 MAX 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
26 MOOTTORIOHJAUS
26.01 VUON OPTIMOINTI El El El El El
26.02 VUOJARRUTUS KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA
26.03 IR-KOMPENSOINTI 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 %
26.05 HEX KENTANHEIKENN El El El El El
30 VIKAFUNKTIOT
30.01 Al<MIN FUNKTIO PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA
30.02 PANEELIVIKA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA
30.03 ULKOINEN VIKA EI VALITTU EI VALITTU EI VALITTU EI VALITTU EI VALITTU
30.04 MOOTT. LAMP.VALV. El El El El El
30.05 LAMPOVALV. MENET. DTCY DTCY DTCY DTCY DTCY
30.06 MOOT. LAMPOAIKAV. (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu)
30.07 MOOT KUORMITETT. 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 %
30.08 TYHJAKAYNTIKUORMA 74,0 % 74,0 % 74,0 % 74,0 % 74,0 %
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Liite B — Sovellusmakrojen oletusasetukset

Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&ité Mc:;;‘rgti' Vakionopeus Asetus
30.09 RAJATAAJUUS 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz
30.10 MOOTT. JUMISUOJA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA
30.11 JUMITAAJUUS 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz
30.12 JUMIAIKA 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s
30.13 ALIKUORMITUSVALV. El El El El El
30.14 ALIKUORMITUSAIKA 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s
30.15 ALIKUORMITUSKAYRA 1 1 1 1 1
30.16 MOOTT. VAIHEVAHTI El El El El El
30.17 MAASULKUVALV PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA
30.18 KOMM. MOD. VIKA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA
30.19 KOMM. VIKAVIIVE 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s
30.20 KOMM. VIKA RO/AO NOLLA NOLLA NOLLA NOLLA NOLLA
30.21 APU DS VIKA-AIKA 3,0s 30s 3,0s 30s 30s
30.22 I/O VALINNAN VALV VAROITUS VAROITUS VAROITUS VAROITUS VAROITUS
31 AUT. VIAN KUITT.
31.01 YRITYSTEN LKM 0 0 0 0 0
31.02 YRITYSAIKA 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s
31.03 VIIVEAIKA 0,0s 0,0s 0,0s 00s 00s
31.04 YLIVIRTA El El El El El
31.05 YLIJANNITE El El El El El
31.06 ALIJANNITE El El El El El
31.07 Al SIGNAALI<MIN El El El El El
32 VALVONNAT
32.01 NOPEUSVALV. 1 El El El El El
32.02 NOPEUSRAJA 1 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
32.03 NOPEUSVALV. 2 El El El El El
32.04 NOPEUSRAJA 2 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
32.05 VIRTAVALVONTA El El El El El
32.06 VIRTARAJA 0A 0A 0A 0A 0A
32.07 MOMENTTIVALV. 1 El El El El El
32.08 MOMENTTIRAJA 1 0% 0% 0% 0% 0%
32.09 MOMENTTIVALV. 2 El El El El El
32.10 MOMENTTIRAJA 2 0% 0% 0% 0% 0%
32.11 OHJEARVON 1 VALV. El El El El El
32.12 OHJEARVON 1 RAJA 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.13 OHJEARVON 2 VALV. El El El El El
32.14 OHJEARVON 2 RAJA 0% 0% 0% 0% 0%
32.15 OLOARVON 1 VALV. El El El El El
32.16 OLOARVON 1 RAJA 0% 0% 0% 0% 0%
32.17 OLOARVON 2 VALV. El El El El El
32.18 OLOARVON 2 RAJA 0% 0% 0% 0% 0%
33 TIEDOTUKSET
33.01 OHJELMAVERSIO (versio) (versio) (versio) (versio) (versio)
33.02 SOVEL VERSIO (versio) (versio) (versio) (versio) (versio)
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Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&até Mc;r;;irgti- Vakionopeus Asetus
33.03 KOESTUSPAIVA (paivamaara) (paivamaara) (paivamaara) (paivamaara) (paivamaara)
34 PROSESSIN NOPEUS
34.01 SKAALAUS 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00
34.02 YKSIKKO % % % % %
34.03 PROSESSI MUUTUJA 142 142 142 142 142
34.04 MOOT NOP SUODAIKA 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms
34.05 MOOT MOM SUODAIKA 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms
34.06 NOLLAA KAYNTIAIKA El El El El El
35 MOOT LAMPOT MITT
35.01 MOOT1 Al MITT EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA
35.02 MOOT 1 HAL RAJA 110 110 110 110 110
35.03 MOOT 1 VIKA RAJA 130 130 130 130 130
35.04 MOOT 2 Al2 MITT EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA
35.05 MOOT 2 HAL RAJA 110 110 110 110 110
35.06 MOOT 2 VIKA RAJA 130 130 130 130 130
35.07 MOOT MALLIN KOMP KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA
40 PID-SAATAJA
40.01 PID VAHVISTUS 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
40.02 PID INTEGR. AIKA 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
40.03 PID DERIV. AIKA 0,00s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s
40.04 PID DERIV. SUOD. 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s
40.05 EROARVON KAANTO El El El El El
40.06 OLOARVON VALINTA OLO1 OLO1 OLO1 OLO1 OLO1
40.07 OLOARVOTULO 1 Al2 Al2 Al2 Al2 Al2
40.08 OLOARVOTULO 2 Al2 Al2 Al2 Al2 Al2
40.09 OLOARV 1 MIN 0% 0% 0% 0% 0%
40.10 OLOARV 1 MAX 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
40.11 OLOARYV 2 MIN 0% 0% 0% 0% 0%
40.12 OLOARV 2 MAX 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
40.13 PID INTEGROINTI PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA
40.14 TRIMMAUS EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA
40.15 TRIM OHJE VALINTA Al Al Al Al1
40.16 TRIM OHJE 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 %
40.17 TRIM SAATORAJA 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 %
40.18 TRIM VALINTA NOPEUS

TRIM

40.19 OLOARVON SUOD.AIKA 0,04s 0,04s 0,04s 0,04s 0,04s
40.20 NUKKUMIS VALINTA EI KAYTOSSA
40.21 NUKKUMISRAJA 0,0 rpm
40.22 NUKKUMISVIIVE 00s
40.23 HAVAHTUMISRAJA 0,0 %
40.24 HAVAHTUMISVIIVE 00s
42 JARRUN OHJAUS
42.01 JARRUN OHJAUS EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA
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Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&ité Mc:;;‘rgti' Vakionopeus Asetus

42.02 JARRUN TILATIETO EI KAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA

42.03 JARRUN AVAUSVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 00s 00s

42.04 JARRUN SULKUVIIVE 00s 0,0s 0,0s 00s 00s

42.05 JARRUN SULKUNOP 100 rpm 100 rpm 100 rpm 100 rpm 100 rpm

42.06 JARRUN VALVONTA VIKA VIKA VIKA VIKA VIKA

42.07 KAYNN MOMENT VAL El El El El El

42.08 KAYNNISTYSMOMENTT 0% 0% 0% 0% 0%

50 PULSSIENKOODERI

50.01 PULSSIEN LKM 2048 2048 2048 2048 2048

50.02 MITTAUSMENETELMA A B A B A B A B_. A B

50.03 ENKOODERIVIKA VAROITUS VAROITUS VAROITUS VAROITUS VAROITUS

50.04 ENKOODERIVIIVE 1000 1000 1000 1000 1000

50.05 ENKOODERIKANAVA CH2 CH2 CH2 CH2 CH2

50.06 KAYT. NOPEUS LASKETTU LASKETTU LASKETTU LASKETTU LASKETTU

51 KOMM. MODULI

52 VAKIO MODBUS

52.01 ASEMANUMERO 1 1 1 1 1

52.02 SIIRTONOPEUS 9600 9600 9600 9600 9600

52.03 PARITEETTI PARITON PARITON PARITON PARITON PARITON

60 ISANTA/ORJA

60.01 VALOKUITU YHTEYS EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA | EIKAYTOSSA

60.02 MOM OHJE VALITSIN ei nakyvissa ei nakyvissa ei nakyvissa TORQUE ei nakyvisséa

60.03 IKKUNA SAATO ei nakyvissa ei nakyvissa ei nakyvissa NO ei nakyvissa

60.04 IKKUNAN LEV POSIT ei ndkyvissa ei ndkyvissa ei ndkyvissa 0 ei nakyvissa

60.05 IKKUNAN LEV NEGAT ei ndkyvissa ei ndkyvissa ei ndkyvissa 0 ei nakyvissa

60.06 KUORMAN JOUSTO 0..100 % 0% 0% 0% 0%

60.07 ISANNAN OLOARVO 2 0000 ... 9999 202 202 202 202

60.08 ISANNAN OLOARVO 3 0000 ... 9999 213 213 213 213

70 DDCS CONTROL

70.01 KANAVAN 0 OSOITE 1 1 1 1 1

70.02 KANAVAN 3 OSOITE 1 1 1 1 1

70.03 CH1 SIIRTONOPEUS 2 Mbitttia 2 Mbitttia 2 Mbitttia 2 Mbitttia 2 Mbitttia

90 DS VAST OTTO OS

90.01 APU DS OHJE 3 0 0 0 0 0

90.02 APU DS OHJE 4 0 0 0 0 0

90.03 APU DS OHJE 5 0 0 0 0 0

90.04 PAA DS NUMERO 1 1 1 1 1

90.05 APU DS NUMERO 3 3 3 3 3

92 DS LAHETYSOSOITE

92.01 MAIN STATUS WORD 302 302 302 302 302 KIINTEA
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Parametri Tehdas Kési/Auto PID-s&été Mc;r;;trgti- Vakionopeus Asetus
92.02 PAA DS OLOARVO 1 102 102 102 102 102
92.03 PAA DS OLOARVO 2 105 105 105 105 105
92.04 APU DS OLOARVO 3 305 305 305 305 305
92.05 APU DS OLOARVO 4 308 308 308 308 308
92.06 APU DS OLOARVO 5 306 306 306 306 306
96 ULK AO
96.01 ULK AO1 NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS
96.02 INVERT ULK AO1 El El El El El
96.03 MINIMI ULK AO1 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
96.04 SUOD.AIKA ULK AO1 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s
96.05 SKAALAUS ULK AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
96.06 ULK AO2 VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA
96.07 INVERT ULK AO2 El El El El El
96.08 MINIMI ULK AO2 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
96.09 SUOD. AIKA ULK AO2 2,00s 2,00s 2,00 s 2,00s 2,00 s
96.10 SKAALAUS ULK AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
98 OPTIOMODULIT
98.01 ENKOODERIMODULI El El El El El
98.02 KOMM. MODULI El El El El El
98.03 DI/O LAAJ. MOD 1 El El El El El
98.04 DI/O LAAJ. MOD 2 El El El El El
98.05 DI/O LAAJ. MOD 3 El El El El El
98.06 Al/O LAAJ. MODULI El El El El El
98.07 KOMM. PROFIILI ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES
98.08 NIOC-01 KORTTI KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA
98.09 NDIO1 DI TULOT DI7,8 DI7,8 DI7,8 DI7,8 DI7,8
98.10 NDIO2 DI TULOT DI9.10 DI9.10 DI9.10 DI9.10 DI9.10
98.11 NDIO3 DI TULOT DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12
98.12 MOOT LAMPO MITTAUS NIOC NIOC NIOC NIOC NIOC

) Parametri 30.05 LAMPOVALV. MENET.: Taajuusmuuttajissa ACx 607-0400-3,

sitd suuremmissa oletusarvo on KAYTT.MALLI.

-0490-3 -0490-6 ja
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Liite C — Kenttavaylaohjaus

Yieista

ACS 600 voidaan kytked ulkoiseen ohjausjarjestelmaan — yleensa
kenttdvaylaan — sovittimella (joka on liitetty NDCO-kortin
valokuitukanavaan CHO) ja/tai (NIOC-01-kortin) Modbus-protokollan

RS-485-liitannalla.

||
I | I I I Kenttavayla-
ohjain
Kenttavayla
Muut
laitteet
r | CHO [
(DDCS) :L:
Kenttavaylasovitin
Kenttavayldohjaus R
— -4
Signaalilahde S-485
Valinnan nimi: Galvaanisesti eristdmétén
KOMM.MODULI
tai KOMM. REF RS-485
Vakio-Modbus-linkki
| | (Modbus RTU)
NBCI
., RS-232
Datavirta L esim. PC-sarjaportti
NPCU

<—— Ohjaussana (CW)
<¢—— Ohjearvot (REF1...REF5) ——

Tilasana (SW) ——»»
——  Oloarvot (ACT1...ACT5) —»
-

Parametrien luku- ja kirjoituspyynnét/vasteet

Kuva C-1 Kenttdvayldohjaus.

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustie-
tonsa yhdesta kenttavaylédkanavasta, tai ohjaus voidaan jakaa kahden
kenttavayldkanavan ja muiden kaytettévissa olevien lahteiden, esim.
digitaali- ja analogiatulojen, kesken.
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Liite C — Kenttdvdayldohjaus

DDCS-protokollan NDCO-kortissa sijaitsevaa valokuitukanavaa CHO
kaytetdan kytkettdessa ACS 600 kenttavaylasovittimeen. (NDCO-kortti
voidaan tilata tehtaalla asennettuna tai jalkiasennussarjana. Se toimite-
taan myos tehtaalla asennettuna, jos jokin toinen lisdvaruste sita edel-
lyttaa.)

Ohjaus NDCO-kortin
CHO-kanavan kautta

Kanavaa CHO kaytetdan myos kytkettdessa ACS 600 Advant-ohjaus-
jarjestelmaan. Taajuusmuuttajan kannalta Advant-liitantd on samanlai-
nen kuin kenttavaylasovitinliitdnta.

Ennen ACS 600:n konfigurointia kenttavayldohjausta varten sovitin on
asennettava mekaanisesti ja sdhkdisesti taajuusmuuttajan laiteop-
paassa ja sovittimen oppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Kenttédvéylédsovitin-
yhteyden asetus

Yhteys ACS 600:n ja kenttavaylasovittimen valilla aktivoidaan paramet-
rilla 98.02 KOMM. MODULI. Kun yhteys on muodostunut, sovittimen
konfigurointiparametrit tulevat kdyttédn parametriryhnméssa 51. Naméa
parametrit ovat erilaisia sen mukaan, mita sovitinta kdytetdan. Liséatie-
toja asetuksista on sovittimen oppaassa.

Taulukko C-1 Tiedonsiirtoyhteyden asetusparametrit kanavalle CHO (kenttédvéyladsovitinliitdnta).

CHO-ohjauksen

Parametri Asetusvaihtoehdot Toiminto/Tietoja
asetus

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

98.02 KOMM. MODULI El; KENTTAVAYLA; KENTTAVAYLA Muodostaa yhteyden taajuusmuuttajan
ADVANT; VAKIO (valokuitukanava CHO) ja kenttéavaylasovittimen
MODBUS; VALINNAINEN valille. Aktivoi sovittimen parametrit (ryhméa 51).

98.07 KOMM PROFIILI ABB DRIVES; ABB DRIVES Valitsee taajuusmuuttajan tiedonsiirtoprofiilin.
CSA 2.8/3.0 Vaikuttaa molempiin valokuitukanaviin (kanava

CHO ja vakio-Modbus-linkki). Lisatietoja on
kohdassa Tiedonsiirtoprofiilit mydhempéna tassa
litteessa.

SOVITTIMEN KONFIGUROINTI (Riippuu sovitintyypisté. Lisétietoja on sovittimen oppaassa.)

51.01 (KENTTAVAYLA- -
PARAMETRI 1)

51.15 (KENTTAVAYLA- -
PARAMETRI 15)

Kun ryhmén 51 parametrit on asetettu, taajuusmuuttajan ohjauspara-
metrit (taulukossa C-4) on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.
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AF 100 -liiténtd ACS 600 kytketdan AF (Advant Fieldbus) 100 -vaylaan samalla tavalla
kuin muihin kenttavayliin paitsi, ettd kenttavaylasovitin korvataan
yhdelld alla luetelluista AF 100 -liitdntdvaihtoehdoista. Toisin kuin muut
kenttavéaylat parametriryhma 51 ei sisélléa aseteltavia parametreja. Taa-
juusmuuttaja (kanava CHO) kytketdan AF 100 -litdntédan valokuitu-
kaapeleilla. Seuraavassa on lueteltu sopivat litdntavaihtoehdot:

¢ CI810A Fieldbus Communication Interface (FCI)
Tarvitaan TB811 (5 MBd) tai TB810 (10 MBd) Optical ModuleBus
Port Interface

¢ Advant Controller 70 (AC 70)
Tarvitaan TB811 (5 MBd) tai TB810 (10 MBd) Optical ModuleBus
Port Interface

¢ Advant Controller 80 (AC 80)
Optical ModuleBus -yhteys: Tarvitaan TB811 (5 MBd) tai TB810 (10
MBd) Optical ModuleBus Port Interface
DriveBus-yhteys: Kytkettédvissd NAMC-11-Korttiin, jossa on
NDCO-01-lisévaruste.

Yksi ylla olevista liitantavaihtoehdoista voi jo olla valmiina AF 100
-vaylassa. Jos nain ei ole, Advant Fieldbus 100 Adapter (NAFA-01)
-sovitinsarja on saatavissa erikseen. Sarjaan kuuluu CI810A Fieldbus
Communication Interface, TB810 ja TB811 Optical ModuleBus Port
Interface ja TC505 Trunk Tap. (Lisatietoja ndistd komponenteista on
S800 I/0 User’s Guide -oppaassa, 3BSE 008 878 [ABB Industrial
Systems, Vasteras, Ruotsi]).

Lisdkomponenttityypit  TB811 Optical ModuleBus Port Interface -litdnnassa on 5 MBd:n lisa-
komponentit ja TB810:ssé& 10 MBd:n komponentit. Kaikkien valokuitulii-
tdnnan lis&komponenttien on oltava samaa tyyppia, silla 5 MBd:n
komponentit eivat toimi 10 MBd:n komponenttien kanssa. TB810:n tai
TB811:n valinta riippuu niihin liitetyista varusteista.

Liitantdd TB811 (5 MBd) tulisi kéyttaa silloin, kun kytkenta tehdéaén taa-
juusmuuttajaan, jossa on seuraavat lisdvarusteet:

e NAMC-03-kortti (ei kAytdssa vakiosovellusohjelmistolla 5.2 tai
uudemmilla versioilla)

* NAMC-11/51-kortti ja NDCO-02-lisékortti

* NAMC-11/51-kortti ja NDCO-03-lisékortti

* NAMC-22-kortti.

Liitantaa TB810 (10 MBd) tulisi kayttaa silloin, kun kytkenta tehdaan
seuraaviin lisavarusteisiin:

* NAMC-11/51-kortti ja NDCO-01-lisdkortti
e NAMC-21-Kkortti
* NDBU-85/95 DDCS-haaroitusyksikét.
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Tiedonsiirtoyhteyden

asetus

Yhteys ACS 600:n ja AF 100 -liitdnnén valilla aktivoidaan asettamalla
parametrin 98.02 KOMM. MODULI arvoksi ADVANT.

Taulukko C-2 Tiedonsiirtoyhteyden asetusparametrit kanavalle CHO (AF 100 -liitdnta).

CHO-ohjauksen

Parametri Asetusvaihtoehdot Toiminto/Tietoja
asetus

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

98.02 KOMM. MODULI El; KENTTAVAYLA,; ADVANT Muodostaa yhteyden taajuusmuuttajan
ADVANT; VAKIO (valokuitukanava CHO) ja AF 100 -liitannan
MODBUS, VALINNAINEN vélille. Siirtonopeus on 4 Mbittia/s.

98.07 KOMM. PROFIILI ABB DRIVES; ABB DRIVES Valitsee taajuusmuuttajan kayttdman
CSA 2.8/3.0 tiedonsiirtoprofiilin. Vaikuttaa molempiin

kenttavayléakanaviin (kanava CHO ja vakio-
Modbus-linkki). Lisatietoja on kohdassa
Tiedonsiirtoprofiilit mydhempané téssa litteessé.

Kun tiedonsiirron aktivointiparametrit on asetettu, AF 100 -liitdnté on
ohjelmoitava ohjeiden mukaan ja taajuusmuuttajan ohjausparametrit
(taulukossa C-4) tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Optical ModuleBus -liitinndssa parametrin 70.01 KANAVAN 0
OSOITE arvo lasketaan POSITION-liittimen arvosta sopivassa tie-
tokantaelementissa (AC 80:lle DRISTD) seuraavasti:

1. Kerro POSITION-arvon sadat luvulla 16.
2. Lisaa tulokseen POSITION-arvon kymmenet ja ykkdset.

Jos esimerkiksi DRISTD-tietokantaelementin POSITION-liittimen arvo
on 110 (Optical ModuleBus -renkaan kymmenes taajuusmuuttaja),
parametrin 70.01 arvoksi on asetettava 16 x 1 + 10 = 26.

AC 80 DriveBus -liitAnnassa taajuusmuuttajan osoite on asetettava
valiltd 1 - 12. Taajuusmuuttajan osoite (asetetaan parametrilla 70.01)
on suhteessa ACSRX PC-elementin DRNR-liittimen arvoon.

Cc-4
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Ohjaus vakio-

Modbus-linkin kautta

Yhteyden asetus

Liite C — Kenttdvdyldohjaus

ACS 600 NIOC-01-kortin liittimet (X28 ja X29) muodostavat vakio-

Modbus-linkin. Linkki&d voidaan kayttda ulkoiseen ohjaukseen Modbus

RTU-protokollasdatimelld. S4adin voidaan kytkea joko suoraan tai
NBCI Panel Bus Connection Interface -moduulin kautta, jotta
galvaaninen erotus ja useiden taajuusmuuttajakayttdjen kytkenta
rinnan tai etdalle toisistaan on mahdollista.

RS-232-portti (esim. PC:n sarjaportti) voidaan kytkea vakio-Modbus-
linkkiin NPCU-01 PC Connection Unit -litantayksikdn kautta, jonka
avulla saadaan aikaan galvaaninen erotus ja RS-232/RS-485-
muunnos. (Drive Window Light PC-tydkalu voidaan kuitenkin kytkea
vain NAMC-kortin ohjauspaneeliliittimeen.)

Tiedonsiirtoyhteys vakio-Modbus-linkin kautta muodostetaan aset-

tamalla parametrin 98.02 KOMM. MODULI arvoksi VAKIO
MODBUS. Taman jalkeen on asetettava ryhméan 52 yhteysparametrit.
Lisatietoja on alla olevassa taulukossa.

Taulukko C-3 Tiedonsiirtoyhteyden asetusparametrit vakio-Modbus-linkille.

Parametri

Asetusvaihtoehdot

Vakio-Modbus-linkin
kautta tapahtuvan
ohjauksen asetus

Toiminto/Tietoja

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

98.02 KOMM. MODULI

El; KENTTAVAYLA;
ADVANT; VAKIO
MODBUS; VALINNAINEN

VAKIO MODBUS

Muodostaa yhteyden taajuusmuuttajan (vakio-
Modbus-linkki) ja Modbus-protokollasaatimen
vélille. Aktivoi ryhmé&n 52 parametrit.

98.07 KOMM. PROFIILI

ABB DRIVES;
CSA 2.8/3.0

ABB DRIVES

Valitsee taajuusmuuttajan kayttdméan
tiedonsiirtoprofiilin. Vaikuttaa molempiin
kenttavaylakanaviin (valokuitukanava CHO ja
vakio-Modbus-linkki). Lisatietoja on kohdassa
Tiedonsiirtoprofiilit myéhemmin tass4 liitteessa.

TIEDONSIIRTOYHTEYSPARAMETRIT

52.01 ASEMANUMERO

1...247

Maarittelee taajuusmuuttajan (vakio-Modbus-
linkilla) asemanumeron.

52.02 SIIRTONOPEUS

600; 1200; 2400; 4800;
9600

Vakio-Modbus-linkin tiedonsiirtonopeus.

52.03 PARITEETTI

PARITON; PARILLINEN;
El 1 STOPBIT;
El 2 STOPBIT

Vakio-Modbus-linkin pariteettiasetus.

Kun ryhméan 52 parametrit on asetettu, taajuusmuuttajan ohjauspara-
metrit (nékyvat taulukossa C-4) on tarkistettava ja tarvittaessa asetet-
tava.

Ohjelmointiopas C-5
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Taajuusmuuttajan
ohjausparametrit

Kun halutut kenttdvayldkanavat on asetettu, alla olevassa taulukossa
C-4 luetellut taajuusmuuttajan ohjausparametrit on tarkistettava ja tar-
vittaessa asetettava.

Sarakkeessa Kenttavédylaohjauksen asetus annetaan arvo, jota
kaytetdan, kun toinen kenttavaylakanavista (CHO tai vakio-Modbus-
linkki) on signaalin haluttu I&hde tai kohde. Sarakkeessa Toiminto/Tie-

toja on parametrin kuvaus.

Kenttavaylasignaalin reitit ja viesti selitetdédn kohdassa Kenttédvéyla-
ohjausliitdntd mydhemmin tassa liitteessa. Lisatietoja parametriase-

tuksista on myds luvussa 6.

Taulukko C-4 Kenttdavéyldohjausta varten tarkistettavat ja asetettavat ohjausparametrit.

Parametri

Kenttavayla-
ohjauksen
asetus

Toiminto/Tietoja

OHJAUSKOMENNON LAHTEEN VALINTA

10.01 ULKA1 Mahdollistaa kenttavéylén ohjaussanan (paitsi bitin 11),
KAY/SEIS/SUU kun ULK1 on valittu ohjauspaikaksi.
KOMM.MODULI
10.02 ULK2 Mahdollistaa kenttavéylén ohjaussanan (paitsi bitin 11),
KAY/SEIS/SUU kun ULK2 on valittu ohjauspaikaksi.
10.03 PYORIMIS- | PYYNNOSTA Mahdollistaa pyérimissuunnan ohjauksen parametreilla
SUUNTA 10.01 ja 10.02 méaéritellylla tavalla.
11.02 ULK1/ULK2 KOMM.MODULI Mahdollistaa ULK1/ULK2 valinnan kenttavaylan
VALINTA ohjaussanalla bitti 11 EXT CTRL LOC.
11.03 ULK OHJ1 Kenttéavaylan ohjearvo REF1 on kaytdssé, kun ULK1 on
VALINTA KOMM.REF, vgli}tp ohjauspaikak§i. . '
NOPEA KOMM, Liséatietoja asetusvaihtoehdoista on kohdassa Ohjearvot.

11.06 ULK OHJ2
VALINTA

KOMM.REF+AI1,
KOMM.REF+AI5,
KOMM.REF*AI1 tai
KOMM.REF*AI5

Kenttéavaylan ohjearvo REF2 on kaytdssé, kun ULK2 on
valittu ohjauspaikaksi.
Liséatietoja asetusvaihtoehdoista on kohdassa Ohjearvot.

LAHTOSIGNAALIN LAHTEEN VALINTA

14.01
RELELAHTO 1

14.02
RELELAHTO 2

14.03
RELELAHTO 3

15.01 ANALOGIA-
LAHTO 1

15.06 ANALOGIA-
LAHTO 2

KOMM.MODULI

Mahdollistaa relelahddn 1 ohjauksen kenttavaylan
ohjearvon REF3 bitilla 13.

Mahdollistaa releléhdén 2 ohjauksen kenttavayléan
ohjearvon REF3 bitilla 14.

Mahdollistaa releléhdén 3 ohjauksen kenttavayléan
ohjearvon REF3 bitilla 15.

Ohjaa kenttavaylan ohjearvon REF4 sisallon
analogialahtéén AO1.
Skaalaus: 20000 = 20 mA

Ohjaa kenttévaylan ohjearvon REF5 sisallon
analogialaht6én AO2.
Skaalaus: 20000 = 20 mA.

Ohjelmointiopas
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Kenttavayla-
Parametri ohjauksen Toiminto/Tietoja
asetus

SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT

16.01 Mahdollistaa ulkoinen kdynnistyksen esto -signaalin
ULK.KAYNN. ohjauksen kenttavaylan ohjaussanan bitilla 3.

ESTO KOMM.MODULI

16.04 Mahdollistaa viankuittauksen kenttéavaylan ohjaussanan
VIANKUITTAUS bitilla 7.

16.07 PARAMET Tallentaa parametriarvojen muutokset (mukaan lukien
TALLETUS kenttavaylaohjauksen kautta tehdyt) pysyvaismuistiin.

Lisatietoja on luvussa 6 — Parametrit.

TIEDONSIIRTOKATKOSTOIMINNOT

30.18 KOMM. Mé&arittelee taajuusmuuttajan toiminnan kenttavéylan
MOD. VIKA tiedonsiirron katketessa.

Huomautus: Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen
perustuu saatujen péa- ja apudatasettien valvontaan
(joiden lahteet valitaan parametreilla 90.04 ja 90.05).

30.19 KOMM. Maaérittelee pddohjearvon datasetisséa sattuvan

VIKAVIIVE katkoksen havaitsemisen ja parametrin 30.18
maarittdmén toiminnon vélisen viiveen.

30.20 KOMM. Maérittelee sen aseman, johon relelahdét 1 - 3 sekd

VIKA RO/AO analogiatulot 1 ja 2 jatetdan katkoksen sattuessa
apuohjearvon datasetissé.

30.21 APU DS Méaarittelee apuohjearvon datasetissa sattuvan

VIKA-AIKA katkoksen havaitsemisen ja parametrin 30.18

maarittdméan toiminnon vélisen viiveen.
Huomautus: Tadma valvontatoiminto ei toimi, jos
parametrien 90.01, 90.02 ja 90.03 asetus on 0.

KENTTAVAYLAOHJEEN KOHTEEN VALINTA (ei nakyvissa, kun parametrin 98.02 arvo on EL.)

90.01 APU DS Maérittelee sen taajuusmuuttajaparametrin, johon
OHJE 3 kenttavayldohjeen REF3 arvo kirjoitetaan.

Muoto: xxyy, jossa xx = parametriryhma (10 - 89), yy =
parametritunnus, esim. 3001 = parametri 30.01.

90.02 APU DS _ Maérittelee sen taajuusmuuttajaparametrin, johon
OHJE 4 kenttavayldohjeen REF4 arvo kirjoitetaan.

Muoto: katso parametri 90.01.
90.03 APU DS Méaérittelee sen taajuusmuuttajaparametrin, johon
OHJE 5 kenttdvayldohjeen REF5 arvo kirjoitetaan.

Muoto: katso parametri 90.01.
90.04 PAA DS 1 tai 81 Jos parametrin 98.02 KOMM. MODULI asetus on
NUMERO VALINNAINEN, parametri valitsee kenttavayldkanavan,

josta taajuusmuuttaja lukee paéohjearvon datasetin
(sisaltad kenttdvaylan ohjaussanan seka
kenttavaylaohjeen REF1 ja REF2).

90.05 APU DS 3 tai 83 Jos parametrin 98.02 KOMM. MODULI asetus on
NUMERO VALINNAINEN, parametri valitsee kenttavayldkanavan,
josta taajuusmuuttaja lukee apuohjearvon datasetin
(sisaltaa kenttavayldohjeen REF3, REF4 ja REF5).

Ohjelmointiopas c-7
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Parametri

Kenttavayla-
ohjauksen
asetus

Toiminto/Tietoja

KENTTAVAYLAN OLOARVON VALINTA (ei

ole nakyvissa, kun parametrin 98.02 arvo on EI.)

92.01 MAIN DS 302 (Kiinted) Tilasana lahetetaan padoloarvon datasetin

STATUS WORD ensimmaisena sanana.

92.02 PAA DS Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetdan

OLOARVO 1 padoloarvon datasetin toisena sanana (ACT1).
Muoto: (x)xyy, jossa (x)x = oloarvo- tai parametriryhma,
yy = oloarvo- tai parametritunnus, esim. 103 = oloarvo
1.03 TAAJUUS; 2202 = parametri 22.02
KIIHDYTYSAIKA 1.

92.03 PAA DS Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetdan

OLOARVO 2 paaoloarvon datasetin kolmantena sanana (ACT2).
Muoto: katso parametri 92.02.

92.04 APU DS B Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka léhetetdan

OLOARVO 3 apuoloarvon datasetin ensimmaisena sanana (ACT3).
Muoto: katso parametri 92.02.

92.05 APU DS Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetdan

OLOARVO 4 apuoloarvon datasetin toisena sanana (ACT4).
Muoto: katso parametri 92.02.

92.06 APU DS Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetdan

OLOARVO 5 apuoloarvon datasetin kolmantena sanana (ACT5).

Muoto: katso parametri 92.02.

C-8
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Kenttédvéylaohjaus-
liitdnta

Ohjaussana ja tilasana

Ohjearvot

Kenttévaylén ohjearvon
valinta ja korjaus

Liite C — Kenttdvdyldohjaus

Kenttavaylajarjestelman ja ACS 600:n valisessa tiedonsiirrossa kayte-
tdan datasetteja. Yksi datasetti koostuu kolmesta 16-bittisestéd sanasta.
ACS 600 -vakiosovellusohjelmisto tukee neljan datasetin kaytt6a (kaksi
molempiin suuntiin). ACS 600:ssa on muistipaikka kahdelle ohjaus- ja
kahdelle tiladatasetille kumpaakin kenttdvayldkanavaa varten (valokui-
tukanava CHO ja vakio-Modbus-linkki), yhteensé 4 tulo- ja 4 |ahtdémuis-
tipaikkaa. Kaksi neljasta tulodatasetisté valitaan parametrilla 98.02
KOMM. MODULI, 90.04 PAA DS NUMERO ja 90.05 APU DS
NUMERQO. Valitut datasetit muodostavat pddohjearvon datasetin ja
apuohjearvon datasetin, joita kaytetdan taajuusmuuttajan ohjaukseen.

Taajuusmuuttajan valittdmat tilatiedot valitaan parametreilla 92.01 -
92.03 (pédéoloarvon datasetti) ja 92.04 - 92.06 (apuoloarvon datasetti).

Paaohjearvon ja paaoloarvon datasettien paivitysaika on 12 millisekun-
tia; apuohjearvon ja apuoloarvon 100 millisekuntia.

Kuva C-2 ja Kuva C-3 esittavéat kenttdvaylaohjauksen tulo- ja
l&htdsignaalien reitit.

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajar-
jestelmasta. Ohjaus kenttavaylajarjestelméasta on voimassa, kun ohja-
uspaikaksi (ULK1 tai ULK2, katso parametrit 10.01 ja 10.02) on
asetettu KOMM. MODULLI.

Kenttadvaylasaadin lahettda ohjaussanan (katso Taulukko C-5).
Taajuusmuuttaja vaihtaa tilasta toiseen (katso Kuva C-4) ohjaussanan
bittikoodattujen ohjeiden mukaan.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilaa koskevia tietoja, ja jonka
taajuusmuuttaja l1dhettad kenttavaylasaatimelle. Tilasanan sisaltd,
katso Taulukko C-6.

Onhjearvot (REF) ovat 16-bittisid sanoja, jotka koostuvat merkkibitista ja
15-bittisesté kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee
taaksepain pydrivaa suuntaa) muodostetaan laskemalla naiden kah-
den komplementti vastaavasta positiivisesta ohjearvosta, jos paramet-
rin 10.01 ULK1 KAY/SEIS/SUU tai 10.02 ULK2 KAY/SEIS/SUU arvo
on KOMM. MODULLI.

Kenttavaylan ohjearvo (KOMM.REF signaalivalinnan yhteydessa)
valitaan asettamalla ohjearvon valintaparametrin — 11.03 ULK OHJ1
VALINTA tai 11.06 ULK OHJ2 VALINTA — arvoksi KOMM.REF,
NOPEA KOMM, KOMM.REF+AI1, KOMM.REF*Al1, KOMM.REF+AI5,
tai KOMM.REF*AI5. Nelja viimeksi mainittua mahdollistavat
kenttavaylan ohjearvon korjauksen analogiatulojen avulla alla esitetylla
tavalla. (Analogiatulon Al5 kaytt6a varten tarvitaan lisdvarusteena
NAIO-03 analogia-I/O-laajennus).

Ohjelmointiopas
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KOMM.REF
Kenttavaylan ohjearvo annetaan eteenpéin sellaisenaan, ilman
korjausta.

NOPEA KOMM

Kenttavaylan ohjearvo annetaan eteenpéin sellaisenaan, ilman
korjausta. Ohjearvo luetaan 2 millisekunnin vélein, jos toinen
seuraavista ehdoista tayttyy:

¢ Ohjauspaikka on ULK1, parametrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS
arvo on DTC ja parametrin 40.14 TRIMMAUS arvo on El
KAYTOSSA

* Ohjauspaikka on ULK2, parametrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS
arvo on DTC, parametrin 40.14 TRIMMAUS arvo on El KAYTOSSA
ja kaytetddn momenttiohjetta.

Muussa tapauksessa kenttavaylan ohjearvo luetaan 6 millisekunnin
vélein.

Huomautus: Valinta NOPEA KOMM kytkee pois kriittiset nopeudet.

KOMM.REF+Al1; KOMM.REF+AI5; KOMM.REF*AI1;
KOMM.REF*AI5

Nama valinnat mahdollistavat kenttdvaylan ohjearvon korjauksen
seuraavasti:

Parametriasetus AlI1/AI5 tulojannitteen vaikutus kenttédvéaylan ohjearvoon

KOMMREF+AI1 Kenttévéylén ohjearvon
KOMMREF+AI5 korjauskerroin
A

(100 + 0.5 x [par. 13.03])%

100%

(100 - 0.5 x [par. 13.03))%

0 5V 1oy AI/AIS tulojénnite

KOMMREF*AI1 Kenttavéylan ohjearvon
KOMMREF*AI5 korjauskerroin

A

100%

50%

0%

o 5V 1oy AI/AIS tulojénnite

C-10 Ohjelmointiopas



Kenttédvéylédn ohjearvon
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Korjatut (jos korjausta kaytetdan, katso ylld) kenttavaylan ohjearvot

0=0
10000 = [par. 11.08]

skaalaus REF1 ja REF2 skaalataan alla olevan taulukon mukaan.
. Kaytetty .
Or:‘]':)en sovellusmakro Ortuearvion Arvo Skaalaus Huomautuksia
(par. 99.02) yypp
REF1 (mika tahansa) Nopeus tai -32765 ... 32765 -20000 = -[par. 11.05] | Parametrit 11.04/11.05 eivét rajoita.
taajuus 0=0 Lopullista ohjearvoa rajoittavat
20000 = [par. 11.05] | parametrit 20.01/20.02 [nopeus] tai
20.07/20.08 [taajuus].

REF2 TEHDAS, KASI/ Nopeus tai -32765 ... 32765 | -20000 = -[par. 11.08] | Parametrit 11.07/11.08 eivat rajoita.
AUTO tai taajuus 0=0 Lopullista ohjearvoa rajoittavat
VAKIONOPEU 20000 = [par. 11.08] | parametrit 20.01/20.02 [nopeus] tai
S 20.07/20.08 [taajuus].

MOMENTTI- Momentti -32765 ... 32765 -10000 = -[par. 11.08] | Parametrit 11.07/11.08 eivat rajoita.
SAAT tai M/F 0=0 Lopullista ohjearvoa rajoittaa
(lisdvaruste) 10000 = [par. 11.08] | parametri 20.04.

PID-SAATO PID-ohje -32765 ... 32765 | -10000 = -[par. 11.08] | Parametrit 11.07/11.08 eivét rajoita.

Ohjelmointiopas
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Pyérimissuunnan
médrittdminen

kenttidvéayldohjauksessa

Pyérimissuunnan ohjaus maaritetdan jokaiselle ohjauspaikalle (ULK1
ja ULK2) ryhman 10 parametrien avulla. Kenttavaylaohjeet ovat
bipolaarisia, eli ne voivat olla joko negatiivisia tai positiivisia.
Seuraavissa kaavioissa esitetdan, kuinka ryhméan 10 parametrit ja
kenttéavaylaohjeen merkki vaikuttavat toisiinsa.

Kaavioissa nakyy kenttdvayldohjeen ja REF1/REF2:n suhde, kun

— parametrin 10.01/10.02 ULKx KAY/SEIS/SUU arvo on KOMM.
MODULLI,

TAI

— parametrin 11.03/11.06 ULK. OHJx VALINTA arvo on NOPEA
KOMM.

Tulos
REF1/2
[11.05/11.08]f- - - - -
Par. 10.03 I
PYORIMISSUUNTA = Kentts | |
ETEEN vayla- t " f N ‘
ohje 12 | 20000 20000
-32767 32767
~[11.05/11.08] +
Tulos
REF1/2
4 [11.05/11.08]

, Par.10.03 -32767 32767
PYORIMISSUUNTA = Kentta- | -20000° 20000* |
TAAKSE vayla- I :

ohje 1/2 | \ |
/oo L —[11.05/11.08]
Tulos
REF1/2
[11.05/11.08]1- - - - -
_ Par. 10.03 32767 I
PYORIMISSUUNTA = Kentta- | -20000" L
PYYNNOSTA viyla- f f
ohje 1/2 | ! 20000* |
. 32767
/o] L —[11.05/11.08]
*10000, jos ohje on momentti tai PID

c-12
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Seuraavissa kaavioissa nakyy kenttavaylaohjeen ja REF1/REF2:n
suhde, kun

— parametrin 10.01/10.02 ULKx KAY/SEIS/SUU arvo ei ole

KOMM.MODULI

JA

— parametrin 11.03/11.06 ULK OHJx VALINTA arvo ei ole NOPEA
KOMM.

Parametrilla 10.01/10.02 ULKx KAY/SEIS/SUU =

ETEEN maaritellysté lahteesta saatu suunta

Parametrilla10.01/10.02 ULKx KAY/SEIS/SUU
TAAKSE méaritellysta l&hteesté saatu suunta

Tulos
REF1/2

[11.05/11.08] + - - -

Tulos
REF1/2

[11.05/11.08] - - -

Par. 10.03
PYORIMISSUUNTA = Kentti- : | Kentti- : |
ETEEN ayla- ¥ dyla- +
‘éh‘j'e 12 -20000* 20000* | ‘éh‘j'e 12 -20000* 20000" |
-32767 32767 -32767 32767
—[11.05/11.08] 4 —[11.05/11.08] 4
Tulos Tulos
REF1/2 REF1/2
L [11.05/11.08] 1 [11.05/11.08]
_ Par.10.03 -32767 32767 -32767 32767
PYORIMISSUUNTA = Kentts- | -20000" 20000 | Kentts- | -20000" 20000° |
TAAKSE vayla- : I | vayla- : I |
ohje 1/2 ’ , ohje 1/2 ‘ ,
—[11.05/11.08] +- - - - - ' —[11.05/11.08] - - - - - '
Tulos Tulos
REF1/2 REF1/2
[11.05/11.08] L - - - - - 1 [11.05/11.08]
 Par. 10.03 ! -32767 32767
PYORIMISSUUNTA = Kenttd- | , | Kentts- | -20000° 20000° |
PYYNNOSTA vayla- | + - f " | vayla- ; f ’
ohje 1/2 -20000 20000 ohje 1/2 ‘ ,
-32767 32767 ,
—[11.05/11.08] 4 —[11.05/11.08] - - - - - '
*10000, jos ohje on momentti tai PID
Ohjelmointiopas C-13
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Oloarvot

Modbus-osoitteet

Oloarvot (ACT) ovat 16-bittisid sanoja, jotka sisaltavat tietoja taajuus-
muuttajan toiminnasta. Valvottavat toiminnot valitaan ryhméan 92 para-
metreilla. Isdnnélle oloarvoina lahetettdvien kokonaislukujen skaalaus
riippuu valitusta funktiosta; lisatietoja on liitteen A taulukoiden Kentta-
vaylan skaalaus -sarakkeissa.

Ryhman 3 oloarvojen sisallosta kerrotaan tassa liitteessé kohdasta
Taulukko C-7 eteenpdin. (Ohjaus- ja tilasanat ovat myds oloarvoja,

katso parametrit 3.01 ja 3.02.)

Modbus-saatimen muistissa ohjaussana, tilasana, ohjearvot ja oloarvot
on lajiteltu seuraavasti:

Osoite ‘ Sisilts ‘ ‘ Osoite ‘ Sisilts
40001 Ohjaussana 40004 Tilasana
40002 REF1 40005 ACT1
40003 REF2 40006 ACT2
40007 REF3 40010 ACT3
40008 REF4 40011 ACT4
40009 REF5 40012 ACT5

Lisatietoja Modbus-yhteydesté& on erillisessé NMBA-01 Installation and
Start-up Guide -julkaisussa (3AFY 58919772 [englanninkielinen]; saa-
tavissa ABB Industry Oy:sta) sekd Modiconin www-sivuilla osoitteessa
http:\\www.modicon.com.

C-14
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Kuva C-2 Oloarvon valinta kenttdvaylda varten.
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Kuva C-3 Oloarvon valinta kenttdvdyldéa varten.
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Vakiosovellusohjelmisto 5.0 (tai sitd uudempi) tukee ABB Drives
-tiedonsiirtoprofiilia, joka yhtenaistaa ohjausliitdntdja (kuten ohjaus- ja
tilasanat) ABB:n taajuusmuuttajissa. ABB Drives -profiili pohjautuu
PROFIBUS-ohjausliitdntaan, ja siind on useita ohjaus- ja vikatoimintoja
(katso Taulukko C-5, Taulukko C-6 ja Kuva C-4).

Yhteensopivuus aikaisempiin vakiosovellusohjelmistoversioihin 2.8 ja
3.0 saéilyy valitsemalla naihin versioihin (CSA 2.8/3.0) sopiva
tiedonsiirtoprofiili parametrilla 98.07 KOMM. PROFIILI. Nain
ohjelmoitavaa logiikkaa ei tarvitse ohjelmoida uudelleen, kun ACS 600
-taajuusmuuttajat, joissa on ohjelmistoversio 2.8 tai 3.0, halutaan
vaihtaa.

CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiilin ohjaus- ja tilasanojen
yksityiskohtainen kuvaus, katso Taulukko C-19 ja Taulukko C-20.

Huomautus: Tiedonsiirtoprofiili valitaan parametrilla 98.07 KOMM.
PROFIILI, joka vaikuttaa seka valokuitukanavaan CHO etta vakio-
Modbus-kanavaan.

Ohjelmointiopas
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Taulukko C-5 ABB:n taajuusmuuttajien tiedonsiirtoprofiilin ohjaussana (oloarvo 3.01). Lihavoitu
suuraakkosteksti viittaa kuvan C-4 tiloihin.

Bitti Nimi Arvo Siirry kohtaan TILA/Kuvaus
0 ON 1 Siirry kohtaan READY TO OPERATE.
OFF1 0 Hataseis, pysdytys parametrilla 22.07 HATASEISHID. AIKA mééritetyssa ajassa. Siirry
kohtaan OFF1 ACTIVE; seuraavaksi kohtaan READY TO SWITCH ON, jos muut lukitukset
(OFF2, OFF3) eivét ole aktiivisia.
1 OFF2 1 Jatka kayttéa (OFF2 ei aktiivinen).
0 Hatéseis, vapaasti hidastuva pysaytys.
Siirry kohtaan OFF2 ACTIVE; seuraavaksi kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 1 Jatka kaytt6a (OFF3 ei aktiivinen).
0 Hataseis, pysdytys parametrilla 22.07 HATASEISHID. AIKA mééritetyssa ajassa. Siirry
kohtaan OFF3 ACTIVE; seuraavaksi kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.
Varoitus: Varmista, ettd moottori ja kdytettéava laite voidaan pyséayttaa talla pysaytystavalla.
3 START 1 Siirry kohtaan OPERATION ENABLED. (Huomautus: Ulkoinen kéynnistyksen esto on oltava
paalla; katso parametri 16.01. Jos parametrin 16.01 arvoksi on asetettu KOMM. MODULLI, tama
bitti aktivoi myds ulkoinen ké@ynnistyksen esto -signaalin.)
0 Esta kaytto. Siirry kohtaan OPERATION INHIBITED.
4 RAMP_OUT_ 1 Normaali toiminta.
ZERO Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
0 Aseta hidastusajan funktiogeneraattorin 1&htd nollaksi.
Kayttd pysahtyy (virta- ja DC-janniterajoilla).
5 RAMP_HOLD 1 Mahdollista kiihdytysfunktio.
Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin arvo pidetéan).
6 RAMP_IN_ 1 Normaali toiminta. Siirry kohtaan OPERATING.
ZERO
0 Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo nollaksi.
7 RESET 0 = 1 | Aktiivisen vian kuittaus. Siirry kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.
0 Jatka normaalia toimintaa.
8 INCHING_1 1 Ei kaytossa.
1= 0 | Ei kéytossa.
9 INCHING_2 1 Ei kaytossa.
1= 0 | Ei kéytossa.
10 REMOTE_CMD 1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.
0 Ohjaussana <> 0 tai ohjearvo <> 0: Sailyta viimeinen ohjaussana ja ohjearvo.
Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavayldohjaus mahdollinen.
Ohjearvo ja kiihdytys/hidastusramppi on lukittu.
11 EXT CTRL LOC 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2). Voimassa, jos par. 11.02 arvo on KOMM.MODULI.
0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1). Voimassa, jos par. 11.02 arvo on KOMM.MODULI.
12...15 | Varattu
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Taulukko C-6 ABB:n taajuusmuuttajien tiedonsiirtoprofiilin tilasana (oloarvo 3.02). Lihavoitu

Liite C — Kenttdvdyldohjaus

suuraakkosteksti viittaa kuvan C-4 tiloihin.

Bitti Nimi Arvo TILA/Kuvaus
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Ei vikaa.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 ei aktiivinen.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 ei aktiivinen.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED.
0
7 ALARM 1 Varoitus/halytys.
0 Ei varoitusta/halytysta.
8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo (= on sallituissa rajoissa).
0 Oloarvo on eri suuri kuin ohjearvo (= ei ole sallituissa rajoissa).
9 REMOTE 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (ULK1 tai ULK2).
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 Oloarvon taajuus tai nopeusarvo on yhta suuri tai suurempi kuin valvontaraja
(par. 32.03). Voimassa molempiin pyérimissuuntiin parametrin 32.03 arvosta
riippumatta.

0 Oloarvon taajuus- tai nopeusarvo on valvontarajoissa.

11 EXT CTRL LOC 1 Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) valittu.
0 Ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) valittu.

12 EXT RUN ENABLE 1 Ulkoinen kaynnistyksen esto -signaali vastaanotettu.
0 Ulkoinen kaynnistyksen esto -signaalia ei vastaanotettu.

13...14 | Varattu

15 1 Kenttéavaylasovittimen havaitsema tiedonsiirtovika (valokuitukanavassa CHO).

0 Kenttéavaylasovitin (CHO) -yhteys OK.

Ohjelmointiopas
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<1
| i |
SWITCH-ON
MAINS OFF
INHIBITED | S (SW Bit6=1) ACS 600
Virta paalla (ON) + (CW Bit0=0) i
+ 0 vakiosovellus
= ] . .
NOT READY tilakaavio
TO SWITCH ON }—— H+0=
ABCD (SW Bit0=0) _
CW = Ohjaussana
SW = Tilasana
. (CW=xxxx x1xx xxxx x110) r =TNcl)pe.us
(CW Bit3=0) = Tulovirta . .
RFG = Funktiogeneraattori
READY TO f = Taajuus
OPERATION SWITCHON | (g Bito=1)
INHIBITED | (SW Bit2=0)
o kaikista tiloista
toiminta I (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
estetty
~ Fault
—
READY TO
FAULT .
OPERATE | o\ git1=1) —— (SW Bit3=1)
kaikista tiloista
| (CW Bit7=1)
EE (CW=xxxx xTxx xxxx 1111
OFF1 (CW Bit0=0) and SW Bit12=1) >
OFF1 kaikista tiloista kaikista tiloista
ACTIVE | I ;
(W i1-0) Y o et I SR
(CW Bita=1 OFF3 (CW Bit2=0) (CW Bit1=0)
n(f)=0/1=0 SW Bt 2_115; OFF3 OFF2
‘ B CD v ACTIVE —— (sw Bits=0) | ACTIVE [—— (Sw Bit4=0)
n(f)=0/ 1=0
(CW Bit4=0)
~ =
c D OPERATION
ENABLED  [—— (sw Bit2=1)
A
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
I~
= ]
D RFG: OUTPUT

ENABLED

‘ B E
(CW Bit6=0) (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: ACCELERATOR

ENABLED
C
(CW=xxxx x1xx x111 1111)
OPERATING .
—— (SW Bit8=1)
—<t+—

Kuva C-4 ACS 600 Tilakaavio vakiosovellusohjelmistolle (ABB:n taajuusmuuttajien
tiedonsiirtoprofiili), voimassa kenttdvayldohjauksessa.
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Taulukko C-7 Aputilasana (oloarvo 3.03).

Bitti Nimi

‘ Kuvaus

0 Varattu

1 OUT OF WINDOW

‘ Nopeusero on ikkunan ulkopuolella (nopeudenséadossa)*.

2 Varattu

3 MAGNETIZED ‘ Vuo on muodostunut moottorissa.

4 Varattu

5 SYNC RDY Paikkalaskuri synkronoitu.

6 1 START NOT DONE Taajuusmuuttajaa ei ole kéynnistetty sen jalkeen, kun ryhméan 99 parametreja
on muutettu.

7 IDENTIF RUN DONE Moottorin ID-ajo onnistui.

8 | START INHIBITION

Vahinkok&ynnistyksen esto aktiivinen.

9 LIMITING

Ohjaus rajalla. Katso oloarvo 3.04 RAJATILASANA 1 alla.

10 |[TORQ CONTROL

Momentin ohjearvoa noudatetaan®.

11 | ZERO SPEED

Moottorin py&rimisnopeuden oloarvo on alle nollanopeusrajan (4%
synkronisesta pydrimisnopeudesta).

12 | INTERNAL SPEED FB

Siséisté nopeuden takaisinkytkentdd noudatetaan.

13 | M/F COMM ERR

Isénta-orja-linkin (kanavassa CH2) tiedonsiirtovika*.

14 | Varattu

15 | Varattu

*Katso Master/Follower Application Guide -opas (3AFY 58962180 [englanninkielinen]).

Taulukko C-8 Rajatilasana 1 (oloarvo 3.04).

Bitti Nimi Aktiivinen raja
0 |TORQ MOTOR LIM Maksimimomenttiraja
1 SPD_TOR_MIN_LIM Nopeussaaddén mom. alaraja
2 SPD_TOR_MAX_LIM Nopeussaadén mom. ylaraja
3 TORQ_USER_CUR_LIM Kayttajan maarittelema virtaraja
4 TORQ_INV_CUR_LIM Sisdinen virtaraja
5 TORQ_MIN_LIM Mika tahansa momentin alaraja
6 | TORQ_MAX_LIM Miké& tahansa momentin yléraja
7 TREF_TORQ_MIN_LIM Momenttiohjeen alaraja
8 TREF_TORQ_MAX_LIM Momenttiohjeen ylaraja
9 FLUX_MIN_LIM Vuo-ohjeen alaraja
10 | FREQ_MIN_LIMIT Nopeus/taajuus-alaraja
11 | FREQ_MAX_LIMIT Nopeus/taajuus-ylaraja
12 | DC_UNDERVOLT DC-alijanniteraja
13 |DC_OVERVOLT DC-ylijanniteraja
14 | TORQUE LIMIT Mika tahansa momenttiraja
15 |FREQ_LIMIT Miké& tahansa nopeus/taajuusraja

Ohjelmointiopas
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Taulukko C-9 Vikasana 1 (oloarvo 3.05).

Bitti Nimi Kuvaus
0 |OIKOSULKU
1 YLIVIRTA
2 | DC YLIJANNITE
3 |ACxLAMPOTIL |Lisatietoja mahdollisista syisté ja
4 MAASULKU korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.
5 | TERMISTORI
6 |MOOTT.
LAMPOTIL
7 SYS. VIKASANA | Jarjestelméan vikasana (oloarvo 3.07)
ilmoittaa vian.
8 ALIKUORMA Lisatietoja mahdollisista syista ja
9 YLITAAJUUS korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.
10 | Varattu
11 | Varattu
12 | Varattu
13 | Varattu
14 | Varattu
15 | Varattu

Taulukko C-10 Vikasana 2 (oloarvo 3.06).

Bitti Nimi Kuvaus

0 |SYOTTOVAIHE
Lisatietoja mahdollisista syista ja

! EIMOOT TIET korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

2 DC ALIJANNITE

3 Varattu

4 KAYNN. ESTO

5 ENKOODERI
Lisatietoja mahdollisista syista ja

6 V'O KOMM korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

7 YMP LAMPOTILA

8 ULKOINEN VIKA

9 OVER SWFREQ | Liian suuri kytkentataajuus -vika.

10 |[Al<MIN

FUNKTIO

11 | PPCC LINK

12 | KOMM.MODULI Lisatietoja mahdollisista syista ja
korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

13 | PANELIVIKA

14 | JUMISUOJA

15 | MOOTT.VAIHE
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Taulukko C-11 Jdrjestelmén vikasana (oloarvo 3.07).

Bitti Nimi Kuvaus
0 FLT (F1_7) Tehtaalla asetetun oletusparametritiedoston vika.
1 MAKRO TAL Kayttadjamakrotiedoston vika.
2 FLT (F1_4) FPROM-toimintavika.
3 |FLT (F1_5) FPROM-datavika.
4 FLT (F2_12) Siséinen aikatason 2 ylivuoto.
5 FLT (F2_13) Sisainen aikatason 3 ylivuoto.
6 FLT (F2_14) Sisainen aikatason 4 ylivuoto.
7 FLT (F2_15) Siséinen aikatason 5 ylivuoto.
8 FLT (F2_16) Tilakoneen ylivuoto.
9 FLT (F2_17) Sovellusohjelmiston suoritusvirhe.
10 |FLT (F2_18) Sovellusohjelmiston suoritusvirhe.
11 | FLT (F2_19) Laiton ohje.
12 | FLT (F2_3) Rekisteripinon ylivuoto.
13 | FLT (F2_1) Jarjestelmépinon ylivuoto.
14 | FLT (F2_0) Jarjestelmépinon alivuoto.
15 | Varattu

Taulukko C-12 Haélytyssana 1 (oloarvo 3.08).

Bitti Nimi Kuvaus

0 | START INHIBIT Lisatietoja mahdollisista syisté ja
korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

1 Varattu

2 Varattu

3 | MOOTT. LAMPOTIL

4 ACx LAMPOTIL Lisatietoja mahdollisista syisté ja

5 ENKOODERI korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

6 |LAMP MITTAUS

7 Varattu

8 | Varattu

9 Varattu

10 | Varattu

11 | Varattu

12 | KOMM. MODULI

R oAt S

14 | MAASULKU

15 | Varattu

Liite C — Kenttdvdyldohjaus
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Taulukko C-13 Halytyssana 2 (oloarvo 3.09).

Bitti Nimi Kuvaus

0 Varattu

1 ALIKUORMA Lisatietoja mahdollisista syisté ja
korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

2 Varattu

3 | DC ALIJANNIT

4 |DCYLWANNIT || jsatietoja mahdollisista syista ja

5 YLIVIRTA korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

6 | YLITAAJUUS

7 ALM (A_16) POWERFAIL.DDF-tiedoston palautusvirhe.

8 |ALM (A_17) POWERDOWN.DDF-tiedoston
palautusvirhe.

9 JUMISUOJA Lisatietoja mahdollisista syista ja

10 | Al < MIN EUNKT | korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

11 | Varattu

12 | Varattu

13 | PANELI Lisatietoja mahdollisista syista ja
korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.

14 | Varattu

15 | Varattu
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Taulukko C-14 NINT-kortin vikasana (oloarvo 3.12). Sana siséltdé tietoja vikojen PPCC LINK,
YLIVIRTA, MAASULKU ja OIKOSULKU sijainnista (katso taulukko C-9 Vikasana 1, taulukko C-10

Vikasana 2 ja luku 7 — Vianhaku).

Bitti Nimi Kuvaus

0 NINT 1 FLT NINT 1 -kortin vika *
1 NINT 2 FLT NINT 2 -kortin vika *
2 NINT 3 FLT NINT 3 -kortin vika *
3 NINT 4 FLT NINT 4 -kortin vika *
4 NPBU FLT NPBU-kortin vika *
5 - Ei kaytdsséa
6 U-PHSCU Vaiheen U yla-IGB:n oikosulku
7 U-PHSCL Vaiheen U ala-IGBT:n oikosulku
8 V-PHSC U Vaiheen V yla-IGBT:n oikosulku
9 V-PHSC L Vaiheen V ala-IGBT:n oikosulku
10 W-PH SC U Vaiheen W yla-IGBT:n oikosulku
11 W-PH SC L Vaiheen W ala-IGBT:n oikosulku

12...15 Ei kaytdssa

* Kaytdssa vain rinnan kayvissa vaihtosuuntaajissa. NINT 0 on kytketty kanavaan NPBU CH1,

NINT 1 kanavaan CH2 jne.

Vaihtosuuntaajan lohkokaavio
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NAMC Sovellus- ja moottoriohjauskortti
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Vaihtosuuntaajayksikén lohkokaavio (kahdesta neljaan rinnan kdyvéaa vaihtosuuntaajaa)
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Taulukko C-15 Lisétilasana 3 (oloarvo 3.13)

Bitti NImi Kuvaus
0 SUUN.VAIHTO Moottori pyorii taaksepain.
1 ULK. OHJ. Ulkoinen ohjaus on valittu.
2 OHJEARVO 2 Ohjearvo 2 on valittu.
3 VAKIONOPEUS Vakionopeus (1...15) on valittu.
4 KAYNISTETTY ACS 600 on saanut kdynnistyskomennon.
5 MAKRO 2 Makro 2 on ladattu.
6 OPEN BRAKE Jarrun avauskomento on valittu. Katso ryhma 42 JARRUN OHJAUS.
7 OHJE PUUTTUU | Ohje puuttuu.
8 Varattu
9 Varattu
10 | Varattu
11 | Varattu
12 | Varattu
13 | Varattu
14 | Varattu
15 | Varattu

Taulukko C-16 Lisétilasana 4 (oloarvo 3.14)

Bitti Nimi Kuvaus
0 NOPEUSRAJA 1 | Moottorin nopeus on ylittanyt tai alittanut valvontarajan 1. Katso ryhmé 32 VALVONNAT.
1 NOPEUSRAJA 2 | Moottorin nopeus on ylittdnyt tai alittanut valvontarajan 2. Katso ryhma 32 VALVONNAT.
2 VIRTARAJA Moottorivirta on ylittdnyt tai alittanut valvontarajan. Katso ryhmé 32 VALVONNAT.
3 OHJE 1 RAJA Ohje 1 on ylittanyt tai alittanut valvontarajan. Katso ryhma 32 VALVONNAT.
4 OHJE 2 RAJA Ohje 2 on ylittanyt tai alittanut valvontarajan. Katso ryhma 32 VALVONNAT.
5 MOM. RAJA 1 Moottorin momentti on ylittényt tai alittanut valvontarajan MOMENTTIRAJA 1. Katso ryhmé 32
VALVONNAT.
6 MOM. RAJA 2 Moottorin momentti on ylittanyt tai alittanut valvontarajan MOMENTTIRAJA 2. Katso ryhma 32
VALVONNAT.
7 OLOARVORAJA1 | PID-s&atéjan oloarvo 1 on ylittanyt tai alittanut valvontarajan. Katso ryhmé 32 VALVONNAT.
8 OLOARVORAJA2 | PID-saatajan oloarvo 2 on ylittanyt tai alittanut valvontarajan. Katso ryhméa 32 VALVONNAT.
9 | Varattu
10 | Varattu
11 | Varattu
12 | Varattu
13 | Varattu
14 | Varattu
15 | Varattu
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Taulukko C-17 Vikasana 4 (oloarvo 3.15)

Liite C — Kenttdvdyldohjaus

Bitti Nimi | Kuvaus
0 Varattu
1 MOOTTORIN 1
LAMPO
2 M"OOT:I'ORIN 2 Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.
LAMPO
3 |JARRUNTILA
4 Varattu
5 | Varattu
6 Varattu
7 Varattu
8 | Varattu
9 | Varattu
10 | Varattu
11 | Varattu
12 | Varattu
13 | Varattu
14 | Varattu
15 | Varattu

Taulukko C-18 Haélytyssana 4 (oloarvo 3.16)

Bitti Nimi Kuvaus
0 | Varattu
1 MOOTTORIN 1
LAMPO
2 |MOOTTORIN 2
LAMPO Lisatietoja mahdollisista syisté ja korjaustoimista on luvussa 7 — Vianhaku.
3 |JARRUNTILA
4 | PID NUKKUU
5 | Varattu
6 Varattu
7 Varattu
8 | Varattu
9 Varattu
10 | Varattu
11 | Varattu
12 | Varattu
13 | Varattu
14 | Varattu
15 | Varattu
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Taulukko C-19 Ohjaussana CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiilille.

Bitti Nimi Kuvaus
0 Varattu
1 ENABLE 1 = Kéytettavissa
0 = Pyséaytys vapaasti hidastaen
2 Varattu
3 START/STOP 0—1 = Kaynnistys )
0 = Pysaytys parametrin 21.03 PYSAYTYS mukaan.
4 Varattu
5 CNTRL_MODE 1 = Ohjaustilan 2 valinta
0 = Ohjaustilan 1 valinta
6 Varattu
7 Varattu
8 RESET_FAULT 0—1 = Kuittausvika
9...15 | Varattu

Taulukko C-20 Tilasana CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiilille.

Bitti Nimi Kuvaus
0 READY 1 = Valmis kéynnistettévaksi
0 = Muodostumassa tai muodostumisvika
1 ENABLE 1 = Kaytettavissa
0 = Pysaytys vapaasti hidastaen
2 Varattu
3 RUNNING 1 = Kaynnissa valitulla ohjearvolla
0 = Pyséaytetty
4 Varattu
5 REMOTE 1 = Taajuusmuuttaja kauko-ohjauksessa
0 = Taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa
6 Varattu
7 AT_SETPOINT 1 = Taajuusmuuttaja ohjearvossa
0 = Taajuusmuuttaja ei ohjearvossa
8 FAULTED 1 = Vika aktiivinen
0 = Ei aktiivisia vikoja
9 WARNING 1 = Varoitus aktiivinen
0 = Ei aktiivisia varoituksia
10 LIMIT 1 = Taajuusmuuttaja rajassa
0 = Taajuusmuuttaja ei rajassa
11...15 | Varattu
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Liite D — Analogialaajennus NAIO

Nopeudenséaéato Tassa liitteessa kuvataan NAlO-analogialaajennusmoduulin kaytt6a
NAIO:n kautta ACS 600 -taajuusmuuttajan (vakiosovellusohjelmisto 6.0)
nopeudensdadossa.

Liite jakautuu kahteen osaan:
» Bipolaarinen tulo nopeudensaaddssa
» Bipolaarinen tulo sauvaohjauksessa

Téassa liitteessa kasitelldan vain bipolaarisen tulon (+ signaalialue)
kayttdéa. Unipolaarisen tulon kayttd vastaa vakiotulon kayttéa, kun:

» Kohdissa Tarkistukset ja NAIO-asetukset kuvatut asetukset on tehty
(katso alla) ja

+ tiedonsiirto moduulin ja taajuusmuuttajan valilla on aktivoitu
parametrilla 98.06 Al/O LAAJ. MODULI.
Tarkistukset Varmista, ettd ACS 600 on:
* asennettu ja otettu kayttdon ja ettd,
» ulkoiset kaynnistys- ja pysaytyssignaalit on kytketty.
Varmista, ettd NAIO-moduuli:
» asetukset ovat oikein. (Katso NA/O-asetukset alla.)
* on asennettu ja ohjesignaali on kytketty analogiatuloon Al1.
* on kytketty ACS 600:aan.

NAlO-asetukset Aseta moduulin osoitteeksi 5.
Valitse signaalityyppi analogiatulolle Al1 (DIP-kytkin).

Valitse NAIO-03-moduulin toimintatila (DIP-kytkin). NAIO-01- ja
NAIO-02-moduuleissa tilat ovat pysyvia. Katso alla oleva taulukko.

Tila NAIO-01 | NAIO-02 | NAIO-03
Unipolaarinen X - X
Bipolaarinen - X X

Huomautus: Varmista, etta taajuusmuuttajan parametriasetukset
vastaavat NAIO-moduulin tilaa (98.06 Al/O LAAJ. MODULI).

ACS 600 Parametri- Aseta taajuusmuuttajan parametrit (katso ko. kohtia seuraavilla
asetukset sivuilla).
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Liite D — Analogialaajennus NAIO

Bipolaarinen tulo  Alla olevassa taulukossa on parametrit, jotka vaikuttavat NAIO-
nopeudensdadéssd moduulin bipolaarisen analogiatulon Al1 kautta annettavan
nopeusohjeen kasittelyyn.

Parametri Asetus
98.06 Al/O LAAJ. MODULI BIP AlO PRG; BIP AO PRG; BIPOLAR
10.03 PYORIMISSUUNTA ETEEN; PYYNNOSTA(!; TAAKSE
11.02 ULK1/ULK2 VALINTA (O) ULK1
11.03 ULK OHJ1 VALINTA (O) Al2
11.04 ULK OHJ1 MINIMI minREF1
11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI maxREF1
13.06 MINIMI Al2 minAl1
13.07 MAKSIMI AI2 maxAl1
13.08 SKAALA Al2 100%
13.10 INVERTOINTI Al2 El
30.01 Al<MIN FUNKTIO @

') Negatiivisella nopeusalueella taajuusmuuttajalle on annettava erillinen
suunnanvaihtokomento.
2) Asetettava, jos elavan nollan valvonta on kaytossa.

Alla olevassa kuvassa esitetdan NAIO-moduulin bipolaarista
analogiatuloa Al1 vastaava nopeusohje.

Toiminta-alue

skaalattu , _ _ _ __________._._
maxREF1 !
10.03
YORIMISSUUNTA =
ETEEN tai
o . PYYNNOSTA)
£ minREF1 !
8 T
3
8_ .
S -minREF1
110.03
PYORIMISSUUNTA =
TAAKSE tai
' PYYNNOSTA)
-skaalattu
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analogiatulosignaali
minAl1 = 183.06 MINIMI Al2 (eli NAIO Al1)
maxAl1 = 18.07 MAKSIMI AI2 (eli NAIO Al1)
skaalattu = 13.08 SKAALA AI2 x 11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI
maxREF1
minREF1 = 11.04 ULK OHJ1 MINIMI
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Bipolaarinen tulo
sauvaohjauksessa

Liite D — Analogialaajennus NAIO

Alla olevassa taulukossa on parametrit, jotka vaikuttavat NAIO-
moduulin bipolaarisen analogiatulon Al1 kautta annettavien nopeus- ja

suuntaohjeiden késittelyyn.

Parametri

Asetus

98.06 Al/O LAAJ. MODULI

BIP AlIO PRG; BIP AO PRG; BIPOLAR

10.03 PYORIMISSUUNTA

ETEEN; PYYNNOSTA(": TAAKSE

11.02 ULK1/ULK2 VALINTA (O) ULK1
11.03 ULK OHJ1 VALINTA (O) AI2/JOYST
11.04 ULK OHJ1 MINIMI minREF1
11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI maxREF1
13.06 MINIMI Al2 minAl1
13.07 MAKSIMI Al2 maxAl1
13.08 SKAALA Al2 100%
13.10 INVERTOINTI Al2 El

30.01 Al<MIN FUNKTIO

(2

) Mahdollistaa seka positiivisen ettd negatiivisen nopeusalueen.
2) Asetettava, jos elavan nollan valvonta on kaytdssa.

Alla oleva kuvassa esitetddn NAIO-moduulin bipolaarista analogiatuloa
Al1 vastaava nopeusohje sauvaohjauksessa.

Toiminta-alue

skaalattu
maxREF1
,10.03
' PYORIMISSUUNTA =
' ETEEN tai
o . PYYNNOSTA)
£ minREF1 ' __
8 -
3
3 .
S -minREF1
110.03
' PYORIMISSUUNTA =
X TAAKSE tai
' PYYNNOSTA)
-skaalattu
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analogiatulosignaali
minAl1 = 13.06 MINIMI AI2 (eli NAIO Al1)
maxAl1 = 13.07 MAKSIMI AI2 (eli NAIO Al1)
skaalattu = 13.08 SKAALA AI2 x 11.05 ULK OHJ1 MAKSIMI
maxREF1
minREF1 = 11.04 ULK OHJ1 MINIMI

Ohjelmointiopas
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