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Turvaohjeet
A Varoitus! ACS 400:n asennuksen saa tehda vain sahkdalan ammattilainen.

Varoitus! Laitteessa on hengenvaarallisia jannitteité verkkojannitteen olleessa kytkettyna.
Odota vahintaédn 5 minuuttia jannitteen poiskytkennén jalkeen ennen kuin irrotat
kannen. Mittaa jénnite DC-liittimissé& (U,,, U..) ennen laitteen huoltoa. Katso E.

Varoitus! Vaikka moottori olisi pysaytetty, tehoelektroniikan liittimissa U1, V1, W1 ja U2, V2,
W2 ja Ug,, U, on hengenvaarallinen jénnite.

Varoitus! Vaikka ACS 400:n tulojannite olisi kytketty pois, releliittimissd RO1A, RO1B,
RO1C, RO2A, RO2B, RO2C saattaa olla hengenvaarallisia ulkoisia jannitteita.

Varoitus! Ala koskaan yrita korjata vioittunutta laitetta. Ota yhteys laitteen toimittajaan.

Varoitus! Ulkoiset ohjaukset voivat aiheuttaa ACS 400:n kéytdn automaattisen
kaynnistymisen jannitekatkoksen jalkeen.

B> BBk B b

Varoitus! Kun kahden tai useamman ACS100/140/400 -laitteen ohjausliittimet on kytketty
rinnan, ohjausliitdntéjen apujannite on otettava yhdesta lahteesta, joka voi olla
joko yksi laitteista tai ulkoinen lahde.

A Varoitus! Jadhdytyselementin pinta voi olla kuuma (katso S taulukko 11).

Huom! Lis&é teknisia tietoja saat laitteen toimittajalta.
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Huomautus yhteensopivuudesta: Toimitettu ACS 400 -taajuusmuuttaja ja tdméa opas ovat taysin
yhteensopivia ACS-PAN-A -ohjauspaneelin version | ja sitd uudempien kanssa. Jos kaytetdan
ohjauspaneelia, jossa on vanha versiokoodi, jotkut uudet parametrinimet ja -varoitukset eivat nay
naytoélla oikein. Kiinnita t&lléin huomio numeerisiin parametriarvoihin, parametrinumeroihin ja

varoituskoodeihin.
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Asennus

Tutustu néihin asennusohjeisiin huolellisesti. Ohjeiden ja varoitusten laiminlyénti voi johtaa
virhetoimintoon tai henkiléturvallisuuden vaarantumiseen.

Valmistelutoimet ennen asennusta

ACS 400:n asentamiseen tarvitaan seuraavia tydkaluja: ruuviavaimia, kuorintapihdit, nauhamitta,
4 kpl @ 5 mm ruuveja tai pultteja ja muttereita (asennuspinnasta riippuen) ja pora.

Téssé vaiheessa on hyva tarkistaa moottorin parametrit ja kirjoittaa ne ylos: verkkojannite,
nimellisvirta, nimellistaajuus, tehokerroin (cos phi), nimellisteho ja nimellisnopeus.

Laitteen purkaminen

ACS 400 toimitetaan laatikossa. Laatikossa on itse laitteen lisdksi tima Kayttajan opas,
tiivistelaippoja, varoitustarrat, EMC-ohjeet ja erillinen Asennusopas. Asennusoppaassa on
yhteenveto tdssé annetuista asennusohjeista.

Laatikon kannessa on seindasennuksen malli, joka auttaa ACS 400:n kiinnityspisteiden
kohdistamisessa. Irrota kansi ja séasta se.

Vaiheittaiset ohjeet

ACS 400:n asennus on jaettu useaan vaiheeseen. Kuva 1, sivulla 2, esittda asennusvaiheet.
Vaiheet on suoritettava annetussa jarjestyksessa. Jokaisen vaiheen oikealla puolella on viittaus
tdman oppaan mydhempien sivujen viiteosioihin. Naissé osissa on yksityiskohtaiset ohjeet, jotka
tarvitaan tdman laitteen oikeaan asennukseen.

A Varoitus! Lue kohta “Turvaohjeet” sivulla iii, ennen aloittamista.
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ACS 400:n asennuksen yksityiskohtaiset ohjeet

Kuva 1

Katso A

@ < TARKISTA asennusymparisto.

@ < ASENNA ACS 400 seinélle.

Katso B, C

@ ( IRROTA kansi.

A
L
@
(@]
O

Katso E, F

@ ( LITA halutun kielen varoitustarra.

@ < PAIKALLISTA teho- ja ohjausliittimet.

A
2
@
o
m
I

@ < TARKISTA verkkojannite ja sulakkeet.

Katso G,S

@ < TARKISTA moottori.

Katso K, S

< TARKISTA DIP-kytkin.

Katso E, J, L

@ < KYTKE sy6tt6- ja moottorikaapelit.

Katso E, H, |

< KYTKE ohjauskaapelit.

Katso E, H, I,
J, L

@ < ASETA kansi takaisin paikoilleen.

Katso M

@ ( KYTKE jannite paalle.

Katso N

NN NN AN N N NI N N NI AN

viittaa tdméan oppaan mydhempiin viiteosioihin.

ACS 400:n asennuksen yksityiskohtaiset ohjeet. Jokaisen vaiheen jélkeinen viittaus

2
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Viiteosiot

A Varastointi-, kuljetus- ja kayttoymparisto

Taulukko 1

ACS 400

Varastointi ja kuljetus

Sy suojapakkauksessa

Asennuspaikan korkeus

* 0...1000 m, jos -
kuormitettavuus 100%

¢ 1000...2000 m, jos
kuormitettavuus pienenee 1%
jokaista100 m kohden 1000 m
ylapuolella

Kéayttéympariston
lampétila

e 0...40 °C -40...+70 °C

¢ Maks. 50 °C, jos
kuormitettavuus pienenee
90%:iin

Suhteellinen kosteus

< 95% (ei tiivistymista)

liman epépuhtaudet

Séhkoéisesti johtava poly ei sallittu.

(IEC 721-3-3) ACS 400 tulee asentaa puhtaaseen tilaan IP-luokituksen mukaan.
Jaahdytysilman on oltava puhdasta eiké se saa sisaltaa sydvyttavia aineita eika
sahkoisesti johtavaa polya.

UL-asennuksissa ACS 400 tulee asentaa puhtaaseen ja kuivaan tilaan, jossa ei
ole tippuvaa vetta.
¢ Kemialliset kaasut: Class 3C2 | Varastointi
¢ Kiinteat hiukkaset: Class 3S2 |+ Kemialliset kaasut: Class 1C2
* Kiinteat hiukkaset: Class 1S3
Kuljetus
* Kemialliset kaasut: Class 2C2
¢ Kiinteat hiukkaset: Class 252
limanpaine

Sinimuotoinen tarina
(IEC-60068-2-6)

* 2-9Hz 0,3 mm Varastointi

* 9-200 Hz 2 m/s? e 2:9Hz1,5mm
* 9-200 Hz 5 m/s?
Kuljetus

e 2-9Hz3,5mm
* 9-200 Hz 10 m/s?

Iskut Ei sallittu « Maks. 100 m/s2 (330 ft./s2), 11 ms
(IEC 68-2-29)
Vapaa pudotus Ei sallittu e 76 cm (30 in.), runkokoko R1

* 61cm (24 in.), runkokoko R2

* 46 cm (18 in.), runkokoko R3

e 31cm (12in.), runkokoko R4
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B Mitat (mm)

Laitteet, joissa on IP 21/NEMA1 -kotelointi

° B
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f— W3——

Kuva 2 IP 21/NEMA1 -kotelointi
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Taulukko 2 IP 21/NEMA1 -koteloitujen laitteiden mitat.

Mittaviite (mm)

Runkokoko, IP 21/NEMA1 *

R1 R2 R3 R4
w 125 125 203 203
w1 98 98 98 98
w2 - - 98 98
w3 98 98 160 160
H 330 430 545 636
H1 318 417 528 619
H2 300 400 500 600
H3 373 473 586 686
D 209 221 248 282
D1 105 117 144 177
D2 147 159 200 233
a 5.5 5.5 6.5 6.5
b 10 10 13 13
c 5.5 6.0 8.0 8.0
d 5.5 5.5 6.5 6.5
Massa (kg) 5.5 8.5 19.0 28.6

*Katso laitetyyppien runkokokotiedot kohdasta S
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Laitteet, joissa on IP 54/NEMA12 -kotelointi

IP 54 -kotelointiluokalla on erilainen muovinen ulkokuori IP 21:een verrattuna. IP 54 -kotelossa
kaytetdan samaa runkoa (sisaista muoviosaa) kuin IP 21 -kotelossa, mutta IP 54 -koteloon on
lisétty sisédinen puhallin, joka parantaa laitteen jadhdytysta. Téallainen rakenne kasvattaa mittoja
verrattuna IP 21 -koteloon, mutta IP 54 -koteloisten laitteiden kuormitettavuus on sama kuin IP 21

Rt B
I]e ] H1 i H2 H
= A =

é:: .o
“w2- | -ar
/ //_Z [
et
' /
=/
A
b

Kuva 3 IP 54/NEMA12 -kotelointi

Taulukko 3 IP 54/NEMA12 -koteloitujen laitteiden mitat.

Runkokoko, IP 54/NEMA12 *
Mittaviite (mm)

R1 R2 R3 R4

w 215 215 257 257

w1 98 98 160 160

w2 98 98

H 453 551 642 742

H1 318 417 528 619

H2 330 430 545 636

D 240 253 280 312

D1 95 107 132 145

a 5.5 5.5 6.5 6.5

b 10 10 13 14

c 5.5 5.5 8.0 8.0

d 5.5 5.5 6.5 6.5
Massa (kg) 7.2 11.2 22.3 32.3

*Katso laitetyyppien runkokokotiedot kohdasta S.
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C ACS 400:n asentaminen seinélle

A Varoitus! Varmista, etta syottdvirta asennuskohteeseen on katkaistu ennen ACS 400:n
asentamista.
Huom! ACS 400 voidaan asentaa ilmakanavaan, kun kdytetdan laippa-asennuksen lisvarusteita.

1
Pakkauslaatikon kannessa on seindasennuksen malli. 8 N\

. . ~—_
Irrota kansi laatikosta. /o ~_

Kuva 4 Seindasennuksen mallin irrottaminen.

2

ACS 400:n saa asentaa vain pystyasentoon tasaiselle ja tukevalle pinnalle.
Asennuspaikka ei saa olla kuuma tai kostea eiké siind saa esiintya tiivistymista.
Varmista, ettd laitteen yla -ja alapuolelle jaa véhintddn 200 mm:n tuuletusrako.
Sivuilla tuuletusraon on oltava vahintaddn 30 mm.

1 Kayta asennusmallia ja merkitse kiinnitysreikien paikat.

2 Poraa reiat.

3 Ruuvaa nelja ruuvia tai kiinnita pultit ja mutterit
(asennuspinnasta riippuen).

Kuva 5 Kiinnitysreikien merkitseminen ja poraaminen.
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3
IP 21 / NEMA1 B

Aseta ACS 400 kiinnikkeisiin ja kirista kaikki nelja
kulmaa.

Huom! Nosta ACS 400 -laitetta vain rungosta
alaka kannesta.

IP 54 / NEMA12

1 Irrota etukansi, katso kuva 10.

2 Irrota kumitulpat tydntdmalla ulkopuolelta.
3 Ruuvaa ruuvit.

4 Aseta kumitulpat paikoilleen.

T
O _OJJlL

53
e
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D Kannen irrottaminen

IP 21 / NEMA1

Runkokokojen R1 ja R2 (leveys 125 mm)
avaaminen.

1 Irrota ohjauspaneeli.

2 Ohjauspaneelin urassa on pieni reika.
Nosta sisélla oleva pidikevipu ylds.

3 Irrota kansi.

Kuva 8 IP21/NEMAT (runkokoko R1 ja R2) -taajuusmuuttajien kannen avaaminen.
Runkokokojen R3 ja R4 (leveys 203 mm) avaaminen.

1 Irrota ohjauspaneeli.
2 Nosta pidikevipu ja vedd samalla varovasti 5 Paina pidikevipua ja veda.
etukannen yldosasta. 6 Irrota etukannen alaosa.
3 Nosta toinen pidikevipu esimerkiksi
ruuvimeisselilla.
4 Avaa etukannen yléosa ja irrota se.

N\

A W

N

Kuva9  IP21/NEMAT1 (runkokoko R3 ja R4) -taajuusmuuttajien kannen avaaminen.
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IP 54 / NEMA12

1 Irrota ruuvit.
2 Irrota etukansi.
3 Irrota ohjauspaneeli tarvittaessa.

(I

Kuva 10 IP 54 / NEMAT1 -taajuusmuuttajien kannen avaaminen.
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E Liitannat

ja © al Vihrea LED, katso P
o o

Punainen LED,

RS485 DIP-kytkin / katso P

X2 Paneeliliitin

LY
e e e e B e = e = e B = e B = e B = = e B = i e | = =

X3 RS485-liitin, I
katso J L

Analogiatulon DIP-kytkin ~—_|

JunpER
SETTINGS

“@=D

/ Varoitustarra

Warning! Dangerous voltage
Wait 5 minutes after
disconnecting suppiy]
before proceeding.

See User's Manual.

X6 DDCS-tiedon-
siirtomoduulin
liitin

A Kytkenta

kielletty
taajuus-
muuttajan
ollessa paalla.

H
I
I
H
I
I
H
I
I
X1 1/O-liiténta, katso J g
I
I
I
I
I
H
I
I
H
H

=

Ut v w1u2 v2 w2
MAINS MOTOR

Kuva 11  Liitdnnét.

F Varoitustarran kiinnittaminen

Pakkauslaatikossa on erikielisié varoitustarroja. Liitd halutun kielen varoitustarra ylla kuvattuun
kohtaan muovisen rungon sisdén. Katso kohta E, Liitannat.
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G Tyyppikilpi ja koodien selitykset

Tyyppikilpi on jadhdytyselementissé.

ABB Industry Oy MADE IN FINLAND U1 3~ 380..480 V For more information see ACS400 User's Manual
Type ACS401000432 v2 8- 0:0.1V =~
ln/Mnsq | 47/62A c us
Code 63996611
12n/ I2nsq 49/66A IND.CONT.EQ
I 0w lwen | @ CE
N713
Serno +1982800001* 2 0-.250Hz

Kuva 12 ACS 400 -tyyppikilpi.

Alla olevassa kuvassa on tyyppimerkinnén selitykset

Vaihtovirtakéayttd

Tuotteen tyyppi
S = Vakio
x = OEM

ACS 400 -tuoteperhe

Tulosilta

0 = 6-pulssinen tasasuuntaaja
Kotelon tyyppi

1 = Seinélle asennettava
Lisélaitteet

1-x004 -3 -2
T 2 -2

0 = Vakioyksikkd

x = Suodin, paneeli ja muut lisdvarusteet

Nimellisteho (kVA)

Katso ACS 400:n tyyppitaulukosta, osa S, taulukko 11.

Verkkojannite
1=200...240 V AC
3=380...480V AC

Kotelointiluokka

2=IP 21 (NEMA1)
5 = IP 54 (NEMA12)

Kuva 13  Tyyppikilven koodien selitykset.

Sarjanumerokilpi on laitteen takakannen ylaosassa kiinnitysreikien valissa.

Type ACS401000432

Code 63996611

Ser.no.

*1982800001*

Kuva 14  Sarjanumerokilpi.

ACS 400 Kéyttdjan opas
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H Moottori

Tarkista, ettd moottori soveltuu kayttdon. Yleissdéntdisesti moottorin on oltava kolmivaiheinen
oikosulkumoottori, jonka nimellisjannite UN on 480 V ja nimellistaajuus fy joko 50 Hz tai 60 Hz. Jos

moottorin arvot eroavat edelld mainituista, ryhmén 99 parametriarvoja on muutettava.

Moottorin nimellisvirta Iy ei saa olla suurempi kuin ACS 400:n nimellisléhtévirta loy
vakiomomenttisovelluksissa tai | oygq nelidllisen momentin sovelluksissa (Katso G ja R).

A Varoitus! Varmista, ettd moottori soveltuu kéytettdvaksi ACS 400:n kanssa. ACS 400:n saa
asentaa vain pateva henkil6. Jos olet epavarma, ota yhteys laitteen toimittajaan.

| Kelluva verkko

Jos sydttoverkko on kelluva (IT-verkko), molemmat maadoitusruuvit on irrotettava, jottei aiheuteta
vaaratilannetta tai vahinkoa laitteelle. Maadoitusruuvien sijainti nakyy kuvassa 15 ja kuvassa 16.

GND 1 =7 GND 2

H@le ¢ oo oo 2 o|@
9

=1 5
GH

%8

GND 1 e [ GND 2
—] -

1

)

[4]]

Kuva 16 Maadoitusruuvien irrottaminen runkokoon R3 ja R4 taajuusmuuttajista.

Ala kéayta RFl-suodinta IT-verkoissa. Verkko liitetdan maahan suodinkondensaattoreiden kautta.
Kelluvissa verkoissa tdméa voi aiheuttaa vaaratilanteen tai vahingoittaa laitetta.

Varmista, etté viereisiin pienjanniteverkkoihin ei levia kohtuuttomasti héiriéité. Joissakin
tapauksissa muuntajien ja kaapeleiden luonnollinen suojaus on riittdva. Jos asiasta ei olla varmoja,
voidaan kayttda verkkomuuntajaa, jossa on staattinen suojaus ension ja toision valilla.

12 ACS 400 Kéyttdjan opas



J Kaapeliliitannat
IP 21 -laitteet

IP 21 (NEMAT) -koteloitujen ACS 400 -taajuusmuuttajien mukana on pakkaus, joka siséltaa kolme
ruuvia ja kaksi tiivistelaippaa.

Kuva 17  Syéttokaapeleiden (A) ja ohjauskaapeleiden (B) tiivistelaipat IP 21 / NEMA1
-taajuusmuuttajissa.

Ohjeita etukannen irrottamiseen on kohdassa "Kannen irrottaminen” sivulla 8.

Kiinnita syottokaapeleiden tiivistelaippa yhdelld ruuvilla. J&4ahdytyselementin alaosan keskell4 on
reiké ruuvia varten.

LS

Kuva 18 Tiivistelaipan kiinnittdminen syéttékaapeliin (A) IP 21 / NEMAT1 -taajuusmuuttajissa.
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Taulukko 4 Kaapeliliitdnnét.

Liitin Kuvaus Huomautus
ut, V1, w1 3~ tulojénnite Ala kéayta 1~ sy6tossal
PE Suojamaa Noudata paikallisia kaapelin poikkipinta-alaa
koskevia s&adoksia.
U2, v2, w2 Moottorilahtd Katso R.
Uc+, Uc— Valipiiri ACS-BRK-jarrulaitteille (lisévaruste).
L Moottorikaapelin suoja

Noudata paikallisia kaapelin tyyppié ja poikkipinta-alaa koskevia sd&dodksia. Kayta suojattua
moottorikaapelia.

Johdota moottorikaapeli erillaan ohjaus- ja syéttékaapeleista sdhkémagneettisten hairididen
vélttdmiseksi.

i ° = I
J —intemal fan| E
] i
il 5 . I
A U1 M\”N W1U2M V2 w2 1

@@ oo oot o ®
[ I I

Kuva 19  Moottorikaapelin liitdntd runkokoolle R1 ja R2 (IP 21 / NEMA1).

Huom! Katso "ACS 400 EMC-ohjeet” sivulla 159.

A Huom! Lahtdkontaktoria voidaan kéyttaa vain turvallisuuslaitteena. Ala sulje kontaktoria,
kun ACS 400 on kaytossa.
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Kuva 20 Moottorikaapelin liitdntd runkokoolle R3 ja R4 (IP 21/ NEMA1).

ACS 400 Kéyttdjan opas
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Ohjauskaapeleiden (B) tiivistelaippa, katso kuva 17.

Kuva 21  Tiivistelaipan kiinnittdminen ohjauskaapeliin (B) IP 21 / NEMA1 -taajuusmuuttajissa

R
I Ohjauskaapelit

7

Kuva 22  Ohjauskaapeliliitdnnéat (IP 21/ NEMAT).
Huom! Katso "ACS 400 EMC-ohjeet” sivulla 159.

16 ACS 400 Kéyttdjan opas



IP 54 -laitteet

IP 54 (NEMA12) -koteloitujen ACS 400 -taajuusmuuttajien mukana on pakkaus, joka sisaltaa viisi
ruuvia ja kaksi tiivistelaippaa.

Kuva 23 Syéttékaapeleiden (A) ja ohjauskaapeleiden (B) tiivistelaipat IP 54 / NEMA 12
-taajuusmuuttajissa.

Ohjeita etukannen irrottamiseen on kohdassa ""Kannen irrottaminen” sivulla 8.

Kuva 24  Tiivistelaipan kiinnittdminen syéttékaapeliin (A) IP 54 / NEMA12 -taajuusmuuttajissa.
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Liitd syottokaapelit ennen tiivistelaipan asentamista ohjauskaapeleihin (IP 54 / NEMA12). Eri
halkaisijat on merkitty tiivisteen pinnalle. Leikkaa tiivisteet, kun olet tarkistanut, etté kaapelin koko

on oikea.
Taulukko 5
Liitin Kuvaus Huomautus
U1, V1, W1 3~ tulojannite Ala kayta 1~ sy6tossa!
PE Suojamaa Noudata paikallisia kaapelin poikkipinta-alaa
koskevia saadoksia.
U2, v2, w2 Moottoriléahtd Katso R.
Uc+, Uc— Valipiiri ACS-BRK-jarrulaitteille (lisdvaruste).
L

ACS-BRK-jarrulaitteille
(lisdvaruste).

Noudata paikallisia kaapelin tyyppié ja poikkipinta-alaa koskevia sd&dodksia. Kayta suojattua

moottorikaapelia.

Johdota moottorikaapeli erillaan ohjaus- ja syéttékaapeleista sdhkémagneettisten hairididen
vélttdmiseksi.

U1 Vi w1 U2 v2 w2|

MAINS MOTOR

Kuva 25 Moottorikaapelin liitdntd runkokoolle R1 ja R2 (IP 54 / NEMA12).

Huom! Katso "ACS 400 EMC-ohjeet” sivulla 159.
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Kuva 26  Moottorikaapelin liitdntd runkokoolle R3 ja R4 (IP 54 / NEMA12).
Huom! Katso "ACS 400 EMC-ohjeet” sivulla 159.

Kuva 27  Tiivistelaipan kiinnittdminen ohjauskaapeliin (B) IP 54 / NEMA12 -taajuusmuuttajissa.
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Kuva 28 Ohjauskaapeliliitinnét (IP 54 / NEMA12).

Huom! Katso "ACS 400 EMC-ohjeet” sivulla 159.

ACS 400 Kéyttdjan opas

20



K Ohjausliitinnat

Paa-1/0-liitin X1
Taulukko 6
X1 Tunnus Kuvaus
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja. (Kytketty siséisesti rungon maahan.)
2 |Al1 Analogiatulo 1, ohjelmoitava.
Oletus: 0 - 10 V (R; = 200 k<) (DIP-kytkin:Al1 auki) <=> 0 - 50 Hz nim. taajuusohje
Oletus: 0 - 20 mA (R; = 500 Q) (DIP-kytkin:Al1 suljettu) <=> 0 - 50 Hz nim. taajuusohje
Asettelutarkkuus 0,1 % tarkkuus £1 %.
AGND Analogiapiirin maa. (Kytketty laitteen sisalla runkoon 1 MQ vastuksen kautta.)
0V 10 V/10 mA ohjejannite analogiatulon ulkoiselle potentiometrille, tarkkuus +2 %.
Al 2 Analogiatulo 2, ohjelmoitava.
Oletus: 0 - 20 mA (R; = 500 Q) (DIP-kytkin:Al2 suljettu)
Oletus: 0 - 10 V (R; = 200 kQ) (DIP-kytkin:Al2 auki)
Asettelutarkkuus 0,1 % tarkkuus £1 %.
AGND Analogiapiirin maa. (Kytketty laitteen sisalla runkoon 1 MQ vastuksen kautta.)
AO1 Analogialahto, ohjelmoitava. Oletus: 0 - 20 mA (kuorma < 500 Q) <=> 0 - 50 Hz
lahtotaajuus. Tarkkuus: yleensa +3 %.
8 | AGND Maa digitaalitulojen (DI) paluusignaaleille. (Kytketty laitteen siséllé runkoon 1 MQ
vastuksen kautta.)
9 |24V Apujannitelahtd 24 V DC +20% -10% / 250 mA (maataso AGND).
Oikosulkusuojattu.
10 | DCOM1 Digitaalitulojen DI1, DI2 ja DI3 vertailupiste. Digitaalitulon kytkemiseksi kyseisen

digitaalitulon ja DCOMT1:n vélille on kytkettava >+10 V (tai <-10 V). Voidaan kayttaa joko
ACS 400 -laitteen (X1:9) 24 V jannitettd, kuten litdntaesimerkeissé (katso L) tai ulkoista
12-24 V jannitetta (polariteetti + tai -).

Sovellusmakro Tehdas (0) Tehdas (1)

11 |DI1 Kéy. Kytkeminen kaynnistaa laitteen. Kay. Jos DI 2 on kytketty, DI 1:n kytkeminen
Moottori kiihtyy ohjearvoon. Kytkeminen irti | hetkellisesti kdynnistdd ACS 400:n.
pysayttaa laitteen. Moottori pysahtyy
vapaasti pyérien.

12 |DI2 Suunnanvaihto. Kytkeminen k&antaa Seis. Jos DI2 kytketédan hetkellisesti irti,
moottorin pydrimissuunnan. ACS 400 pysahtyy.

13 |DI3 Ry6minta. Kytkeminen asettaa Suunnanvaihto. Kytkeminen kaantaa
lahtétaajuudeksi 5 Hz. moottorin pyérimissuunnan.

14 | DI 4 Ei saa kytked, Tehdas (0). On kytkettava, Tehdas (1).

15 | DI5 Kiihdytysajan valinta.

16 | DCOM2 Digitaalitulojen DI4 ja DI5 vertailupiste.

17 | RO1C Relel&htd 1, ohjelmoitava (oletusarvo: vika => 17 kytketty 18:aan).

18 | RO1A 12-250VAC/30VDC,10mA-2A

19 | RO1B I

20 | RO2C 1 Relelahtd 2, ohjelmoitava (oletusarvo: kéy=> 20 kytketty 22:een).

21 |RO2A 1 12-250 VAC/30VDC,10mA-2A

22 | RO2B J E—

Digitaalitulojen impedanssi 1,5 kQ
Kéayta monisaikeistd 0,5 - 1,5 mm? johdinta.

Huom! DI 4 luetaan vain, kun syéttéjannite kytketaan paalle (Tehdasmakro 0 ja 1).
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Huom! Turvallisuussyisté vikarele indikoi "vikaa”, kun ACS 400 on jannitteettdéméana.

Huom! Liittimet 3, 6 ja 8 ovat samassa potentiaalissa.

Huom! DI4 ja DI5 on galvaanisesti eristetty digitaalituloista DI1-DI3. D14 ja DI5 kayttdminen

edellyttédd, ettd vertailupiste on kytkettyna. Lisatietoja on kohdassa L.

Huom! Jos ohjauspaneeli on kaytettévissa, voidaan my6és valita muita makroja. Digitaalitulojen

toiminta riippuu valitusta makrosta.

Analogiatulosignaalien valinta

Analogiatulosignaali valitaan DIP-kytkimella: Al auki = jénnitetulo (U) ja Al kytketty = virtatulo (1).

Esimerkkeja analogiatulosignaalin valitsemisesta

1. Al =U 0-10V Al
:-%> b
A2 =1 0(4) - 20 mA Al2:
2. A1 =U 0-10V AI1
HESI 3B
Al2=U 0-10V AI2:7‘
3.AIT=1 0(4) - 20 mA Alt: 25 ]
Al2=1 0(4) - 20 mA AI2: - [9> |
RS485 -liitin X3
Taulukko 7
X3 Kuvaus
RS485-liitin
1 Suojavaippa N Signaalin p&att6 valitaan
2 B _ paattoa DIP-kytkimella.
4 AGND - -
5 Suojavaippa
22 ACS 400 Kéyttdjan opas



L Kytkentdesimerkkeja

ACS 400 ACS 400
X1 X1
1| SCR Analogia- 1 | SCR Analogia-
2 A1 tulot 2 [ A tulot
Z 0V 0(4)-20mA 2 f?oh“,D a2 o] |0-10 V
5 | Al2 5 | Al2
6 | AGND 6 | AGND
Rﬁézgdmakaa elin vaippa 7 | AOT 7 | AO1
lhdepaghan. 8 | AGND +24V 8 | AGND
e [+24V h o [+24V
| [ 1o pcomi 10 [ DCOM1
‘ 1 D1 ‘ \ 1| Dl
12 | DI2 12 | DI2
13 | DI3 o 13 | DI3
14 D14 Digitaalitulojen 14 D14
kytkentd PNP-
15 | DI5 . 15 | DI5
| e[pcomz kytketty (I&hde) | 61 pcomz
Digitaalitulojen ulkoisella
kytkentd NPN- 17 |RO1C tehosyo6tolla 17 | RO1C
kytketty (sinkki) 18 |RO1A : +QV —— 18 | RO1A ;
19 [RO1B - 19| RO1B -
20 [RO2C 20 | RO2C
21 [RO2A ; 21 | RO2A ;
22 RO2B | 22 |RO2B. [
Kuva 29 I/O-esimerkkeja.
. ACS 400
Muut Modbus-laitteet X3
SCR 1 | scr RS485-liitin
B 2 B Ei
paattéa
A 3 A op )
GND 4 | AGND )
B 5 SCR
A Signaalin p&atto valitaan
GND DIP-kytkimella
SCR paattAmattdomaksi.

Kuva 30 RS485 Multidrop -sovellus.
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M Kannen kiinnittaminen

Ala kytke laitteeseen jannitetta ellei kansi ole paikallaan.
IP 21 / NEMAT1 -laitteet:

1. Etsi ensin pohjassa olevat kiinnityssangat.
2. Napsauta pidikevipu paikalleen.

3. Asenna ohjauspaneeli takaisin paikalleen.

Etukannen kiinnittdminen kokoa ACS401-
x016-3-x oleviin ja sitd suurempiin IP 21/
NEMAT1 -laitteisiin.

1. Aseta etukannen alaosan kiinnikkeet
paikoilleen.

2. Napsauta pidikevipu paikalleen.

3. Kiinnita alaosan kiinnikkeet.

4. Napsauta pidikevivut paikoilleen.

5. Asenna ohjauspaneeli (jos kaytossa)
takaisin paikalleen.

IP54 / NEMA12 -laitteet:

1. Asenna ohjauspaneeli takaisin paikalleen.
2. Asenna etukansi takaisin paikalleen.

3. Kirista ruuvit (maks. momentti 1,5 Nm).

N Tulojannitteen kytkenta
Kun jannite kytketddn ACS 400 -laitteeseen, vihred LED-valo syttyy.
Huom! Vain kolme jannitteen kytkentaa viidess& minuutissa on sallittu.

Huom! Tarkista, ettd moottori pyorii haluttuun suuntaan ennen moottorin nopeuden lisdédmista.

O Ymparist6a koskevaa tietoa
Pakkaus on valmistettu aaltopahvista ja se voidaan kierrattaa.

Havitettéva tuote sisaltdéd arvokasta raaka-ainetta, joka tulisi kierrattéda energian ja luonnonvarojen
saastamiseksi. ABB:n myynti- ja huoltoyhti6t jakavat havitysohjeita.
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P Suojaustoiminnot

ACS 400:ssa on monia suojaustoimintoja:

* Ylivirta ¢ Tulon vaihevahti (3~)

* Ylijannite * |/O-oikosulkusuojaus

* Alijannite * Moottorin ylikuormitussuojaus
e Ylilampo (katso Q)

e Lahddn maasulku e Lahdon ylikuormitussuojaus
e Lahdon oikosulku (katso R)

¢ Jumisuoja
¢ Alikuormitus

ACS 400:ssa on seuraavat LED-varoitus- ja vikaosoittimet:

e LED-merkkivalojen sijainti kdy ilmi osasta E. Jos ACS-PAN-A-ohjauspaneeli on kytketty, katso

ohjeita sivulla 31.

Taulukko 8
Punainen LED: pimea Vihrea LED: vilkkuu
EPANORMAALI TILA
MAHDOLLISIA SYITA: EPANORMAALI TILA:
* Kiihdytys- tai hidastusaika on liian lyhyt | ¢ ACS 400 ei pysty taysin seuraamaan
kuorman vaatimaan nahden. ulkoisia ohjeita.
e Lyhyt jannitekatko * Vilkkuminen kesta& 5 sekuntia.
Taulukko 9
Punainen LED: paélla Vihrea LED: paalla
VIKA
MAHDOLLISIA SYITA: VIAN KUITTAUS:
* Hetkellinen ylivirta * Kuittaa vika pysaytyskomennolla.
* Verkon yli-/alijéannite » Kéynnisté laite uudelleen antamalla
e Ylilampd kaynnistyskomento.
* Moottorin ylikuormitus (katso osa Q)
TARKISTA:
e tulojannite. HUOMAA:
e kuorma. * Jos laite ei kdynnisty, tarkista, ett&
* jadhdytyselementti. tulojénnite on sallitulla valilla.
Taulukko 10
Punainen LED: vilkkuu Vihred LED: paalla
VIKA
MAHDOLLISIA SYITA: VIAN KUITTAUS:
e Lahddn maasulku * Kytke tulojannite pois.
* Oikosulku ¢ Odota, kunnes LED-valot sammuvat.
* Tasajannitevalipiirin rippeli on liian * Kytke jannite takaisin.
suuri.
Tarkeaa! Laite saattaa kaynnistya, jos
TARK|STAf L kaynnistyskomento on paalla.
* Moottoripiirin eristykset.
¢ Sulakkeet ja paavaihe.

Huom! Aina kun ACS 400 havaitsee vikatilan, vikarele aktivoituu. Moottori pysahtyy ja ACS 400

odottaa kuittausta. Jos vikatila ei poistu kuittaamalla ja vian ulkoista syyta ei I8ydy, ota yhteys
ACS 400 -laitteen toimittajaan.

ACS 400 Kéyttdjan opas
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Q Moottorin ylikuormitussuojaus

Jos moottorin virta I, ylittdad moottorin nimellisvirran Iy pitk&aikaisesti, ACS 400 suojaa moottoria
automaattisesti ylikuumenemiselta tekemalla vikalaukaisun.

Laukaisuaika riippuu ylikuorman maaréasta (l, / Iy), lahtétaajuudesta ja nimellistaajuudesta f,om,-
Annetut ajat patevat kylmakaynnistyksessa.

ACS 400 -laitteissa on National Electric Code (US) -sdanndsten mukainen ylikuormitussuojaus.
Oletusasetus on moottorin [Ampdsuojaus péaalla (ON). Lisatietoja on ryhmén 30 parametreissa,
tdmén oppaan sivulla 87.

Iout/ IN

1.5 S

1.0 ]

0.5

0 LahtStaajuus
0 35 Hz

Kuva 31

R ACS 400:n kuormitettavuus

Jos laitetta kuormitetaan liikaa, ACS 400 nayttaa ensin varoituksen ja tekee sen jalkeen
vikalaukaisun.

|
out t
kuormitusjakso = t/T
T <10 min
aika
Imax / I2
Kéayttoympariston lampétila,
15 Vakiomomentti 0amb Maks. on 40°C.
14 50°C on sallittu,
\ jos I, ja I« rajoitetaan 90 %:iin
1.3 nimellisesta.
12 Netiolinen momentt lmax = Maksimilahtovirta
11 ‘ nelidllisen momentin (lonsgmax) J@
VN vakiomomentin (I )
1.0 — Kuormitusjakso 2Nmax

01 02 03 04 05 sovelluksissa, katso Taulukko 11.

Figure 32
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S Tyyppisarja ja tekniset tiedot
Taulukko 11

400 V:n sarjat

3~ tulo U,
004- | 005- | 006- | 009- | O11- | 016- | 020- | 025- | 030- | 041-

380V - 480V ACS401-
+10 % 48 - 63 Hz 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X
Runkokoko R1 R2 R3 R4
Nimellisarvot
(Katso G) Yksikkd
Moottorin nim. Py | kW 3,0 4,0 5,5 7,5 1 15 18,5 |22 30 37
Neliéll. momentti
Tulovirta lyysq A 6,2 8,3 11,1 |148 |21,5 |29 35 41 56 68
Jatkuva lahtovirta | A 6,6 8,8 11,6 |153 |23 30 38 44 59 72
lansa
Maks. lahtovirta A 7,3 9,7 12,8 |16,8 |253 |33 42 48 65 79
Ions@max ™
Moottorin nim. Py [ kW 2,2 3,0 4,0 5,5 7,5 11 15 18,5 |22 30
Vakiomomentti ja
teho
Tulovirta Iy A 4,7 6,2 8,3 11,1 |148 (21,5 |29 35 41 56
Jatkuva lahtévirta | A 4,9 6,6 8,8 11,6 |[153 |23 30 38 44 59
lon™
Maks. lahtovirta Ioy | A 74 9,9 132 17,4 |23 34 45 57 66 88
Lahtéjannite U, Vv 0-Uy4
Kytkentétaajuus kHz 4 (tehdasasetus)
fsw 8 (hiljainen**)
Suojausrajat (Katso O)
Yiivirta (huippu) A 20,3 | 27,5 | 37 | 48 | 64 | 76 | 99 | 125 | 145 | 195
Ylijannite:
laukaisuraja VvV DC 842 (vastaa 624 VAC:n tuloa)
Alijannite:
laukaisuraja VvV DC 333 (vastaa 247 VAC:n tuloa)
Ylilampd °C 95 (jaahdytyselementti)
Maks. kaapelin m
pituus 100 200 200 200
fow = 4 kHz
few = 8 kHz 50 100 100 100
Maks. kaapelikoot ja kiristysmomentit
Teholiittimet*** mm? 10, AWG6 (séaikeinen)/ 16, AWG4 35, AWG2 (séaikeinen)

Momentti 1,3-1,5 Nm (séikeinen) / |/ Momentti 3,2-3,7 Nm
Momentti
1,5-1,8 Nm

Ohjausliittimet mm? 0,5 - 1,5 (AWG22...AWG16) / Momentti 0,4 Nm
Verkkosulake 3~ A 10 10 16 16 25 35 50 50 63 80
ACS401-
Tehohéviét (nimellispisteessa)
Tehoelektroniikka | W 90 120 170 |230 |330 |450 |560 |[660 |900 1100
Ohjaus- W 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
elektroniikka

* Tehoasteet on suunnniteltu jatkuvalle Iongq -virralle. Namé arvot patevéat, kun korkeus on alle
1000 m merenpinnan ylapuolella. Katso Q.
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** Hiljainen-asetus voidaan valita vain lisdohjauspaneelin avulla. Rajoita Py ja |, 80%:iin
nimellisesta.

*** Noudata paikallisia kaapelin poikkipinta-alaa koskevia sdadoksia, katso H. Suojatun
moottorikaapelin kdyttdéa suositellaan.

**** Sulaketyyppi: UL-luokka CC tai T. Ei-UL-asennuksiin: IEC269 gG.

Huom! Kayta 60°C:een syottdkaapelia (75°C, jos kayttdympariston lampétila on yli 45°C).
Huom! Jos 1ahdéssa kaytetdan turvakytkinta tai kontaktoria, on joko pysaytyssignaalin tai ULK
KAYNN. ESTO (katso parametri 1601) -signaalin kierrettéva turvakytkimen/kontaktorin
apukoskettimen kautta ACS 400:aan. Nain varmistetaan, ettd ACS 400 pysahtyy vapaasti
hidastuen heti kun moottoripiiri aukeaa. Vaara kayttd voi vahingoittaa ACS 400 -taajuusmuuttajaa
ja turvakytkinté tai kontaktoria.

ACS 400 -laitteet sopivat kaytettavaksi virtapiirissa, jonka symmetrinen oikosulkuvirta on enintaan
65 kA rms. Suurin sallittu tulojannite on 480 V.

T Eurooppalaiset direktiivit

CE-merkinta

ACS 400 on seuraavien eurooppalaisten direktiivien vaatimusten mukainen:
¢  Pienjannitedirektiivi 73/23/EEC lisédyksineen
e EMC-direktiivi 89/336/EEC lisdyksineen

Asianmukaiset valmistajan vakuutukset ja luettelo tdrkeimmisté standardeista ovat saatavissa eri
pyynndsta.

Huom! Katso "ACS 400 EMC-ohjeet” sivulla 159.

Taajuusmuuttajaa ja taydellista kdyttdémoduulia (CDM) tai peruskayttémoduulia (BDM) (IEC 61800-
2 -standardin méaéritelma) ei pideté turvallisuuteen liittyvana laitteena. Téllaiset laitteet on mainittu
koneita koskevassa direktiivissa ja siihen liittyvissa harmonisoiduissa standardeissa. CDM/BDM-
taajuusmuuttajaa voidaan pitaa turvallisuuslaitteen osana, jos CDM/BDM-taajuusmuuttajan tietty
toiminto tayttaa tietyn turvastandardin vaatimukset. CDM/BDM-taajuusmuuttajan tietty toiminto ja
siihen liittyvéat turvastandardit on mainittu laitteen dokumenteissa.

UL-, ULc- ja C-Tick-merkinnét

ACS 400 -laitteen UL-, ULc- ja C-Tick-merkinnat patevat kaikille tehoalueille ja seké IP 21 etta
IP 54 -koteloille.
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U Liséalaitteet

ACS 400-PAN-A
ACS 400:ssa kaytettava ohjauspaneeli.

ACS 100-PAN

ACS 100/ ACS 140/ ACS 400:ssa kaytettava ohjauspaneeli.

PEC-98-0008

ACS 100/ ACS 140/ ACS 400:ssa kaytettava ohjauspaneelin

vélikaapelisarja.

ACS400-IFX1-3
RFI-tulosuotimet.

ACS-BRK-
Jarruyksikét.

RS485/232-sovitin

DDCS-tiedonsiirtomoduuli
Kenttavaylasovittimien ja I/O-laajennusmoduulien kayttdoa
varten.

ACS 400 -laitetta tukevat Drive Ware-ty6kalut
Ota yhteys laitteen toimittajaan.

Laippa-asennussarja

Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.

ACS 400 Kéyttdjan opas
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OHJELMOINTI
ACS-PAN-A-ohjauspaneeli

ACS-PAN-A on monikielinen alfanumeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-nayttd. Ohjauspaneeli
voidaan liittdd ACS 400 -taajuusmuuttajaan tai irrottaa siitd milloin tahansa. Paneelin avulla
parametreja voidaan kopioida toisiin ACS 400 -taajuusmuuttajiin, joissa on sama ohjelmistoversio
(parametri 3301).

Kéayntitieto
——
Bvérimi \
Ohjauspaikka — Yz(;r;l:_s:;na
Naytidtila ~ —— VENU({ OC REMARURM |
MENU ENTER
Vihrea LED < L
Punainen LED —]
RESET . KAY/SEIS
\ I /

LOC/REM SUUNNANVAIHTO

Kéaytén ohjaus

Kun taajuusmuuttajaan kytketdan jannite ensimmaisen kerran, ohjauspaikka on ulkoinen (kauko-
ohjaus, REM). Taajuusmuuttajaa ohjataan ohjauspaneelista, kun valittuna on paikallisohjaus (LOC).

Paikallisohjaukseen (LOC) vaihdetaan painamalla LOC/REM-painiketta, kunnes naytélla nékyy ensin
PAIKALLISOHJAUS ja sitten PAIKALLISOHJAUS, KAY:

¢ Jos painike vapautetaan, kun nayt6lla nakyy PAIKALLISOHJAUS, kayttd pysahtyy ja ulkoinen
taajuusohje kopioituu paneelin taajuusohjeeksi.

*  Kun naytdlla nakyy PAIKALLISOHJAUS, KAY, kay/seis- ja taajuusohje kopioidaan ulkoisesta
ohjauspaikasta.

Kaytté kaynnistetaan ja pysaytetaan KAY/SEIS-painikkeella.

Moottorin pyérimissuuntaa vaihdetaan SUUNNANVAIHTO-painikkeella (parametrin 1003 asetuksen
on oltava PYYNNOSTA).

Kauko-ohjaukseen (REM) palataan painamalla LOC/REM-painiketta, kunnes naytélla nakyy KAUKO-
OHJAUS.

Akselin pyérimissuunta

RUN > * Kayttd pyorii ja on asetetussa arvossa

< RUN * Akseli pyorii eteen (>) tai taakse (<)

RUN > (tai < RUN) Nuoli vilkkuu nopeasti Kayttd pyorii, mutta ei ole asetetussa arvossa.
> (tai <) Nuoli vilkkuu hitaasti Kayttd on pysaytetty.
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Oloarvonéytt6 (Output)

Kun ohjauspaneeliin kytketdan jénnite, paneelin naytélla nakyvat valitut oloarvot, katso Kuva 33.
Pitamalla MENU-painiketta painettuna voidaan koska tahansa palata oloarvonayttéén (OUTPUT).

Lahtévirta

Momentti Taajuusohje

0.0A 0% 50.0Hz |
0.0 Hz —|

Kuva 33 Oloarvondytén muuttujat.

Alleviivattu, kun
ohjearvoa voidaan muokata

L ahtstaajuuden oloarvo

Taajuusohjetta voidaan muuttaa YLOS/ALAS-painikkeilla, kun se on alleviivattu. Lahtd muuttuu
valittémasti YLOS/ALAS-painikkeita painettaessa.

Ohjetta voidaan muuttaa paneelista paikallisohjaustilassa, mutta myds kauko-ohjaustilassa, jos
ACS 400:n parametrit on asetettu siten.

Valikkonéaytté (Menu)

ACS 400 -taajuusmuuttajassa on useita parametreja. Naista vain perusparametrit ovat aluksi
nékyvissa. Katso kohta “Kaikkien parametrien valinta” sivulla 34.

Valikosta I6ytyvat parametriryhmét ja erikoistoiminnot.

Oloarvonéyttd Valikkonéyttd Parametrit
0.0A 0% 50.0Hz 99 KAYTTOONOTTO- 9901 KIELI
() [SRIGTTOONOTTO | o) [[01 KL — -
0.0 Hz > SUOMI
@ 01 KAYTTOTIEDOT : 9902 SOVELLUSMAKRO
@ 10 KAY/SEIS/SUUNTA 9905 MOOTT.NIM.JANN.
@ Tt 8121 SAATAJAN
81 PFC-OHJAUS OHITUS
KOPIOIDAAN KAYTTOON 8122 OLO2 MINIMI
KOPIOIDAAN PANEELIIN
TAYSI/LYHYT VALIKKO
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Parametriarvon asettaminen

Parametrien asettelutilaan paastéaan painamalla ENTER. Kun parametrin arvo on alleviivattu, sita
voidaan muuttaa. Arvoa muutetaan YLOS/ALAS-painikkeilla. Muutettu arvo tallennetaan painamalla
ENTER. Muutokset voidaan peruuttaa, ja asettelutila poistetaan valinnasta painamalla MENU.

hyvéksy ja tallenna
9901 KIELI 9901 KIELI
—————— ENTER muta @ CNTER
SUOMI s suom -

lopeta tallentamatta

&)

Huom! Osoitin vilkkuu parametrin asettelutilassa, kun parametrin arvoa muutetaan.

Huom! Parametrin oletusarvo saadaan naytélle parametrien asettelutilassa painamalla YLOS/ALAS-
painikkeita samanaikaisesti.
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Erikoistoiminnot

Valitse haluttu toiminto naytdlle. Paina ENTER-painiketta kunnes nayttd vilkkuu toiminnon
aloittamisen merkiksi.

Huom! Parametrien kopiointi ei kopioi kaikkia parametreja. Tallaisia parametreja ovat: 9901, 9905-
9910, 1605, 1607, 5002, 5201 ja kaikki ryhméan 51 parametrit. Néisté parametreista kerrotaan
kohdassa "ACS 400 Parametritaulukko” sivulla 57.

Parametrien kopioiminen kaytdstéa paneeliin

Pidé& painettuna

KOPIOIDAAN KOPIOIDAAN...
PANEELTIN ~ ~ ENTER

Loc

Huom! Kaytdn on oltava seis-tilassa ja paikallisohjauksessa. Parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
arvoksi on asetettava 1 (AVOIN).

Parametrien kopioiminen paneelista kaytt66n

Pidé& painettuna

KOPIOIDAAN KOPIOIDAAN...
KAYTTOON ENTER

Huom! Kéytén on oltava seis-tilassa ja paikallisohjauksessa. Parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
arvoksi on asetettava 1 (AVOIN).

Kaikkien parametrien valinta

Aluksi vain perusparametrit nédkyvéat. Kun koko valikko on kéytéssa, paneelindytén valikon toisella
rivilld on téhti (*). Lyhyt valikko palautetaan valitsemalla tdma toiminto uudelleen.

'_ Pidé& painettuna
TAYSI/LYHYT TAYSI/LYHYT

VALIKKO — - — - - - VALIKKO = = =~ -

/

Nékyy, jos taysi valikko on kaytdssa.
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LED-osoittimet

Punainen LED Vihrea LED
PIMEA PALAA Jannite on paalla ja kayttd toimii normaalisti.
PIMEA VILKKUU Varoitus.
PALAA PALAA Vika. Kaytt6 voidaan kuitata ohjauspaneelista.
VILKKUU PALAA Vika. Kuittaa kdytt6 sammuttamalla virta.

ACS 400 Kéyttéjan opas
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Vikanaytot

Kun ACS-PAN-A-paneelin punainen LED-merkkivalo palaa tai vilkkuu, laite on vikatilassa.
Vikailmoitus valkkyy paneelin naytélla.

Kun ACS-PAN-A-paneelin vihred LED-merkkivalo vilkkuu, varoitus on paalla. Varoitusilmoitus nakyy
paneelin naytolla. Varoitukset 1-7 ovat seurausta painikkeiden virheellisesta kaytdsta eika vihrea
LED-valo vilku niiden kohdalla.

Varoitus- ja vikailmoitukset h&aviavét painettaessa ohjauspaneelin MENU-, ENTER- tai
nuolindppaimia. limoitus nakyy naytélla uudelleen muutaman sekunnin kuluttua, jos ndppaimistéén
ei ole koskettu ja varoitus- tai vikatila on yha aktiivinen.

Kuvaus

DC-YLIJANNITE YLIVIRTA
VIKA 2 VAROITUS 10

Koodi

Kuva 34  Vika- ja varoitusilmoitukset

Kohdassa Vianmaéritys on luettelo varoitus- ja vikatiloista.

Vian kuittaus

Vika kuitataan punaisen LED-merkkivalon palaessa painamalla RESET-painiketta.
Huom! Vian kuittaus voi kédynnistda kayton kauko-ohjaustilassa.

Vika kuitataan punaisen LED-merkkivalon vilkkuessa kytkemalla jannite pois laitteesta.
Huom! Kayttd saattaa kdynnistya valittdémasti, jos laitteeseen kytketdan jannite uudelleen

Kontrastin asetus

Né&ytdn kontrastia voidaan s&&taa milloin tahansa. Kontrastia lisataan pitdmélla ENTER- ja YLOS-
painikkeita painettuina. Kontrastia védhennetédan pitdmalla ENTER- ja ALAS-painikkeita painettuina.
Painikkeita on painettava samanaikaisesti.
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ACS100-PAN-ohjauspaneeli

Ohjauspaneeli voidaan liittdd ACS 400 -taajuusmuuttajaan tai irrottaa siitd milloin tahansa.

Ohjauspaikka Yksikot
Vikatilan .
indikaattori SUTBUTPAR Pydrimissuunta
Nayttétila

KAY/SEIS MENU

Loc ' rem
SUUNNANVAIHTO Yo \ / \ENTER) ENTER
\l/
YLOS/ALAS

Kaytén ohjaus

Kun taajuusmuuttajaan kytketdaan jannite ensimmaisen kerran, ohjauspaikka on ulkoinen (kauko-
ohjaus, REM). Taajuusmuuttajaa ohjataan ohjauspaneelista, kun valittuna on paikallisohjaus (LOC).

Paikallisohjaukseen (LOC) vaihdetaan painamalla MENU- ja ENTER-painikkeita samanaikaisesti,
kunnes naytélla nakyy ensin Loc tai kauemmin painettaessa LCr:

* Jos painikkeet vapautetaan, kun nayt6lla nakyy Loe, kayttd pyséhtyy ja ulkoinen taajuusohje
kopioituu paneelin taajuusohjeeksi.
¢ Kun naytélla nakyy LCr, nykyinen kay/seis- ja taajuusohje kopioidaan ulkoisesta ohjauspaikasta.

Kayttd kaynnistetaan ja pysaytetaan KAY/SEIS-painikkeella.

Moottorin pydrimissuuntaa vaihdetaan SUUNNANVAIHTO-painikkeella (parametrin 1003 asetuksen
on oltava PYYNNOSTA).

Kauko-ohjaukseen palataan (REM) painamalla MENU- ja ENTER-painikkeita, kunnes naytoélla
nékyy rE.

Akselin pydrimissuunta

FWD / REV Nékyy e Akseli pyorii eteen / taaksepain

o Kayttd pyorii ja on asetetussa arvossa
FWD / REV Vilkkuu nopeasti Kayttd kiihtyy / hidastuu.
FWD / REV Vilkkuu hitaasti Kéayttd on pysaytetty.
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Oloarvonéytt6 (Output)

Kun ohjauspaneeliin kytketdén jénnite, paneelin naytélla nékyy lahtétaajuuden oloarvo. Pitdmalla
MENU-painiketta painettuna voidaan koska tahansa palata oloarvonayttéén (OUTPUT).

Lahtdtaajuudesta vaihdetaan I&htévirtaan ja painvastoin YLOS/ALAS-painikkeilla.

Lahtdtaajuus valitaan painamalla ENTER. Lahté muuttuu véalittdmasti YLOS/ALAS-painikkeita
painettaessa. Oloarvonayttdén (OUTPUT) palataan painamalla uudestaan ENTER.

Hz 1 ,' ,:' q Hz O
OUTPUT - OUTPUT !.151_ T Q
=)

Loc

)

=
L.

O
O
c =

OUTPUT

Valikkonéaytté (Menu)

ACS 400 -taajuusmuuttajassa on useita parametreja. Naisté vain perusparametrit ovat aluksi
nékyvissa. Valikkotoiminnon -LG- avulla saadaan nékyviin kaikki parametrit.

OUTPUT-nayttod Parametriryhmat Parametrit
[ 1 - = _ - =
WRCER 53 9902

-U-
© :'f'l:O = 3385

Parametriarvon asettaminen

Parametrin arvo ndhdaén painamalla ENTER.
Uusi arvo asetetaan painamalla ENTER ja pitdmaélla se painettuna kunnes naytdlla nékyy SET.

O

0] [ @0g

AR STl

.

Huom! SET vilkkuu, jos parametriarvoa voidaan muuttaa. Jos parametrin arvoa ei voida muuttaa,
SET ei ndy naytolla.

Huom! Parametrin oletusarvo saadaan naytélle painamalla YLOS/ALAS-painikkeita
samanaikaisesti.
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Erikoistoiminnot

Valitse haluttu toiminto naytélle. Paina ENTER-painiketta kunnes nayttd vilkkuu toiminnon
aloittamisen merkiksi.

Huom! ACS100-PAN-ohjauspaneelin muistiin ja muistista kopiointi ei toimi ACS 400:n kanssa.
ACS100-PAN-ohjauspaneelin muisti on suhteellisen pieni, joten se ei pysty tallentamaan kaikkia
“ACS 400 Parametritaulukko” sivulla 57.

Valinta perusvalikon ja tadyden valikon valilla

Pidé& painettuna

|
=
L— /){NU

Nakyy, jos taysi
valikko on kéyt6ssa.

Parametrien kopioiminen kaytostéa paneeliin

Pid& painettuna

- UL -

MENU

Huom! Kaytdn on oltava pysaytetty ja paikallisohjauksessa. Parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
arvoksi on asetettava 1 (AVOIN).

Parametrien kopioiminen paneelista kadytt66n

Pidé& painettuna

Ol -t e —p

MENU

Huom! Kaytdn on oltava pysaytetty ja paikallisohjauksessa. Parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
arvoksi on asetettava 1 (AVOIN).
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Vikanaytot

Kun ACS 400:n punainen LED-merkkivalo palaa tai vilkkuu, laite on vikatilassa. Vikailmoitus valkkyy
paneelin naytolla.

Kun ACS 400:n vihred LED-merkkivalo vilkkuu, varoitus on paalla. Varoitusilmoitus nékyy paneelin
naytolla. Varoitukset 1-7 ovat seurausta painikkeiden virheellisesté kaytdsta eika vihread LED vilku
niiden kohdalla.

Varoitus- ja vikailmoitukset h&viavat painettaessa MENU-, ENTER- tai nuolindppaimié. limoitus
nékyy naytélla uudelleen muutaman sekunnin kuluttua, jos néppéaimisté6n ei ole koskettu ja varoitus-
tai vikatila on yhé aktiivinen.

i T I
[ e
\
\ vikakoodi varoituskoodi

Kuva 35 Vika- ja varoitusviestit.

Kohdassa Vianmaéaritys on luettelo varoitus- ja vikatiloista.

Vian kuittaus

Vikatila kuitataan punaisen LED-merkkivalon palaessa painamalla KAY/SEIS-painiketta.
Huom! Vian kuittaus voi kéynnistda kaytdn kauko-ohjaustilassa.

Vika kuitataan punaisen LED-merkkivalon vilkkuessa kytkemalla jannite pois laitteesta.
Huom! Kayttd saattaa kdynnistya valittémasti, jos laitteeseen kytketdan jannite uudelleen.
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ACS 400 Perusparametrit

ACS 400 -taajuusmuuttajassa on useita parametreja. Naista vain perusparametrit ovat aluksi
nékyvissa.

Sovelluksissa, joissa ACS 400:n jostakin sovellusmakrosta I0ytyvat halutut toiminnot, riittda vain
muutamien perusparametrien muuttaminen. Kuvaus ACS 400 -taajuusmuuttajien ohjelmoitavista
toiminnoista on kohdassa “ACS 400 Parametritaulukko” alkaen sivulta 57.

Seuraavassa taulukossa on lueteltu perusparametrit.

S = Parametreja voidaan muuttaa vain silloin, kun kayttd on pysaytetty.

Koodi [Nimi Kayttaja  |S

Ryhma 99
KAYTTOONOTTOTIEDOT

9901 [KIELI
Kielen valinta.
0 = ENGLISH 4 = ESPANOL 8 = DANSK 12 = (varattu)
1= ENGLISH (AM) 5 = PORTUGUES 9 = suomI
2 = DEUTSCH 6 = NEDERLANDS 10 = SVENSKA
3 = ITALIANO 7 = FRANGAIS 11 = VENAJA

9902 [SOVELLUSMAKRO
Valitsee sovellusmakron. Asettaa parametrit oletusarvoihin. Yksityiskohtainen kuvaus
kaikista makroista on kohdassa “Sovellusmakrot” alkaen sivulta 45.

0 = TEHDAS

1 = VAKIO-OHJAUS
2 = PULSSIOHJAUS
3 = VAIHTO-OHJAUS
4 = MOOTTORIPOT.
5 = KASI/AUTO

6 = PID-SAATO

7 = ESIMAGNET.

8 = PFC-OHJAUS

Oletusarvo: O (TEHDASMAKRO)

9905 |MOOTT.NIM.JANN.
Moottorin nimellisjannite moottorin arvokilvesta.

Oletusarvo: 400 V

9906 [MOOTT.NIM.VIRTA
Moottorin nimellisvirta moottorin arvokilvesta.
Alue: 0,5% Iy - 1,5% Iy, jossa Iy on ACS 400:n nimellisvirta.

Oletusarvo: Iy

9907 |MOOTT.NIM.TAAJ.
Moottorin nimellistaajuus moottorin arvokilvesta.

Alue: 0 - 250 Hz
Oletusarvo: 50 Hz
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Koodi [Nimi Kayttaja |

9908 |MOOTT.NIM.NOP. v
Moottorin nimellisnopeus moottorin arvokilvesta.

Alue: 0 - 3600 rpm
Oletusarvo: 1440 rpm

9909 |MOOTT.NIM.TEHO v
Moottorin nimellisteho moottorin arvokilvesta.

Alue: 0,1 - 100,0 kW
Oletusarvo: 2,0 - 30,0 kW taajuusmuuttajan tyypista riippuen.

9910 |MOOTT. COS PHI v
Moottorin nimellinen cos phi moottorin arvokilvesta.

Alue: 0,50 - 0,99
Oletusarvo: 0,83

Ryhma 01
KAYTTOTIEDOT

0128 |VIIMEISIN VIKA

Viimeisin tallennettu vika (0 = ei tallennettuja vikoja). Katso “Vianmaéritys”, alkaen
sivulta 145

Voidaan tyhjentaa ohjauspaneelista painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita
samanaikaisesti parametriasetustilassa.

Ryhma 10
KAY/SEIS/SUUNTA

1003 |PYORIMISSUUNTA v
Pyérimissuunnan valinta.

1 =ETEEN
2 = TAAKSE
3 = PYYNNOSTA

Jos valitaan PYYNNOSTA, suunta valitaan annetun suuntakomennon mukaisesti.
Oletusarvo: 3 (PYYNNOSTA) tai 1 (ETEEN) valitusta sovellusmakrosta riippuen.

Ryhma 11
OHJEARVON VALINTA

1105 [ULK OHJ 1 MAKS
Suurin ohjetaajuus (Hz).

Alue: 0 - 250 Hz
Oletusarvo: 50 Hz tai 52 Hz valitusta sovellusmakrosta riippuen.

Ryhma 12
VAKIONOPEUDET

1202 |VAKIONOPEUS 1
Vakionopeusalue: 0 - 250,0 Hz

Oletusarvo: 5,0 Hz

1203 |VAKIONOPEUS 2
Oletusarvo: 10,0 Hz

1204 |VAKIONOPEUS 3
Oletusarvo: 15,0 Hz
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Koodi |Nimi

Kéayttaja

S

Ryhma 13
ANALOGIATULOT

1301

MINIMI A1
Analogiatulon Al1 minimiarvo prosentteina. Analogiatulon minimiasetus vastaa
ohjearvon minimia.

Alue: 0 - 100 %
Oletusarvo: 0 %

Ryhma 15 . .
ANALOGIALAHDOT

1503

AO SISALTO MAKS
Maarittaa lahtétaajuuden, missa analogialahtd saavuttaa 20 mA.

Oletusarvo: 50,0 Hz tai 52 Hz valitusta sovellusmakrosta riippuen.

Huom! Analogialédhdén siséltdé on ohjelmoitavissa. Tassé annetut arvot ovat voimassa
vain, jos muita analogialéhdén parametreja ei ole muutettu. Kuvaus kaikista
parametreista on kohdassa “ACS 400 Parametritaulukko”, alkaen sivulta 57.

Ryhma 20
RAJAT

2003

MAKS. VIRTA
Lahdén maksimivirta.

Alue: 0,5% I - 1,5...1,7* Iy **, jossa Iy on ACS 400:n nimellisvirta.
Oletusarvo: 1,5 * Iy

2008

MAKSIMITAAJUUS
Lahdén maksimitaajuus.

Alue: 0 - 250 Hz
Oletusarvo: 50 Hz tai 52 Hz valitusta sovellusmakrosta riippuen.

** Maksimikerroin riippuen taajuusmuuttajan tyypisté 4 kHz:n kytkentataajuudella.

Taulukko jatkuu seuraavalla sivulla.

ACS 400 Kéyttéjén opas

43



Koodi |Nimi Kayttaja S

Ryhma 21 .
KAYNNIST./PYSAYT.

2102 |PYSAYTYSTAPA
Toiminta moottoria pysaytettédessa.

1 = VAPAASTI
Moottori pyséhtyy vapaasti pyérien.

2 = HIDASTAEN
Valitun hidastusajan 2203 HIDASTUSAIKA 1 tai 2205 HIDASTUSAIKA 2 maéritteleméa
hidastusaika.

Oletusarvo: 1 (VAPAASTI)

Ryhma 22
KIIHDYT./HIDAST.

2202 |KIIHDYTYSAIKA 1
Kiihdytysaika nollasta maksimitaajuuteen (0 - MAKSIMITAAJUUS).

Kaikkien ramppiaikaparametrien asettelualue on 0,1 - 1800 s.
Oletusarvo: 5,0 s

2203 |HIDASTUSAIKA 1
Hidastusaika maksimitaajuudesta nollaan (MAKSIMITAAJUUS - 0).

Oletusarvo: 5,0 s

2204 |KIIHDYTYSAIKA 2
Kiihdytysaika nollasta maksimitaajuuteen (0 - MAKSIMITAAJUUS).

Oletusarvo: 60,0 s

2205 |HIDASTUSAIKA 2
Hidastusaika maksimitaajuudesta nollaan (MAKSIMITAAJUUS - 0).
Oletusarvo: 60,0 s

Ryhmi 26
MOOTTORIOHJAUS

2606 |U/f-SUHDE v
U/f kentdnheikennyspisteen alapuolella.
1 = SUORA

2 = NELIOLLINEN

SUORA-vaihtoehtoa suositellaan vakiomomenttisovelluksille. NELIOLLINEN-vaihtoehtoa
suositellaan keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksille moottorin hydtysuhteen
parantamiseksi ja moottorin aiheuttaman melun védhentédmiseksi.

Oletusarvo: 1 (SUORA)

Ryhmi 33
TIEDOTUKSET

3301 |SOVELLUSVERSIO
Ohjelmaversion koodi.

S = Parametreja voidaan muuttaa vain silloin, kun kaytt6 on pysaytetty.
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Sovellusmakrot

Sovellusmakrot ovat esiaseteltuja parametriryhmia. Niiden avulla minimoidaan kayttédnoton aikana
muutettavien parametrien maara. Tehdasmakro on tehtaalla asetettu oletusmakro.

Huom! Tehdas-makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa El ole kdytdssé ohjauspaneelia. Jos
Tehdas-makroa kaytetadn ohjauspaneelin ollessa kdytéssé, digitaalitulon DI 4 perusteella
maardytyvia parametrien arvoja ei voida muuttaa paneelista.

Parametriarvot

Valitsemalla sovellusmakro parametrilla 9902 SOVELLUSMAKRO asetetaan kaikki muut parametrit,
paitsi ryhman 99 Kayttddnottotiedot-parametrit, parametrilukko 1602, parametrin tallennus 1607 ja
ryhmien 50 - 52 sarjaliikenneparametrit, oletusarvoihinsa.

Tiettyjen parametrien oletusarvot riippuvat valitusta makrosta. Nam4 oletusarvot on lueteltu makron
kuvauksen yhteydessa. Muiden parametrien oletusarvot on annettu kohdassa “ACS 400
Parametritaulukko”, alkaen sivulta 57.

Kytkentéesimerkkeja

Huomaa tdmé seuraavien kytkentdesimerkkien kohdalla:

* Kaikki digitaalitulot kytketaan kayttamalla negatiivista logiikkaa (NPN).
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Sovellusmakro Tehdas (0)

Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa El ole kdytdssa ohjauspaneelia. Makrossa on
yleiskayttdinen kaksijohtiminen kay/seis-ohjaus.

Parametrin 9902 arvo on 0 (TEHDAS). Digitaalituloa DI4 ei ole kytketty.

Tulosignaalit

* Kay, seis ja suunta
(DI1,2)

¢ Analogiaohje (Al1)
* Vakionopeus 1 (DI3)
* Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5)

Aunypi| SCR
s ||[AGND
Ll [[+10V
s [[AI2
s ||AGND
Aoy
————~= "5 | AGND
9 | +24V
L "o Dcom
I R B[
" [ ||DI2
15 [ |DI3
1 | [DI4
L T ||DI5
16 | [DCOM2

21 | RO2A
22 | RO2B

Lahtésignaalit DIP-kytkin
* Analogialahté (AO): Al1: D
Taajuus Al2: ‘ 0-10V
* Relelahto1: Vika o 0(4) - 20 mA

* Relelaht6 2: Kay

Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
Ohjejannite 10 VDC
Al2: Ei kaytdssa

Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz

+24 VDC

Kay/Seis: Kaynnista ACS 400 kytkemalla.

Eteen/Taakse: Vaihda pyérimissuunta kytkemalla.

Vakionopeus 1: Oletusarvo: 5 Hz

Jata kytkematta!*

Kiihdytysajan valinta. Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemalla.

17 | RO1C Q Relelahtd 1, ohjelmoitava

Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan

20 | RO2C QReleléhté 2, ohjelmoitava

Oletus: Kay => 20 kytketty 22:een

*Huom! Digitaalituloa DI 4 kdytetddn ACS 400:n konfigurointiin. Se luetaan vain kerran, kun jannite
kytketéaan. Kaikki * -merkityt parametrit méaritelldén digitaalitulolla DI4.

Tehdas (0) -makron parametriarvot:

* 1001 uLk1 2(DI1,2) 1503 AO SISALTO MAKS 50,0 Hz
1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) 1601 ULK KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) 1604 VIANKUITTAUS 6 (KAYNN/PYS)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINEN1) 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz
1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIHD./HID.1/2 5 (DI5)
1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

* 1201 VAKION. VALINTA 3 (DI3) 4002 PID INTEG. AIKA 60s
1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0
1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60 s
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Sovellusmakro Tehdas (1)

Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa El ole k&ytdssé ohjauspaneelia. Makrossa on
yleiskayttdinen kolmijohtiminen kay/seis-ohjaus.

Parametrin 9902 arvo on 0 (TEHDAS). Digitaalitulo D14 on kytketty.

*Huom! Digitaalituloa DI 4 kaytetdan ACS 400:n konfigurointiin. Se luetaan vain kerran, kun jannite

Tulosignaalit

* Kay, seis ja suunta
(DI1,2)

¢ Analogiaohje (Al1)

* Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5)

Lahtosignaalit

N

RO2C

RO2A

RO2B

-

DIP-kytkin

¢ Analogialaht6 (AO):
Taajuus

* Relelahto1: Vika
¢ Relelaht6 2: Kay

All:
Al2:

0-10V

(2>}
' 20 | 0(4) -20mA

Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz

Ohjejannite 10 VDC
Al2: Ei kaytossa

Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz

+24 VDC

Kéynnistys pulssilla, jos DI 2 kytketty

Pyséytys pulssilla kytkemalla irti

Eteen /Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla.
On kytkettava!*

Kiihd.ajan valinta. Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemalla.

Relelahto 1, ohjelmoitava
Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan

Relelahtd 2, ohjelmoitava
Oletus: Kay => 20 kytketty 22:een

kytketdan. Kaikki * -merkityt parametrit maaritelldan digitaalitulolla DI4.

Huom! Pyséytystulon (DI2) ollessa kytkemattd paneelin KAY/SEIS-painiketta ei voida kéyttaa
paikallisohjauksessa.

Tehdas (1) -makron parametriarvot:

*

1001 ULK1 4 (D11P,2P,P) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz
1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) 1601 ULK KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) 1604 VIANKUITTAUS 6 (KAYNN/PYS)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINENT) 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz
1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIHD./HID.1/2 5 (DI5)
1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

* 1201 VAKION. VALINTA 0 (EI KAYTOSSA) 4002 PID INTEG. AIKA 60s
1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0
1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60s
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Sovellusmakro Vakio-ohjaus

Tassa makrossa on yleiskayttdinen kaksijohtiminen kay/seis-ohjaus. Siina on kaksi esiasetettua
nopeutta enemmaén kuin Tehdasmakrossa (0).

Parametrin 9902 arvo on 1 (VAKIO-OHJAUS).

Tulosignaalit Lahtésignaalit DIP-kytkin
* Kay, seis ja suunta ¢ Analogialéht6 (AO):
(DI1,2) Taajuus Alt: '0-10V
* Analogiaohje (Al1) * Releldht61: Vika Al2:' ' 9p 0(4) -20mA

* Esias. nopeuden valinta
(DI3,4)

* Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5)

* Relelaht6 2: Kay

SCR

2 [[AN1
AGND
+10V

Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz

Ohjejéannite 10 VDC
Al2 AlI2: Ei kaytossa

3

4

5

s ||AGND
o — )
—_ _8

Lahtotaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz

AGND
e +24V +24 VDC
10 | [DCOM1 . ) . . i
[ [|pi Kéay/Seis: Kaynnista kytkemalla.
———— %2 [|DI2 Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla.
——— —1a [ [DI3 Vakionopeuden valinta*
———— . | DI4 Vakionopeuden valinta®
— |15 | |DI5 Kiihd.ajan valinta. Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemalla.
16 | [DCOM2
17 | RO1C Releléhté 1, ohjelmoitava
18 :8:/; I‘ Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan
19 ~

20 | RO2C
21 | RO2A Q
22 | RO2B

Releléhté 2, ohjelmoitava
Oletus: Kéy => 20 kytketty 22:een

*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty

DI3 DI4 | Lahto
0 0 Nopeus Al1:sta
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)

Vakio-ohjaus-makron parametriarvot:

1001 uLk1 2 (Di11,2) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz

1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1601 ULK KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINENT) | 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz

1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 5 (DI5)

1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

1201 VAKION. VALINTA 7 (D13,4) 4002 PID INTEG. AIKA 60s

1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0

1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60s
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Sovellusmakro Pulssiohjaus

Taméa makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa kaytt6a ohjataan painikkeilla. Siind on kaksi

esiasetettua nopeutta enemman kuin Tehdasmakrossa (1), kun kéytetaan digitaalituloja DI4 ja DI5.

Parametrin 9902 arvo on 2 (PULSSIOHJAUS).
Tulosignaalit Lahtosignaalit

* Kay, seis ja suunta ¢ Analogial&ht6 (AO):
(DI1,2,3) Taajuus

¢ Analogiaohje (Al1) * Relelaht61: Vika
* Esias. nopeuden valinta (DI4,5) e« Releléht6 2: Kay

DIP-kytkin
All: | 2p 7‘ 0-10V
Ai2:1 2P | 0(4) - 20 mA

V11 | SCR
2 |[AI1 Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
1+ | |/AGND
4 [|+10V Ohjejannite 10 VDC
s |[|AI2 Al2: Ei kaytossa
s ||AGND
7 |[AO1 Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
e +24V +24 VDC
10 | [IDCOM1
——— 1 [|DH Kéynnistys pulssilla, jos DI 2 kytketty
12 | [DI2 Pyséytys pulssilla kytkemalla irti
3| DI3 Vaihda py6rimissuunta kytkemalla: Eteen/Taakse
] B ﬂ Vakionopeuden valinta*
15 9 i i *
Tocom? Vakionopeuden valinta
17 | RO1C Relelahtd 1, ohjelmoitava
1 | RO1A Oletus: vika =>17 kytketty 18:aan
19 | RO1B
20 | RO2C R . .
21| RO2A Q Releléhté 2, ohjelmoitava
22| RO2B | Oletus: Kéy => 20 kytketty 22:een

*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty

Di4 DI5 | Lahto
0 0 Nopeus Al1:sta
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)

Huom! Pyséytystulon (DI2) ollessa kytkeméttd paneelin KAY/SEIS-painiketta ei voida kayttaa
paikallisohjauksessa.

Pulssiohjaus-makron parametriarvot:

1001 uLK1 4 (D11P,2P,3) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz

1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINENT) | 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz

1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

1201 VAKION. VALINTA 8 (D14,5) 4002 PID INTEG. AIKA 60s

1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0

1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60s
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Sovellusmakro Vaihto-ohjaus
Tassé makrossa kaynnistyskomento ja suunta annetaan samalla koskettimella.
Parametrin 9902 (VAIHTO-OHJAUS) arvo on 3.

Tulosignaalit Léhtésignaalit

DIP-kytkin
* Analogialéht6 (AO): All: b’ 0-10V
Taajuus |

« Relelahts1: Vika A2:' 2P| 0(4) -20 mA
* Relelaht 2: Kay

* Kay, seis ja suunta
(DI1,2)

* Analogiaohje (Al1)

* Esias. nopeuden valinta
(DI3,4)

* Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5)

+—+_1 | SCR
2 |[AI1 Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
T AGND

a [[+10V Ohjejannite 10 VDC

s |[AI2 Al2: Ei kaytossa

s ||AGND

7 [|AO1 Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz
————— s | AGND
e +24V +24 VDC

10 | IDCOM1 = . ) 5 nm
——— T [|bn Kéy eteen: Jos DI1-tila on sama kuin DI2, kéyttd pysahtyy.
- T [|DI2 Kay taakse
——— [ [|DI3 Vakionopeuden valinta*
. [[DI4 Vakionopeuden valinta®
— s [[DI5 Kiihd.ajan valinta. Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemall.

16 | IDCOM2

17 | RO1C Relelahté 1, ohjelmoitava

18 | RO1A I‘ Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan

19 | RO1B

20 | RO2C Releléhtd 2, ohjelmoitava

21 | RO2A Q Oletus: Kdy => 20 kytketty 22:een

22 | RO2B

*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty

DI3 DI4 | Lahtd

0 0 Nopeus Al1:sta

1 0 Vakionopeus 1 (1202)

0 1 Vakionopeus 2 (1203)

1 1 Vakionopeus 3 (1204)

Vaihto-ohjaus-makron parametriarvot:

1001 ULK1 9 (DITF,2R) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz
1002 uLKk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINENT) | 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz
1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 5 (DI5)
1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0
1201 VAKION. VALINTA 7 (DI13,4) 4002 PID INTEG. AIKA 60 s
1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0
1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60 s
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Sovellusmakro Moottoripotentiometri

Téassé makrossa on kustannustehokas liittyma ohjelmoitaville logiikoille, jotka muuttavat kéytén
nopeutta vain digitaalisignaaleja kayttamalla.

Parametrin 9902 arvo on 4 (MOOTTORIPOT.).

Tulosignaalit Lahtosignaalit
* Kay, seis ja suunta ¢ Analogialéht6 (AO):
(DI1,2) Taajuus
* Ohje ylos (DI3) * Releléht61: Vika
* Ohje alas (DI4) * Relelaht6 2: Kay

* Esias. nopeuden valinta (DI5)

1+ | SCR
2 [[A
s ||[AGND
4 |[+10V Ohjejannite 10 VDC
s [|AI2 Al2: Ei kaytossa
s ||AGND al e
a0l Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
9 | +24V +24 VDC
L 10 | |DCOM1 " s L A
I~ D Kéy/Seis: Kaynnista kytkemélla.
I 7 L, 1IDIZ Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla.
————"— 113 [|DI3 Ohije ylos: Lisaa ohjearvoa kytkemalla *
I " . |DI4 Ohje alas: Laske ohjearvoa kytkemalla *
L [ |DI5 Vakionopeus 1
16 | [DCOM2
17 | RO1C Releléhtd 1, ohjelmoitava
18 | RO1A Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan
19 | RO1B
20 | RO2C Releléhtd 2, ohjelmoitava
21 Eggs Q Oletus: Kay => 20 kytketty 22:een
22

*Huom!

* Jos seka DI 3 ja DI 4 ovat kytkettyja tai kytkemattémia, ohjearvo pysyy ennallaan.
¢ Ohjearvo tallennetaan pysaytyksen ja virrankatkaisutilan aikana.

* Analogiaohjetta ei noudateta, kun moottoripotentiometri on valittuna.

Moottoripotentiometri-makron parametriarvot:

1001 uLk1 2 (pi1,2) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz

1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1601 ULK KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINENT) 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz

1103 ULK1 OHJE VAL. 6 (DI3U,4D) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

1201 VAKION. VALINTA 5 (DI5) 4002 PID INTEG. AIKA 60 s

1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0

1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60 s
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Sovellusmakro Kési - Auto
Tama makro on tarkoitettu sellaisiin sovelluksiin, joissa kéytetdéan kahta ulkoista ohjauspaikkaa.
Parametrin 9902 arvo on 5 (KASI/AUTO).

Tulosignaalit
* Kay/Seis (DI1,5) ja taakse

Lahtosignaalit
¢ Analogialahto (AO):

DIP-kytkin

Al: E» j

0-10V

DI2,4 Taaj

(DI2,4) aajuus ALz m 0(4) - 20 mA
* Kaksi analogiaohjetta * Relelaht61: Vika -

(AI1,AI2)

¢ Ohjauspaikan valinta (DI3) * Relelahtd 2: Kay

V11 | SCR
> |[TAI Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz (Ké&siohjaus)
R AGND

4 |[+10V Ohijejénnite 10 VDC

@: 5 ﬁgND Ulkoinen ohje 2: 0...20 mA <=> 0...50 Hz (Autom. ohjaus)
% S AOT Lahtotaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
e +24V +24 VDC

10 | |IDCOM1 .. . « o Slls (s
—— DN Kay/Seis: Kaynnista ACS 400 kytkemalla (Kasi).
(D2 Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla (Kasi).
4—L7 DI3 ULK1/ULK2 valinta: Valitse autom. ohjaus kytkemall&.
———"—1. D14 Eteen/Taakse (Auto)
L——— 4 [|DI5 Kay/Seis: Kaynnistad ACS 400 kytkemalla (Auto)

16 | (DCOM2

17 | RO1C Releléht6 1, ohjelmoitava

18 | RO1A QOIetus: Vika => 17 kytketty 18:aan

19| RO1B

20 | RO2C Relelahté 2, ohjelmoitava

21 | RO2A Oletus: Kdy => 20 kytketty 22:een

22| RO2B

Huom! Parametrin 2107 VAH.KAYNN.ESTO tulisi olla O (POIS).

Kési-Auto-makron parametriarvot:

1103 ULK1 OHJE VAL.

All) 2105 ESIMAGN VALINTA

1001 uLk1 2 (pi1,2) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz
1002 uLk2 7 (D15,4) 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 3 (DI3) 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz

1

0 (EI KAYTOSSA)

1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL. 2 (A12) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

1201 VAKION. VALINTA 0 (EI KAYTOSSA) | 4002 PID INTEG. AIKA 60s

1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0

1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60s
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Sovellusmakro PID-sidato

Tama makro on tarkoitettu kdytettavaksi erilaisten takaisinkytkettyjen ohjausjarjestelmien, kuten

paineen s&adon, virtauksen s&adon jne. kanssa.

Parametrin 9902 arvo on 6 (PID-SAATO).
Tulosignaalit

Lahtésignaalit DIP-kytkin

* Kay/Seis ¢ Analogialahto (AO): All: ¥
(DI1,5) Taajuus 8(;‘_)10‘;/0 -,
« Relelahté1: Vika Ai2: 2

* Analogiaohje (Al1)
¢ Oloarvo (Al2)
¢ Ohjauspaikan valinta (DI2)

* Relelahtd 2: Kay

¢ Vakionopeus (DI3)
¢ Ulk. kdynn. esto (DlI4)

11 | SCR
2 |[AI ULK1 (Kasi) tai ULK2 (PID) ohje: 0...10 V
WRE AGND
4 [[+10V Ohiejannite 10 VDC
e 1s [IAI2 Olosignaali; 0...20 mA (PID)
s ||AGND
W 7 |[AO1 L&htétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
9 | +24V +24 VDC
L [[ocomd

4 [[DI Kay/Seis: Kéynnista ACS 400 kytkemalla (Kasi).
" 12| |DI2 ULK1/ULK2 valinta: Valitse PID-sa&t6 kytkemalla.
———— [ [Dl Vakionopeus 1: Ei kéytetd, jos PID-s&at6* on valittuna.
—————11|[D :l Ulk. kdynn. esto: Irti kytkeminen pyséyttaa aina ACS 400:n.
—— 15| |DIS Kéy/Seis: Kaynnistd ACS 400 kytkemalla (PID).

16 | IDCOM2

17 | RO1C I‘ Releléhtd 1, ohjelmoitava

18 | RO1A Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan

19 | RO1B [~

20 | RO2C Relel&ht6 2, ohjelmoitava

21 | RO2A Q Oletus: Kdy => 20 kytketty 22:een

22| RO2B

Huom!
* Vakionopeutta ei oteta huomioon, kun PID-s&até (PID) on valittuna.

Huom! Parametrin 2107 VAH.KAYNN.ESTO tulisi olla O (POIS).
PID-s&ato6-makron parametrit (ryhméa 40) eivat kuulu perusparametreihin.

PID-s&atd6-makron parametriarvot:

1001 uLk1 1 (Di1) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz

1002 uLk2 6 (DI5) 1601 ULK KAYNN. ESTO 4 (D14)

1003 PYORIMISSUUNTA 1 (ETEEN) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 2 (D12) 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz

1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL. 1 (A1) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

1201 VAKION. VALINTA 3 (D13) 4002 PID INTEG. AIKA 60 s

1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0

1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60 s

ACS 400 Kéyttéjén opas

53



Sovellusmakro Esimagnetointi

Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa kdyton on kdynnistyttédva hyvin nopeasti. Vuon
muodostuminen moottorissa vie aina aikaa. Esimagnetointi-makrolla moottori voidaan magnetoida
ennen kayntikomentojen antamista.

Parametrin 9902 arvo on7 (ESIMAGN.).

Tulosignaalit Léhtésignaalit DIP-kytkin
 Kay, seis ja suunta * Analogialéhto (AO): All: E, C0-10V
(DI1,2) Taajuus Az 2> i 0(4) - 20 mA
¢ Analogiaohje (Al1) * Relelahto1: Vika e
* Esias. nop. valinta (DI3,4) * Relelahtd 2: Kay
* Esimagnetointi (DI5)
vV | SCR
2 |[[AIl Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
s AGND
4 [[+10V Ohjejannite 10 VDC
- ﬁgND Al2: Ei kytossa
7 |[AO1 Lahtotaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
e +24V +24 VDC
10 | [DCOM1 " . . - A
—— {4 [[pH Kéy/Seis: Kaynnistd ACS 400 kytkemalla.
- o [|DI2 Eteen/Taakse:Vaihda pydrimissuunta kytkemalla.
——— [ [|DI3 Vakionopeuden valinta*
———— . [ DI4 Vakionopeuden valinta*
—— — |15 ||DI5 Esimagnetointi: Aloita esimagnetointi kytkemalla.
16 | [DCOM2
17 | RO1C Releléhté 1, ohjelmoitava
18 | RO1A I‘ Oletus: Vika => 17 kytketty 18:aan
19| RO1B
20 | RO2C Relelahté 2, ohjelmoitava
21 :8'33 Q Oletus: Kdy => 20 kytketty 22:een
22 2 -

*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty

DI3 DI4 | Lahto
0 0 Nopeus Al1:sta
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)

Esimagnetointi-makron parametriarvot:

1001 uLK1 2 (Di11,2) 1503 AO SISALTO MAKS 50 Hz

1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1601 ULK KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 6 (ULKOINENT) 2008 MAKSIMITAAJUUS 50 Hz

1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 5 (DI5)

1105 ULK OHJ1 MAKS 50 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL. 0 (PANEELI) 4001 PID VAHVISTUS 1,0

1201 VAKION. VALINTA 7 (D13,4) 4002 PID INTEG. AIKA 60 s

1401 RELELAHTO 1 3 (VIKA (-1)) 4101 PID VAHVISTUS 1,0

1402 RELELAHTO 2 2 (KAY) 4102 PID INTEG. AIKA 60 s
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Sovellusmakro PFC-ohjaus

Tama makro on tarkoitettu pumppu- ja puhallinohjaussovelluksiin. Lisatietoja on liitteessé B.

Parametrin 9902 arvo on 8 (PFC-OHJAUS).

Tulosignaalit Lahtésignaalit DIP-kytkin
* Kay ja seis (DI1) * Analogialahtd (AO): Taajuus  AI: E. T 0-10V
* Analogiaohje (Al1) * Relelahtd 1: Al2: 2 0(4) - 20 mA

Nopeussaédettava moottori
¢ Oloarvo (Al2) * Relelahtd 2: Apumoottori
¢ Ohjauspaikan valinta (DI3)
* Ulk. kdynn. esto (DI2)

Huom! Parametrin 2107 VAH.KAYN.ESTO tulisi olla 0 (POIS).

PFC-parametriarvot:

1001 uLk1 1(DI1) 1503 AO SISALTO MAKS 52 Hz

1002 ULK2 1 (D) 1601 ULK. KAYNN. ESTO 2 (DI2)

1003 PYORIMISSUUNTA 1 (ETEEN) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1102 ULK1/ULK2 VAL. 3 (DI3) 2008 MAKSIMITAAJUUS 52 Hz

1103 ULK1 OHJE VAL. 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1105 ULK OHJ1 MAKS 52 Hz 2201 KIIHD./HID.1/2 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL. 1 (A1) 4001 PID VAHVISTUS 2,5

1201 VAKION. VALINTA 0 (EI KAYTOSSA) | 4002 PID INTEG. AIKA 3s

1401 RELELAHTO 1 29 (PFC) 4101 PID VAHVISTUS 2,5

1402 RELELAHTO 2 29 (PFC) 4102 PID INTEG. AIKA 3s

v |1+ | SCR
2 [[AI1 ULK1 (Kési) tai ULK2 (PID/PFC) ohje: 0...10 V
4 [[+10V Ohjejéannite 10 VDC
_ s ||AI2 Olosignaali; 0...20 mA (PID)
s || AGND
7 |[AO1 Lahtétaajuus 0...20 mA <=>0...52 Hz
s | AGND
e 124V +24 VDC

10 | [DCOM1 " . N n -
- . [D Kéay/Seis: Kaynnistd ACS400 kytkemalla.
———— [ [[DI2__| Ulk. kdynn. esto: Irti kytkeminen pysayttaé aina ACS 400:n.
——— 5 [|DI3 ULK1/ULK2 valinta: Valitse PFC-saat6 kytkemalla.

14 | |DI4 Lukitus: Irti kytkeminen pysayttaé moottori 1:n.

15 | [DIS Lukitus: Irti kytkeminen pysayttd& moottori 2:n.

16 | [DCOM2

17 | RO1C Relelahté 1, ohjelmoitava

18 | RO1A I‘ Oletus: Moottori 1:n ohjaus

19| RO1B 1~ => 17 kytketty 18:aan

20 ] RO2C Relel&htd 2, ohjelmoitava

21 | RO2A Q Oletus: Moottori 2:n ohjaus => 20 kytketty 22:een

2 | RO2B
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ACS 400 Parametritaulukko

Aluksi nékyvissa ovat vain ns. perusparametrit (taulukko 12: harmaat parametrit). Ohjauspaneelin
valikkotoiminnon (Menu) avulla nékyviin saadaan kaikki parametrit.

S = Parametreja voidaan muuttaa vain silloin, kun kaytté on pyséaytetty.
M = Oletusarvo riippuu valitusta makrosta (*).

Taulukko 12 Kaikki parametriryhméit.

Koodi [Nimi Alue Asettelu- |Oletusarvo Kayttaja ‘S ‘M
tarkkuus
Ryhma 99
KAYTTOONOTTOTIED.
9901 |[KIELI 0- 11 1 0 (ENGLISH)
9902 [SOVELLUSMAKRO 0-8 1 0 (TEHDAS) v
9905 [MOOTT.NIM.JANN. 380, 400, 415, 440, - 400 V v
460, 480 V
9906 |[MOOTT.NIM.VIRTA 0,5*IN - 1,5%In 0,1 A 1,0%y v
9907 |MOOTT.NIM.TAAJ. 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz v
9908 [MOOTT.NIM.NOP. 0 - 3600 rpm 1rpm 1440 rpm v
9909 |MOOTT.NIM.TEHO 0,1-100 kW 0,1 kKW * v
9910 |MOOTT.COS PHI 0,50 - 0,99 0,01 0,83 v
Ryhma 01
KAYTTOTIEDOT
0102 [NOPEUS 0 - 9999 rpm 1rpm -
0103 |LAHTOTAAJUUS 0 - 250 Hz 0,1 Hz -
0104 |VIRTA - 0,1 A -
0105 |MOMENTTI -100...100% 0,1 %
0106 [TEHO - 0,1 kKW -
0107 |DC JANNITE 0-999,9V 0,1V -
0109 |LAHTOJANNITE 0-480V 0,1V -
0110 [ACS LAMPOTILA 0-150°C 0,1°C -
0111 |ULKOINEN OHJE 1 0 - 250 Hz 0,1 Hz -
0112 |ULKOINEN OHJE 2 0-100 % 0,1 % -
0113  |OHJAUSPAIKKA 0-2 1 -
0114 |KAYTTOAIKA (R) 0-9999 h 1h -
0115 |KILOWATTITUNNIT 0 - 9999 kWh 1 kWh -
0116 |SOV.ULOSTULO 0-100 % 0,1 % -
0117 |DI1-DI4 TILA 0000 - 1111 1 -
(0 - 15 desimaali)
0118 |l 0-100 % 0,1 % -
0119 |ai2 0-100 % 0,1 % -
0121 |DI5 & RELEET 0000 - 0111 1 -
(0 - 7 desimaali)
0122 |a0 0-20 mA 0,1 mA -
0124 |OLOARVO 1 0-100 % 0,1 % -
0125 |OLOARVO 2 0-100 % 0,1 % -
0126 |EROARVO -100 - 100 % 0,1 % -
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Koodi [Nimi Alue Asettelu- (Oletusarvo Kayttaja S M
tarkkuus

0127 |PID OLOARVO -100 - 100 % 0,1 %

0128 |VIIMEISIN VIKA 0-26 1

0129 |EDELLINEN VIKA 0-26 1

0130 |[VANHIN VIKA 0-26 1

0131 [SARJAL. TIETO 1 0 - 255 1

0132 |SARJAL. TIETO 2 0 - 255 1

0133 |SARJAL. TIETO 3 0 - 255 1

0134 |PROSESSI MUUT. 1 - 1

0135 |PROSESSI MUUT. 2 - 1

0136 |KAYTTOAIKA 0,00 - 99,99 kh 0,01 kh

0137 |MWh LASKURI 0 - 9999 MWh 1 MWh

Ryhma 10

KAY/SEIS/SUUNTA

1001 |uLKk1 0-10 1 2/4 v |V

1002 |uLk2 0-10 1 0 V|V

1003 |PYORIMISSUUNTA 1-3 1 3 V|V

Ryhma 11

OHJEARVON VALINTA

1101 |PANEELIOHJE 1-2 1 1 (OHJ1 (Hz))

1102 |ULK1/ULK2 VAL 1-8 1 6 V|V

1103 |ULK1 OHJE VAL 0-13 1 1 V|V

1104  |ULK OHJ1 MINIMI 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz

1105 |ULK OHJ1 MAKS 0- 250 Hz 1Hz 50 Hz v

1106 |ULK2 OHJE VAL 0-13 1 0 V|V

1107  [ULK OHJ2 MINIMI 0-100 % 1% 0 %

1108 |ULK OHJ2 MAKS 0 - 500 % 1% 100 %

Ryhma 12

VAKIONOPEUDET

1201 |VAKION. VALINTA 0-10 1 3/0 ViV

1202 |VAKIONOPEUS 4 0 - 250 Hz 0,1 Hz 5 Hz

1203 |VAKIONOPEUS 2 0-250 Hz 0,1 Hz 10 Hz

1204 |VAKIONOPEUS 3 0-250 Hz 0,1 Hz 15 Hz

1205 |VAKIONOPEUS 4 0-250 Hz 0,1 Hz 20 Hz

1206 |VAKIONOPEUS 5 0-250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

1207 |VAKIONOPEUS 6 0-250 Hz 0,1 Hz 40 Hz

1208 |VAKIONOPEUS 7 0-250 Hz 0,1 Hz 50 Hz

Ryhma 13

ANALOGIATULOT

1301 |MINIMI Al 0-100 % 1% 0 %

1302 |MAKSIMI Al 0-100 % 1% 100 %

1303 |[AlI1 SUODATUS 0-10s 0,1s 0,1s

1304 |MINIMI AI2 0-100 % 1% 0 %

1305 |MAKSIMI AI2 0-100 % 1% 100 %
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Koodi [Nimi Alue Asettelu- |Oletusarvo Kayttaja M
tarkkuus

1306 |AI2 SUODATUS 0-10s 0,1s 0,1s

Ryhméa 14

RELELAHDOT

1401 |RELELAHTO 1 0 - 31 1 3 v

1402 [RELELAHTO 2 0 - 31 1 2 v

1403 |RO 1 VETOVIIVE 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s

1404 |RO 1 PAASTOVIIVE 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s

1405 |RO 2 VETOVIIVE 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s

1406 |RO 2 PAASTOVIIVE 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s

Ryhma1s

ANALOGIALAHDOT

1501 [AO SISALTO 102 - 137 1 103

1502 [AO SISALTO MIN - * 0,0 Hz

1503 [AO SISALTO MAKS - * 50 Hz v

1504  [MINIMI AO 0,0 - 20,0 mA 0,1 mA 0 mA

1505 [MAKSIMI AO 0,0 - 20,0 mA 0,1 mA 20,0 mA

1506 [AO SUODATUS 0-10s 0,1s 0,1s

Ryhma 16

SYSTEEMIOHJAUS

1601 [ULK. KAYNN. ESTO 0-6 1 0 v

1602 |PARAMETRILUKKO 0-2 1 1 (AVOIN)

1604 [VIANKUITTAUS 0-7 1 6 v

1605 |PAIKALLISLUKKO 0-1 1 0 (AVOIN)

1607 |PARAM. TALLENNUS 0-1 1 0 (VALMIS)

1608 |NAYTA HALYT. 0-1 1 0 (e1)

Ryhma 20

RAJAT

2003 |MAKS. VIRTA 0,5*Iy-1,5..1,7"Iy*™  [0,1A 1,5%Iy**

2005 |YLIJANNITESAATO 0-1 1 1 (PAALLA)

2006 |ALIJANNITESAATO 0-2 1 1 (PAALLA (AIKA))

2007 |MINIMITAAJUUS 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz

2008 |MAKSIMITAAJUUS 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz v

Ryhma 21 .

KAYNNIST./PYSAYT

2101 [KAYNNISTYSTAPA 1-4 1 1 (KIHDYTTAEN)

2102 |PYSAYTYSTAPA 1-2 1 1 (VAPAASTI)

2103 |MOM. MAKS VIRTA 0,5y -1,5...1,7*Iy** (0,1 A 1,2%y **

2104 |DC JARRUTUSAIKA 0-250s 0,1s 0s

2105 |ESIMAGN VALINTA 0-6 1 0 v

2106 |MAGN. MAKS AIKA 0,0-25,0s 0,1s 2,0s

2107 |VAH.KAYNN.ESTO 0-1 1 1 (PAALLA)
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Koodi |Nimi Alue Asettelu- |Oletusarvo Kayttaja S
tarkkuus

Ryhma 22

KIIHDYT./HIDAST.

2201 |KIHD./HID. 1/2 0-5 1 5 v

2202 |KIHDYTYSAIKA 1 0,1-1800s 0,1;1s 5s

2203 [HIDASTUSAIKA 1 0,1-1800s 0,1;1s 5s

2204 [KIHDYTYSAIKA 2 0,1-1800s 0,1;1s 60 s

2205 |[HIDASTUSAIKA 2 0,1-1800s 0,1;1s 60 s

2206 |RAMPIN MUOTO 0-3 1 0 (SUORA)

Ryhma 25

KRIITT. TAAJUUDET

2501 |KRIITT. VALINTA 0-1 1 0 (EI KAYTOSSA)

2502 |KRITT. 1 MIN 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz

2503 |KRIITT. 1 MAKS 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz

2504 |KRIITT. 2 MIN 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz

2505 |KRIITT. 2 MAKS 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz

Ryhma 26

MOOTTORIOHJAUS

2603 |IR KOMPENSOINTI 0-60V 1V oV

2604 |IR KOMP. ALUE 0-250 Hz 1Hz 50 Hz

2605 |MOOTT.AANI 0-1 1 0 (NORMAALI) 4

2606 |U/f -SUHDE 1-2 1 1 (SUORA) 4

2607 |JATTAMAN KOMP. 0-250 % 1% 0 % v

Ryhma 30

VIKAFUNKTIOT

3001 [AI<MIN FUNKTIO 0-3 1 1 (PYSAYTA)

3002 [PANEELIVIKA 1-3 1 1 (PYSAYTA)

3003 |ULKOINEN VIKA 0-5 1 0 (EI KAYTOSSA)

3004 |MOOTT. LAMPO 0-2 1 1 (PYSAYTA)

3005 |MOOTT.LAMPOAIKA 256 - 9999 s 1s 500 s

3006 |MOOTT. KUORMITUS 50 - 150 % 1% 100 %

3007 |NOLLANOP KUORMA 25 - 150 % 1% 70 %

3008 |RAJATAAJUUS 1-250 Hz 1Hz 35 Hz

3009 |JUMISUOJA 0-2 1 0 (EI KAYTOSSA)

3010 |[JUMIVIRTA 0,5%Iy-1,5..1,7"Iy**  [0,1A 1,2% Iy ™

3011 |JUMITAAJUUS 0,5 - 50 Hz 0,1 Hz 20 Hz

3012 [JUMIAIKA 10...400 s 1s 20 s

3013 [ALIKUORMAVALV. 0-2 1 0 (EI KAYTOSSA)

3014 |ALIKUORM. AIKA 10...400 s 1s 20 s

3015 [ALIKUOR.KAYRA 1-5 1 1

3022 |Al1 VIKARAJA 0-100 % 1% 0 %

3023 [AI2 VIKARAJA 0-100 % 1% 0 %
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Koodi [Nimi Alue Asettelu- [Oletusarvo Kayttaja ‘S ‘M
tarkkuus

Ryhma 31

AUTOM. VIANKUITT.

3101 [YRITYSTEN LKM 0-5 1 0

3102 [YRITYSAIKA 1,0-600s 0,1s 30s

3103 [VIIVEAIKA 0,0-120 s 0,1s O0s

3104 [YLIVIRTA 0-1 1 0 (POIS)

3105 [YLIJANNITE 0-1 1 0 (POIS)

3106 [ALIJANNITE 0-1 1 0 (POIS)

3107 [AI<MIN 0-1 1 0 (POIS)

Ryhma 32

VALVONNAT

3201 |VALVONTA 1 102 - 137 1 103

3202 |VALV. 1 ALARAJA - - 0

3203 |VALV. 1 YLARAJA - - 0

3204 |VALVONTA 2 102 - 137 1 103

3205 |VALV. 2 ALARAJA - - 0

3206 |VALV. 2 YLARAJA - - 0

Ryhma 33

TIEDOTUKSET

3301 |[SOVELLUSVERSIO 0.0.0.0 - f.Af.f - -

3302 [KOESTUSPAIVA WAL - -

Ryhma 34

PROSESSIMUUT.

3401 [NAYTON VALINTA 1-2 1 1 (NORMAALI)

3402 [P MUUT.1 VAL 102 - 137 1 104

3403 [P MUUT.1 KERTO 1-9999 1 1

3404 [P MUUT.1 JAKO 1-9999 1 1

3405 [P MUUT.1 SKAAL. 0-3 1 1

3406 [P MUUT.1 YKS. 0 - 31 1 1(A)

3407 [P MUUT.2 VAL 102 - 137 1 103

3408 [P MUUT.2 KERTO 1-9999 1 1

3409 |P MUUT.2 JAKO 1-9999 1 1

3410 [P MUUT.2 SKAAL. 0-3 1 1

3411 [P MUUT.2 YKS. 0 - 31 1 3 (Hz)
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Koodi [Nimi Alue Asettelu- |Oletusarvo Kayttaja S M
tarkkuus

Ryhmé 40

PID-SAATO

4001 |PID VAHVISTUS 0,1-100 0,1 1,0 v

4002 [PID INTEG. AIKA 0,1 - 600s 0,1s 60 s v

4003 |[PID DERIV. AIKA 0-60s 0,1s Os

4004 |PID DERIV. SUOD. 0-10s 0,1s 1s

4005 [EROARVON KAANTO 0-1 1 0 (EI KAYTOSSA)

4006 |OLOARV. VALINT. 1-9 1 1 (oLo1) v

4007 |OLOT TULON VAL. 1-2 1 2 (AI2) 4

4008 |OLO2 TULON VAL. 1-2 1 2 (AI2) 4

4009 |OLO1 MINIMI 0 - 1000 % 1% 0 %

4010 |OLO1 MAKSIMI 0 - 1000 % 1% 100 %

4011 |OLO2 MINIMI 0 - 1000 % 1% 0 %

4012 |OLO2 MAKSIMI 0 - 1000 % 1% 100 %

4013 |NUKKUMISVIIVE 0,0-3600s 0,1;1s 60 s

4014 [NUKKUMISTAAJUUS 0,0 - 120 Hz 0,1 Hz 0 Hz

4015 [HAVAHTUMISRAJA 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

4016 |PID PAR. VAIHTO 1-7 1 6 (SARJA 1)

4017 |HERAAMISVIIVE 0-60s 0,01s 0,50 s

4018 |NUKKUMIS VAL. 0-5 1 0 (PANEELI) 4

4019 |OHJEARVON VAL. 1-2 1 2 (ULKOINEN)

4020 |PANEELIOHJE 0,0-100,0 % 0,1 % 40 %

Ryhma 41

PID-SAATO (2)

4101 |PID VAHVISTUS 0,1-100 0,1 1,0 v

4102 |PID INTEG. AIKA 0,1-600s 0,1s 60 s v

4103 |PID DERIV. AIKA 0-60s 0,1s 0s

4104 |PID DERIV. SUOD. 0-10s 0,1s 1s

4105 |EROARVON KAANTO 0-1 1 0 (EI KAYTOSSA)

4106 |OLOARV. VALINT. 1-9 1 1 (oLo1) v

4107 |OLOT TULON VAL. 1-2 1 2 (AI12) v

4108 |OLO2 TULON VAL. 1-2 1 2 (AI12) v

4109 |oLOT MINIMI 0- 1000 % 1% 0 %

4110 |OLOT1 MAKSIMI 0- 1000 % 1% 100 %

4111 |OLO2 MINIMI 0- 1000 % 1% 0 %

4112 |OLO2 MAKSIMI 0- 1000 % 1% 100 %

4119 |OHJEARVON VAL. 1-2 1 2 (ULKOINEN)

4120 |PANEELIOHJE 0,0 - 100,0 % 0,1 % 40,0 %
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Koodi [Nimi Alue Asettelu- |Oletusarvo Kayttaja ‘S ‘M
tarkkuus

Ryhma 50

KOMMUNIKOINTI

5001 [DDCS BIT NOP 1,2,4,8 - 1 (1 Mbits/s) v

5002 [DDCS ASEMAOS. 1-254 1 1 v

5003 [KOMM VIKA-AIKA 0,1-60s 0,1s 1s

5004 [KOMM VIKA 0-3 1 0 (El KAYTOSSA)

5005 [PROTOK. VAL 0-3 1 0 (EI VALITTU) v

5006 [KOMM KASKYT 0-2 1 0 (EI VALITTU) v

5007 [DDCS TILA 1-2 1 1 (KENTTAVAYLA) v

5008 |DDCS VALON VOIM 0-15 1 8 v

5009 [DDCS-LITANTA 0-1 1 1 (TAHTIVERKKO) v

Ryhma 51

ULK KOMM.MOD

5101- |VAYLAPART - 15 - - -

5115

Ryhma 52

VAKIO MODBUS

5201 [ASEMANUMERO 1-247 1 1

5202 [VAYLAN NOPEUS 3, 6, 12, 24,48, 96, 192 |- 96 (9600 bits/s)

5203 [PARITEETTI 0-2 1 0 (El KAYTOSSA)

5206 [VAARIA SANOMIA 0 - FFFF 1 -

5207 [OIKEITA SANOMIA 0 - FFFF 1 -

5208 [PUSKURIN YLITYS 0 - FFFF 1 -

5209 [MUOTOVIRHEET 0 - FFFF 1 -

5210 [PARITEETTIVIRH. 0 - FFFF 1 -

5211 [CRC-VIRHEET 0 - FFFF 1 -

5212 |VARATTU-VIRHEET 0 - FFFF 1 -

5213 [VAYLAVIKA 1 0 - 255 1 -

5214 [VAYLAVIKA 2 0 - 255 1 -

5215 |[VAYLAVIKA 3 0 - 255 1 -

Ryhma 81

PFC-OHJAUS

8103 |OHJEARVOASKEL 1 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

8104 |OHJEARVOASKEL 2 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

8105 |OHJEARVOASKEL 3 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

8109 |1MOOTT.KAYNT. 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 50Hz

8110 |2MOOTT.KAYNT. 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 50 Hz

8111 |3MOOTT.KAYNT. 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 50 Hz

8112 [TAAJ 1 KAYN JAL 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

8113 [TAAJ 2 KAYN JAL 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

8114 [TAAJ 3 KAYN JAL 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

8115 |APUK KAYNN VII. 0,0 - 3600 s 0,1s;1s [5s

8116 |APUK PYS VIIVE 0,0 - 3600 s 0,1s;1s [3s
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Koodi [Nimi Alue Asettelu- |Oletusarvo Kayttaja S M
tarkkuus

8117 |APUK LUKUMAARA 0-3 1 1 v

8118 |VUOROTTELUAIKA 0,0-336h 0,1h 0,0 (EI VALITTU)

8119 |VUOROTTELUTASO 0,0 - 100,0 % 0,1 % 50 %

8120 |LUKITUKSET 0-6 1 4 (D14) v

8121 [SAATAJAN OHITUS 0-1 1 0 (EI KAYTOSSA)

8122 |PFC KAYNN. VIIVE 0-10s 0,01s 0,5s

* Maksimikerroin riippuen taajuusmuuttajan tyypista 4 kHz:n kytkentataajuudella.

** Alue ja oletusarvo riippuvat taajuusmuuttajan tyypisté ja parametrin 2605 MOOTT.AANI asetuksesta.
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Ryhma 99: Kayttéonottotiedot

Kayttéonottoparametrit ovat parametreja, joiden avulla ACS 400 otetaan kayttoon ja
taajuusmuuttajalle kerrotaan moottorin tiedot.

Koodi

Kuvaus

9901

KIELI
Kielen valinta ACS-PAN-A-ohjauspaneelissa.

0 = ENGLISH 3 = ITALIANO 6 = NEDERLANDS 9 = suoml 12 = (varattu)
1 =ENGLISH (AM) 4 = ESPANOL 7 = FRANGAIS 10 = SVENSKA
2 = DEUTSCH 5 = PORTUGUES 8 = DANSK 11 = VENAJA

9902 [SOVELLUSMAKRO

Sovellusmakron valinta. Tamén parametrin avulla valitaan sovellusmakro, joka konfiguroi ACS 400:n tiettya
sovellusta varten. Luettelo ja kuvaus kaytettéavista sovellusmakroista on kohdassa "Sovellusmakrot”, alkaen
sivulta 45.

0 = TEHDAS 2 = PULSSIOHJAUS 4 = MOOTTORIPOT. 6 = PID-SAATO 8 = PFC-OHJAUS
1 = VAKIO-OHJAUS 3 = VAIHTO-OHJAUS 5 = KASI/AUTO 7 = ESIMAGN.

9905

MOOTT.NIM.JANN.

Moottorin nimellisjannite moottorin arvokilvesta. Tama parametri asettaa Iahdén maksimijannitteen, jonka
ACS 400 sy6ttda moottoriin. MOOTTORIN NIMELLISTAAJUUS asettaa taajuuden, jolla lahtdjannite on yhté suuri
kuin MOOTTORIN NIMELLISJANNITE. ACS 400 ei voi sy6ttdd moottoriin verkkojénnitettd suurempaa jannitetta.
Katso Kuva 36.

9906

MOOTT.NIM.VIRTA
Moottorin nimellisvirta moottorin arvokilvesté. Sallittu alue on 0,5 - Iy ... 1,5 - Iy (ACS 400).

9907

MOOTT.NIM.TAAJ.
Moottorin nimellistaajuus moottorin arvokilvesta (kentédnheikennyspiste).
Katso Kuva 36.

9908

MOOTT.NIM.NOP.
Moottorin nimellisnopeus moottorin arvokilvestéa.

9909

MOOTT.NIM.TEHO
Moottorin nimellisteho moottorin arvokilvesta.

9910

MOOTT. COS PHI

Moottorin nimellinen cos phi arvokilvesta.

Lahtéjannite
MOOTT.NIM.JANN. —_— =
I
|
I

|
MOOTT.NIM.TAAJ.

P | shtotaajuus

Kuva 36 Lé&htéjénnite Idhtdtaajuuden funktiona.
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Ryhma 01: Kayttétiedot

Tama ryhma kasittda kayton kayttétiedot, mukaan lukien olosignaalit ja vikamuistit. Kaytto laskee tai
mittaa olosignaaliarvot, eiké kayttaja voi asettaa niitd. Vikamuistit voidaan tyhjentaa
ohjauspaneelista.

Koodi (Kuvaus

0102 |NOPEUS
Taajuusmuuttajan laskema moottorin nopeus (rpm).

0103 [LAHTOTAAJUUS
Moottorin taajuus (Hz). (Nakyy myds oloarvonaytélla (OUTPUT).)

0104 |VIRTA
ACS 400:n mittaama moottorin virta.
(Nakyy myds oloarvonéaytélla (OUTPUT).)

0105 |MOMENTTI
Lahtdmomentti. Taajuusmuuttajan laskema momentti moottorin akselilla (% moottorin nimellismomentista).

0106 |[TEHO
Lahtdteho (kW).

Huom! ACS100-PAN ei ndyté yksikkoa ("kW”).

0107 |DC JANNITE
ACS 400:n mittaama tasajénnitevalipiirin jannite (VDC).

0109 |LAHTOJANNITE
Moottorin jénnite.

0110 |ACS 400 LAMPOTILA
ACS 400:n jaahdytyselementin lampétila nakyy Celsius-asteina.

0111 |ULKOINEN OHJE 1
Ulkoinen ohjearvo 1 hertseina (Hz).

0112 |ULKOINEN OHJE 2
Ulkoinen ohjearvo 2 prosentteina.

0113 |OHJAUSPAIKKA
Aktiivinen ohjauspaikka. Vaihtoehdot ovat:

0 = PANEELI
1=UK 1
2 =ULK2

Kuvaukset ohjauspaikoista ovat kohdassa "Liite A”, alkaen sivulta 151.

0114 |KAYTTOAIKA 3
ACS 400:n kayttéaika tunteina (h). Voidaan nollata painamalla parametriasetustilassa YLOS ja ALAS-
painikkeita samanaikaisesti.

0115 |KILOWATTITUNNIT
Kaytossé olevan ACS 400:n kuluneet kilowattitunnit. Voidaan nollata painamalla parametriasetustilassa
YLOS ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti.

0116 |SOV.ULOSTULO
Sovelluslohkosta tulevan signaalin ohjearvo prosentteina. Arvo tulee PID- tai PFC-ohjauksesta valitusta
makrosta riippuen. Muutoin arvo tulee parametrista 0112 ULKOINEN OHJE 2.

0117 |DI1-DI4 TILA
Neljan digitaalitulon tila. Tila ndkyy bin&arilukuna. Jos tulo on aktivoitu, ndytélla nakyy 1. Jos tulo ei ole
aktivoitu, naytélla nakyy nolla.

ACS100-PAN

ACS-PAN
I ] L] 000001101BIN

DI4 DI3 DI2 DI1
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Koodi (Kuvaus
0118 |AI1
Analogiatulon 1 suhteellinen arvo %:na.
0119 |AI2
Analogiatulon 2 suhteellinen arvo %:na.
0121 |DI5 & RELEET
Digitaalitulon 5 ja releléhtéjen tila. 1 tarkoittaa, etta rele vetaa ja O tarkoittaa, etta rele ei veda.
ACS100-PAN | 1] ACS-PAN
[ L] ] 000000101BIN
DI 5 4|
Rele 2 tila
Rele 1 tila
0122 |AO
Analogialéhtésignaalin arvo milliampeereina.
0124 |OLOARVO 1
PID/PFC-saatajan oloarvo 1 (0LO1) prosentteina.
0125 |OLOARVO 2
PID/PFC-saatajan oloarvo 2 (0LO2) prosentteina.
0126 |EROARVO
PID/PFC-saatajan oloarvon ja ohjearvon vélinen ero.
0127 |PID OLOARVO
PID/PFC-saatajan takaisinkytkentasignaali (oloarvo).
0128 |VIIMEISIN VIKA

Viimeisin tallennettu vika (O=ei tallennettuja vikoja). Katso "Vianméaaritys”, alkaen sivulta 145.
Voidaan tyhjentaa ohjauspaneelista painamalla YLOS ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
parametriasetustilassa.

0129

EDELLINEN VIKA

Edellinen tallennettu vika. Katso "Vianmaaritys”, alkaen sivulta 145.

\Voidaan tyhjentaa ohjauspaneelista painamalla YLOS ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
parametriasetustilassa.

0130

VANHIN VIKA

Vanhin tallennettu vika. Katso "Vianmaaritys”, alkaen sivulta 145.

Voidaan tyhjentaa ohjauspaneelista painamalla YLOS ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
parametriasetustilassa.

0131

SARJAL. TIETO 1
Vapaa tietopaikka, johon voidaan kirjoittaa sarjalinkistéa.

0132

SARJAL. TIETO 2
Vapaa tietopaikka, johon voidaan kirjoittaa sarjalinkistéa.

0133

SARJAL. TIETO 3
Vapaa tietopaikka, johon voidaan kirjoittaa sarjalinkista.

0134

PROSESSI MUUT.1
Prosessimuuttuja 1, valittu ryhman 34 parametreilla.

0135

PROSESSI MUUT. 2
Prosessimuuttuja 2, valittu ryhman 34 parametreilla.

0136

KAYTTOAIKA
ACS 400:n kayttdaika tuhansina tunteina (kh).

0137

MWh LASKURI
Kaytossa olevan ACS 400:n kuluneet megawattitunnit.
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Ryhma 10: Kay/Seis/Suunta

Kay, Seis ja Suunta -komentoja voidaan antaa ohjauspaneelista tai kahdesta ulkoisesta
ohjauspaikasta (ULKOINEN 1, ULKOINEN 2). Valinta kahden ulkoisen ohjauspaikan vélilla tehdaan
parametrilla 1102 ULK1/ULK2 VAL. Lisatietoja ohjauspaikoista on kohdassa "Liite A”, alkaen sivulta
151

Koodi (Kuvaus

1001 |ULK1
Maaérittelee Kay/Seis/Suunta -komentojen lahteen ulkoiselle ohjauspaikalle 1 (ULKOINEN 1).

0 = EI KAYTOSSA
Ulkoiselle ohjauspaikalle ei ole valittu Kay/Seis/Suunta-komentoldhdetta.

1=DN
Kaksijohtiminen Kay/Seis, liitetty digitaalituloon DI1. DI1 ei aktivoitu = Seis;
DI1 aktivoitu = Kay. *

2=DI1,2

Kaksijohtiminen Kay/Seis, Sunta. Kay/Seis on liitetty digitaalituloon DI1 kuten ylla. Suunta on liitetty
digitaalituloon DI2. DI2 ei aktivoitu= Eteen; DI2 aktivoitu = Taakse. Jotta pyérimissuuntaa voidaan ohjata,
parametrin 1003 PYORIMISSUUNTA arvon tulee olla PYYNNOSTA.

3 =DI1P2P

Kolmijohtiminen Kay/Seis. Kay/Seis -komennot annetaan pulssipainikkeilla (P tarkoittaa "pulssi”). Kay-
painike on yleensa auki ja liitetty digitaalituloon DI1. Seis-painike on yleensa suljettu ja liitetty digitaalituloon
DI2. Useat Kay-painikkeet on kytketty rinnan ja useat Seis-painikkeet on kytketty sarjaan. **

4 =DI1P2P3

Kolmijohtiminen Kay/Seis, Suunta. Kay/Seis liitetty kuten kohdassa DI1P,2P. Suunta on liitetty
digitaalituloon DI3. DI3 ei aktivoitu= Eteen; DI3 aktivoitu = Taakse. Jotta pydrimissuuntaa voidaan ohjata,
parametrin 1003 PYORIMISSUUNTA arvon tulee olla PYYNNOSTA. **

5 = DI1P2P3P

Kay eteen, Kéy taakse ja Seis. Kay- ja Suunta-komennot annetaan samanaikaisesti kahdella eri
pulssipainikkeella (P tarkoittaa "pulssi”). Seis-painike on yleensa suljettu ja liitetty digitaalituloon DI3. Kay
eteen ja K&y taakse -painikkeet ovat yleensé auki ja liitetty digitaalituloihin DI1 ja DI2. Useat Kay-painikkeet
on kytketty rinnan ja useat Seis-painikkeet on kytketty sarjaan. Jotta pydrimissuuntaa voidaan ohjata,
parametrin 1003 PYORIMISSUUNTA arvon tulee olla PYYNNOSTA. **

6 = DI5
Kaksijohtiminen Kay/Seis, liitetty digitaalituloon DI5. DI5 ei aktivoitu = Seis ja DI5 ei aktivoitu = Kay. *
7 =DI5,4

Kaksijohtiminen Kay/Seis/Suunta. Kay/Seis on liitetty digitaalituloon DI5. Suunta on liitetty digitaalituloon
Dl4. DI4 ei aktivoitu = Eteen ja DI4 aktivoitu = Taakse. Jotta pydérimissuuntaa voidaan ohjata, parametrin
1003 PYORIMISSUUNTA arvon tulee olla PYYNNOSTA.

8 = PANEELI

Kay/Seis ja Suunta -komennot annetaan ohjauspaneelista, kun Ulkoinen ohjauspaikka 1 on aktiivinen.
Jotta pydrimissuuntaa voidaan ohjata, parametrin 1003 PYORIMISSUUNTA arvon tulee olla PYYNNOSTA.

9 = DITF,2R

Kay eteen -komento annetaan, kun DI1= aktivoitu ja DI2= ei aktivoitu. K&y taakse -komento annetaan, jos
Dl1ei ole aktivoitu ja DI2 on aktivoitu. Muussa tapauksessa annetaan Seis-komento.

10 = VAYLA
Kay/Seis ja Suunta -komennot annetaan sarjaliikenteen kautta.

*Huom! Tapauksissa 1, 3, 6 suunta asetetaan parametrilla 1003 PYORIMISSUUNTA. Valitsemalla arvo 3
(PYYNNOSTA) suunnaksi vaihdetaan Eteen.

**Huom! Seis-signaali on aktivoitava ennen kuin Kéy-komento voidaan antaa.

1002 |ULK2

Maaérittelee Kay, Seis ja Suunta -komentojen liitdnnat ja lahteen ulkoiselle ohjauspaikalle 2 (ULKOINEN 2).

Katso parametri 1001 ULK1 yll&.
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1003

PYORIMISSUUNTA

1 =ETEEN
2 = TAAKSE
3 = PYYNNOSTA

Pyérimissuunnan valinta. Tamén parametrin avulla moottorin pydrimissuunta vaihdetaan eteen- tai
taaksepain. Jos valitaan 3 (PYYNNOSTA), suunta asetetaan annetun suuntakomennon mukaan.
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Ryhma 11: Ohjearvon valinta

Ohjearvot voidaan antaa ohjauspaneelista tai kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta. Valinta kahden
ulkoisen ohjauspaikan valilla tehdaén parametrilla 1102ULK1/ULK2 VAL. Lisatietoja ohjauspaikoista on
kohdassa "Liite A”, alkaen sivulta 151.

Koodi (Kuvaus

1101 |PANEELIOHJE
Ohjearvon tyyppi paikallisohjauksessa.

1 =REF1 (Hz)
Ohjauspaneelin ohjearvo annetaan hertseina Hz.

2 = REF2 (%)
Ohjauspaneelin ohjearvo annetaan prosentteina (%).

1102 |ULK1/ULK2 VAL

Valitsee ulkoisen ohjauspaikan valinnassa kaytettéavén digitaalitulon tai valitsee kiinteésti ohjauspaikaksi
ULK 1 tai ULK 2. Tamé& parametri méaarittelee seké Kay/Seis/Suunta -komentojen etté ohjearvojen ulkoisen
ohjauspaikan.

1..5=DN...DI5
Ulkoinen ohjauspaikka 1 tai 2 valitaan valitun digitaalitulon (DI1 ... DI5) tilan mukaan, jossa ei-aktivoitu =
ULK 1 ja aktivoitu = ULK 2.

6 = ULK 1
Ulkoinen ohjauspaikka 1 (uLk 1) on valittu. Ohjauspaikan ULK 1 ohjaussignaalildhteet maéritellaan
parametrilla 1001 (Kay/Seis/Suunta -komennot) ja parametrilla 1103 (ohjearvo).

7 = ULK 2
Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULk2) on valittu. Ohjauspaikan ULK 1 ohjaussignaalildhteet méaaritellaén
parametrilla 1002 (Kay/Seis/Suunta -komennot) ja parametrilla 1106 (ohjearvo).

8 = KOMM
Ulkoinen ohjauspaikka 1 tai 2 valitaan sarjaliikenteen kautta.
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1103

ULK1 OHJE VAL.
Tamé parametri valitsee ulkoisen ohjauspaikan 1 signaalilahteen.

0 = PANEELI

Ohjearvo annetaan ohjauspaneelista.
1=Al1

Ohjearvo annetaan analogiatulon 1 kautta.

2=Al2
Ohjearvo annetaan analogiatulon 2 kautta.

3 = Al1/SAUVA; 4 = AI2/SAUVA

Ohjearvo annetaan sauvaohjausta varten konfiguroidusta analogiatulosta 1 ( tai 2). Tulon minimisignaalilla
kayttd toimiii maksimiohjearvolla taaksepain. Tulon maksimisignaalilla kdyttd toimii maksimiohjearvolla
eteenpéin (Katso kuva 37). Katso my&s parametri 1003 PYORIMISSUUNTA.

Varoitus: Sauvaohjauksen minimiohjearvon tulee olla vahintaan 0,3 V (0,6 mA). Jos kaytetdan 0 ... 10 V
signaalia, ACS 400 toimii maksimiohjearvolla taaksepadin, jos ohjaussignaali havida. Aseta parametrin 3022
A1 VIKARAJA arvoksi vahintaéan 3 %, ja parametrin 3023 AI2 VIKARAJA arvoksi 1 (VIKA). ACS 400 pyséhtyy,
jos ohjausignaali haviaa.

A

ULK OHJ1 MAKS

ULK OHJ1 MINIMI /

N—
A 4

- ULK OHJ1 MINIMI

10V/20 mA

i 0,
- ULK OHJ1 MAKS Hystereesi 4 %

v
2V/4mA ULK OHJ1 MINIMI
0V/0mA 2% +2 %

- ULK OHJ1 MINIMI

Kuva 37 Sauvaohjaus. Ulkoisen ohjearvon 1 maksimi asetetaan parametrilla 1105 ja minimi
parametrilla 1104.

5 = DI3U,4D(R)

Nopeusohje annetaan digitaalitulojen avulla kuten moottoripotentiometriohjauksessa. Digitaalitulo DI3
lisda nopeutta (U tarkoittaa "up”) ja digitaalitulo DI4 laskee nopeutta (D tarkoittaa "down”). (R) tarkoittaa,
ettd ohjearvo palautetaan nollaksi, kun Seis-komento annetaan. Ohjearvosignaalin muutosta séatelee
parametri 2204 KIIHDYTYSAIKA 2.

6 = DI3U,4D
Kuten yll&, paitsi ettd nopeusohjetta ei palauteta nollaksi, kun Seis-komento annetaan. Kun ACS 400
kaynnistetdan, moottori kiihtyy valitulla kiihdytysnopeudella tallennettuun ohjearvoon.

7 = DI4U,5D
Kuten ylla, paitsi etté kaytettavat digitaalitulot ovat D14 ja DI5.
8 = KOMM

Ohjearvo annetaan sarjaliikenteen kautta.

9 = KOMM.OHJ + A1

10 = KOMM.OHJ * A1

Ohjearvo annetaan sarjaliikenteen kautta. Analogiatulon 1 signaali on yhdistetty kenttédvéylan ohjeeseen
(summaus tai kertominen). Lisatietoja on kohdassa "Vakiosarjaliikenne”, alkaen sivulta 123.
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11 = DI3U,4D(RNC)

12 = DI3U,4D(NC)

13 = DI4U,5D(NC)

Vaihtoehdot 11,12,13 vastaavat vaihtoehtoja 5, 6, 7 paitsi ettei ohjearvoa ei kopioida kun:
e siirrytddn ULK1:std ULK 2:een tai

* siirrytadn ULK2:sta ULK1:een tai
* siirrytdén paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen.

1104

ULK OHJ1 MINIMI
Asettaa ulkoisen ohjearvon 1 minimitaajuuden hertseiné (Hz). Kun analogiatulon signaali on minimissa,
ulkoinen ohjearvo 1 on yhté suuri kuin ULK OHJ1 MINIMI. Katso kuva 38 sivulla 73.

1105

ULK OHJ1 MAKS
Asettaa ulkoisen ohjearvon 1 maksimitaajuuden ohjearvon hertseind (Hz). Kun analogiatulon signaali on
maksimissa, ulkoinen ohjearvo on yhta suuri kuin ULK OHJ1 MAKS. Katso kuva 38 sivulla 73.

1106

ULK2 OHJE VAL
Taméa parametri valitsee ulkoisen ohjearvon 2 signaalildhteen. Vaihtoehdot ovat samat kuin ulkoisessa
ohjearvossa 1, katso 1103 ULK1 OHJE VAL.

1107

ULK OHJ2 MINIMI
Asettaa minimiohjearvon %:na. Kun analogiatulon signaali on minimissé, ulkoinen ohjearvo 2 on yhta suuri
kuin ULK OHJ2 MINIMI. Katso kuva 38.

* Jos valitaan PID-sa4t6/PFC-makro, tAmé parametri asettaa prosessin minimiohjearvon.
* Jos valitaan mika tahansa muu makro, tdma parametri asettaa taajuuden minimiohjearvon. Tdmé arvo
annetaan prosentteina maksimitaajuudesta.

1108

ULK OHJ2 MAKS
Asettaa maksimiohjearvon %:na. Kun analogiatulon signaali on maksimissa, ulkoinen ohjearvo 2 on yhta
suuri kuin ULK OHJ2 MAKS. Katso kuva 38.

* Jos valitaan PID-sa&t6/PFC-makro, tAmé parametri asettaa prosessin maksimiohjearvon.
* Jos valitaan mika tahansa muu makro, tdma parametri asettaa taajuuden maksimiohjearvon. Tama
arvo annetaan prosentteina maksimitaajuudesta.
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ULK OHJ
A

ULK OHJ MAKSt — — — — — — — —

ULK OHJ MIN.
|

Al min. Al maks.

P Analogiatulosignaali

ULK OHJ
A

ULK OHJ MIN. |

ULK OHJ MAKS{

|
| |
: T » Analogiatulosignaali
Al min. Al maks.

Kuva 38 ULK OHJ MINIMI ja ULK OHJ MAKS -parametrien asettaminen. Analogiatulosignaalien alue
asetetaan parametreilla 1301 ja 1302 tai parametreilla 1304 ja 1305 kédytettdvédstd analogiatulosta
rijppuen.
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Ryhma 12: Vakionopeudet

ACS 400 -laitteessa on 7 ohjelmoitavaa vakionopeutta, 0 - 250 Hz. Vakionopeuksille ei voida antaa
negatiivisia nopeusarvoja.

Vakionopeusvalintoja ei oteta huomioon, jos noudatetaan prosessiohjearvoa (PID), kaytté on
paikallisohjauksessa tai PFC (Pumppu- ja puhallinohjaus) on aktiivinen.

Huom! Parametri 1208 VAKIONOPEUS 7 toimii myds ns. vikanopeutena, joka voi aktivoitua, jos
ohjaussignaali havida. Katso parametri 3001 Al<MIN FUNKTIO ja parametri 3002 PANEELIVIKA.

Koodi (Kuvaus

1201 |VAKION. VALINTA
Taméa parametri maarittda, mité digitaalituloja kaytetdan vakionopeutta valittaessa.

0 = EI KAYTOSSA
Vakionopeuksien valintatoiminto ei ole kaytdssa.

1..5=DI1...DI5
Vakionopeus 1 valitaan digitaalituloilla DI1-DI5. Digitaalitulo aktivoitu = Vakionopeus 1 valittu.

6 =DI1,2
Kahdella digitaalitulolla valitaan kolme vakionopeutta (1 ... 3).
Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2.

Taulukko 13 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2.

DI 1 DI 2 Toiminto

0 0 Ei vakionopeutta

1 0 |Vakionopeus 1 (1202)

0 1 Vakionopeus 2 (1203)

1 1 Vakionopeus 3 (1204)

0 = DI ei aktivoitu, 1 = DI aktivoitu

7 =DI3,4
Kahdella digitaalitulolla valitaan kolme vakionopeutta (1 ... 3) kuten digitaalituloilla DI1,2.
8 = DI4,5
Kahdella digitaalitulolla valitaan kolme vakionopeutta (1 ... 3) kuten digitaalituloilla DI1,2.
9=DI1,2,3

Kolmella digitaalitulolla valitaan seitsemén vakionopeutta (1 ... 7).

Taulukko 14 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2,3.

DI 1 DI 2
0 0

Toiminto

o
w

a|l 4|l a| u| ol o o] o] =

Ei vakionopeutta
Vakionopeus 1 (1202)
Vakionopeus 2 (1203)
Vakionopeus 3 (1204)
Vakionopeus 4 (1205)
(1206)
(1207)
(1208)

Vakionopeus 5 (1206
Vakionopeus 6 (1207
Vakionopeus 7 (1208

| o =] o] = o] =

0
1
1
0
0
1
1

0 = DI ei aktivoitu, 1 = DI aktivoitu

10 =DI3,4,5
Kolmella digitaalitulolla valitaaan seitsemén vakionopeutta (1 ... 7) kuten digitaalituloilla DI1,2,3.

1202 |VAKIONOPEUS 1... VAKIONOPEUS 7
-1208 |Vakionopeudet 1-7.
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Ryhma 13: Analogiatulot

Koodi

Kuvaus

1301

MINIMI Al1

Analogiatulon Al1 suhteellinen minimiarvo (%). Arvo vastaa parametrilla 1104 ULK OHJ1 MINIMI tai 1107 ULK
OHJ2 MINIMI asetettua minimiohjearvoa. Minimi Al ei voi olla suurempi kuin maksimi Al.

Katso kuva 38 sivulla 73.

1302

MAKSIMI Al

Analogiatulon Al1 suhteellinen maksimiarvo (%). Arvo vastaa parametrilla 1105 ULK OHJ1 MAKS tai 1108 ULK
OHJ2 MAKS asetettua maksimiohjearvoa.

Katso kuva 38 sivulla 73.

1303

Al1 SUODATUS
Analogiatulon Al1 suodatusaikavakio. 63% analogiatulon signaalin muutoksesta otetaan huomioon tdméan
parametrin maarittdmana aikana.

Huom! Vaikka minimiarvo asetetaan nollaksi, signaali suodatetaan 25 ms aikavakiolla liitdnt&kortista
johtuen. Tata arvoa ei voida muuttaa parametrien avulla.

[%]

o
A Suodattamaton signaali

100 T

634 - — — |- \

| Suodatettu signaali
|
|

——

Aikavakio

Kuva 39 Analogiatulon Al1 suodatusaikavakio.

1304

MINIMI Al2
Analogiatulon Al2 minimiarvo (%). Arvo vastaa parametrilla 1104 ULK OHJ1 MINIMI tai 1107 ULK OHJ2 MINIMI
asetettua minimiohjearvoa. Minimi Al ei voi olla suurempi kuin maksimi Al.

1305

MAKSIMI Al2
Analogiatulon Al2 maksimiarvo (%). Arvo vastaa parametrilla 1105 ULK OHJ1 MAKS tai 1108 ULK OHJ2 MAKS
asetettua maksimiohjearvoa.

1306

Al2 SUODATUS
Analogiatulon Al2 suodatusaikavakio. Katso parametri 1303 AI1 SUODATUS.

Esimerkki. Kun analogiatulon minimiarvoksi halutaan 4 mA, parametrin 1301 MINIMI Al1 (1304
MINIMI Al2) arvo lasketaan seuraavasti:

Arvo (%) = Haluttu minimiarvo/ Analogiatuloalue* 100 %

=4 mA/20 mA* 100 %
=20 %.

Huom! Parametriasettelun liséksi analogiatulo on konfiguroitava 0-20 mA virtasignaalille. Katso
kohta "Kytkentdesimerkkeja”, alkaen sivulta 23.
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Ryhmai 14: Relelahdét

Koodi

Kuvaus

1401

RELELAHTO 1
Releldhddn 1 siséltd.
Valitsee, mitka tiedot ilmaistaan relelahdolla 1.

0 = EI KAYTOSSA
Rele ei ole kaytdssa eiké veda.

1 = VALMIS

ACS 400 on toimintavalmis. Rele vetéa, jos ulkoinen kdynnistyksenesto ei ole paalla tai taajuusmuuttajassa
ei ole vikatilannetta ja jannite on sallitulla alueella.

2 = KAY

Rele vetad, kun ACS 400 on kéynnissa.

3 = VIKA (-1)

Rele vetad, kun jannite on kytkettyna. Rele ei vedd, kun on tapahtunut vikalaukaisu.

4 = VIKA

Rele vetad, kun vika on aktiivinen.

5 = VAROITUS
Rele vetad, kun varoitus on aktiivinen. Lisatietoja relen vetdmisen aiheuttavista varoituksista on kohdassa
"Vianméaritys” sivulla 145.

6 = SUUN.VAIHTO
Rele vetaa, kun moottori py6rii taaksepain.

7 = VALV. 1 YLI
Rele vetad, kun ensimmainen valvottu parametri (3201) ylittda rajan (3203). Katso "Ryhma 32: Valvonnat”,
alkaen sivulta 93.

8 = VALV. 1 ALI
Rele vetaa, kun ensimmainen valvottu parametri (3201) alittaa rajan (3202). Katso "Ryhma 32: Valvonnat”,
alkaen sivulta 93.

9 = VALV. 2 YLI
Rele vetad, kun toinen valvottu parametri (3204) ylittda rajan (3206). Katso "Ryhmé 32: Valvonnat”, alkaen
sivulta 93.

10 = VALV. 2 ALI
Rele vetad, kun toinen valvottu parametri (3204) alittaa rajan (3205). Katso "Ryhma 32: Valvonnat’, alkaen
sivulta 93.

11 = OHJEARVOSSA

Rele vetad, kun l&htbtaajuus on yhta suuri kuin ohjetaajuus.

12 = VIKA (RST)

Rele vetaa, kun ACS 400 on vikatilassa ja vika kuitataan ohjelmoidun itsekuittausajan kuluttua (katso
parametri 3103 VIIVEAIKA).

13 = VIKA/HAL

Rele vetdd, kun tapahtuu vika tai varoitus. Lisatietoja releen vetémisen aiheuttavista vioista ja varoituksista
on kohdassa "Vianmaaritys” sivulla 145.

14 = ULK OHJ

Rele vetad, jos valitaan ulkoinen ohjaus.

15 = OHJ.2 VAL

Rele vetad, jos valitaan ULK2.

16 = VAKIO TAAJ.

Rele vetad, kun valitaan vakionopeus.

17 = OHJ. PUUTTUU

Rele vetad, kun ohjearvo katoaa tai paikallisohjauksessa ohjauspaneeli irrotetaan.
18 = YLIVIRTA

Rele vetad, kun ylivirtavaroitus tai -vika esiintyy.

19 = YLIJANNITE

Rele vetad, kun ylijannitevaroitus tai -vika esiintyy.

20 = ACSLAMPOTIL

Rele vetad, kun ACS 400 lampétilavaroitus tai -vika tapahtuu.
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Koodi

Kuvaus

21 = ACS YLIKUORMA
Rele vetad, kun ACS 400 ylikuormavaroitus tai -vika tapahtuu.

22 = ALIJANNITE
Rele vetad, kun alijannitevaroitus tai -vika tapahtuu.

23 = Al1 PUUTTUU
Rele vetad, kun Al1-signaali katoaa.

24 = Al2 PUUTTUU
Rele vetad, kun Al2-signaali katoaa.

25 = MOOT. YLILAMP
Rele vetad, kun moottorin lampétilavaroitus tai -vika tapahtuu.

26 = MOOTT.JUMI
Rele vetad, kun jumivaroitus tai -vika tapahtuu.

27 = ALIKUORMA
Rele vetad, kun alikuormavaroitus tai -vika tapahtuu.

28 = PID NUKKUU
Rele vetaa, kun PID nukkuu -toiminto on aktiivinen.

29 = PFC

Relelahté on varattu pumppu- ja puhallinohjaukseen (PFC). Tama vaihtoehto tulisi valita vain silloin, kun
kaytetddn PFC-ohjaus-makroa.

Huom! Téama arvo voidaan valita vain taajuusmuuttajan ollessa pyséahtynyt.

30 = MOOT. VAIHTO
Rele vetad, kun suoritetaan PFC vuorottelu. Tama vaihtoehto tulisi valita vain silloin, kun kaytetdan PFC-
ohjaus-makroa.

31 = KAYNNISTETTY

Rele vetaa, kun kayttd saa kdynnistyskomennon (vaikka Ulkoisen kaynnistyksen estosignaali ei ole paalla).
Rele ei veda, kun pysaytyskomento on annettu tai laitteessa iimenee vika.

1402

RELELAHTO 2
Relelahddn 2 siséltd. Katso parametri 1401 RELELAHTO 1.

1403

RO 1 VETOVIIVE
Releen 1 paalle kytkeytymisen viive. Valittu ohjaussignaali

1404

RO 1 PAASTOVIIVE _'__li

1405

Releen 1 pois paalta kytkeytymisen viive. | |

RO 2 VETOVIIVE . _‘_'—|_
Releen 2 palle kytkeytymisen viive. Releen tila I

1406

RO 2 PAASTOVIIVE 1403 VETOVIIVE 1404 PAASTOVIIVE
Releen 2 pois paalté kytkeytymisen viive.

Kuva 40
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Ryhma 15: Analogialahdot

Analogialahtd ilmaisee minka tahansa Kayttétiedot-ryhman (Ryhmaé 1) parametrin arvon
virtasignaalina. Signaalin minimi- ja maksimiarvoja voidaan asetella, kuten myds valvotun parametrin
minimi- ja maksimiarvoja.

Jos analogialdhddn sisallén maksimiarvo (parametri 1503) asetetaan minimiarvoa (parametri 1502)
pienemmaksi, 1&htdvirta on kdantéen verrannollinen valvotun parametrin arvoon néhden.

Koodi

Kuvaus

1501

AO SISALTO
Analogialahdén sisaltd. Kayttétiedot-ryhman (Ryhmé 01) minka tahansa parametrin numero.

1502

AO SISALTO MIN
Analogialahddn sisallén minimi. Naytto riippuu parametrista 1501.

1503

AO SISALTO MAKS
Analogialahdén sisallén maksimi. Naytto riippuu parametrista 1501.

1504

MINIMI AO
Léhtévirran minimiarvo.

1505

MAKSIMI AO
L&hddn maksimivirta.

1506

AO SUODATUS
Analogialahddn suodatusaikavakio.

1505

1504

» AO sisaltd

AO (mA)
A

1505

1504

. » AO siséltd

Kuva 41  Analogialdhdén skaalaus.
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Ryhma 16: Systeemiohjaus

Koodi

Kuvaus

1601

ULK KAYNN. ESTO
Valitsee kdynnistyksen esto -signaalin lahteen.

0 = EI KAYTOSSA
ACS 400 on toimintavalmis iiman Kaynnistyksen esto -signaalia.

1..5=DI1...DI5

Kaynnistyksen esto -signaali tuodaan valittuun digitaalituloon. Signaalin on oltava kytketty, kun moottori
halutaan kéynnistaa. Jos signaali kytketaan irti kdynnin aikana, moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

6 = VAYLA

Kaynnistyksen esto -signaali annetaan sarjaliikenteen kautta (Komentosanan bitti #3).

1602

PARAMETRILUKKO
Ohjauspaneelin parametrilukko.

0 = LUKITTU
Parametrien muuttaminen estetty.

1= AVOIN
Paneelin kayttd on sallittu ja parametrien muuttaminen on mahdollista.

2 = EI TALLENN.
Parametrien arvoja voidaan muuttaa, mutta muutettuja arvoja ei tallenneta pysyvaismuistiin.

Huom! Makron vaihto ei vaikuta tdh&n parametriin.

Huom! Tamé parametri ei vaikuta vakio-Modbus- tai DDCS-kanavien kautta kulkevaan
parametrikirjoitukseen.

1604

VIANKUITTAUS
Viankuittauksen lahde.

Huom! Viankuittaus voidaan tehda aina ohjauspaneelista.

Huom! Vaihtoehtoa 6 (KAYNN/PYS) ei tulisi valita, kun kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot annetaan
sarjaliikenteen kautta.

0 = PANEELI

Viankuittaus tehdaan ohjauspaneelista.

1..5=DI1...DI5

Viankuittaus tehdaén digitaalitulosta. Kuittaus tapahtuu poistamalla tulon aktivointi.
6 = KAYNN/PYS

Viankuittaus tapahtuu Seis-komennolla.

7 = KOMM

Viankuittaus tehdaan sarjaliikenteen kautta

1605

PAIKALLISLUKKO
Paikallinen lukitus. Kun PAIKALLISLUKKO on aktiivinen (1=LUKITTU), paneeli ei voi vaihtaa
paikallisohjaustilaan.

0 = AVOIN
Ohjauspaikka voidaan vaihtaa paneelista.

1= LUKITTU
Paneeli ei voi vaihtaa paikallisohjaustilaan.

Huom! Vaihtoehto 1 LUKITTU voidaan valita vain kauko-ohjaustilassa.
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Koodi

Kuvaus

1607 |PARAM. TALLENNUS
Parametrin tallennustoiminto. Valitsemalla 1 (TALLETA...) kaikki muutetut parametrit tallennetaan
pysyvaismuistiin. Naytolla nakyy arvo 0 (VALMIS), kun kaikki parametrit on tallennettu.
Kun parametreja muutetaan vakio-Modbus tai DDCS-kanavien kautta, muutettuja arvoja ei automaattisesti
tallenneta pysyvéaismuistiin vaan on kaytettava tata parametria.
0 = VALMIS
1 = TALLETA...
Huom! Parametrimuutokset, jotka on tehty ohjauspaneelista, tallennetaan yleensa heti pysyvaismuistiin.
Jos kuitenkin parametrin 1602 PARAMETRILUKKO arvoksi on asetettu 2 (EI TALLENN.), ohjauspaneelista
tehdyt muutokset tallennetaan vain, jos kaytetéén tata parametria (1607).
1608 [NAYTA HALYT.
Estaa tiettyjen varoitusten ndkymisen, katso "Vianmaaritys”, alkaen sivulta 145.
1=El
Jotkut varoitukset eivat ndy naytolla.
2 = PAALLA
Kaikki varoitukset nakyvat.
80 ACS 400 Kéyttdjan opas




Ryhma 20: Rajat

Koodi

Kuvaus

2003

MAKS. VIRTA
Lahdoén maksimivirta.
Suurin lahtdvirta, jota ACS 400 sydttdd moottoriin.

2005

YLIJANNITESAATO

DC-ylijannitesaéato.

Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen raja-arvon yli. Ylijannitesaaté
pienentaa jarrutusmomenttia automaattisesti suurentamalla I&ht6taajuutta, jotta valipiirin jannite ei ylittaisi
laukaisurajaa.

Tarkeaa! Jos ACS 400:aan on kytketty jarrukatkoja ja jarruvastus, timéan parametrin arvoksi on asetettava
0, jotta jarrukatkoja toimisi oikein.

0 = POIS
1 = PAALLA
2006 |ALIJANNITESAATO

DC-alijannitesaato.

Jos valipiirin jannite pienenee syéttdtehon puuttumisen vuoksi, alijanniteséétd pienentda moottorin
nopeutta, jotta jannite pysyisi alarajan ylapuolella. Kun l&ht6taajuutta pienennetdén, kuorman
pyorimisliikkeen hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin ACS 400:aan. Valipiiri pysyy néin
jannitteisend ja alijannitelaukaisulta valtytdan. Taméa ominaisuus parantaa niiden jarjestelmien
verkkokatkosietoisuutta, joiden hitausmomentti on suuri (esim. lingot ja puhaltimet).

0 = POIS

1 = PAALLA (AIKA)
Kaytéssa 500 ms:n ajan.
2 = PAALLA

Kaytdssa.

2007

MINIMITAAJUUS
Lahdén minimitaajuus.

Huom! Pid& MINIMITAAJUUS < MAKSIMITAAJUUS.

2008

MAKSIMITAAJUUS
Lahdén maksimitaajuus.
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Ryhma 21: Kaynnist./Pysayt.

ACS 400 tukee useita kaynnistys- ja pysaytystapoja, mukaan lukien vauhtikdynnistys ja
kaynnitysmomentin maksimointi. DC-virtaa voidaan syéttaa joko ennen kdynnistyskomentoa
(esimagnetointi) tai automaattisesti heti kdynnistyskomennon jalkeen (kdynnistys DC-magnetoinnin
avulla).

DC-pitoa voidaan kayttaa, kun kayttd pysaytetddn hidastaen. Jos kayttd pysaytetddn vapaasti,
voidaan kayttaa DC-jarrutusta.

Huom! DC-virran liian pitka sy6ttdaika tai esimagn. maksimiaika aiheuttaa moottorin kuumenemisen.

Koodi (Kuvaus

2101 |[KAYNNISTYSTAPA
Toiminta moottorin kiihdytyksen aikana.

1 = KIHDYTTAEN
Kiihdytysaika kuten asetettu.

2 = VAUHTIKAYNN.
Vauhtikdynnistys. Kayté taté asetusta, jos moottori pyorii jo, ja kayttd kaynnistyy tasaisesti nykyisella
taajuudella. Kaytto etsii automaattisesti oikean lahtétaajuuden.

3 = MOM. MAKS.

Automaattinen momentin maksimointi saattaa olla tarpeellinen kéytdissé, joissa on korkea kaynnistys-
momentti. Momentin maksimointia kdytetdan vain kdynnistyksessa. Maksimointi pysaytetdan, kun lahtétaa-
juus ylittdé 20 Hz tai kun lahtétaajuus on yhté suuri kuin ohje. Katso my&s parametri 2103 MOM. MAKS VIRTA.

4 = VAUHTI + MOM.

Aktivoi seka vauhtik&ynnistyksen ettd momentin maksimoinnin.

Huom! Jos momentin maksimointia kdytetadan, kytkentataajuus on aina 4 kHz. Talléin parametria 2605
MOOTT.AANI ei oteta huomioon.

2102 |PYSAYTYSTAPA
Toiminta moottorin hidastuksen aikana.

1 = VAPAASTI
Moottori pyséhtyy vapaasti pyérien.

2 = HIDASTAEN

Aktiivisen hidastusajan 2203 HIDASTUSAIKA 1 tai 2205 HIDASTUSAIKA 2 maérittdmaé hidastusaika.

2103 |MOM. MAKS VIRTA

Maksimivirta momentin maksimoinnin aikana. Katso myds parametri 2101 KAYNNISTYSTAPA.

2104 |DC JARRUTUSAIKA

DC-jarrutusaika, kun modulointi on pysahtynyt. Jos 2102 PYSAYTYSTAPA on 1 (VAPAASTI), ACS 400 kayttaa
DC-jarrutusta. Jos 2102 PYSAYTYSTAPA on2 (HIDASTAEN), ACS 400 kayttad DC-pitoa rampin jélkeen.

2105 |ESIMAGN VALINTA

Asetuksilla 1- 5 valitaan esimagnetointikomennon lahde. Asetuksella 6 valitaan kaynnistys DC-
magnetoinnilla.

0 = EI KAYTOSSA

Esimagnetointia ei kayteta.

1..5=DN..DI5

Esimagnetointikomento saadaan digitaalitulon kautta.

6 = PAALLA

Esimagnetoinnin vakioaika kdynnistyskomennon jélkeen. Méaaritetddn parametrilla 2106 MAGN. MAKS AIKA.

2106 |MAGN. MAKS AIKA
Esimagnetoinnin maksimiaika.
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Koodi

Kuvaus

2107

VAH.KAYNN.ESTO
Vahinkokaynnistyksen eston valinta. Vahinkokaynnistyksen esto tarkoittaa, ettd kdynnistyskomentoa ei
oteta huomioon, kun:

¢ vika kuitataan tai

* ulkoinen kaynnistyksen esto kuitataan kdynnistyskomennon ollessa aktiivinen tai

* ohjauspaikka vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-ohjaukseksi tai

* ohjauspaikka vaihtuu kauko-ohjauksesta paikalliseksi ohjaukseksi tai

* ohjauspaikka vaihtuu ULKOINENT:st& ULKOINEN2:Ksi tai

¢ ohjauspaikka vaihtuu ULKOINEN2:sta ULKOINEN1:ksi

0 = POIS

Vahinkokaynnistyksen esto ei ole kdytdssa. Kayttd kaynnistyy, kun vika kuitataan, ulkoinen kéynnistyksen
esto poistetaan tai ohjauspaikka vaihdetaan kaynnistyskomennon ollessa aktiivinen.

1 = PAALLA

Kaynnistyksen esto on kaytdssa. Kayttd ei kdynnisty, kun vika kuitataan, ulkoinen kdynnistyksen esto
poistetaan tai ohjauspaikka vaihdetaan. Kayttd kdynnistetddn uudelleen antamalla k&ynnistyskomento
uudestaan.
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Ryhma 22: Kiihdyt./Hidast.

Kaytettavissa on kaksi kiihdytys- ja hidastusaikaparia. Jos kdytetddn molempia aikapareja, valinta
niiden valilla voidaan tehda k&ynnin aikana digitaalitulon kautta. Rampin muoto voidaan valita.

Koodi (Kuvaus

2201 |KIIHD./HID. 1/2
Valitsee aikaparin valintasignaalin l&hteen.

0 = EI KAYTOSSA
Kaytetddn ensimmaista aikaparia (KIHDYTYSAIKA 1/HIDASTUSAIKA 1).

1..5=DI1...DI5

Aikaparin valinta tehd&an digitaalitulon (DI1 - DI5) avulla.

Digitaalitulo ei aktivoitu = kaytetdén aikaparia 1 (KIIHDYTYSAIKA 1/HIDASTUSAIKA 1).
Digitaalitulo aktivoitu = k&ytetaan aikaparia 2 (KIHDYTYSAIKA 2/HIDASTUSAIKA 2).

2202 |KIIHDYTYSAIKA 1
Kiihdytysaika 1: aika nollasta maksimitaajuuteen (0 - MAKSIMITAAJUUS).

2203 |HIDASTUSAIKA 1
Hidastusaika 1: aika maksimitaajuudesta nollaan (MAKSIMITAAJUUS - 0).

2204 |KIIHDYTYSAIKA 2
Kiihdytysaika 2: aika nollasta maksimitaajuuteen (0 - MAKSIMITAAJUUS).

2205 |HIDASTUSAIKA 2
Hidastusaika 2: aika maksimitaajuudesta nollaan (MAKSIMITAAJUUS - 0).

2206 |RAMPIN MUOTO
Kiihdytys/hidastuskayran muodon valinta

0 = SUORA
1=NOPEA S

2 = NORMAALI S
3 = HIDAS S

L&ahtétaajuus
i

MAKSIMITAAJUUS L — — — — —

t » Aika
Kiihdytys-/hidastusaika

Kuva 42  Kiihdytys-/hidastusajan maéritelma.
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Ryhma 25: Kiriitt.taajuudet

Joissakin mekaanisissa jarjestelmissa tietyt nopeusalueet voivat aiheuttaa resonanssiongelmia.
Tassa parametriryhméssa voidaan maarittda kaksi eri nopeusaluetta, jotka ACS 400 ohittaa.

Koodi |Kuvaus

2501 |KRIITT. VALINTA
Kriittisten taajuuksien ohitus.

0 = EI KAYTOSSA
1 = PAALLA

2502 |KRIITT. 1 MIN
Kriittinen taajuus 1 alku.

Huom! Jos MIN > MAKS, kriittisten taajuuksien ohitusta ei tapahdu.

2503 |KRIITT. 1 MAKS
Kriittinen taajuus 1 loppu.

2504 |KRIITT. 2 MIN
Kriittinen taajuus 2 alku.

2505 |KRIITT. 2 MIN
Kriittinen taajuus 2 loppu.

Huom! Jos MIN > MAKS, kriittisten taajuuksien ohitusta ei tapahdu.

Esimerkki: Puhallinjarjestelméssa esiintyy voimakasta térinda taajuusalueilla 18 Hz - 23 Hz ja
46 Hz - 52 Hz. Aseta parametrit seuraavasti:

KRIITT. 1 MIN = 18 Hz ja KRIITT. 1 MAKS = 23 Hz

KRIITT. 2 MIN = 46 Hz ja KRIITT. 2 MAKS = 52 Hz

fiants
A

52 {— — — — — —
46 { - — — — — -

23 - =

| |
| |
18 - - bt
| |
| |

. > fone(H
AL f1H 2L f2H orue(Hz)

18 23 46 52

Kuva 43  Esimerkki kriittisisté taajuuksista puhallinjériestelméssé, jossa esiintyy térindé
taajuusalueilla 18 Hz - 23 Hz ja 46 Hz - 52 Hz.
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Ryhma 26: Moottoriohjaus

Koodi

Kuvaus

2603

IR KOMPENSOINTI Taulukko 15 Tyypilliset IR-kompensointiarvot.
IR-kompensointijannite taajuudella
0 Hz.

400 V:n laitteet
Huom! IR-kompensointi tulisi pitaa |PN /KW 3 75 15 50 37
mahdollisimman alhaisena

ylikuumenemisen estamiseksi. Katso |IR-komp/V 21 18 15 12 10
Taulukko 15.

2604

IR KOMP. ALUE
IR-kompensointialue. Maérittelee taajuuden, jonka jalkeen IR-kompensaatio on 0 V.

2605

MOOTT.AANI
Moottorin melutason asetus.

0 = NORMAALI
vakio (kytkentataajuus 4 kHz).

1 = HILJAINEN(1)
alhainen melutaso (kytkentataajuus 8 kHz).

Huom! Kun kéytetaan alhaisen melutason asetusta, ACS 400:n maksimikuormitettavuus on I, lampétilassa
30 °C tai 0,8 * I, lampétilassa 40 °C.

2606

U/f SUHDE
U/f-suhde kenténheikennyspisteen alapuolella.

1 =SUORA
2 = NELIOLLINEN

Suoraa suositellaan vakiomomenttisovelluksille, Nelidllista keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksille.
(Neliéllinen on hiljaisempi useimmilla kayttétaajuuksilla.)

2607

JATTAMAN KOMP.

Oikosulkumoottorissa esiintyy jattdméa kuormitettuna. Jattdmé voidaan kompensoida lisddmalla taajuutta
moottorin momentin kasvaessa. Tama parametri maarittelee jattdman vahvistuksen. 100 % tarkoittaa
jattdman tayttd kompensointia; 0 % tarkoittaa, etta jattdméaa ei kompensoida.

IR-kompensointialue

I
/Ei Il(ompensointia

: » f(Hz)
Ei kompensointia
heikennys-
piste

Kuva 44  IR-kompensoinnin toiminta.
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Ryhma 30: Vikafunktiot

ACS 400 voidaan asettaa toimimaan halutulla tavalla tietyissé vikatilanteissa, kuten analogiatulovian,
ulkoisen vikasignaalin ja paneelivian sattuessa.

Naissa tapauksissa kayttd voi toimia nykyiselld nopeudella tai asetetulla vakionopeudella
varoituksesta huolimatta ja ndyttéa varoitusviestin, jattdé vikatilan huomioimatta tai tehda
vikalaukaisun ja pysahtya.

Moottorin lAmpd&suojauksen parametreilla 3004 - 3008 voidaan maaritelld moottorin kuormituskayra.
Esimerkiksi kuorman rajoittaminen l&hella nollanopeutta voi olla tarpeellista, jos moottorissa ei ole
jadahdytyspuhallinta.

Jumisuoja (parametrit 3009 - 3012) siséltdé jumitaajuuden, jumiajan ja jumivirran parametrit.

Koodi

Kuvaus

3001

Al<MIN FUNKTIO
Toiminta, jos analogiatulosignaali laskee vikarajan 3022 AI1 VIKARAJA tai 3023 AI2 VIKARAJA alapuolelle.

0 = EI KAYTOSSA
Toiminto ei ole kéytdssa.

1 = PYSAYTA
Naytolle tulee vikailmoitus ja ACS 400 pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = VAKIONOP. 7
Naytélle tulee varoitus ja nopeus asettuu parametrin 1208 VAKIONOP. 7 mukaiseksi.

3 = VANHA NOPEUS
Naytolle tulee varoitus ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 400 toimi vimeksi. Kymmenen viimeisen
sekunnin keskinopeus maarittda taman arvon.

Varoitus: Jos valitset parametrin VAKIONOP. 7 tai VANHA NOPEUS, varmista, etté toiminnan jatkaminen on
turvallista siin&kin tapauksessa, etté analogiatulosignaali katoaa.

3002

PANEELIVIKA
Toiminta, jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.

1 = PYSAYTA
Naytolle tulee vikailmoitus ja ACS 400 pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = VAKIONOP. 7
Naytdlle tulee varoitus ja nopeus asettuu parametrin 1208 VAKIO NOP. 7 mukaiseksi.

3 = VANHA NOPEUS
Naytolle tulee varoitus ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 400 toimi vimeksi. Kymmenen viimeisen
sekunnin keskinopeus madarittda taman arvon.

Tarkeda: Jos valitset parametrin VAKIONOP. 7 tai VANHA NOPEUS, varmista, ettd toiminnan jatkaminen on
turvallista siindkin tapauksessa, etta paneeli katoaa.

3003

ULKOINEN VIKA
Ulkoisen vian digitaalitulon valinta.

0 = EI KAYTOSSA
Ulkoinen vikasignaali ei ole kaytdssa.

1..5=DI1...D15

Talla valinnalla maaritelldan ulkoisen vikasignaalin digitaalitulo. Ulkoisen vikatilanteen sattuessa
(digitaalitulo ei ole aktivoitu) ACS 400 pyséhtyy ja moottori pysaytetédén vapaasti hidastaen ja naytolle tulee
vikailmoitus.
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Koodi

Kuvaus

3004 |MOOTT. LAMPO
Moottorin ylikuormitussuojaus. Talla parametrilla méaritelladn moottorin ldmpdvalvonnan toiminta, joka
suojaa moottoria ylikuumenemiselta.
0 = EI KAYTOSSA
1 = PYSAYTA
Naytolle tulee varoitus, kun moottorin [ampétila saavuttaa varoitustason (97,5 % nimellisarvosta). Naytélle
tulee vikailmoitus, kun moottorin l&mpétila saavuttaa 100 % tason. ACS 400 pysahtyy vapaasti pyorien.
2 = VAROITUS
Naytolle tulee vikailmoitus, kun moottorin lampétila saavuttaa varoitustason (95 % nimellisarvosta).
3005 [MOOTT. LAMPOAIKA
Aika 63 % lampétilan nousulle. TAma on aika, jonka kuluessa moottorin lampétila saavuttaa 63 %
lopullisesta lampétilan noususta. Kuva 45 esittdd moottorin lampdajan méaritelman.
Moott. kuorma
Lampétilan reusw > t
|
100% === -~ >
63% 1 — — — -
|
= -t
Moott. lampdaikavakio
Kuva 45 Moottorin ldmpdaika.
3006 |MOOTT. KUORMIT.
Moottorivirran maksimiraja. Parametrilla MOOTT. KUORMIT. asetaan moottorin suurin sallittu kayttdkuormitus.
Arvolla 100 % suurin sallittu kuormitus on yhté suuri kuin Kéyttddnottoparametrin 9906 MOOTT.NIM.VIRTA
arvo. Jos ympariston lampétila ylittda 40 astetta, kuormitettavuusarvoa on pienennettéva.
Lahtdvirta (%) suhteessa
9906 MOOTT.NIM.VIRTA
A
150 +
3006 MOOTT. KUORMIT. 100 4 — — — — —
|
3007 NOLLANOP KUORMA 50 —/
|
| .
: » Taajuus
3008 RAJATAAJUUS
Kuva 46  Moottorin kuormitettavuus.
3007 |NOLLANOP KUORMA
Talla parametrilla maaritelladn suurin sallittu virta nollanopeudella suhteessa parametriin 9906
MOOTT.NIM.VIRTA. Katso Kuva 46.
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Koodi

Kuvaus

3008

RAJATAAJUUS
Moottorin kuorimitettavuuskayrén rajataajuus. Katso kuva 46, jossa on esimerkki moottorin
kuormitettavuuskayrésta. Katso Kuva 48.

3009

JUMISUOJA
Talla parametrilla maaritellddn jumisuojan toiminta. Suoja aktivoituu, jos l&htdvirta nousee liikaa
lahtdtaajuuteen verrattuna. Katso Kuva 47.

0 = EI KAYTOSSA
Jumisuoja ei ole kaytdssa.

1 = PYSAYTA
Kun suoja aktivoituu, ACS 400 pysahtyy vapaasti pyorien. Naytolle tulee vikailmoitus.

2 = VAROITUS
Naytélla nékyy varoitus. Varoitus haviaa, kun on kulunut puolet parametrin 3012 JUMIAIKA maaritteleméasta
ajasta.

ILAHTO

LA

Jumialue

3010 JUMIVIRTA

» Taajuus
3011 JUMITAAJUUS

Kuva 47  Moottorin jumisuoja.

3010

JUMIVIRTA
Jumisuojan virtaraja. Katso Kuva 47.

3011

JUMITAAJUUS
Talla parametrilla maéritellddn jumisuojan taajuusarvo.
Katso kuva 47.

3012

JUMIAIKA
Talla parametrilla maéritellddn jumisuojan aika-arvo.

3013

ALIKUORMAVALV.

Moottorin kuorman poistuminen voi osoittaa, ettd prosessi on epakunnossa. Suoja aktivoituu, jos:
» Moottorin momentti putoaa parametrilla 3015 ALIKUOR.KAYRA valitun kuormituskayran alle.
* Tama tila on kestanyt parametrilla 3014 ALIKUORM. AIKA maadriteltyd aikaa kauemmin.
* Lahtétaajuus on korkeampi kuin 10 % moottorin nimellistaajuudesta ja korkeampi kuin 5 Hz.

0 = EI KAYTOSSA
Alikuormasuoja ei ole kaytdssa.

1 = PYSAYTA
Kun suoja aktivoituu, ACS 400 pysahtyy vapaasti pyorien. Naytolla nakyy vikailmoitus.

2 = VAROITUS
Naytélla nakyy varoitus.

3014

ALIKUORM. AIKA
Alikuormasuojan aikaraja.

3015

ALIKUOR.KAYRA
Tassa parametrissa voidaan valita viidesta kayrasté (Kuva 50). Alikuormasuoja aktivoituu, jos kuorma
putoaa valitun kéytén alle parametrilla 3014 asetettua aikaa pidemmaksi ajaksi. Kayrat 1...3 saavuttavat

maksiminsa, kun moottorin taajuus on parametrilla 9907 MOOTT.NIM.TAAJUUS madritellyssé arvossa.
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Koodi (Kuvaus

3022 |Al1 VIKARAJA
Analogiatulon 1 valvonnan vikaraja.
Katso parametri 3001 Al<MIN FUNKTIO.

3023 |Al2 VIKARAJA
Analogiatulon 2valvonnan vikaraja.
Katso parametri 3001 AI<MIN FUNKTIO.

lo /I Laukaisuaika
3.5
3.0 60 s
25 74 90 s
2.0 74 180 s

15 300 s
600 s
1.0 iw

0.5

0 > fo/fBRK
0 02 04 06 08 10 12

lo = lahtbvirta

Iy = moottorin nimellisvirta

fo = lahtétaajuus

ferk = rajataajuus (parametri 3008 RAJATAAJUUS)

Kuva 48 Lampdsuojalaukaisuajat, kun parametrit 3005 MOOTT. LAMPOAIKA, 3006 MOOTT. KUORMIT.
ja 3007 NOLLANOP KUORMA ovat oletusarvoissaan.
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Kuva 49  Alikuormituskdyrd. Ty on moottorin nimellismomentti, f\ on moottorin nimellistaajuus.
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Ryhma 31: Autom. viankuittaus

Automaattista viankuittausta voidaan kayttaé ylivirta-, ylijannite-, alijannite- ja analogiatulovikojen
kuittaamiseen. Sallittujen automaattisten viankuittaustoimintojen méara tietyn ajan kuluessa voidaan
valita.

Varoitus! Jos parametri 3107 AI<MIN on aktivoituna, uudelleenkdynnistyminen voi tapahtua pitkénkin
ajan kuluttua analogiasignaalin palautuessa. Varmista, etta toiminnon kayttd ei aiheuta vaaraa
ihmisille tai laitteille.

Koodi (Kuvaus

3101 |YRITYSTEN LKM

Asettaa sallittujen automaattisten viankuittausyritysten méaran tietyn ajan kuluessa. Aika méaaritellaan
parametrilla 3102 YRITYSAIKA. ACS 400 estaa lisayritykset ja pysyy pyséhtyneend, kunnes kuittaus onnistuu
ohjauspaneelista tai parametrilla 1604 VIANKUITTAUS maaritellystd paikasta.

3102 |YRITYSAIKA
Aika, jonka kuluessa sallitaan rajoitettu méaara automaattisia viankuittausyrityksia. Sallittu kuittausten maara
ténéd aikana asetetaan parametrilla 3101 YRITYSTEN LKM.

3103 |VIIVEAIKA
Talla parametrilla asetetaan aika, jonka ACS 400 odottaa vikatilanteessa ennen kuittausyritysta. Jos
arvoksi asetetaan nolla, ACS 400 kuittaa vian heti.

3104 |YLIVIRTA

0 = POIS
1 =PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (moottorin ylivirta) kuitataan automaattisesti parametrilla 3103 asetetun viiveen
jalkeen ja ACS 400 palaa normaaliin toimintaan.

3105 |YLIJANNITE

0 = POIS
1 =PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (DC-ylijannite) kuitataan automaattisesti parametrilla 3103 asetetun viiveen jélkeen
ja ACS 400 palaa normaaliin toimintaan.

3106 |ALIJANNITE

0 = POIS
1 =PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (DC-alijannite) kuitataan automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun
viiveen jalkeen ja ACS 400 palaa normaaliin toimintaan.

3107 | Al<MIN

0 = POIS
1 =PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (analogiatulon signaalin taso on minimiarvon alapuolella) kuitataan automaattisesti
parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jélkeen.

Yritysaika
S —
X XX f » Aika

x = Automaattinen viankuittaus Nyt

Kuva 50 Automaattisen viankuittauksen toiminta. Tdssé esimerkissé hetkelld "Nyt” tapahtuva vika
kuitataan automaattisesti, jos parametrin 3101 YRITYSTEN LKM arvo on véhintdan 4.
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Ryhma 32: Valvonnat

T&man ryhmén parametreja kdytetdan yhdessa relelahtéparametrien 1401 RELELAHTO 1 ja 1402
RELELAHTO 2 kanssa. Mité tahansa Kéyttétiedot-ryhmén (Ryhmé 01) parametria voidaan valvoa. Rele
voidaan asetella vetdmé&an, kun valvottujen parmetrien arvot ovat joko lilan alhaisia tai liian korkeita.

Koodi

Kuvaus

3201

VALVONTA 1
Kayttétiedot-ryhman (Ryhma 01) ensimmaéisen valvotun parametrin numero.

3202

VALV. 1 ALARAJA
Ensimmaéinen alavalvontaraja. Tamén parametrin néyttd riippuu valitusta valvotusta parametrista (3201).

3203

VALV. 1 YLARAJA
Ensimmainen ylavalvontaraja. Téméan parametrin ndytto riippuu valitusta valvotusta parametrista (3201).

3204

VALVONTA 2
Kéayttétiedot-ryhmén (Ryhmaé 01) toisen valvotun parametrin numero.

3205

VALV. 2 ALARAJA
Toinen alavalvontaraja. Taman parametrin nayttd riippuu valitusta valvotusta parametrista (3204).

3206

VALV. 2 YLARAJA

Toinen ylavalvontaraja. Tamén parametrin nayttd riippuu valitusta valvotusta parametrista (3204).
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A
Valvotun parametrin arvo
MAKSIMI (3203)
MINIMI (3202) ‘ ‘
\ \
\ \
\ \
\ \ A
\ \
Vetaa =1 ,_ ‘_|
Eiveda =0 | >
| o g
A | | |
\ \ \ |
by
I
|
I B
Vetad = 1 —l |_| ‘_| I—
Eivedd =0 »

A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo
on VALV 1 YLARAJA tai VALV. 2 YLARAJA

B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo
on VALV. 1 ALARAJA tai VALV. 2 ALARAJA

Huom! Kun MINIMI < MAKSIMI, kyseessé on normaali hystereesi.
Tapaus A: valvonta, kun/jos valvottu signaali ylittda annetun rajan.
Tapaus B: valvonta, kun/jos valvottu signaali alittaa annetun rajan.

Kuva 51  Kadyttétietojen valvonta releldhtdjen avulla, kun MINIMI < MAKSIMI.
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Valvottujen parametrien arvo

4
MINIMI (3202)

MAKSIMI (3203)

vetda =1

ei veda =0

vetdd =1

ei veda =0

A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on VALV1 YLI tai
VALV2 YLI.

B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on VALV1 ALl tai
VALV2 ALL.

Huom! Kun MINIMI>MAKSIMI, kyseessé on erikoishystereesi, jolla on kaksi
eri valvontarajaa. Kaytettava raja maaraytyy sen mukaan, alittaako valvottu
signaali ylarajan MAKSIMIN (3203) vai ylittadko signaali alarajan MINIMI
(3202). Alussa kaytetaan ylarajaa MAKSIMI, kunnes signaali ylittda alarajan
MINIMI. Tdmén jélkeen rajana kdytetdan alarajaa MINIMI, kunnes signaali
alittaa jalleen ylarajan MAKSIMI.

A = Rele ei aluksi veda.

B = Rele vetaé aluksi.

Kuva 52  Kéyttétietojen valvonta releldhtdjen avulla, kun MINIMI > MAKSIMI.
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Ryhma 33: Tiedotukset

Koodi (Kuvaus

3301 |SOVELLUSVERSIO
Ohjelmistoversio.

3302 |[KOESTUSPAIVA
Tuo naytolle ACS 400:n koestuspéivan (vuosi, viikko).
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Ryhma 34: Prosessimuuttujat

Taman ryhman parametrien avulla voidaan luoda muokattuja prosessimuuttujia. Prosessimuuttujien
arvot voidaan nahdé parametreissa 0134 PROSESSI MUUT. 1 ja 0135 PROSESSI MUUT. 2 ja valinnaisesti
my6s ACS-PAN-oloarvondytdssa. Arvo lasketaan kertomalla ja jakamalla tiettya Kayttétiedot-ryhman
(Ryhma 1) parametria tietyilla kertoimilla. Yksikk ja desimaalien mééré voidaan valita.

Katso alla olevaa esimerkkia.

Koodi |Kuvaus

3401 |[NAYTON VALINTA
Valitsee ACS-PAN-ohjauspaneelin oloarvonaytéssa

naytettavat muuttujat. Prosessimuuttuja 1 Taajuusohje
1 = NORMAALI
Paneeli nayttaa vakiomuuttujat.

0.0A 50.0 Hz
2 = PROS. MUUT.
Paneeli nayttda prosessimuuttujat. Katso 0.0 Hz
Kuva 53.

OUTPUT /

/

Prosessimuuttuja 2

Kuva 53 ACS-PAN-oloarvondytté, kun on
valittu prosessimuuttujandytto.

3402 [P MUUT.1 VAL
Prosessimuuttujan 1 valinta. Minka tahansa ryhmén 1 KAYTTOTIEDOT parametrin numero.

3403 |P MUUT.1 KERTO
Prosessimuuttujan 1 kertoja.

3404 |P MUUT.1 JAKO
Prosessimuuttujan 1 jakaja.

3405 [P MUUT.1 SKAAL.
Prosessimuuttujan 1 desimaalipilkun paikka (naytélla

néytettdessd). Katso Kuva 54. Arvo Naytto
0 125
1 12.5
2 1.25
3 0.125

Kuva 54  N&ytté eri desimaalipilkun paikoilla,
kun laskettu arvo on 125.

3406 |P MUUT.1 YKS.
Prosessimuuttujan yksikko.

0=El 4=% 8 =kh 12=mV 16 =°F 20=mh 24=GPM 28=MGD
KAYTOSSA

1=A 5=s 9=°C 13 =kW 17 =hp 21 =dm%s 25=PSI 29 =inHg
2=V 6=h 10 =1Ibft 14=W 18 =MWh 22 =bar 26=CFM 30=FPM
3=Hz 7 =rpm 11 =mA 15=kWh 19=m/s 23 = kPa 27 = ft 31 =Cst

3407 |P MUUT.2 VAL
Prosessimuuttujan 2 valinta. Minka tahansa ryhméan 1 KAYTTOTIEDOT parametrin numero.
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Koodi (Kuvaus

3408 |P MUUT.2 KERTO
Prosessimuuttujan 2 kertoja.

3409 |P MUUT.2 JAKO
Prosessimuuttujan 2 jakaja.

3410 |P MUUT.2 SKAAL.
Prosessimuuttujan 1 desimaalipilkun paikka (néytolla naytettédessa).

3411 |P MUUT. 2 YKS.
Prosessimuuttujan 2 yksikkd. Katso parametri 3406.

Esimerkki. Oletetaan, ett& kaksinapainen moottori on kytketty suoraan rullaan, jonka halkaisija on
0,1 m ja linjanopeus naytetaan yksikéssa m/s. Tarvitaan seuraavat asetukset:

3401 NAYTON VALINTA= 2 (PROSESSI MUUT.)
3402 P MUUT.1 VAL = 0103 (LAHTOTAAJUUS)
3406 P MUUT.1 YKS = 19 (m/s)

Koska 1 Hz:n laht6taajuus vastaa 1 kierrosta/s, eli linjanopeus on P1 * 0,1 m/s eli noin 0,314 m/s,
|&htétaajuus on:

lahtétaajuus * 314
1000

linjanopeus = m/s

Valitse:

3403 P MUUT.1 KERTO = 314
3404 P MUUT.1 JAKO = 1000

Koska muuttuja 0103 LAHTOTAAJUUS ndytetdan 0,1 Hz:n tarkkuudella, se skaalataan siséisesti siten,
etta arvo 10 vastaa taajuutta 1 Hz. Siksi on valittava 3405 P MUUT.1 SKAAL. = 1.
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Ryhma 40: PID-s#td

PID-s&atd-makron avulla ACS 400 voi vastaanottaa ohjesignaalin (asetuspiste) ja olosignaalin
(takaisinkytkentd) ja sdatéa kaytdn nopeutta automaattisesti siten, ettd oloarvo vastaa ohjearvoa.

PID-parametriryhmia on kaksi (ryhmé 40 sarjan 1 parametreille ja ryhma 41 sarjan 2 parametreille).
Yleensa vain sarjan 1 parametrit ovat kytdsséa. Sarjan 2 parametrit voidaan ottaa kéayttéon
parametrilla 4016 PID PAR. VAIHTO. Valinta parametrisarjojen vélilla voidaan tehda esimerkiksi
digitaalitulon kautta.

PID-nukkumistoiminnon avulla sd4t6 voidaan pysayttéa, kun PID-s&atéjan 1ahto laskee alle
esiasetetun rajan. Saato jatkuu, kun prosessioloarvo laskee alle esiasetetun rajan. Nukkumistoiminto
voidaan aktivoida tai aktivointi poistaa digitaalitulon kautta. Kuva 73, sivulla 154 (Liite A) on sisaisten
signaalien liitAnnéat, kun PID-sd4té-makro on valittuna.

Koodi

Kuvaus

4001

PID VAHVISTUS
Talla parametrilla maéritellddn PID-s&atéjan vahvistus. Asetusalue on 0,1...100.
Jos arvoksi asetetaan 1, 10 % muutos eroarvossa aiheuttaa 10 % muutoksen PID-s&atéjan lahtdsignaaliin.

4002

PID INTEG. AIKA

PID-s&atajan integrointiaika. Aika, jona maksimilédhtdsignaali saavutetaan tilanteessa, jossa on
muuttumaton eroarvo ja jossa suhteellisen vahvistumisen arvo on 1. Integrointiaika 1 s merkitsee sité, etta
100 % muutos saavutetaan yhdessa sekunnissa.

Vahv.

Vahv. {

N~—
PID-integrointiaika

0 = EI VALITTU

Integraattori on pois paélta (saéatéja on P- tai PD-saataja).
0,1-600s

Integraattori on paalla (saatéja on PI- tai PID-saatéja).

4003

PID DERIV. AIKA

PID-s&atéajan derivointiaika. Jos prosessin eroarvo muuttuu lineaarisesti, D-osa lisda vakioarvon PID-
saatajan lahtdsignaaliin. Derivaatta suodatetaan yksinapaisella suotimella. Suotimen aikavakio méaarataan
parametrilla 4004 PID DERIV SUOD.

Prosessin eroarvo
100%  — == —— — —

Vahv.

PID-derivointiaika
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Koodi

Kuvaus

4004

PID DERIV.SUOD.
D-osan suotimen aikavakio. Lisddmalla suotimen aikavakiota voidaan tasoittaa D-osan vaikutusta ja
vahentaa kohinaa.

4005

EROARVON KAANTO

Prosessin eroarvon kaanté. Yleensa takaisinkytkentésignaalin pieneneminen lisaa kaytdn nopeutta. Jos
takaisinkytkentésignaalin pienenemisen halutaan alentavan nopeutta, parametrin EROARVON KAANTO
arvoksi on asetettava 1 (PAALLA).

0 = EI KAYTOSSA
1 =PAALLA

4006

OLOARYV. VALINTA

PID-s&atéjan takaisinkytkennan (oloarvo) signaalin valinta. Takaisinkytkentasignaali voi olla kahden
oloarvon oLO1 ja 0LO2 yhdistelma. Oloarvon 1 |&hde valitaan parametrilla 4007 ja oloarvon 2 |&hde
parametrilla 4008.

1=o0L01
Takaisinkytkentésignaalina kaytetdén oloarvoa 1.

2 = 0LO1-0L02
Takaisinkytkentésignaalina kdytet&dan oloarvojen 1 ja 2 erotusta.

3 = 0LO1+0L02
Oloarvojen 1 ja 2 summaa.

4 = 0LO1*0LO2
Oloarvojen 1 ja 2 tuloa.

5 = 0LO1/0L02
Oloarvojen 1 ja 2 osamaaraa.

6 = MIN (01, 02)
Oloarvoista 1 ja 2 pienempéa.

7 = MAKS (01, 02)

Oloarvoista 1 ja 2 suurempaa.

8 = sqrt (A1-A2)

Oloarvojen 1 ja 2 erotuksen nelidjuurta.

9 =sqO1 + sqO2
Oloarvojen 1 ja 2 nelidjuurten summaa.

4007

OLO1 TULON VAL.
Oloarvon 1 (0LO1) l&dhde.

1=Al1
Oloarvona 1 kaytetdan analogiatuloa 1.

2=Al2
Oloarvona 1 kdytetdén analogiatuloa 2.

4008

OLO2 TULON VAL.
Oloarvon 2 (0LO2) l&ahde.

1=Al1
Oloarvona 2 kéytetaén analogiatuloa 1.

2=Al2
Oloarvona 2 kaytetdan analogiatuloa 2.
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Koodi

Kuvaus

4009

OLO1 MINIMI

ja maksimiasetuksista.

Oloarvon 1 (0L01) minimiarvo. Kuva 55 ja ryhmén 13 parametrit antavat lisatietoja analogiatulojen minimi-

4010

OLO1 MAKSIMI

minimi- ja maksimiasetuksista.

Oloarvon 1 (0L01) maksimiarvo. Kuva 55 ja ryhman 13 parametrit antavat lisatietoja analogiatulojen

4011

OLO2 MINIMI
Oloarvon 2 (0L02) minimiarvo. Katso parametri 4009.

4012

OLO2 MAKSIMI
Oloarvon 2 (0L02) maksimiarvo. Katso parametri 4010.

oLo1 (%)
A

OLO1 MAKSIMI

OLOT MINIMI
I
. » Analogiatulosignaali
Al min Al maks.
oLo1 (%)
A
OLO1 MINIMI
OLO1 MAKSIMI 4

|
T » Analogiatulosignaali

Al min

Al maks.

Kuva 55 Oloarvon skaalaus. Analogiatulosignaalien alue asetetaan parametreilla 1301 ja 1302 tai
parametreilla 1304 ja 1305 kéytettdvéstd analogiatulosta rijpppuen.
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Koodi

Kuvaus

4013 |NUKKUMISVIIVE
Nukkumistoiminnon aikaviive, katso Kuva 56. Jos ACS 400:n l&aht6taajuus on asetetun tason (PARAMETRI
4014 NUKKUMISTAAJUUS) alapuolella pidempééan kuin parametrin NUKKUMISVIIVE méad&ritteleméan ajan,
ACS 400 pysahtyy.
Varoitus 28 néakyy naytolla, kun nukkumistoiminto on aktiivinen.
4014 |NUKKUMISTAAJUUS
Nukkumistoiminnon aktivointitaso, katso Kuva 56. Kun ACS 400:n lahtétaajuus laskee
nukkumistaajuustason alapuolelle, nukkumisviiveen laskuri kynnistyy. Kun ACS 400:n l&aht6taajuus nousee
nukkumistaajuustason ylapuolelle, nukkumistoiminnon laskuri nollataan.
4015 |HAVAHTUMISRAJA
Havahtumistaso. Télla parametrilla asetetaan prosessin oloarvoraja nukkumistoiminnon lopettamiselle
Kuva 56. Raja nousee ja laskee prosessiohjearvon mukaan.
Kaantamaton eroarvo (parametri 4005 = 0)
Havahtumisraja lasketaan seuraavasti:
Raja = parametri 1107 +
parametri 4015 * (ohjearvo - parametri 1107) /
(parametri 1108 - parametri 1107)
Kun oloarvo on pienempi tai yhté suuri kuin tdma arvo, nukkuminen pééattyy. Katso Kuva 57 ja Kuva 59.
Kaannetty eroarvo (parametri 4005 = 1)
Havahtumisraja lasketaan seuraavasti:
Raja = parametri 1108 +
parametri 4015 * (parametri 1108 - ohjearvo) /
(parametri 1108 - parametri 1107)
Kun oloarvo on suurempi tai yhta suuri kuin tdmé arvo, nukkuminen paattyy. Katso Kuva 58 ja Kuva 60.
4016 |PID PAR. VAIHTO
PID-parametrisarjan valinta. Kun valitaan sarja 1, kdytetdan parametreja 4001-4012 ja 4019-4020. Kun
valitaan sarja 2, kéytetdan parametreja 4101-4112 ja 4119-4120.
1..5=DN..DI5
PID-parametrisarja valitaan digitaalitulon (DI1...DI5) kautta. Parametrisarjaa 1 kaytetaén, kun digitaalitulo ei
ole aktiivinen. Parametrisarjaa 2 kéytetaan, kun digitaalitulo on aktiivinen.
6 = SARJA 1
PID-parametrisarja 1 on aktiivinen.
7 = SARJA 2
PID-parametrisarja 2 on aktiivinen.
4017 |HERAAMISVIIVE
PID-nukkumistoiminnon lopettamiseen kuluva viive. Katso parametri 4015 HAVAHTUMISRAJA ja kuva 55.
4018 |NUKKUMIS VAL.
PID-nukkumistoiminnon valinta.
0 = PANEELI
Kun valitaan PANEELI, ACS 400 nukahtaa, kun laht6taajuus, ohjearvo ja oloarvo ovat maaritellylla tasolla.
Katso parametrit 4015 HAVAHTUMISRAJA ja 4014 NUKKUMISTAAJUUS.
1..5=DN..DI5
Nukkumistila aktivoidaan ja poistetaan digitaalitulolla.
102 ACS 400 Kaéyttdjan opas




Koodi [Kuvaus

4019 |OHJEARVON VAL.
Ohjearvon valinta. Maarittelee PID-s&atajan ohjearvosignaalin lahteen.
Huom! Kun PID-sa4téja ohitetaan (parametri 8121 SAATAJAN OHITUS), talla parametrilla ei ole merkitysta.
1 = PANEELI
Prosessiohjearvo on vakioarvo, joka on asetettu parametrilla 4020 PANEELIOHJE.
2 = ULKOINEN
Prosessiohjearvo luetaan parametrilla 1106 ULK2 OHJE VAL. maaritellysté lahteestd. ACS 400:n on oltava
kauko-ohjauksessa (Ohjauspaneelin ndytélla nakyy REM).*
* PID-s&atajan prosessiohjearvo voidaan myds antaa ohjauspaneelista paikallisohjaustilassa
(Ohjauspaneelin naytolla nakyy LOC), jos ohjearvo annetaan prosentteina eli parametriarvona 1101
PANEELIOHJE = 2 (REF2 (%)).

4020 |PANEELIOHJE

Asettaa PID-saatajan prosessiohjearvon vakion (%). PID-s&atéja noudattaa tata ohjearvoa, jos parametrin
4019 OHJEARVON VAL. arvoksi on asetettu 1 (PANEELI).

PID-tulo (Prosessioloarvo)
HAVAHTUMISVIIVE

parametri 4017

Havahtumisragja  + — — — —— —— — .

» Aika

PID-1aht6 (Lahtotaajuus)

d  ty = NUKKUMISVIIVE, parametri 4013

NUKKUMISTAAJUUS
parametri 4014

> Aika

SEIS KAY

Kuva 56 Nukkumistoiminto
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KAANTAMATON EROARVO

4015 $
HAVAHTUMISRAJA

1108 ULK OHJ2 MAKS

100 % OHJEARVO
%% 4+ — 4 — — — — HAVAHTUMISRAJA
0% 1107 ULK OHJ2 MINIMI

Kuva 57 EsimerKkki siitd, kuinka havahtumisraja liikkuu asetusarvon suhteen, tdssad parametri 4015
HAVAHTUMISRAJA on 75 %, PID-sdétd, kdantdmétén tapaus.

KAANNETTY EROARVO

4015
HAVAHTUM|SRAJA

0% 1108 ULK OHJ2 MAKS
60% | — + — — — — — - HAVAHTUMISRAJA
100 % OHJEARVO

1107 ULK OHJ2 MINIMI

.

Kuva 58 Esimerkki siitd, kuinka havahtumisraja liikkuu asetusarvon suhteen, tdssad parametri 4015
HAVAHTUMISRAJA on 60 %, PID-sééto, kdénnetty tapaus.
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OLOARVO

HAVAHTUMIS- NUKKUMINEN
RAA — — — — — AATTYY

HERAAMISAIKA

AIKA

Kuva 59 Havahtumisraja, kun eroarvo on kdantdmétén.

HAVAHTUMIS-
RAJA

OLOARVO

Kuva 60 Havahtumisraja, kun eroarvo on kdénnetty.
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Ryhma 41: PID-s&até (2)

Taman ryhmén parametrit kuuluvat PID-parametrisarjaan 2. Parametrien 4101 - 4112, 4119 - 4120
toiminta on yhdenmukainen sarjan 1 parametrien 4001 - 4012, 4019 - 4020 kanssa.

PID-parametrisarja 2 voidaan valita parametrilla 4016 PID PAR. VAIHTO.

106 ACS 400 Kaéyttdjan opas



Ryhma 50: Kommunikointi

Tamaéan ryhman parametreilla maaritelldan eraita yleisia tiedonsiirtoasetuksia. Parametreja 5001-
5002 ja 5007-5009 kaytetaan vain, jos DDCS-lisémoduuli on asennettu.

Koodi

Kuvaus

5001

DDCS BIT NOP
DDCS:-linkin tiedonsiirtonopeus yksikdssa Mbittié/s.

5002

DDCS ASEMAOSOITE
DDCS-linkin asemaosoite.

5003

KOMM VIKA-AIKA
Tiedonsiirron vikalaukaisun viive. Koskee seké vakio-Modbus- ettd DDCS-linkkia.

Kun tiedonsiirtohdvién valvonta aktivoidaan parametrilla 5004 KOMM. VIKA, vayldn master-ohjaimen on
kirjoitettava Ohjaussana, Ohje 1 tai Ohje 2 jaksoittain. Mikali kirjoitusta ei tapahdu talla parametrilla asetetun
ajan aikana, ACS 400 tekee vikalaukaisun.

5004

KOMM.VIKA
Tiedonsiirron vika. Koskee seka vakio-Modbus- ettd DDCS-linkkia.

0 = EI KAYTOSSA
Ei toimintoa.

1 = PYSAYTA
Naytolle tulee vikailmoitus ja ACS 400 pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = VAKIONOP. 7
Naytolle tulee varoitus ja nopeus asettuu parametrin 1208 VAKIONOPEUS 7 mukaiseksi.

3 = VANHA NOPEUS
Naytolle tulee varoitus ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 400 toimi viimeksi. Kymmenen viimeisen
sekunnin keskinopeus maarittda taman arvon.

Tarkeda: Jos valitset parametrin VAKIONOP. 7 tai VANHA NOPEUS, varmista, etté toiminnan jatkaminen on
turvallista siindkin tapauksessa, etta tiedonsiirto katkeaa.

5005

PROTOK. VAL
Maarittelee kaytettavat kommunikaatioprotokollat. Vaihtoehdot 1 (DDCS) ja 3 (VAK. MDB+DDCS) valitaan
vain, jos on asennettu DDCS-kommunikaatiomoduuli.

0 = EI VALITTU
Sarjaliikenne ei ole kaytossa.

1=DDCS
DDCS-sarjaliikenne on kaytossa.

2 = VAKIO MODBUS
Vakio-Modbus-protokolla on kaytdssa.

3 = VAKIO MDB+DDCS
Seka vakio-Modbus ettd DDCS ovat kdytdsséa.

5006

KOMM.KASKYT

Komentolahteen protokollan valinta. Vaikka ACS 400 voi kommunikoida samanaikaisesti useiden
sarjalikennekanavien kautta, ohjauskomennot - kdy, seis, suunta ja ohje - voidaan vastaanottaa vain
yhdesta kanavasta, joka valitaan talla parametrilla.

0 = EI VALITTU
Ohjauskomentoja ei vastaanoteta sarjaliikenteen kautta.

1 = VAKIO MODBUS
Ohjauskomentoja voidaan vastaanottaa Kanavan 1 kautta vakio-Modbus-protokollalla.

2 = DDCS

Ohjauskomentoja voidaan vastaanottaa DDCS-linkin kautta.
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Koodi

Kuvaus

5007

DDCS TILA
Asettaa DDCS-linkin toimintatilan.

1=KENTTAVAYLA
DDCS-linkissa kaytetaan kenttavaylasovitinta. (ACS 400 toimii DDCS-linkin orja-asemana).

2=1/0-LAAJENNUS
DDCS-linkissa kaytetaan tulo/lahtélaajennusmoduulia (NDIO-tyyppi). ACS 400 toimii DDCS-linkin iséntana
ja ohjaa laajennusmoduulin digitaalituloja ja -l&ht6ja.

Huom! Arvoa 2 (I//O-LAAJENNUS) tulisi kayttaa vain, kun PFC (Pumppu- ja puhallinohjaus) -makro on
valittuna.

5008

DDCS VALON VOIM
Ohjaa DDCS-linkin valon voimakkuutta. Mit4 suurempi arvo, sitd voimakkaampi valo.

5009

DDCS-LIITANTA
DDCS-linkin liitantéa.

0 = TAHTIVERKKO
Tahtiverkon asennus, DDCS-kierto on suljettu.

1 = RENGASVERKKO

DDCS-linkki muodostaa optisen renkaan, DDCS-kierto on paalla.
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Ryhma 51: Ulk. komm.mod

Tamaéan ryhman parametreja tarvitsee sdatéa vain, kun ulkoinen tiedonsiirtomoduuli on asennettu.
Lisatietoja naista parametreista on tiedonsiirtomoduulin ohjeissa.

Koodi

Kuvaus

5101

VAYLAPAR 1
DDCS-linkin tiedonsiirtomoduulin parametri 1. Arvo riippuu kytketyn tiedonsiirtomoduulin tyypista.

Taulukko 16 Luettelo moduulityypeista.

Arvo Moduulityyppi

0 Ei kytkettyd moduulia.

NPBA Profibus

NMBA Modbus

NIBA Interbus-S

NCSA CS31 bus

NCAN CANopen

NDNA DeviceNet

NLON LONWORKS

NMBP Modbus+

O|lo|N|[o|o| | W[N] =

Muu

5102 -
5115

VAYLA PAR2 - VAYLA PAR 15

Lisatietoja naistéd parametreista on tiedonsiirtomoduulin ohjeissa.
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Ryhma 52: Vakio Modbus

ACS 400 voidaan kytked Modbus-kenttavaylajariestelmaan. Taman ryhman parametreilla
maaéritellddn asemanumero, tiedonsiirtonopeus ja pariteetti. Parametrit 5206 - 5215 ovat diagnostisia
laskureita, joita kdytdan kenttédvaylajarjestelman vianetsintdan. Lisatietoja on kohdassa
"Vakiosarjaliikenne”, alkaen sivulta 123.

Koodi

Kuvaus

5201

ASEMANUMERO
Asettaa ACS 400:n Modbus-verkon orjanumeron.

Alue: 1 - 247

5202

VAYLAN NOPEUS
Maarittelee ACS 400:n tiedonsiirtonopeuden bitteina sekunnissa (bittié/s).

3 =300 bps 48 = 4800 bps

6 =600 bps 96 = 9600 bps
12 = 1200 bps 192 = 19200 bps
24 = 2400 bps

5203

PARITEETTI

Maarittelee Modbus-likenteessa kaytettavan pariteetin. Parametri méaarittelee myds stop-bittien
lukumaaran. Modbus-likenteessa stop-bittien méara on 2, kun pariteetti ei ole kaytdssa ja 1, kun pariteetti
on parillinen tai pariton.

0 = EI KAYTOSSA
1 = PARILLINEN
2 = PARITON

5206

VAARIA SANOMIA
Tama diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun ACS 400 |6yta& jonkin tiedonsiirtovirheen. Normaalissa
kaytdssa tdma laskuri ei yleensa kasva.

5207

OIKEITA SANOMIA
'Tama diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun ACS 400 vastaanottaa oikeaksi todetun Modbus-viestin.
Normaalissa kaytdssé tamé laskuri kasvaa jatkuvasti.

5208

PUSKURIN YLITYS
Pisin mahdollinen ACS 400:n viestin pituus on 32 tavua. Tamé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun
tatéd suurempaa viestié vastaanotettaessa vastaanotetaan merkki, jota ei voida sijoittaa puskuriin.

5209

MUOTOVIRHEET

'Tama diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun vaylésté vastaanotetaan muotovirheellinen merkki.
* Vaylaan liitettyjen laitteiden tiedonsiirtonopeuden asetukset vaihtelevat.
* Ymparistdn héiridtaso saattaa olla liian korkea.

5210

PARITEETTIVIRHEET

Tama diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun vaylasté vastaanotetaan pariteettivirheellinen merkki.
* Vaylaan liitettyjen laitteiden pariteettiasetukset vaihtelevat.
* Ymparistdn héiridtaso saattaa olla liian korkea.

5211

CRC-VIRHEET
'Tama diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun vastaanotetaan CRC-virheellinen viesti.
* Ymparistdn kohinataso saattaa olla lilan korkea.

* CRC-laskentaa ei ole suoritettu oikein.
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Koodi

Kuvaus

5212

VARATTU-VIRHEET
Tamé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun ACS 400 vastaanottaa vaylasta merkin, vaikka se
kasittelee viela edellista viestia.

» Kahdella asemalla voi olla sama asemanumero.

* Ymparistdn hairiétaso saattaa olla liilan korkea.

5213

VAYLAVIKA 1
Viimeisin lahetetty Modbus-keskeytyskoodi.

5214

VAYLAVIKA 2
Edellinen lahetetty Modbus-keskeytyskoodi.

5215

VAYLAVIKA 3
Vanhin lahetetty Modbus-keskeytyskoodi.
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Ryhma 81: PFC-ohjaus

Pumppu- ja puhallinohjauksen (PFC) parametrit. Liitteessa B on yksityiskohtaisia tietoja pumppu- ja
puhallinohjauksesta. Luvussa Sovellusmakrot kuvataan oletussignaalikytkennat.

Koodi (Kuvaus
8103 |OHJEARVOASKEL 1
Asettaa prosenttiarvon, joka lisdtdan prosessiohjearvoon, kun vahintdén yksi apumoottori (vakionopeus) on
kaynnissa. Oletusarvo on 0 %.
Esimerkki: ACS 400 toimii kolmella rinnan olevalla pumpulla, jotka pumppaavat vetta putkeen. Putken
painetta sdadetaan. Paineen vakio-ohjearvo asetetaan parametrilla 4020 PANEELIOHJE.
Alhaisella vedenkulutustasolla vain nopeussaadettava pumppu on kéynnissa. Kun vedenkulutus kasvaa,
\vakionopeuspumput kéynnistyvat; ensin yksi pumppu ja vedenkulutuksen kasvaessa myds toinen pumppu.
Kun virtaus kasvaa, painehéavié putken alkupaén (mittauskohta) ja loppupéan valilla kasvaa. Asettamalla
sopivat ohjearvoaskeleet (parametrit 8103 OHJEARVOASKEL1 ja 8104 OHJEARVOASKEL2) prosessiohjearvo ja
virtaus kasvavat. Ohjearvoaskeleet kompensoivat kasvavaa painehaviété ja estavat paineen laskun putken
loppupééssa.
8104 |OHJEARVOASKEL 2
Asettaa prosenttiarvon, joka lisatdan prosessiohjearvoon, kun vahintdan kaksi apumoottoria (vakionopeus)
on kaynnissa. Oletusarvo on 0 %. Katso parametri 8103 OHJEARVOASKEL1
8105 |OHJEARVOASKEL 3
Asettaa prosenttiarvon, joka lisatdan prosessiohjearvoon, kun vahintéan kolme apumoottoria (vakionopeus)
on kaynnissa. Oletusarvo on 0 %. Katso parametri 8103 OHJEARVOASKEL1.
8109 |1.MOOTT. KAYNT.
Asettaa taajuusrajan, jossa apumoottori kdynnistyy. Katso Kuva 61, sivulla 114. Kun ACS 400:n
lahtétaajuus ylittaa arvon (8109 1.MOOTT.KAYNT. + 1 Hz) eivatkd apumoottorit ole kdynnissa,
kaynnistysviivelaskuri kynnistyy. Kun parametrilla 8115 APU KAYNN VII. asetettu aika on kulunut, ja jos
lahtétaajuus on yhéa arvon (8109 1.MOOTT.KAYNT. - 1 Hz) ylapuolella, ensimmainen apumoottori kdynnistyy.
Kun ensimmainen apumoottori on kdynnistynyt, ACS 400:n |&htétaajuus pienenee arvolla (8109
1.MOOTT.KAYNT. - 8112 TAAJ 1 KAYN JAL).
Huom! Kéynnistystaajuuden 1 tulisi olla rajojen 8112 TAAJ 1 KAYN JAL ja 2008 MAKSIMITAAJUUS -1 valilla.
8110 [2.MOOTT.KAYNT.
Asettaa taajuusrajan, jossa apumoottori kaynnistyy (katso Kuva 61). Kun ACS 400:n lahtétaajuus ylittaa
arvon (8110 2.MOOTT.KAYNT. + 1 Hz) ja yksi apumoottori on kdynnissa, kdynnistysviivelaskuri kaynnistyy.
Kun parametrilla 8115 APU KAYNN VII. asetettu aika on kulunut, ja jos lahtétaajuus on yha arvon (8110
2.MOOTT.KAYNT. - 1 Hz) ylapuolella, toinen apumoottori kdynnistyy.
Kun toinen apumoottori on kaynnistynyt, ACS 400:n lahtétaajuus pienenee arvolla (8110 2.MOOTT.KAYNT. -
8113 TAAJ 2 KAYNN JAL).
Huom! Kéynnistystaajuuden 2 tulisi olla rajojen 8113 TAAJ 2 KAYN JAL ja 2008 MAKSIMITAAJUUS -1 valilla.
8111 |3.MOOTT.KAYNT.
Asetttaa taajuusrajan, jossa apumoottori kdynnistyy (katso Kuva 61). Kun ACS 400:n |l&htbtaajuus ylittaa
arvon (8111 3.MOOTT.KAYNT. + 1 Hz) ja kaksi apumoottoria on kdynnissé, kaynnistysviivelaskuri kdynnistyy.
Kun parametrilla 8115 APU KAYNN ViII. asetettu aika on kulunut, ja jos Iahtétaajuus on yhé arvon (8111
3.MOOTT.KAYNT. - 1 Hz) ylapuolella, kolmas apumoottori kdynnistyy.
Kun kolmas apumoottori on kdynnistynyt, ACS 400:n I&ht6taajuus pienenee arvolla (8111 3.MOOTT.KAYNT. -
8114 TAAJ 3 KAYNN JAL).
Huom! Kéynnistystaajuuden 3 tulisi olla rajojen 8114 TAAJ 3 KAYN JAL ja 2008 MAKSIMITAAJUUS -1 valilla.
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Koodi

Kuvaus

8112

TAAJ 1 KAYN JAL

Asettaa taajuusrajan, jossa apumoottori pysaytetdén (katso Kuva 61). Kun ACS 400:n lahtotaajuus alittaa
arvon (8112 TAAJ 1 KAYN JAL - 1 Hz) ja yksi apumoottori on kdynnissa, pysaytysviivelaskuri kdynnistyy. Kun
parametrilla 8116 APUK PYS VIIVE asetettu aika on kulunut, ja jos I&ht6taajuus on yhéa arvon (8112 TAAJ 1
KAYN JAL + 1 Hz) alapuolella, ensimmaéinen apumoottori pyséhtyy.

Kun apumoottori on pyséhtynyt, ACS 400:n laht6taajuus suurenee arvolla (8109 1.MOOTT.KAYNT. - 8112
TAAJ 1 KAYN JAL).

Huom! Taajuuden 1 kéynnistyksen jalkeen tulisi olla rajojen 2007 MINIMITAAJUUS +1 ja 8109 1.MOOTT.KAYNT.
valilla.

8113

TAAJ 2 KAYN JAL

Asettaa taajuusrajan, jossa apumoottori pysaytetdén (katso Kuva 61). Kun ACS 400:n lahtétaajuus alittaa
arvon (8113 TAAJ 2 KAYN JAL - 1 Hz) ja kaksi apumoottoria on kdynnissé, pysaytysviivelaskuri kdynnistyy.
Kun parametrilla 8116 APUK PYS VIIVE asetettu aika on kulunut, ja jos l&htdtaajuus on yha arvon (8113 TAAJ 2
KAYN JAL + 1 Hz) alapuolella, toinen apumoottori pysahtyy.

Kun apumoottori on pyséhtynyt, ACS 400:n lahtétaajuus suurenee arvolla (8110 2.MOOTT.KAYNT. - 8113
TAAJ 2 KAYN JAL).

Huom! Taajuuden 2 kéynnistyksen jalkeen tulisi olla rajojen 2007 MINIMITAAJUUS +1 ja 8110 2.MOOTT.KAYNT.
valilla.

8114

TAAJ 3 KAYN JAL

Asettaa taajuusrajan, jossa apumoottori pysaytetaén (katso Kuva 61). Kun ACS 400:n lahtotaajuus alittaa
arvon (8114 TAAJ 3 KAYN JAL - 1 Hz) ja kolme apumoottoria on kdynnissa, pysaytysviivelaskuri kdynnistyy.
Kun parametrilla 8116 APUK PYS VIIVE asetettu aika on kulunut, ja jos I&ht6taajuus on yha arvon (8114 TAAJ 3
KAYN JAL + 1 Hz) alapuolella, kolmas apumoottori pyséhtyy.

Kun apumoottori on pyséhtynyt, ACS 400:n l&htétaajuus suurenee arvolla (8111 3.MOOTT.KAYNT. - 8114
TAAJ 3 KAYN JAL).

Huom! Taajuuden 3 kéynnistyksen jalkeen tulisi olla rajojen 2007 MINIMITAAJUUS +1 ja 8111 3.MOOTT.KAYNT.
valilla.

8115

APUK KAYNN VII.

Asettaa apumoottoreiden kaynnistysviiveen. Katso parametri 8109 1 MOOTT. KAYNT. ja kuva 56.
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Koodi

Kuvaus

8116

APUK PYS VIIVE.
Asettaa apumoottoreiden pyséytysviiveen. Katso parametri 8112 TAAJ 1 KAYN JAL.

Taajuus
. 8115 APUK KAYNN VII.
A < f
! maks

8109 1. MOOTT.KAYNT.+1Hz | - - - - - - - o o o o - oo -

\I/Taajuuden nou-
_________ su kaynnistys-

BI12TAAMTKAYNJAL-1HzZ | - - - - - - - o - A oo e o oo oo viiveen aikana
! i[;Taajuuden 0
Z _ _ . - - Nlasku pysay-
! \ tysviiveen
fmin | ! aikana
— > Aika
<
8116 APUK PYS VIIVE
Nouseva
f virtaus
. Kéaynnistys
Apymoﬂotton 1 Laskeva
Seis/Kay $ virtaus

Pyséaytys

Kuva 61  Kd&ynnistystaajuus, pyséytystaajuus, kdynnistysviive ja pyséytysviive.
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Koodi

Kuvaus

8117

APUK LUKUMAARA
Asettaa apumoottoreiden lukumaéarén.

Releldhdot

Apumoottoreiden kdynnistys- ja pysaytyssignaalit annetaan relelédhtdjen kautta. Yhta relelahtda kaytetdan
myds kun nopeusséadettava moottori kytketddn ACS 400:aan.

ACS 400 relelaht6ja RO1 ja RO2 voidaan kayttda moottoreiden ohjaukseen. Liséksi voidaan kayttaa yhta tai
kahta lisévarusteena toimitettavaa ulkoista digitaalitulo/lahtdmoduulia (NDIO).

ACS 400 relelahtéé 1 kaytetddn pumppu- ja puhallinmoottoreiden ohjaukseen, jos parametrin 1401
RELELAHTO 1 arvo on 29 (PFC). Releléhto4 2 kaytetadn pumppu- ja puhallinmoottoreiden ohjaukseen, jos
parametrin 1402 RELELAHTO 2 arvo on 29 (PFC).

Taulukossa 17 kuvataan relelahtojen kayttd parametrien 1401 ja 1402 eri asetuksilla. Jos vuorottelutoiminto
ei ole kaytdssa, ensimméinen PFC-kayttddn konfiguroitu releldhtd ohjaa nopeussaadettavad moottoria. Jos
vuorottelutoiminto on kéytéssa, ACS 400:n vuorottelulogiikka siirtaa relelahdét vastaaville moottoreille
(joista yksi on nopeussaadetty).

Taulukko 17 Releldhtéjen kéytt6. Releldhtsjen médrittely tapahtuu parametreilla 1401, 1402 ja 8117.
Tarvittavien releldhtéjen méaéré rijppuu apumoottoreiden maérésta. Jos esimerkiksi apumoottoreiden méaara
on 2, tarvitaan yhteensa kolme releldhtéé (moottorit 1,2 ja 3). x = Mikd tahansa muu asetus kuin 29 (PFC).

Parametri- NDIO-moduuli 1 NDIO-moduuli 2
asetukset ACS 400 -releet (Moduulin (Moduulin
asemanumero= 5) asemanumero= 6)
1401 1402 Releldhtd | Relelahtd NDIO NDIO NDIO NDIO
RELE- RELE- RO1 RO2 releldhtd 1 | relelahto 2 | relelahté 1 | relelaht6 2

LAHTO 1 | LAHTO 2| -toiminto | -toiminto | -toiminto | -toiminto | -toiminto | -toiminto

29 (PFC) | 29 (PFC) | Moottori 1 | Moottori 2 | Moottori 3 | Moottori 4 | Ei kdytdssa | Ei kaytossa
Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis

29 (PFC) | x Moottori 1 | esim. Vika | Moottori 2 | Moottori 3 | Moottori 4 Ei kaytossa
Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis
X 29 (PFC) | esim. Vika | Moottori 1 | Moottori 2 | Moottori 3 | Moottori 4 Ei kaytdssa

Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis

X X esim. K&y | esim. Vika | Moottori 1 | Moottori 2 | Moottori 3 Moottori 4
Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis Kay/Seis

8118

VUOROTTELUAIKA

Asettaa vuorottelutoiminnon aikavélin. Aika lasketaan vain silloin, kun ACS 400:n kaynnistyssignaali on
paalla. Lisatietoja vuorottelutoiminnosta on kohdassa 8119 VUOROTTELUTASO.

0 = EI VALITTU

Tamé asetus kytkee vuorottelutoiminnon pois paalta.

Huom! ACS 400 pyséhtyy aina vapaasti hidastuen, kun moottoria vaihdetaan.

Huom! Kun vuorottelutoimintoa kaytetaan, lukitusten on oltava kéytéssé. Vuorottelujérjestelmassa

ACS 400:n lahtéliittimien ja nopeussaéadetyn moottorin vélilld on kontaktori. Kontaktori vahingoittuu, jos se
avataan ennen ACS 400:n pysayttamista. ACS 400 pysahtyy vapaasti hidastuen, kun lukitus otetaan pois
paalta.
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8119

VUOROTTELUTASO
Asettaa vuorottelulogiikan toimintarajan. Tamén parametrin avulla voidaan estéa vuorottelu, kun pumppu-
tai puhallinjarjestelma toimii 1ahelld maksimikapasiteettia. Kun 1&htd PID/PFC-ohjauslohkosta on talla
parametrilla asetetun tason ylépuolella, vuorottelutoimintoa ei voida kayttaa..

Lahtétaajuus
A

f 4 - - —
MAKST g apu- 1 apu- 2 apu-
moottoreita mootto-/ | moot-

ri toria

Sallittu vuorottelualue

i f » PID-l&htd
8119 VUOROTTELUTASO 100 %

Kuva 62 Vuorottelutaso.

Vuorottelu

Vuorottelutoiminnon tarkoituksena on varmistaa tasainen kuormitus kaikille moottoreille. Jokainen
jarjestelman moottori kytketdan vuorollaan ACS 400:aan seké suoraan verkkoon. Moottoreiden
kaynnistysjarjestys vaihtuu, kun vuorottelutoiminto on kéytdssa.

Vuorottelutoiminnon kéytdssa tarvitaan ulkoista vuorottelulaitteistoa. Lisatietoja on liitteessé B. Vuorottelua
kaytettdessa myos lukitukset (parametri 8120) on otettava kayttoon.

Moottori vaihdetaan, kun edellisestéd moottorin vaindosta on kulunut vuorotteluaika (parametri 8118) ja lahto
PFC:sté on télla parametrilla asetetun tason alapuolella.

Vuorottelutoiminnon vaiheet:
1. Nopeussaéadetty moottori pyséhtyy. Nopeussaadetyn moottorin kontaktori kytketdén pois paalta.
2. Kaynnistysjarjestys vaihdetaan (k&ynnistysjérjestyksen laskin siirtyy eteenpain).

3. Uuden nopeusséadettdvan moottorin kontaktori kytketéd&n pois paéalta (jos moottori on kdynnisséa). Jos
muut moottorit ovat kdynnissé, niité ei pysayteta.

4. Uuden nopeusséaadettdvan moottorin kontaktori kytketéd&n péalle. Vuorottelulaitteisto kytkee moottorin
ACS 400:aan.

5. Odotetaan parametrilla 8122 PFC KAYNN. VIIVE asetettu aika.

6. Nopeussaadettdva moottori kaynnistyy. Jos vakionopeuksinen moottori pysaytettiin vaiheessa 3, yksi
lisémoottori kytketddn suoraan verkkoon kytkemaélld moottorin kontaktori paalle. Taméan vaiheen jalkeen
kéynniss& on sama maéar& moottoreita kuin ennen vuorottelua.

7. Normaali PFC-toiminta jatkuu.

Esimerkkind kolmen moottorin jérjestelma, jonka kdynnistysjarjestys on muuttunut seuraavasti:
Ensimméinen kaynnistys: Moottori nro 1, moottori nro 2, moottori nro 3.

Toinen kaynnistys: Moottori nro 2, moottori nro 3, moottori nro 1.

Kolmas kaynnistys: Moottori nro 3, moottori nro 1, moottori nro 2. (jne...)

Jos jarjestelmén jotkut moottorit ovat lukittuja, vuorottelulogiikka ohittaa ne. Jos kaikki lukitukset ovat paalla
eikd moottoria voida kaynnistaa, naytélla nakyy lukitusvaroitus (Varoitus 30).

Huom! ACS 400 pysahtyy aina vapaasti hidastuen, kun moottoria vaihdetaan.
Huom! Vuorottelu voi my&s tapahtua PID-nukkumistoiminnon aikana.

Huom! Kun ACS 400:n tehosyéttd kytketdan pois paalta, kaynnistysjérjestyksen laskurin ja
\vuorottelulaskurin arvot tallennetaan pysyvaismuistiin. Laskimet jatkavat tallennetuista arvoista sen jalkeen,

kun tehosy6ttd on jélleen kytketty paalle.
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Koodi [Kuvaus
8120 |LUKITUKSET
Ohjaa lukitustoiminnon kayttoa.
Huom! Jos vuorottelutoimintoa kéytetddn myds lukitukset on otettava kayttéon (katso parametri 8118
VUOROTTELUAIKA).
0 = EI KAYTOSSA
Lukitustoiminto ei ole kéytdssa. Kaikki digitaalitulot ovat kéytettavissé muihin tarkoituksiin.
1=DN
Lukitustoiminto on kaytdssa. Moottoreiden méaarésta riippuen digitaalitulot on varattu lukitussignaaleille
seuraavan taulukon mukaan
Lukitussignaalit
Apumoott. maara ACS 400 . .
(param. 8117) -digitaalitulot NDIO-moduuli 1 NDIO-moduuli 2
0 DI1: Moottori 1 Ei kaytdssa Ei kaytdssa
DI2-DI5 vapaa
1 DI1: Moottori 1
DI2: Moottori 2
DI3-DI5 vapaa
2 DI1: Moottori 1
DI2: Moottori 2
DI3: Moottori 3
DI4-DI5 vapaa
3 DI1: Moottori 1
DI2: Moottori 2
DI3: Moottori 3
Dl4: Moottori 4
DI5 vapaa
2 =DI2

Lukitustoiminto on kdytéssa. Moottoreiden maéarésta riippuen digitaalitulot on varattu lukitussignaaleille
seuraavan taulukon mukaan.

Lukitussignaalit

Apumoott. maara ACS 400

(param. 8117)

-digitaalitulot

NDIO-moduuli 1

NDIO-moduuli 2

DI1: vapaa
DI2: Moottori 1
DI3-DI5 vapaa

Ei kaytossa

Ei kaytossa

DI1: vapaa

DI2: Moottori 1
DI3: Moottori 2
DI4-DI5 vapaa

DI1: vapaa
DI2: Moottori 1
DI3: Moottori 2
Dl4: Moottori 3
DI5: vapaa

DI1: vapaa

DI2: Moottori 1
DI3: Moottori 2
Dl4: Moottori 3
DI5: Moottori 4

ACS 400 Kaéyttéjén opas




Koodi

Kuvaus

3=DI3

Lukitustoiminto on kaytdssa. Moottoreiden méaarésta riippuen digitaalitulot on varattu lukitussignaaleille

seuraavan taulukon mukaan.

Lukitussignaalit

Apumoottoreiden
maara
(param. 8117)

ACS 400
-digitaalitulot

NDIO-moduuli 1

NDIO-moduuli 2

DI1-DI2: vapaa
DI3: Moottori 1
DI4-DI5 vapaa

Ei kaytossa

Ei kaytossa

DI1-DI2: vapaa
DI3: Moottori 1
Dl4: Moottori 2
DI5: vapaa

DI1-DI2: vapaa
DI3: Moottori 1
Dl4: Moottori 2
DI5: Moottori 3

DI1-DI2: vapaa
DI3: Moottori 1
Dl4: Moottori 2
DI5: Moottori 3

DI1: Moottori 4
DI2: Ei kaytdssa

Ei kaytossa

4 =Dl4

Lukitustoiminto on kaytdssa. Moottoreiden méaarasta riippuen digitaalitulot on varattu lukitussignaaleille

seuraavan taulukon mukaan.

Lukitussignaalit

Apumoottoreiden
maéara
(param. 8117)

ACS 400
-digitaalitulot

NDIO-moduuli 1

NDIO-moduuli 2

DI1-DI3: vapaa
Dl4: Moottori 1
DI5 vapaa

Ei kaytssa

Ei kaytossa

DI1-DI3: vapaa
Dl4: Moottori 1
DI5: Moottori 2

DI1-DI3: vapaa
Dl4: Moottori 1
DI5: Moottori 2

DI1: Moottori 3
DI2: Ei kaytossa

DI1-DI3: vapaa
Dl4: Moottori 1
DI5: Moottori 2

DI1: Moottori 3
DI2: Moottori 4

Ei kaytossé
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5=DI5

Lukitussignaalit
Apumoottoreiden
maara HEILLY NDIO-moduuli1 | NDIO-moduuli 2
-digitaalitulot
(param. 8117)

0 DI1-Dl4: vapaa Ei kaytdssa Ei kaytossa
DI5: Moottori 1

1 DI1-Dl4: vapaa DI1: Moottori 2 Ei kaytossa
DI5: Moottori 1 DI2: Ei kaytossa

2 DI1-Dl4: vapaa DI1: Moottori 2 Ei kaytossa
DI5: Moottori 1 DI2: Moottori 3

3 DI1-Dl4: vapaa DI1: Moottori 2 DI1: Moottori 4
DI5: Moottori 1 DI2: Moottori 3 DI2: Ei kéytdssa

6 = ULKOINEN 10
Lukitustoiminto on kaytdssa. Kaikki lukitussignaalit otetaan ulkoisten I/O-moduulien kautta. Moottoreiden
maarésta riippuen digitaalitulot on varattu lukitussignaaleille seuraavan taulukon mukaan.

Lukitussignaalit

Apumoottoreiden
maara
(param. 8117)

ACS 400
-digitaalitulot

NDIO-moduuli 1

NDIO-moduuli 2

0 DI1-DI5: vapaa DI1: Moottori 1 Ei kaytdssa
DI2: Ei kaytdssa

1 DI1-DI5: vapaa DI1: Moottori 1 Ei kaytossa
DI2: Moottori 2

2 DI1-DI5: vapaa DI1: Moottori 1 DI1: Moottori 3
DI2: Moottori 2 DI2: Ei kaytossa

3 DI1-DI5: vapaa DI1: Moottori 1 DI1: Moottori 3

DI2: Moottori 2

DI2: Moottori 4

Lukitustoiminto on kdytéssa. Moottoreiden maéarésta riippuen digitaalitulot on varattu lukitussignaaleille
seuraavan taulukon mukaan.

Lukitussignaalit annetaan avautuvilla koskettimilla eli lukitus on p&all&, kun vastaava lukitussignaali on
poissa. Jos kdynnistyskomento annetaan, kun nopeusséaédettadvan moottorin lukitussignaali on paalla,
ACS 400 ei kdynnisty ja ohjauspaneelissa nakyy varoitus 30 (LUKITUS).

Jokainen lukituspiiri tulisi johdottaa seuraavasti:

1. Moottorin kdy/seis-kytkimen liitin on johdotettava lukituspiiriin. PFC-logiikka havaitsee, jos moottoria ei ole
kytketty paélle. Logiikka ei yrit kdynnistaa paalta pois kytkettyd moottoria vaan sen sijaan kaynnistetdan
seuraava kaytettévissé oleva moottori.

2. Moottorin lampdreleen liitin (tai muu moottoripiirissa oleva suojaava laite) on johdotettava lukitustuloon.
PFC-logiikka havaitsee, jos l&mpérele on aktivoitunut. Moottori pyséhtyy.
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AGND
DCOM2
+24 V
RO1C
RO1A
RO1B
RO2C
RO2A
RO2B

ACS 400

e On/Off

M1 M2

Kuva 63  Lukitusten johdottaminen PFC-jérjestelmdssa, jossa on kaksi moottoria. M2:n
syo6ttépiirissd on ldmpdrele.
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8121

SAATAJAN OHITUS

Saatajan ohitus tarjoaa yksinkertaisen ohjausmenetelmén ilman PID-saatéjaa. Ohitusta tarvitaan vain
erikoissovelluksissa. Esimerkit kuvissa 64 ja 65.

0 = EI KAYTOSSA

Prosessi-PID-saatéja kaytdssa.

1 = PAALLA

Prosessi-PID-saéatéja ohitetaan. PID-saéatéjan oloarvoliittimiin kytkettyd signaalia (parametri 4006 OLOARV.
VALINTA) kaytetddn PFC-taajuusohjeena. Vakionopeuksisten moottereiden automaattinen kdynnistys- ja
pyséaytys viittaa tdhan oloarvosignaaliin PID-saat4jan 1ahdon sijaan.

Mitattu tuleva virtaus = Pumppuaseman ohjearvo

! Tulo-
| putki
: C—
' Viemé’ri—l
h 4 kaivo
b Poisto- |
1 h .
21 ) putki 3
R2_ L -
Kontaktorii
ACS 400} 23 p|
[ 1 [
Verkko 3 ~ "3 3
3

Kuva 64 Sé&étdjan ohitus. Pumppuaseman kapasiteetti (poistovirtaus) noudattaa mitattua
syéttévirtausta.

Lahtétaajuus

Maksimitaajuus

2. moott.kéynt. |
1. moott.kaynt.

Taaj2 kdynjal T
Taaj 1 kayn jal

Minimitaajuus g Ohjaussignaali %

a: Ei apumoottoreita kdynnissa
b: Yksi apumoottori kdynnissa
c: Kaksi apumoottoria kdynnissa

Kuva 65 Ohjaussignaalin ja sdddetyn moottorin taajuuden vélinen suhde kolmen moottorin
jdrjestelméssé.
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8122 |PFC KAYNN. VIIVE
Asettaa jarjestelmén kaikkien moottoreiden kaynnistysviiveen. Viive toimii seuraavasti:
1. Kontaktori, joka yhdistaa nopeussaadettavan moottorin ACS 400:aan, on kytketty paélle (ACS 400
releléahdolla).
2. Odotetaan PFC-kaynnistysviivetta.
3. Nopeussaadetty moottori vetda ja normaali PFC-toiminta kéynnistyy. Apumoottorit kynnistyvat.
Tarkeaa! PFC-kaynnistysviive tulisi aina olla asetettuna, jos moottorit on varustettu téhti-kolmio-
kaynnistimella. PFC-kaynnistysviiveen aika on asetettava pidemmaksi kuin tahti-kolmio-k&ynnistimeen
asetettu aika: Kun ACS 400 relel&dhtd on kytkenyt moottorin paalle, tahti-kolmio-kéynnistimella on oltava
riittdvasti aikaa vaihtaa tahti-kytkentéan ja takaisin kolmio-kytkentddn ennen kuin ACS 400 vaihtosuuntaaja
suorittaa kytkennan.
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Vakiosarjaliikenne

Yleista
ACS 400 voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan vakio-Modbus-kenttavaylaliitannalla.

ACS 400 voi vastaanottaa kaiken ohjaustietonsa joko Modbus-kenttavaylasta tai ohjaus voidaan
jakaa kenttévaylan ja muiden ohjauspaikkojen, esimerkiksi digitaali-/ analogiatulojen ja laitteen
ohjauspaneelin, kesken.

ACS 400:ssa on kaksi sarjaliikennekanavaa, Kanava 0 ja Kanava 1. Kanava 1 on vakio-Modbus-
kenttavaylaliitdnta. Kayttaja voi konfiguroida Kanava 1:n tiedonsiirtoasetukset. Jotta ACS 400:aa
voidaan ohjata Modbus-vaylan kautta, ACS 400:n parametrit on asetettava hyvaksyméaén Kanava
1:n ohjauskomentoja ja/tai taajuusohjeita. Kanava 0 on varattu laitteen ohjauspaneeleille ACS-PAN
ja ACS100-PAN, ja Drive Window PC-ty6kalulle.

Vaihtoehtoiset sarjaliikenneominaisuudet

ACS 400 voidaan liittdd myds lukuisiin muihin kenttavayliin kayttamalla erityista
kenttavaylasovitinta. Nama sovittimet liitetdan optisen DDCS-linkin (DDCS=Distributed Drives
Control System) avulla. Lisatietoja naisté lisdvarusteista saa laitteen toimittajalta.

ACS 400
I
()
/o fffj“) - ‘\\\ [s)
Kanava 1 i ’gz Kanava 0
Liitin X3 S /

Modbus-kenttavayla

(RS485) ACS100-PAN

[sIe/sIele!vleTe]
e

000

L
(HOﬁcoo

e e e G G e G e G

st 000
=
i

Drive Window

T

Liitin lisdvarusteena
toimitettavalle DDCS-
tiedonsiirtomoduulille

Kuva 66 ACS 400:n vakiosarjalikenneominaisuudet.
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Datavirta
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Kuva 67 Kenttédvéyladjarjestelman rakenne.
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Maadoitus ja paatté

RS485-véyla

RS485-verkkoa ei saa maadoittaa suoraan mistdan kohdasta. Verkon kaikki laitteet maadoitetaan

niiden maadoitusliittimien avulla.

Maadoitusjohtimet eivat saa muodostaa suljettuja piireja. Kaikki laitteet on maadoitettava samaan

maahan.

RS485-verkko on paatettava 120 Q vastukseen verkon kummassakin paassa. Paatét kytketaan tai

irrotetaan DIP-kytkimell&.

Paattéja ei pidé asentaa verkon valiasemiin (Kuva 68).

Patetty

A A

Kuva 68 RS485-linkin paétot.

Paatetty

R

AKytkennéit voidaan tehda vain, kun laite on irrotettu janniteldhteesta.
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Modbus-ohjauksen kayttéénotto

Tehdasasetuksissa Kanava 1 ei ole kdytdssa. Kanava 1 otetaan vakio-Modbus-protokollan
kayttéon asettamalla parametrin 5005 PROTOK. VAL. arvoksi 2 (VAKIO MODBUS).

Kun tdma asetus on tehty, ACS 400 on valmis kommunikoimaan Kanava 1:n kautta oletusasetuksia
kayttéen (katso taulukko 18), mikd mahdollistaa parametrien lukemisen ja kirjoittamisen.

Seuraavissa osioissa annetaan ohjeita ACS 400:n konfiguroimiseksi kehittyneempaé tiedonsiirtoa

ja ohjausta varten.

Taulukko 18 Kanava 1:n oletusasetukset.

. " . . Liiténta-
Tiedonsiirto- Pariteetti- Stop- o
Asemanumero nopeus bitti bitteja rel_l_(_l_e_|_1
maara
1 9600 bps ei kaksi 8

Huom! Protokolla on otettava uudelleen kaytté6n sen jalkeen kun tiedonsiirtoasetuksia on

muutettu.
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Tiedonsiirtoasetukset

Tiedonsiirtoasetukset maarittelevét tiedonsiirtonopeuden, pariteettitarkistuksen, stop-bittien
lukumaérén ja vikatoiminnot. Nama Kanava 1:n asetukset maéritelldan ryhmien 50
KOMMUNIKOINTI ja 52 VAKIO MODBUS parametrien avulla.

Taulukko 18 luetellaan Kanava 1:n tiedonsiirron oletusasetukset. Jotta kommunikointi iséntalaitteen
kanssa onnistuu, ACS 400:n ja isannan tiedonsiirtonopeuden ja pariteetin on oltava samat.

Lisatietoja parametreista ja niiden asetusvaihtoehdoista on kohdassa “ACS 400
Parametritaulukko”, alkaen sivulla 57

Taulukko 19 Tiedonsiirtoparametrit.

q S Asetus- Al q
Koodi |Parametrin nimi vaihtoehdot Oletusasetus |Toiminto/Tietoa
Ryhma 52
VAKIO MODBUS
5201 ASEMANUMERO 1-247 1 ACS 400:n asemanumero Modbus-
verkossa.
5202 VAYLAN NOPEUS 3 =300 bps 96 (9600 bits/s) |Tiedonsiirtonopeus.
192 = 19200 bps
5203 PARITEETTI 0 = EI KAYTOSSA 0 (EI KAYTOSSA) |Pariteetti ja stop-bittiasetus.
1 = PARILLINEN
2 = PARITON
Ryhma 50
KOMMUNIKOINTI
5003 KOMM VIKA-AIKA 0,1-60,0s 10s Tiedonsiirtokatkoksen valvonnan
aikaraja.
5004 KOMM VIKA 0 = EI KAYTOSSA 0 (EI KAYTOSSA) |Toiminta, kun yhteys
1 = PYSAYTA isantalaitteeseen katkeaa.
2 = VAKIONOP. 7
3 = VANHA NOPEUS
5005 PROTOK. VAL 0 = El VALITTU 0 (E1 VALITTU)  |Tiedonsiirtoprotokollan valinta.
1 =DDCS Normaaliasetus on
2 = VAKIO MODBUS VAKIO MODBUS.
3 = VAKIO
MDB+DDCS
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Ohjauspaikat

ACS 400 -kayttd voi vastaanottaa ohjaustietoa useista lahteistd, mukaan lukien digitaalinen 1/O,
analoginen /O, nappaimistd ja Modbus-kenttavayla.

Jotta sarjaliikennekanava 1 (Modbus-kenttévayla) voi ohjata ACS 400:aa, se on parametroitava
hyvaksyméaéan kanavan ohjauskomennot ja/tai taajuusohjeet. Lisédksi ACS 400:n on oltava kauko-
ohjauksessa.

Taulukossa 20 esitetdan tarvittavat parametrit ja niiden kaytté. Huomaa, ettd parametrin 5006
KOMM KASKYT arvoksi on asetettava VAKIO MODBUS ennen kuin mitddn komentoja voidaan antaa
sarjaliikennekanavan 1 kautta.

Lisétietoja parametreista ja niiden asetusvaihtoehdoista on kohdassa "*ACS 400
Parametritaulukko”, alkaen sivulla 57.

Taulukko 20 Ohjauskomentojen ldhteen valinnan parametrit.

Asetus- UL

Koodi [Parametrin nimi " Modbus Toiminto/Tietoa

vaihtoehdot
-asetus

Ryhma 50

KOMMUNIKOINTI

5006 [KOMM KOMENTO 0 = El VALITTU 1 (VAKIO Méarittelee sarjaliikennekanavan
1 = VAKIO MODBUS) ohjauskomennoille (kdynnistys, pysaytys,
MODBUS, 2 = suunta ja ohje). Arvoksi on asetettava 1
DDCS (VAKIO MODBUS).

Ryhméa 10

KAY/SEIS/SUUNTA

1001 |uLk1 0 = EI KAYTOSSA |10 (VAYLA) Kaynnistys- ja suuntakomennot annetaan
1=pb11 sarjaliikenteen kautta (Ohjaussana, paitsi
bitti 11), kun ULK1 on valittu
10 = VAYLA ohjauspaikaksi.

1002 |ULk2 0 = EI KAYTOSSA |10 (VAYLA) Kaynnistys- ja suuntakomennot annetaan
1=pb11 sarjaliikenteen kautta (Ohjaussana, paitsi
bitti 11), kun ULK2 on valittu
10 = VAYLA ohjauspaikaksi.

1003 |PYORIMISSUUNTA 1 = ETEEN 3 (PYYNNOSTA) |Mahdollistaa pydrimissuunnan ohjauksen
2 = TAAKSE parametreilla 1001 ja 1002 maaritellylla
3 = PYYNNOSTA tavalla.

Ryhma 11

OHJEARVON VALINTA

1102 |ULK1/ULK2 VAL 1=pb11 8 (KOMM) Mahdollistaa ulkoisen ohjauspaikan
ULK1/ULK2 valinnan Ohjaussanalla bitti
8 = KOMM 11.

1103 |ULK1 OHJE VAL 0 = PANEELI 8 (KOMM), Kenttavaylan ohjearvo 1 on kaytdssa, kun
1=a11 9 ULK1 on valittu ohjauspaikaksi.
(KOMM.OHJ+AI1) |Lisatietoja asetusvaihtoehdoista on
8 = KOMM tai kohdassa Ohjearvot.
9= 10
KOMM.OHJ+AIT  |(KOMM.OHJ*AIT)
10=
KOMM.OHJ*AI1
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Asetus- ety

Koodi [Parametrin nimi n Modbus Toiminto/Tietoa
vaihtoehdot

-asetus

1106 |ULK2 OHJE VAL. 0 = PANEELI 8 (KOMM), Kenttavaylan ohjearvo 2 on kdytdssé, kun
1=a11 9 ULK2 on valittu ohjauspaikaksi.
(KOMM.OHJ+AI1) |Lisatietoja asetusvaihtoehdoista on
8 = KOMM tai kohdassa Ohjearvot.
9= 10
KOMM.OHJ+AI1 (KOMM.OHJ*AIT)
10 =
KOMM.OHJ*AI1

Ryhma 16

SYSTEEMIOHJAUS

1601 [ULK.KAYNN.ESTO 0 = EI KAYTOSSA |6 (VAYLA) Kaynnistyksenestosignaali annetaan
1..5=DI1 ... DI5 sarjaliikenteen kautta (Ohjaussanan bitti
6 = VAYLA 3).

1604 |VIANKUITTAUS 0 = PANEELI 7 (KOMM) Viankuittaus tehdaén sarjaliikenteen
1..5=DI1 ... DI5 kautta (Ohjaussanan bitti 7).
6 = KAYNN/PYS
7 = KOMM

Lahtosignaalin lahteen valinta
Sarjaliikennekanava 1:n avulla voidaan ohjata molempia relelahtdja seké analogialaht6a.
Relelaht6ja voidaan ohjata seuraavasti:

Vaihe 1: Parametroi ACS 400 valvomaan parametrien 131-133 arvoja ryhman 32 VALVONNAT
parametrien avulla.

Vaihe 2: Parametroi releldhtd 1 tai 2 vastaamaan jonkin valvotun parametrin tilaa.

Valitun releen veto tai paéasto voidaan nyt valita kirjoittamalla valvotulle parametrille (131-133) jokin
arvo, joka on joko valvontarajojen ala- tai ylapuolella.

Taulukko 21 antaa lisatietoja vaadittujen parametrien asetuksista. Annetuilla asetuksilla, minkéa
tahansa arvon 100 - 255 kirjoittaminen parametrille 131 SARJAL.TIETO 1 saa releldhddn 1 vetdmaén.
Mink& tahansa arvon 0 - 99 kirjoittaminen parametrille 131 saa releldhddn 1 pddstaméén.

Taulukko 22 antaa lisétietoja analogialédhtdjen ohjauksesta.

Taulukko 21 Releldhtéjen ohjaus.

Asetus- Ll
Koodi(Parametrin nimi vaihtoehdot Modbus Toiminto/Tietoa
-asetus
Ryhmaé 01
KAYTTOTIEDOT
0131 |SARJAL. TIETO 1 0 - 255 - Relel&htdjen ohjaustiedot.
0132 [SARJAL. TIETO 2 0 - 255 -
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Koodi|Parametrin nimi i

vaihtoehdot

Vakio
Modbus
-asetus

Toiminto/Tietoa

Ryhméa 14
RELELAHDOT

1401 |RELELAHTO 1

0 = EI KAYTOSSA

7 = VALV. 1 YLI
8 = VALV. 1 ALI
9 = VALV. 2 YLI
10 = VALV. 2 ALI

31=KAYNNISTETTY

esim. 7 (VALV1
YLI)

Releléhddn 1 toiminto.

Annetulla asetuksella, rele 1 vetaa, kun
valvottu parametri 1 (annettu parametrilla
3201) on parametrilla 3203 annetun rajan
ylapuolella.

1402 [RELELAHTO 2 Kuten ylla esim. 7 (VALV1 [Releléhddn 2 toiminto.
YLI) Katso ylla.
Ryhma 32
VALVONNAT
3201 [VALVONTA 1 102 - 137 esim. 131 Valvotun parametrin 1 numero. Miké
(SARJAL. TIETO [tahansa ryhman 1 KAYTTOTIEDOT
1) parametri.
3202 |VALV. 1 ALARAJA 0 - 255 esim. 100 Valvotun parametrin 1 alempi
valvontaraja.
3203 |VALV. 1 YLARAJA 0 - 255 esim. 100 Valvotun parametrin 1 ylempi
valvontaraja.
3204 [VALVONTA 2 102 - 137 esim. 132 Valvotun parametrin 2 numero. Miké
(SARJAL. TIETO |tahansa ryhman 1 KAYTTOTIEDOT
2) parametri.
3205 |VALV. 2 ALARAJA 0 - 255 esim. 100 Valvotun parametrin 2 alempi
valvontaraja.
3206 |VALV. 2 YLARAJA 0 - 255 esim. 100 Valvotun parametrin 2 ylempi
valvontaraja.
Taulukko 22 Analogialdhdén ohjaus.
Vakio
Koodi [Parametrin nimi As_etus- Modbus Toiminto/Tietoa
vaihtoehdot
-asetus
Ryhma 01
KAYTTOTIEDOT
0133 [SARJAL. TIETO 3 0 - 255 - Analogialdhdén ohjaustiedot.
Ryhmé 15 .
ANALOGIALAHDOT
1501 |AO SISALTO 102 - 137 esim. 133 Ohjaa parametrin 133 siséllon
analogialahtéon.
1503 |AO SISALTO MAKS 255 Analogialahddn skaalaus: ylaraja (20 mA)

saavutetaan, kun parametrille 133
kirjoitetaan arvo 255.
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Vikalaskurit

Modbus-jérjestelmén vianetsintddn voidaan kayttaa vikalaskureita.

Laskurit pyorivat valillad 65535-0. Laskuriarvot tallennetaan pysyvaismuistiin, kun laite irrotetaan

verkosta.

Laskurit voidaan nollata painamalla samanaikaisesti ohjauspaneelin YLOS- ja ALAS-painikkeita,
kun paneeli on parametriasetustilassa tai kirjoittamalla sarjaliikennekanavasta 1 uudeksi arvoksi

nolla.

Huom! Ohjauspaneeli ndyttda parametrit 5206 - 5212 heksadesimaalimuodossa.

Taulukko 23

Koodi Nimi Alue Kayttaja
Ryhma 52

VAKIO MODBUS

5206 VAARIA SANOMIA 0- 65535

5207 OIKEITA SANOMIA 0- 65535

5208 PUSKURIN YLITYS 0- 65535

5209 MUOTOVIRHEET 0- 65535

5210 PARITEETTIVIRH. 0- 65535

5211 CRC-VIRHEET 0- 65535

5212 VARATTU-VIRHEET 0- 65535

5213 VAYLAVIKA 1 0-3

5214 VAYLAVIKA 1 0-3

5215 VAYLAVIKA 3 0-3
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Tiedonsiirto

Tassé kappaleessa kerrotaan Modbus-tiedonsiirrosta ACS 400 -kaytoissa.

Johdatus Modbus-protokollaan

Modbus on asynkroninen sarjaprotokolla. Modbus-protokolla ei maarittele fyysista rajapintaa.
RS485 on tyypillinen fyysinen rajapinta.

Modbus on tarkoitettu Modicon PLC - tai muiden automaatiolaitteiden ja PLC-arkkitehtuuria
mukailevien palveluiden integroimiseen. ACS 400 -kaytt nayttaa verkossa Modicon PLC
-laitteelta.

Yksityiskohtaista tietoa Modicon Modbus -protokollasta on ABB-jéalleenmyyjiltd saatavassa Modbus
Protocol Guide -oppaassa.

Rekisteriin lukeminen ja kirjoittaminen

ACS 400:n kaikki kayttdparametri-, ohjaus- ja tilatiedot on kuvattu 4xxxx rekisterialueella. Tata
rekisterialuetta voidaan lukea ulkoisesta laitteesta ja ulkoinen laite voi muokata rekisteriarvoja
kirjoittamalla niihin.

Tietojen 4xxx-rekisteriin kuvaamista varten ei ole asetusparametreja. Kuvaaminen on
ennaltamaérattya ja vastaa suoraan ACS 400:n parametrien ryhmittelya.

Kaikkia parametreja voidaan kayttda seké lukemiseen etta kirjoittamiseen. Parametrin arvoa
kirjoitettaessa tarkistetaan, etté arvo on sallittu ja etté rekisteriosoite on oikean tyyppinen. Jotkut
parametrit eivat salli kirjoitusta koskaan (mukaan lukien Ryhman 1 oloarvot), jotkut sallivat vain
nollakirjoituksen (mukaan lukien Ryhman 1 vikamuistit), jotkut parametrit sallivat kirjoituksen vain,
kun kayttd on pysaytetty (mukaan lukien Ryhméan 99 asetusmuuttujat) ja joitakin voidaan muokata
milloin tahansa (mukaan lukien esim. Ryhman 22 kiihdytys- ja hidastusajat).

Huom! Kanavan 1 (vakio Modbus) kautta kulkevat parametrikirjoitukset ovat aina tilapaisia eli
muutettuja arvoja ei automaattisesti tallenneta pysyvaismuistiin. Parametria 1607 PARAM.
TALLENNUS voidaan kayttaa kaikkien muutettujen arvojen tallentamiseen.
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Rekisterikuvaus

Kéayttdparametrit on kuvattu 4xxxx alueelle siten, etté:

* 40001 — 40099 on varattu kdytdnohjausrekistereille

* 40101 — 40199 on varattu oloarvoille (parametriryhmalle 1)
e 40201 — 40299 on varattu parametriryhmaélle 2

* 40301 — 40399 on varattu vika- ja varoitustiedoille

e ... muut parametriryhmét
e 49901 — 49999 on varattu kayttdénottotiedoille

Taulukko 24 esittaa rekisteriosoitteet 4GGPP. Tassé taulukossa GG on ryhméan numero ja PP on
parametrin numero ryhméssa.

Taulukko 24 Parametrikuvaus.

4GGPP

GG

PP

40001 — 40006

00 Kaytdn ohjausrekisterit

01 Ohjaussana
02 Ohjearvo 1
03 Ohjearvo 2
04 Tilasana

05 Oloarvo 1
06 Oloarvo 2

40102 - 40130

01 KAYTTOTIEDOT

02 NOPEUS

30 VANHIN VIKA

41001 - 41003

10 KAY/SEIS/SUUNTA

01 uLk1
02 uLk2
03 SUUNTA

41101 - 41108

11 OHJEARVON VALINTA

01 PANEELIOHJE

08 VAKIONOPEUS 7

49901 — 49908

99 KAYTTOONOTTOTIEDOT

02 SOVELLUSMAKRO

08 MOOTT.NIM.NOP.

Ryhmien véliset rekisteriosoitteet eivat ole kaytdssa. Naita osoitteita ei voida lukea tai kirjoittaa. Jos

parametrin osoitteen ulkopuolelle yritetdan lukea tai kirjoittaa, Modbus-rajapinta palauttaa

séatéajalle keskeytyskoodin.
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Keskeytyskoodit

ACS 400 tukee vakio-Modbus-keskeytyskoodeja (Taulukko 25).

Taulukko 25 Keskeytyskoodit

Koodi | Nimi Merkitys
01 LAITON Kyselyssa saatu toimintokoodi ei ole sallittu.
TOIMINTO ACS 400 : Komentoa ei tueta.
02 LAITON Kyselyssé saatu dataosoite ei ole sallittu.
DATAOSOITE ACS 400 : Ryhmien ulkopuolinen osoite
03 LAITON DATA- Kyselyn datakentén arvo ei ole sallittu.
ARVO ACS 400 : Min-maks-rajojen ulkopuolinen arvo
ACS 400 : Parametri on vain luku
ACS 400 : Viesti on liian pitka
ACS 400 : Parametrin kirjoitus ei sallittu, kun Kéay on
aktiivinen
ACS 400 : Paramerin kirjoitus ei sallittu, kun tehdasmakro
on valittuna
Toimintokoodit

Taulukko 26 kertoo ACS 400:n tukemat Modbus-toimintokoodit. Muita koodeja kaytettdessa
ACS 400 palauttaa keskeytysvasteen virhekoodilla 01 (laiton toiminto).

Taulukko 26 Toimintokoodit.

Koodi Kuvaus

03 Lue pitorekisterit

06 Esiaseta yksi rekisteri

16 (10 Hex) Esiaseta monta rekisteria
134
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Ohjaussana ja Tilasana
Pitorekisterit: 40001 (Ohjaussana), 40004 (Tilasana)
Ohjaussana on kayton padasiallinen ohjaustapa kenttavaylajarjestelmasta. Se on kaytdssa, kun

* kayttdé on ulkoisessa (kauko) ohjauksessa ja ohjauskomennot vastaanotetaan sarjaliiken-
nekanavan kautta (asetetaan parametreilla 1001 ULK1, 1002 ULK2 JA 1102 ULK1/ULK2 VAL),
ja

e ohjaukseen kaytettadva sarjaliikennekanava on vakio-Modbus (Parametrin 5006 KOMM.
KASKYT arvoksi asetetaan 1 (VAKIO MODBUS)).

Ohjaussana (katso taulukko 27) on sana, jonka kenttévaylaisanta lahettad kayttoon. Kayttd
vaihtaa tilasta toiseen Ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaan. Katso myds tilakaavio sivu
141.

Tilasana (SW) on tilatietoja siséltava sana, jonka kaytto lahettad isdnnélle. Tilasanan rakenne on
kuvattu Taulukko 29.

Huom! Ohjaussanan ja Tilasanan toiminta noudattaa ABB:n kayttdjen profiilia paitsi Ohjaussanan
bitin #10 (REMOTE_CMD) osalta, jota ACS 400 ei kayta.

Taulukko 27 Ohjaussana. Katso myds tilakaavio sivu 141.

Bitti Arvo Kuvaus
0 1 Kayntivalmis (READY TO OPERATE)
Héataseis. Kayttd pyséhtyy hidastaen hidastusaika 1:n mukaisella rampilla (OFF1 ACTIVE; ->
READY TO SWITCH ON, ellei OFF2 tai OFF3 ole paalla).
1 1 Normaali toiminta
0 Hatéseis. Kayttd pyséhtyy vapaasti pydrien (OFF2 ACTIVE -> SWITCH-ON INHIBITED).
2 1 Normaali toiminta
0 Hatéseis. Kayttd pyséhtyy hidastaen hidastusaika 2:n mukaisella rampilla (OFF3 ACTIVE
-> SWITCH-ON INHIBITED).
3 0-1 | Kaynnistys. Ulkoinen kaynnistyksen esto ei saa olla paalla, katso parametri 1601 ULK
KAYNN.ESTO (OPERATION ENABLED).
0 Seis (OPERATION INHIBITED)
4 Ei kaytossa
5 1 Normaali toiminta
(RAMP FUNCTION GENERATOR -> ACCELERATOR ENABLED)
0 Ramppigeneraattorin 1ahtd lukittu nykyiseen arvoon.
6 1 Normaali toiminta (OPERATING)
0 Ramppigeneraattorin sisdédnmeno pakotetaan nollaksi (pysaytys hidastaen).
7 0-1 | Vian kuittaus (SWITCH-ON INHIBITED)
0 Normaali toiminta
8-10 Ei kaytossa
1 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2)
0 Valitse ukoinen ohjauspaikka 1 (ULk1)
12-15 Ei kaytossa
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Esimerkki Ohjaussanan kaytosta

Seuraavassa esimerkissa kuvataan kuinka kaytté voidaan kdynnistaa Ohjaussanalla. Kun jannite
on kytketty ensimmaisen kerran, kayton tila (katso tilakaavio, Kuva 69) on NOT READY TO SWITCH ON.
Ohjaussanan avulla siirrytaan tilakaavion tilasta toiseen kunnes saavutetaan OPERATING-tila, joka
tarkoittaa, etta kaytté on kaynnissé ja noudattaa annettuja ohjeita.

Taulukko 28 Ohjaussanan kaytté.

Ohjaussanan arvo Kuvaus

Vaihe 1 CW = 0000 0000 0000 0110 Kun tdma arvo on kirjoitettu, kéayton tilaksi

vaihtuu READY TO SWITCH ON.
bitti 15 bitti 0

Vaihe 2 CW = 0000 0000 0000 0111 Odota vahintdan 100 ms ennen jatkamista.

Vaihe 3 Kun tdma arvo on kirjoitettu, kéayton tilaksi
vaihtuu READY TO SWITCH ON.

Vaihe 4 CW = 0000 0000 0000 1111 Kun tdma arvo on kirjoitettu, kayttd

kaynnistyy, mutta ei kiihdy. Kayton tilaksi
vaihtuu OPERATION ENABLED.

Vaihe 5 CW = 0000 0000 0010 1111 Kun tdma arvo on kirjoitettu, kiihdytys/
hidastusajan ramppigeneraattorin (RFG)
1aht6 vapautetaan. Kayton tilaksi vaihtuu
RFG: ACCELERATOR ENABLED.

Vaihe 6 CW = 0000 0000 0110 1111 Kun tdma arvo on kirjoitettu, kiihdytys/
hidastusajan ramppigeneraattorin (RFG)
tulo vapautetaan. Kayton tilaksi vaihtuu
OPERATING. Kayttd kiihtyy annettuun
ohjearvoon ja noudattaa sita.

Té&ssa esimerkisséa oletetaan, ettd ACS 400 on kauko-ohjauksessa, ulkoinen ohjauspaikka 1
(ULK1) on aktiivinen ohjauspaikka (valittu parametrilla 1102), ja ULK1 kdynnistys- ja
pysaytyskomennot vastaanotetaan sarjaliikenteen kautta (parametri 1001).
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Taulukko 29 Tilasana.

Bitti | Arvo Kuvaus
0 1 READY TO SWITCH ON
0 | NOT READY TO SWITCH ON
1 1 READY TO OPERATE
0 |OFF1 ACTIVE
2 1 OPERATION ENABLED
0 | Ei valmis (OPERATION INHIBITED)
3 0-1 [vikA
0 Ei vikaa
4 1 Normaali tilanne
0 OFF2 ACTIVE
5 1 Normaali tilanne
0 OFF3 ACTIVE
6 1 SWITCH-ON INHIBITED
0
7 1 Varoitus on paalla. Kohdassa Vianméaéaritys on luettelo varoituksista.
0 Ei varoitusta
8 1 OPERATING. Oloarvo vastaa ohjearvoa (on toleranssirajojen sisalla).
0 Oloarvo eroaa ohjearvosta (on toleranssirajojen ulkopuolella).
9 1 Kéytdn ohjauspaikka: KAUKO
0 Kéytdn ohjauspaikka: PAIKALLIS
10 1 Ensimmaisen valvotun parametrin arvo on sama tai suurempi kuin valvontaraja. Katso Ryhma
32 Valvonnat.
0 Ensimmaisen valvotun parametrin arvo alittaa valvontarajan.
11 Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULk2) valittu
0 |Ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) valittu
12 1 Kaynti sallittu
0 |Ulkoinen kaynnistyksen esto estaa kayton.
13- Ei kaytossa
15
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Ohjearvot

Ohjearvot ovat 16-bittisi& sanoja, joissa on merkkibitti ja 15-bittinen kokonaisluku. Negatiivinen
ohjearvo (joka osoittaa kaanteista py6érimissuuntaa) muodostetaan laskemalla kahden
komplementti vastaavasta positiivisesta ohjearvosta.

Ohjearvo 1

Pitorekisteri: 40002

Ohjearvoa 1 voidaan kayttadd ACS 400:n taajuusohjeena REF1. Ulkoisen ohjearvon 1 (REF1)
signaalilahteeksi on asetettava KOMM ja ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) on aktivoitava. Katso
parametrit 1103 ULK1 OHJE VAL ja 1102 ULK1/ULK2 VAL.

Ohjearvo 2

Pitorekisteri: 40003

Ohjearvoa 2 voidaan kayttda ACS 400:n taajuusohjeena REF2. Ulkoisen ohjearvon 2 (REF2)
signaalilahteeksi on asettava KOMM ja ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) on aktivoitava. Katso
parametrit 1106 ULK2 OHJE VAL ja 1102 ULK1/ULK2 VAL.

Kenttavaylan ohjearvojen skaalaus

Kenttavaylan ohjearvot skaalataan seuraavasti:

Ohje1: 20000 £ ULK OHJ1 MAKSIMI (Hz, parametri 1105). Skaalausparametria 1104 ULK OHJ1
MINIMI ei kayteta.

Ohje2: 10000 £ ULK OHJ2 MAKSIMI (%, parametri 1108). Skaalausparametria 1107 ULK OHJ2
MINIMI ei kéayteta.

Ohjearvo kenttévaylédn kautta

Taajuusmuuttajan ohjearvo voidaan ottaa kenttdvaylan kautta asettamalla valintaparametrin — 1103
ULK1 OHJE VAL tai 1106 ULK2 OHJE VAL — arvoksi KOMM, KOMM.OHJ+AI1 tai
KOMM.OHJ*AI1. Kaksi viimeksi mainittua mahdollistavat ohjearvon korjauksen analogiatulon Al1
avulla. Seuraavassa taulukossa selitetdén ndma valinnat. Huomaa, etta analogiatulon arvo on
prosenttiarvo (0-100 %) , joka voidaan ndhdé parametrissa 0118 Al1. Kun analogiatulo on 50 %,
korjaus on 0. Kun tulo on <50 % (>50 %), korjaus laskee (tai nousee) ohjearvon mukaan.

Taulukko 30 Ohjearvon korjaaminen analogiatulon kautta.

Parametriarvon

asettaminen Analogiatulon Al1 arvon vaikutus ohjearvoon

KOMM ei mitdén
KOMM.OHJ+AI1 Korjattu ohjearvo = kenttédvaylan kautta annettu ohjearvo + analogiatulon Al1 arvo
KOMM.OHJ*AI1 Korjattu ohjearvo = kenttévaylan kautta annettu ohjearvo * analogiatulon Al1 arvo / 50%
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Esimerkki analogiatulon Al1 arvon vaikutuksesta kenttavaylan kautta otettuun ohjearvoon.
Oletetaan, ettéd 2008 MAKSIMITAAJUUS = 50 Hz

Oletetaan, etté kenttédvaylan ohjearvo 1 on 5000 (vastaa 25 %:a) ja jannite analogiatulolla Al1 on
3V (vastaa 30 %:a).

1. Jos kaytetdén asetusta KOMM.OHJ+AI1, kenttdvaylan korjattu ohjearvo on 25 % + 30 % - 50 % =
5 % tai 2,5 Hz.

2. Jos kaytetaan asetusta KOMM.OHJ*AI1, kenttdvaylan korjattu ohjearvo on 25 % * 30 % / 50 % =
15 % tai 7,5 Hz.

OHJEA“RVO
100 %
r N
X?‘
| "
50 % {

KENTTAVAYLAN OHJEARVO
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Oloarvot

Oloarvot ovat vain luku -arvoja, jotka siséltavat tiedot kdytdn toiminnasta. Oloarvot ovat 16-bittisia
sanoja, joissa on merkkibitti ja 15-bittinen kokonaisluku. Negatiivinen arvo annetaan vastaavan
positiivisen arvon komplementtina.

Oloarvo 1
Pitorekisteri: 40005

Lahtotaajuuden oloarvo. Skaalaus: 5000 £ 50 Hz.

Oloarvo 2
Pitorekisteri: 40006

Lahtbvirran oloarvo. Skaalaus: 10 £ 1 A.
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Kaikista tiloista Kaikista tiloista Kaikista tiloista

Hétéaseis Hataseis Vika
OFF2 (CW Bit1=0)

OFF3 (CW Bit2=0)
L (SW Bit3=1)

OFF3 oFF2 | (qwpita=o) FAULT

(SWBitS=0)— \crive ACTIVE
f=0/1=0 T J—V (CW Bit7=1)*

Kaikista tiloista
OFF1 (CW Bit0=0)

Yy

SWITCH-ON ,
MAINS OFF INHIBTED | (8W Bite=1)
£=0/1=0 Power ON + * (CW Bit0=0)
I~
>
A CD
NOT READY o
70 swiTcH on [ (SW Bit0=0)

(CW xxxx Xxxx xxxx x110)

(CW Bit3=0)
. OPERATION READY TO .
(SWBI2=0)— “\\1igiTeD SWITCH ON (SW Bit0=1)
L (CW xxxx xxxx xxxx x111)
I~
Ll
cC D
%i’;%lg L (SWBiti=1)
CW Bit5=0 + (CW Bit3=1 and
¢ ) J— SW Bit12=1)
.

OPERATION .
EnaBLED [ SWBIR=1)

(CW Bit6=0)
(CW Bit5=1)

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

c
(CW Bit6=1)

OPERATING (SW Bit8=1)

S

*Tama tilamuunnos tapahtuu myds, jos vika kuitataan
muusta lahteesta (esim. digitaalitulo).

] Tila | = Lahtovirta
mmm CW = Ohjaussana f = Lahtétaajuus
SW = Tilasana RFG = Kiihdytys/hidastusajan ramppigeneraattori

Kuva 69 Kéynnistys- ja pysdytyssignaalien tilakaavio.
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Vika- ja varoitustila

ACS 400:ssa on vika- ja varoitustilasanoja ulkoista ohjausjarjestelméa varten. Naita datasanoja

voidaan kayttéa vain sarjaliikennelinkin kautta (ei ohjauspaneelista).

Vika- ja varoitustilasanat sijaitsevat parametriryhméssa 3. Ryhmassé on myds kopiot

Ohjaussanasta ja Tilasanasta. Ryhmén 3 parametrit ovat vain luku -tyyppid; vika- ja varoitussanat

voidaan kuitenkin kuitata kirjoittamalla niihin nolla.

Taulukko 31 Vika- ja varoitussanat.

Koodi

Nimi

Kuvaus

301

MAIN COMMAND WORD

Ohjaussanan vain luku -kopio. Katso sivu 135.

302

MAIN STATUS WORD

Tilasanan vain luku -kopio. Katso sivu 137.

305

FAULT WORD 1

Vikatiedot. Kun vika on aktiivinen, vastaava bitti
asetetaan. Taulukko 32 sisaltaa bittikuvaukset.

306

FAULT WORD 2

Vikatiedot. Kun vika on aktiivinen, vastaava bitti
asetetaan. Taulukko 32 sisaltaa bittikuvaukset.

308

ALARM WORD 1

Varoitustiedot. Kun varoitus on aktiivinen, vastaava
bitti asetetaan. Bitit pysyvat asetettuina kunnes
koko varoitussana kuitataan kirjoittamalla siihen 0.
Katso Taulukko 33.

309

ALARM WORD 2

Varoitustiedot. Kun varoitus on aktiivinen, vastaava
bitti asetetaan. Bitit pysyvat asetettuina kunnes
koko varoitussana kuitataan kirjoittamalla siihen 0.
Katso Taulukko 33.

Taulukko 32 Vikasanojen 1 ja 2 bittikuvaukset. Lisétietoja vika- ja varoituskoodeista on kohdassa

Vianméaéritys.
Bitti | Vikasana 1 Vikasana 2
0 Ylivirta Alikuormitus
1 DC-ylijannite Varattu
2 ACS 400 ylilampo DDCS-linkki
3 Vikajannite Varattu
4 Ylikuormitus
5 DC-alijannite
6 Analogiatulo 1 -vika
7 Analogiatulo 2 -vika
8 Moottorin ylilampd Laitteistovika
9 Paneelivika

10 Parametrivirhe

1 Tasajannitevalipiirin rippeli on liian suuri.

12 Moottori jumissa

13 Sarjaliikennevika

14 Ulkoinen vika

15 Léhddén maasulku
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Taulukko 33 ALARM WORD 1 ja ALARM WORD 2 -bittikuvaukset. Lisétietoja vika- ja varoituskoodeista
on kohdassa Vianméaritys.

Varoitussana 2

Ylikuormavaroitus

Itsekuittausvaroitus

PID-s&addn nukkumisvaroitus

PFC moottorin vaihto -varoitus

PFC-lukitusvaroitus

Bitti | Varoitussana 1

0 Ylivirran saatajan varoitus

1 Ylijannitteen saatajan varoitus
2 Alijannitteen saatajan varoitus
3 Kéyntisuunta lukittu -varoitus

4 Sarjaliikennevika

5 Modbus-keskeytys

6 Analogiatulon 1 signaali poissa
7 Analogiatulon 2 signaali poissa
8 Paneelivika

9 ACS 400 ylilampo

10 Moottorin ylilampd

1 Alikuormitus

12 Moottori jumissa

13 | DDCS-linkki

14 Varattu

15 Varattu

Varattu
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Vianmaaritys

Yleista

Tassa luvussa kuvataan ACS-PAN- ja ACS100-PAN-ohjauspaneelien naytdéilla nakyvia
vianmaaéritysilmoituksia ja ilmoitusten yleisimpia syita. Jos vikaa ei voida korjata annettujen ohjeiden
avulla, ota yhteys ABB:n huoltoon.

Tarkeaa! Al4 tee mitddn mittaus-, osanvaihto- ja huoltotoimia, joita ei kasitella tass& oppaassa.
Téllaiset toimet johtavat takuun purkautumiseen, vaarantavat laitteen oikean toiminnan, pidentavéat
seisokkiaikaa ja lisdévéat kustannuksia.

Vika- ja varoitusnaytto

ACS100-PAN-ohjauspaneelin seitsensegmenttinen nayttd ilmoittaa varoituksista ja vioista
kayttamalla koodeja "ALxx” tai "FLxx”, joissa xx tarkoittaa vastaavaa varoitus- tai vikakoodia. ACS-
PAN-ohjauspaneelin alfanumeerisessa naytéssa nakyvat varoitus- ja vikakoodit seka lyhyt ilmoitus.

Varoitukset 1-7 aiheutuvat vaarasta painikkeiden kaytdsta. Vihred LED-valo vilkkuu varoituksille 10-
30. Punainen LED-valo ilmoittaa viasta.

Varoitus- ja vikailmoitukset hévidvat naytdlta painettaessa ohjauspaneelin MENU-, ENTER- tai
nuolindppaimid. limoitus tulee takaisin ndytdlle muutaman sekunnin kuluttua, jos nappaimistéon ei
kosketa ja varoitus tai vika on yhéa aktiivinen.

Kolme viimeistéa vikakoodia on tallennettu parametreihin 0128 - 0130. Nama vikamuistit voidaan
tyhjentda ohjauspaneelista painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
parametriasetustilassa.

Vian kuittaus

Vilkkuvan punaisen LED-valon ilmaisemat viat kuitataan katkaisemalla jannite hetkeksi. Muut viat
(pysyva punainen LED-valo) voidaan kuitata joko ohjauspaneelista, digitaalitulolla tai
sarjaliikenteelld, tai katkaisemalla jannite hetkeksi. Kun vika on poistettu, moottori voidaan
kaynnistaa.

ACS 400 voidaan konfiguroida kuittaamaan tietyt viat automaattisesti. Katso parametriryhma 31
AUTOM. VIANKUITT.

Varoitus! Jos kdynnistyskomennolle valitaan ulkoinen lahde ja komento on paalla, ACS 400 voi
kaynnistya heti vian kuittauksen jalkeen.

Varoitus! Kaikki tdssa luvussa kuvatut sdhkdasennus- ja huoltotoimet saa suorittaa vain valtuutettu
séhkbdalan ammattilainen. TAméan kayttboppaan ensimmaisilla sivuilla olevia turvaohjeita on
noudatettava.
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Taulukko 34 Varoitukset.

Varoitus- N
Kkoodi Naytto Kuvaus

1* TOIMINTO EI ONNISTU | Parametrin kopiointi muistista tai muistiin epaonnistui. Kayttdjen sovellusversiot
eivat ehké ole yhteensopivia. Sovellusversio nahdéan parametrista 3301
SOVELLUSVERSIO.

2* KAYNNISTYS PAALLA | Toiminto ei ole sallittu Kdy-komennon ollessa aktivoitu.

3" PAIKALLIS/KAUKO Toiminto ei ole sallittu nykyisessé ohjaustilassa (paikallis- tai kauko-ohjaus).
Paikallisohjaus on valittuna, kun ohjauspaneelin naytélla nédkyy LOC ja kauko-
ohjaus, kun naytélla nakyy REM.

5* PAINIKE EI KAYTOSSA | Toiminto ei onnistu joistakin seuraavista syista:

e KAY/SEIS-painike on lukittu digitaalitulosta. Katso luku Sovellusmakrot

¢ SUUNNANVAIHTO-painike on lukittu, koska pydrimissuunta on lukittu
parametrilla 1003 PYORIMISSUUNTA.

e Kayttd on kauko-ohjauksessa eivatkd KAY/SEIS ja SUUNNANVAIHTO-
painikkeet toimi.

6* PARAM/PAIK. OHJ Toiminto ei ole sallittu:

LUKITT e Parametri 1602 PARAMETRILUKKO estda parametrien muuttamisen.
e Parametri 1605 PAIKALLISLUKKO estda paikallisohjauksen.

7* TEHDASMAKRO Toiminto ei ole sallittu: Tehdas-makro on valittu ja estda parametrien
muuttamisen. Tdmé& makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa ei ole kaytdssa
ohjauspaneelia.

10 YLIVIRTA Ylivirran s&ataja on aktiivinen.

11 YLIJANNITE Ylijannitteen saataja on aktiivinen.

12 DC ALIJANNITE Alijannitteen saataja on aktiivinen.

13 KAYNTISUUNTA Pyérimissuunta on lukittu parametrilla 1003 PYORIMISSUUNTA.

LUKITTU

14 SARJALIIKENNE- Sarjaliikenteen katkos vakio-Modbus-kanavassa.

KATKOS e Tarkista ulkoisen ohjausjérjestelman ja ACS 400:n véliset liitdnnat.
¢ Katso parametrit 5003 KOMM VIKA-AIKA ja 5004 KOMM. VIKA.

15~ MODBUS KESKEYTYS | Keskeytysvaste lédhetetddn vakio-Modbus-kanavan kautta. Vaylan master-
ohjain voi lahettéaa tiedusteluja, joita ACS 400 ei pysty kasittelemaén. Katso
kohta "Vakiosarjalikenne”.

Kolme viimeisté keskeytysvastekoodia tallennetaan parametreihin 5213 - 5215.

16 Al1 SIGNAALI POISSA | Analogiatulon 1 vika. Analogiatulon 1 arvo on pienempi kuin miNiMI Al1 (3022).
KATSO MY®S PARAMETRI 3001 AI<MIN FUNKTIO.

17 AI2 SIGNAALI POISSA | Analogiatulon 2 vika. Analogiatulon 2 arvo on pienempi kuin MmiNIMI Al2 (3023).
KATSO MYOS PARAMETRI 3001 AI<MIN FUNKTIO.

18 PANEELIVIKA Paneelin tiedonsiirtovika. Ohjauspaneeli ei ole kytkettyna, kun
- Kayttd on paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin naytdlla nékyy LOC), tai
- Kéytt6 on kauko-ohjauksessa (REM) ja parametrit asetettu hyvéaksymaan
ohjauspaneelista annettavat kaynnistys-, pyséytys-, suunta- ja
ohjearvokomennot. Katso parametrit ryhmissa 10 KAY/SEIS/SUUNTA ja 11
OHJEARVON VALINTA.

Katso my&s parametri 3002 PANEELIVIKA.

19 ACS400 YLILAMPO ACS 400:n lampétila on liian korkea. TAma varoitus annetaan, kun lampétila
saavuttaa 95 % laukaisurajasta.

20 MOOTTORIN YLILAMPO | Moottorin lampétila on liian korkea. Katso parametrit 3004 — 3008.

21 ALIKUORMITUS Moottorin kuorma on liian pieni. Varmista, etta kaytettdvassa laitteessa ei ole
héiridita. Katso parametrit 3013 — 3015.

22 MOOTTORI JUMISSA | Moottori toimii jumialueella. Syyna voi olla liian suuri kuorma tai moottorin
riittmaton teho. Katso parametrit 3009 — 3012.
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Varoitus- N
koodi Naytté Kuvaus

23 DDCS KOMM VIKA DDCS-tiedonsiirtovika.

*  Tarkista kenttdvaylasovittimen tila. Lisétietoja on kenttdvaylasovittimen
oppaassa.
e Tarkista DDCS-lisdvarustemoduuli ja valokuidut.
* Tarkista ulkoisen ohjausjarjestelméan ja kenttavaylasovittimen véliset
lithnnat.

Katso DDCS Option Module Manual -opas ja parametrit 5003 — 5006.

24 Varattu.

25 Varattu.

26 YLIKUORMITUS Vaihtosuuntaajan ylikuormitustila. ACS 400:n l&htovirta ylittda tAman oppaan
sivulla 26 annetut arvot.

27" AUTOM. VIANKUITTAUS | ACS 400 suorittaa automaattisen viankuittauksen, jonka seurauksena kayttd
voi kéynnistya. Katso parametriryhmé 31 AUTOM. VIANKUITTAUS.

28 * PID-SAATO NUKKUU ACS 400 on nukkumistilassa. Katso parametrit 4018 HERAAMISVIIVE, 4013
NUKKUMISVIIVE, 4014 NUKKUMISTAAJUUS ja 4015 HAVAHTUMISRAJA.

29* MOOT. VAIHTO Pumppu- ja puhallinohjauksen vuorottelutoiminto on meneillaan. Lisatietoja on
parametriryhmésséa 81 PFC-OHJAUS ja liitteessa.

30 LUKITUS Pumppu- ja puhallinohjauksen lukitukset ovat aktiivisia. ACS 400 ei pysty
kaynnistdmaan yhtakaan moottoria (kun kéytetédan vuorottelutoimintoa), tai
ACS 400 ei pysty kdynnistaméaan nopeussaadettavaa moottoria (kun
vuorottelutoimintoa ei kayteta).

Huom! Tama (*) varoitus ei aiheuta releldhdén RO1 (RO2) vetamista, kun releléhtd on aseteltu
ilmaisemaan varoitustilasta yleensa. (Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on 5
(VAROITUS) tai 13 (VIKA/HAL)).

Huom! Varoitukset (**) ndkyvét vain, kun parametrin 1608 NAYTA HALYT. arvo on 1 (PAALLA).
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Taulukko 35

Viat.

Vikakoodi

Nayttd

Kuvaus

1

YLIVIRTA

Lahtdvirta on liian suuri.

e Moottorin kuormitus voi olla liian suuri

* Kiihdytysaika voi olla liian lyhyt (parametrit 2202 KIIHDYTYSAIKA 1 ja
2204 KIHDYTYSAIKA 2).

*  Moottori tai moottorikaapeli on viallinen tai vaarin kytketty.

DC YLIJANNITE

Tasajannitevalipiirin jannite on liian suuri.

*  Tarkista syéttéjannite.

* Hidastusaika voi olla liian lyhyt (parametrit 2203 HIDASTUSAIKA 1 ja
2205 HIDASTUSAIKA 2)

e Jarrukatkoja (jos kaytdssa) voi olla alimitoitettu

ACS400 YLILAMPOTILA

ACS 400:n jaahdytyselementin l1ampétila on liian korkea. Lampétilan
laukaisuraja on 95 °C.

e Tarkista ilman virtaus ja puhaltimen toiminta.

¢ Varmista, ettd moottoriteho vastaa laitteen tehoa.

OIKOSULKU

Vikavirta. Vian mahdollisia syit& ovat:
*  Moottorikaapelissa (kaapeleissa) on oikosulku
e Syottohairiot.

YLIKUORMITUS

Vaihtosuuntaajan ylikuormitustila. ACS 400:n l&htovirta ylittda tdman
oppaan sivulla 26 annetut arvot.

DC ALIJANNITE

Tasajannitevalipiirin jannite ei ole riittava.
e Verkon vaihe voi olla kadonnut
e Sulake voi olla palanut

ANALOGIATULO 1

Analogiatulon 1 vika. Analogiatulon 1 arvo on pienempi kuin MINIMI Al1
(3022). Katso myds parametri 3001 AI<MIN FUNKTIO.

ANALOGIATULO 2

Analogiatulon 2 vika. Analogiatulon 1 arvo on pienempi kuin MINIMI ai2
(3023). Katso myds parametri 3001 AI<MIN FUNKTIO.

MOOTTORIN LAMPOTILA

ACS 400:n arvioima moottorin ylilAmpétila. Katso parametrit 3004 —
3008.

10

PANEELIVIKA

Paneelin tiedonsiirtovika. Ohjauspaneeli ei ole kytkettynd, kun kaytté
saa kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot paneelista.

- Kéyttoé on paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin naytolla nédkyy LOC),
tai

- Kéytté on kauko-ohjauksessa (REM) ja parametrit on asetettu
hyvaksymaan kaynnistys-, pysaytys-, suunta- ja ohjearvokomennot
paneelista. Katso parametrit ryhmissa 10 KAY/SEIS/SUUNTA ja 11
OHJEARVON VALINTA.

Katso myds parametri 3002 PANEELIVIKA.

11

PARAMETRIVIRHE

Parametriarvot eivat ole yhdenmukaisia:

e MINIMI Al1 > MAKSIMI Al1 (parametrit 1301 ja1302)

*  MINIMI AI2 > MAKSIMI AI2 (parametrit 1304 ja1305)

*  MINIMITAAJUUS > MAKSIMITAAJUUS (parametrit 2007 ja 2008)

*  PFC-lohko yrittaa kayttaa 10-laajennusmoduulia (NDIO), mutta
DDCS-linkin parametriasetukset eivat ole oikein

12

MOOTTORI JUMISSA

Moottorin jumi. Syyné voi olla lilan suuri kuorma tai moottorin
riittdmatodn teho. Katso parametrit 3009 — 3012.

13

SARJALIIKENNEVIKA

Sarjaliikenteen katkos vakio-Modbus-kanavassa.
e Tarkista ulkoisen ohjausjarjestelméan ja ACS 400:n véliset liitannat.
e Katso parametrit 5003 KOMM VIKA-AIKA ja 5004 KOMM.VIKA.

14

ULKOINEN VIKA

Ulkoinen vika on aktiivinen. Katso parametri 3003 ULKOINEN VIKA.

15

MAASULKU

Maasulku. Tulovirran kuorma on epéatasapainossa.
*  Moottorissa tai moottorikaapelissa voi olla vikaa.
*  Moottorikaapeli voi olla liian pitka.

16 ™

DC JANNITE RIPPELI

*  Tasajannitevalipiirin rippelijannitteet ovat liian suuria.
e Verkon vaihe voi olla kadonnut.
e  Sulake voi olla palanut.
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17

ALIKUORMITUS

Moottorin kuorma on liian pieni. Varmista, etta kaytettdvassa laitteessa
ei ole hairiita. Katso parametrit 3013 — 3015.

18

Varattu

19

DDCS-LINKKI

Ongelma DDCS-linkissa.

e Tarkista DDCS-lisdvarustemoduuli ja valokuidut.

* Tarkista kenttavaylasovittimen tila. Lisatietoja on
kenttéavaylasovittimen oppaassa.

e Tarkista ulkoisen ohjausjarjestelméan ja kenttavaylasovittimen
valiset litdnnat.

e Tarkista vaihtoehtoisesti PFC-lohkon edellyttdmien 10-
laajennusmoduulien (NDIO) tila.

Katso my6és DDCS Option Module Manual -opas ja parametrit

5004 — 5007.

20 **

Al ALUEEN ULK

Analogiatulo sallitun alueen ulkopuolella. Tarkista analogiatulon taso.

21-26*

LAITTEISTOVIKA

Laitteistovika. Ota yhteys laitteen toimittajaan.

Koko naytto vilkkuu (ACS100-PAN)
"SARJALIIKENNEKATKOS” (ACS-PAN)

Sarjaliikennelinkin vika. Ohjauspaneeli ei saa yhteytta laitteeseen.

Huom! Naisté vioista (**) ilmoittaa vilkkuva punainen LED-valo, ja viat kuitataan katkaisemalla virta

hetkeksi.
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Liite A
Paikallisohjaus vs. Kauko-ohjaus

ACS 400 -taajuusmuuttajaa voidaan ohjata kahdesta kauko-ohjauspaikasta tai ohjauspaneelista.
Kuva 70 nakyvat ACS 400:n ohjauspaikat.

Valinta paikallisohjauksen (LOC) ja kauko-ohjauksen (REM) valilla voidaan tehda painamalla MENU
ja ENTER-painikkeita samanaikaisesti, kun ACS100-PAN on kayt6ssé ja painamalla LOC/REM-
painiketta, kun ACS-PAN on kaytossa.

Kay/Seis/Suunta,
Paneeliohje 1 (REF1, Hz)
| — tai Paneeliohje 2 (REF2, %)

ULK1 ULK2
Kéay/Seis/Suunta, Kay/Seis/Suunta,
Ulkoinen ohje 1 (Hz) Ulkoinen ohje 2 (%)

Kuva 70  Ohjauspaikat.

Paikallisohjaus
Ohjauskomennot annetaan ohjauspaneelista, kun ACS 400 on paikallisohjauksessa.

Parametrin 1101 PANEELIOHJE avulla valitaan paneelireferenssi, joka voi olla joko REF1 (Hz) tai REF2
(%). Jos valitaan REF1 (Hz), ohjearvo on taajuusohje ja se annetaan ACS 400 -laitteelle hertseina
(Hz). Jos valitaan REF2 (%), ohjearvo annetaan prosentteina.

Jos kaytetaan PID-saaté-makroa tai PFC-makroa, ohjearvo REF2 sydtedan suoraan PID-saatajaan
prosentteina. Muussa tapauksessa ohjearvo REF2 (%) muunnetaan taajuudeksi niin, ettd 100 %
vastaa MAKSIMITAAJUUS (parametri 2008) -arvoa.
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Kauko-ohjaus

Kun ACS 400 on kauko-ohjauksessa (REM), komennot annetaan ensisijaisesti digitaali- ja
analogiatulojen kautta. Komentoja voidaan antaa my®s ohjauspaneelin tai sarjaliikenteen kautta.

Parametri 1102 ULK1/ULK2 VALINTA valitsee kahden ulkoisen ohjauspaikan, ULK1 ja ULK2, valilla.

Ohjauspaikassa ULK1, parametri 1001 ULK1 maarittda Kay/Seis/Suunta -komentojen lahteen ja
parametri 1103 ULK. OHJ1 VALINTA ohjearvoléhteen. Ulkoinen ohje 1 on aina taajuusohje.

Ohjauspaikassa ULK2, parametri 1002 ULK2 maarittda Kay/Seis/Suunta -komentojen lahteen ja
parametri 1106 ULK. OHJ2 VALINTA ohjearvoldhteen. Ulkoinen ohje 2 voi olla taajuusohje tai
prosessiohje valitusta sovellusmakrosta riippuen.

Kauko-ohjauksessa vakionopeustoiminto voidaan ohjelmoida parametrilla 1201 VAKION. VALINTA.
Digitaalitulojen avulla voidaan valita ulkoisen taajuusohjeen ja seitsemén parametroitavan
vakionopeuden (1202 VAKIONOPEUS 1... 1208 VAKIONOPEUS 7) valilla.

ULK OHJ2 | |ULK OHJ1 ULKT/ULK2 |[VAKION. PANEELI-
VALINTA | |VALINTA VALINTA | [VALINTA OHJE
Ohjaus- 1106 1103 1102 1201 1101
liittimet ! . ' !
Al1-2, DI1-5 ' ULK1 '
Analogia- ' PANEELI ULK2 \ '
tulot ‘ _ ‘
Al1, Al2 ' '
' Al1-2, DI1-5 ‘ _
" Kauko ‘ DI1-DI5
Digitaali- PANEELL " | Sovell. ‘
tulot — Palkallls/‘ (PID) . [vakio-
DI1-DI5 } | Nopeudet
' ' REF2 (%)
' REF1 (Hz)
Paneeli . '
Ref
Loc/ Rem . e o oo o oL Ll Lol
| ' ,
. oo o Kéy/Seis
El KAYTOSSA . Paikallis [ —
DI1-DI5 ™\ ULK1 PYYNNOSTA w
PANEELI ' N Kauko \ ' Suunta
, El KAYTOSSA ETEEN e ;
. DI1-DI5 ULK2‘ TAAKSE ® ,
. PANEELI , . s R
Kaytettavissa,
' ' ' 'DI1-DI5
ULK1 uLK2 P.SUUNTA ULK.K.ESTO
1001 1002 1003 1601

Kuva 71 Ohjauspaikan ja ohjausldhteen valitseminen.
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Makrojen sisdiset signaalivalinnat

ULK OHJ2| |ULK OHJ1 ULK1/ULK2| |VAKION. PANEELI-
VALINTA VALINTA IVALINTA VALINTA OHJE
- 1106 1102 1201 1101
"%Pr{%tls' ‘ ‘ Ukl DI34
- Al ULKT!
Analogia- 'PANEELI ‘
tuTc?togla ‘ uLk2
Al1, Al2 Al1-2,011-5° Kauko DI34
Digitaalit PANEELl, ™ : Maks taaj.
wiot |- [Pakallis T g
DI1-DIS ! ‘ 30{3‘9“' Kiihd./Hid.
‘ ' |de
REF2 (%)
REF1 (Hz
Paneeli
Ref
Loc/Remy |- - - _ - o L oo Lol
Kay/Seis, Suunta . ‘
o ' Paikallisk * Kay/Seis
El KAYTOSSA ‘ -
DI1-DI5 ULK1 PYYNNos\IA / . 7
" Suunta
@ eangEl EIKAvTossA  RAUKO ey ‘
'DI1-DI5___ ULK?] TAAKSE »

: ‘Kaytettavissa,

| PANEELT | DIi-DI5
ULK1 ULK2 P.SUUNTA ||ULK.K.ESTO
1001 1002 1003|1601

Kuva 72  Vakio-ohjaus-, Vaihto-ohjaus- ja Esimagnetointi -makrojen ohjaussignaalivalinnat.
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ULK OHJ2| |ULK OHJ1 ULK1/ULK2| \VAKION. PANEELI-
VALINTA VALINTA VAL IVALINTA OHJE
- 1106 1103 1102 1201 1101
e | CERNE
nt '
Al ULKT' :
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Kuva 73  PID-sédété-makron ohjaussignaalivalinnat.
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Liite B
ACS 400 Pumppu- ja puhallinohjaus (PFC) -makro

Johdanto

Pumppu- ja puhallinohjaus (PFC) -makro voi ohjata pumppu- (tai puhallin- tai kompressori-)
asemaa, jossa on yhdesté neljaén rinnakkaista pumppua. Kahdesta pumpusta koostuva asema
toimii seuraavasti:

e Pumpun nro 1 moottori on liitetty ACS 400:aan. Pumpun kuormitusta ohjataan moottorin
nopeutta saatamalla.

e Pumpun nro 2 moottori on liitetty suoraan verkkoon. Tarvittaessa ACS 400 voi kytked moottorin
paalle ja pois.

* Prosessiohjearvo ja -oloarvo sydtetdédn ACS 400 PID-saatédjaan. PID-saatéja ohjaa
ensimmaisen pumpun nopeutta (taajuutta) siten, etta oloarvo noudattaa ohjearvoa. Kun PID-
s&atajan taajuusohje ylittda kayttajan asettaman rajan, PFC-makro kdynnistaa toisen pumpun
automaattisesti. Kun taajuus laskee kayttajan asettaman rajan alapuolelle, PFC-makro
pysayttaa toisen pumpun automaattisesti.

* ACS 400:n digitaalitulojen avulla voidaan kayttaa lukitustoimintoa. PFC-makro havaitsee, jos
pumppu ei ole kéytettévissa ja kéynnistda toisen pumpun sen sijaan.

¢ PFC-makro mahdollistaa pumpun automaattisen vaihdon. Jokaista pumppua voidaan siten
kuormittaa saman verran. Lisatietoja vuorottelujarjestelmésta ja muista kaytéannéllisista
ominaisuuksista, kuten nukkumistoiminto, vakio-ohjearvo, ohjearvoaskeleet ja séatdjan ohitus,
on parametriryhmien 40, 41 ja 81 parametrikuvauksissa.

PFC-makron oletusarvojen mukaan ACS 400 saa prosessiohjearvon (asetuspiste) analogiatulon 1,
prosessioloarvon analogiatulon 2 ja Kay/Seis-komennot digitaalitulon 1 kautta. Lukitukset liitetdan
digitaalituloon 4 (nopeusséadettava moottori) ja digitaalituloon 5 (vakionopeuksinen moottori).
Ulkoinen kaynnistyksen esto -signaali saadaan digitaalitulon 2 kautta ja PFC-ohjaus valitaan
digitaalitulon 3 kautta. Analogialdhdtsta saadaan laht6taajuus.

Tavallisesti automaattinen pumppu- ja puhallinohjaus ohitetaan, kun ACS 400 on
paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin naytélla ndkyy LOC). Tassa tapauksessa prosessi-PID-
s&ataja ei ole kaytdssa ja vakionopeuksiset moottorit eivat kdynnisty. Valitsemalla parametrille 1101
PANEELIOHJE arvo 2 (REF2 (%)) PFC-ohjearvo voidaan antaa ohjauspaneelista
paikallisohjauksessa.
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Verkko
3~
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Kuva 74 Pumppu- ja puhallinohjaus (PFC) -makron toimintakaavio. Oletusasetuksilla vuorottelu ei
ole kdytossé.
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Kuva 75 Té&sséa esimerkisséd vuorottelu on kdytdssé.
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Figure 76 Pumppu- ja puhallinohjaus (PFC) -makron ohjaussignaalivalinnat.

PID-s&étéj4

ACS 400:ssa on sisdinen PID-saatéja, joka on kdytéssa PFC-ohjausmakron ollessa valittuna. PID-
sééatajan térkeimpia ominaisuuksia ovat:

¢  PID-nukkumistoiminto, joka pyséayttda moottorin, kun PID-s&é&tajan 1&ahto laskee asetetun rajan
alapuolelle; palautus, kun prosessioloarvo laskee asetetun rajan alapuolelle.

*  Ohjelmoitavat nukkumis- ja herddmisviiveet. Nukkumistila voidaan my®s aktivoida digitaalitulon
kautta.

* Kaksi PID-parametriryhm&a, valittavissa digitaalitulon kautta.

* PID-saatéjan parametrit ovat ryhmissa 40 ja 41.
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Relelahdot

ACS 400:ssa on kaksi ohjelmoitavaa releldhtda. Releldhtdjen 1 ja 2 siséltd valitaan parametreilla
1401 RELELAHTO 1 ja 1402 RELELAHTO 2. Arvolla 29 (PFC) varataan releléhté pumppu- ja
puhallinohjauslohkolle. Se on molempien releléhtdjen oletusasetus PFC-makron ollessa valittuna.

Liitantdjen lisddaminen ACS 400:aan

Pumppu- ja puhallinohjauksen ollessa kaytéssa ACS 400 voi kayttaa lisdvarusteena saatavia I/O-

lisamoduuleita (NDIO). Naiden moduulien avulla voidaan liséata relelahtéja ja digitaalituloja.

Lisaliitantoja tarvitaan

* kun ACS 400:n vakiorelelédhtdja (RO1 ja RO2) tarvitaan muihin tarkoituksiin ja/tai
apumoottoreiden maara on suuri, ja

* kun ACS 400:n vakiodigitaalituloja (DI1 - DI5) tarvitaan muihin tarkoituksiin ja/tai
lukitussignaalien (apumoottorit) maara on suuri.

1/0-lisamoduulit litetddn ACS 400:aan DDCS-valokuituliitinnalla. DDCS:n kaytt6on tarvitaan
lisdvarusteena saatava DDCS-tiedonsiirtomoduuli.

DDCS-linkissa voi olla joko yksi tai kaksi NDIO-moduulia. Jokaisessa NDIO-moduulissa on kaksi
digitaalituloa ja kaksi releléhtda.

NDIO-moduulien asentaminen

Asennusohjeita on NDIO-moduulien asennus- ja kayttddnotto-oppaassa. Asennuksen jalkeen
ACS 400:n ja NDIO-moduulin véliset tiedonsiirtoliitidnnat tehdadn seuraavasti:

* Aseta moduulin asemanumerot moduulien sisépuolella olevien DIP-kytkinten avulla.
Yksityiskohtaisia ohjeita on NDIO-moduulin oppaassa. Moduulin asemanumeron on oltava 5,
jos kaytdssa on vain yksi NDIO-moduuli. Asemanumerojen on oltava 5 ja 6, jos kaytdssa on
kaksi NDIO-moduulia.

e Kytke virta NDIO-moduuleihin.

e Aktivoi DDCS-protokolla asettamalla parametrin 5005 PROTOK. VAL arvoksi 1 (DDCS).

¢ limoita ACS 400:lle, etta lisaliitannat otetaan kayttdon, valitsemalla parametrin 5007 DDCS TILA
arvoksi 2 (I10-LAAJENNUS). Nyt tiedonsiirto ACS 400:n ja NDIO moduulin (moduulien) valilla
toimii.

Vuorottelukeskus

PFC-vuorottelutoiminto (asetus parametreilla 8118 VUOROTTELUAIKA ja 8119 VUOROTTELUTASO)
edellyttaa erityista vuorottelukeskusta, jota ohjataan ACS 400:n relelahtdjen kautta. Lisatietoja saa
ABB Industry Oy:n Tuotemyynnista.
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Liite C

ACS 400 EMC-ohjeet

EMC-direktiivin mukainen pakollinen asennusohje ACS 400 -taajuusmuuttajille

Noudata ACS 400 Kayttajan oppaassa ja lisdlaiteoppaissa annettuja ohjeita.

CE-merkinta

ACS 400 -taajuusmuuttajiin liitetty CE-merkinta vahvistaa, etta laite vastaa Euroopan
pienjannitedirektiivié ja EMC-direktiivia (direktiivi 73/23/EEC, tarkennettu 93/68/EEC:n mukaan ja
direktiivi 89/336/EEC, tarkennettu 93/68/EEC:n mukaan).

EMC-direktiivi maarittelee vaatimukset Euroopan talousalueella kaytettyjen sahkoélaitteiden
hairiénsiedolle ja paastéille. EMC-tuotestandardi SFS-EN 61800-3 siséltaa taajuusmuuttajille
asetetut vaatimukset. ACS 400 -taajuusmuuttajat ovat standardin SFS-EN 61800-3 mukaisia 2. ja
1. k&yttdymparistdssd, kun jakelu on rajoitettua.

Tuotestandardissa SFS-EN 61800-3 (Adjustable speed electrical power drive systems - Part 3:
EMC product standard including specific test methods) 1. kayttdymparisté (First Environment)
maaritellddn ymparistoksi, jossa on asuinrakennuksia. Se kattaa myds liikerakennukset, jotka on
kytketty suoraan (ilman muuntajaa) asuinrakennuksia syé6ttavaan pienjanniteverkkoon.

2. kayttéymparistd (Second Environment) kattaa muut liikerakennukset kuin ne, jotka on kytketty
suoraan (ilman muuntajaa) asuinrakennuksia sy6ttavaan pienjanniteverkkoon. ACS 400:aa ei
tarvitse varustaa RFI-suotimella 2. kdyttdympéristéssa.

Huom! Tama tuote on standardin IEC 61800-3 rajoitetun jakelun mukainen. Asuinymparistéssa se
voi aiheuttaa radiotaajuisia hdiriéita, jolloin laitteen kayttajalta edellytetddn asianmukaisia
toimenpiteitéa.

C-Tick-merkinta

ACS 400 -taajuusmuuttaijiin liitetty C-tick-merkinta vahvistaa, etté laite vastaa australialaista
asetusta Australian Statuary Rules No 294, 1996, Radiocommunication (Compliance Labelling -
Incidental Emissions) Notice sekéa uusiseelantilaisia asetuksia Radiocommunication Act, 1989 ja
Radiocommunication Regulations, 1993.

Asetukset maarittelevat vaatimukset Australiassa ja Uudessa-Seelannissa kaytettavien
sahkolaitteiden paéastoille. Yksityiskohtaiset taajuusmuuttajia koskevat vaatimukset ovat
standardissa IEC 61800-3 (1996) Adjustable speed electrical power drive systems - Part 3: EMC
product standard including specific test methods.

ACS 400 -taajuusmuuttajat noudattavat standardissa IEC 61800-3 annettuja rajoituksia
1. kayttdymparistdssa, rajoitettu jakelu, ja 2. kayttdymparistdssa toimiville laitteille. Standardia
noudatetaan 1. kayttdymparistdssa, kun seuraavat ehdot tayttyvat:

¢ Taajuusmuuttaja on varustettu RFI-suotimella.
* Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tdman oppaan ohjeiden mukaan.
* Taman oppaan asennusohjeita noudatetaan.

ACS 400 -taajuusmuuttajaa ei tarvitse varustaa RFl-suotimella 2. kayttdymparistossa.
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Kaapelointi

Jatd maadoituspannan ja kaapeliliittimen vélinen suojaamaton kaapeliosuus mahdollisimman
lyhyeksi. Veda ohjauskaapelit erillddn tehokaapeleiden kulkureiteisté.

Verkkokaapeli

Verkkokaapeliksi suositellaan nelijohdinkaapelia (kolme vaihetta ja suojamaa). Metallisuoja ei ole
véalttaméatdn. Mitoita kaapelit ja sulakkeet tulovirran mukaan. Noudata aina paikallisia méarayksia
mitoittaessasi kaapelia ja sulakkeita.

Verkkoliittimet ovat laitteen alaosassa. Verkkokaapeliin sateilevien hairididen minimoimiseksi
kaapeli tulee vetéa siten, etté etéisyys taajuusmuuttajan kyljista kaapeliin on vahintdan 20 cm.
Kierré suojattua kaapelia kéytettdessa metallisuojan langat yhteen johtimeksi siten, etta johtimen
pituus on enintaan viisi kertaa sen paksuus, ja kytke johdin muuttajan PE-liittimeen (tulon
héiriésuotimen PE-liittimeen, jos suodin on kaytdssa).

Moottorikaapeli

Moottorikaapelina kaytetdan konsentrisella PE-johtimella varustettua symmetrista
kolmijohdinkaapelia tai konsentrisella metallisuojalla varustettua nelijohdinkaapelia. Symmetrisen
PE-johtimen k&ytté on kuitenkin aina suositeltavaa. Kuvassa 77 on esitetty moottorikaapelin suoja,
joka tayttaa hairidsuojauksen vadhimmaisvaatimukset.

Nauhasidos,

Eriste Suoja, kuparilankaa  kupariteippia Sisempi eriste

\ Kaapelin sydéan

Kuva 77  Hdiriésuojauksen vdhimmadisvaatimukset tdyttdva moottorikaapelin suoja (esim. MCMK,
NK Cables).
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Suositus
Symmetrinen, suojattu kaapeli:
kolmivaiheiset johtimet ja konsentrinen tai

Sallittu
Erillinen PE-johdin vaaditaan, jos kaapelin
suojavaipan johtokyky on < 50 % vaihe-

muutoin rakenteeltaan symmetrinen PE-
johdin ja suojavaippa.

PE- uoja-
johdin ja vaippa
suojavaippa

Ei saa kayttda moottorikaapelina.

johtimen johtokyvysta.

Suojavaippa

o PE

! Suojavaippa

Saa kdyttaa moottorikaapelina, kun
vaihejohtimien poikkipinta on enintdan
10 mm?.

Nelijohdinjarjestelma:
kolmivaihejohtimet ja suojaava johdin.

Moo W

Kuva 78 Kaapelisuositukset ja -rajoitukset.

Nyrkkisdéntdé konsentrisen metallisuojan suodatustehosta: Mita parempi ja tiiviimpi suoja, sitéa
védhemman sateilevid hdiri6itd. Kuvassa 79 on esitetty tehokkaasti héairiéitd vaimentava suoja.

Punottu metallisuoja Sisempi eriste

L2

Eriste

L1

L3

Kuva 79 Tehokkaasti héiriéitd vaimentava moottorikaapelin suoja (esim. Olflex-Servo-FD 780 CP,
Lappkabel tai MCCMK, NK Cables).

Kirist4 kaapelin suojavaippa taajuusmuuttajan paéssé lapivientilevyyn ja kierra suojan langat
yhteen johtimeksi siten, ettd néin aikaansaadun johtimen pituus on enintaén viisi kertaa sen
paksuus. Kytke johdin muuttajan oikeassa alakulmassa olevaan liittimeen L , ellei kaytettdvassa
kaapelissa ole erillistd PE-johdinta.

Moottorin padssé kaapelin suoja maadoitetaan koko ymparysmitaltaan (360 astetta) kdyttden
EMC-lapivientiholkkia (esimerkiksi ZEMREX SCG Screened cable glands), tai suojan langat
kierretddn yhteen johtimeksi siten, ettéd johtimen pituus on enintdan viisi kertaa sen paksuus.
Yhteenkierretty suoja maadoitetaan moottorin PE-liittimeen.
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Ohjauskaapelit
Ohjauskaapeleina kaytetdan monijohdinkaapeleita, joiden suojat ovat kuparilankapunosta.

Kaapelin suoja kierretdan yhteen johtimeksi siten, ettd johtimen pituus on enintaan viisi kertaa sen
paksuus. Kierretty suoja kytketaan liittimeen X1:1 (digitaalinen ja analoginen 1/0) tai X3.1 tai X3.5
(RS485).

Vedé ohjauskaapelit mahdollisimman kauas verkko- ja moottorikaapeleista (vahintdan 20 cm). Jos
ohjauskaapeli on vedettava ristiin paapiirikaapelin kanssa, kaapeleiden tulee olla 90 asteen
kulmassa toisiinsa nahden (tai niin l&hella 90 astetta kuin mahdollista). Kaapeleihin sateilevien
héirididen minimoimiseksi kaapelit vedetdan siten, etta etéisyys taajuusmuuttajan kyljisté on
vahintdén 20 cm.

Suositeltava kaapelityyppi analogiasignaaleille on kaksoissuojattu kierretty parikaapeli. Jokaiselle
signaalille on kaytettdva yhté suojattua paria. Eri analogiasignaaleille ei tule kayttda yhteista
paluujohdinta.

Kaksoissuojattu kaapeli on paras vaihtoehto pienjannitteisille digitaalisignaaleille, mutta myds
yksinkertaiseti suojattua, kierrettyd useamman parin kaapelia voidaan kayttaé (katso kuva 80).

‘{ ,’

Kuva 80 Vasemmalla kaksoissuojattu, parikierretty kaapeli ja oikealla yksinkertaisesti suojattu,
useamman kierretyn parin kaapeli.

Analogisille ja digitaalisille tulosignaaleille on kéytettava erillisia suojattuja kaapeleita.

Releohjatuille signaaleille voidaan kayttdd samoja kaapeleita kuin digitaalitulosignaaleille,
edellyttéden, etté niiden jannite ei ole yli 48 V. Releohjatuille signaaleille suositellaan kaytettavaksi
kierrettyja pareja.

24 VDC ja 115/230 VAC -signaaleja ei saa koskaan kytked samaan kaapeliin.

Huomaal! Jos ensisijainen ohjauslaitteisto ja ACS 400 asennetaan samaan kaappiin, ndma
suositukset voivat olla liian tiukkoja. Jos koko laitteisto tullaan testaamaan, kustannuksissa voidaan
saastaa lieventdmalla néita suosituksia kéyttdmalla esimerkiksi digitaalituloissa suojaamattomia
kaapeleita. Asiakkaan on kuitenkin varmistettava tama.

Ohjauspaneelin kaapeli

Jos ohjauspaneeli kytketd&n muuttajaan kaapelilla, kytkentddn saa kayttdé ainoastaan lisélaitteen
PEC-98-0008 mukana toimitettua paneelin jatkokaapelia. Noudata lisélaitteen mukana toimitettavia
ohjeita.

Veda paneelikaapeli mahdollisimman kauas verkko- ja moottorikaapeleista (vahintadn 20 cm).
Kaapeliin sateilevien hairididen minimoimiseksi kaapeli tulee vetaa siten, etta etaisyys
taajuusmuuttajan kyljisté kaapeliin on vahintdan 20 cm.
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Lisdohjeet standardeja SFS-EN 61800-3, 1. kayttoympéristo, rajoitettu jakelu ja
AS/NZS 2064, 1997, Luokka A noudatettaessa

Kéyta aina taulukossa 36 méariteltyéd RFI-suodinta. Noudata suodinten mukana toimitettavia
kaapelin suojan kytkentdohjeita.

Moottorikaapelin pituus ei saa ylittda taulukossa 36 annettuja arvoja, ja kaapelissa on oltava kuvan
79 mukainen tehokkaasti hairiditéd vaimentava suoja. Moottorin pdéssa kaapelin suoja on
maadoitettava ympéariinsa (360 astetta) EMC-lapivientiholkilla (esim. Zemrex SCG Screened cable
glands).

Taulukko 36 Moottorikaapelin maksimipituus, kun kdytetdén tulosuodinta ACS400-1F11-3...
ACS400-IF41-3 ja kytkentétaajuus on 4 kHz tai 8 kHz.

Kytkentétaajuus
Muuttajatyyppi Suodin

4 kHz 8 kHz

ACS/ACH 401-x004-3-x ACS400-IF11-3 100 m -
ACS400-IF22-3 10m 10m

ACS/ACH 401-x005-3-x ACS400-IF11-3 100 m -
ACS400-IF22-3 10m 10m

ACS/ACH 401-x006-3-x ACS400-IF11-3 100 m -
ACS400-IF22-3 10m 10m
ACS/ACH 401-x009-3-x ACS400-1F21-3 100 m 100 m
ACS400-IF22-3 10m 10m
ACS/ACH 401-x011-3-x ACS400-IF21-3 100 m 100 m
ACS400-IF22-3 10m 10m
ACS/ACH 401-x016-3-x ACS400-IF31-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x020-3-x ACS400-IF31-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x025-3-x ACS400-1F41-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x030-3-x ACS400-1F41-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x041-3-x ACS400-IF41-3 100 m 100 m

Tulosuotimia ACS400-IF11-3 ja ACS400-1F21-3 kaytettdessa johtuvat hairiét jaavat alle 1.
kayttdymparistdn rajoittamattoman jakeluluokan standardissa SFS-EN 61800-3 (EN 50081-1)
méaariteltyjen rajojen edellyttden, ettd moottorikaapelin enimmaispituus on 30 m ja kytkentataajuus
4 kHz.

Verkkovirran yliaallot

Verkkovirran yliaaltoarvot nimellisella kuormalla saa valmistajalta pyydettédessa.

Maadoittamattomat jakeluverkot

ACS 400:lle tarkoitettuja tulosuotimia ei voida kayttda maadoittamattomissa tai
korkeaimpedanssimaadoitetuissa teollisuusjakeluverkoissa.
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Lisdohjeet standardia SFS-EN 61800-3, 2. kayttoympéristo, rajoitettu jakelu, nou-

datettaessa

Noudata aina kaikkia kaapelin suojan kytkentdohjeita.

Moottorikaapelin on noudatettava taulukossa 37 annettuja maksimipituuksia ja moottorikaapelin
suojan kuvassa 77 annettuja vahimmaisvaatimuksia. Moottorin padéssa kaapelin suoja on
maadoitettava ympariinsa (360 astetta) EMC-lapivientiholkilla (esim. Zemrex SCG screened cable

glands).

Taulukko 37 Moottorikaapelin maksimipituus, kun kytkentédtaajuus on 4 kHz tai 8 kHz .

Kytkentétaajuus
Muuttajatyyppi

4 kHz 8 kHz

ACS/ACH 401-x004-3-x 100 m -

ACS/ACH 401-x005-3-x 100 m -

ACS/ACH 401-x006-3-x 100 m -
ACS/ACH 401-x009-3-x 100 m 75m
ACS/ACH 401-x011-3-x 100 m 75m
ACS/ACH 401-x016-3-x 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x020-3-x 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x025-3-x 100 m 50 m
ACS/ACH 401-x030-3-x 100 m 50 m
ACS/ACH 401-x041-3-x 100 m 50 m

Verkkovirran yliaallot

Verkkovirran yliaaltoarvot nimelliselld kuormalla saa valmistajalta pyydettdessa.

Maadoittamattomat jakeluverkot

Katso kohta | Kelluva verkko.
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