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Sikkerhed

B> B BB B P> PP

B>

Advarsel! Det er kun fagleerte elektrikere, der ma installere ACS 160.

Advarsel! Spzaendingen er farlig, nér strammen er tilsluttet. Vent mindst 5 minutter efter
frakobling af strammen, for daekslet tages af. Kontroller DC-spaendingen i
terminalerne R+ and X4-2 for enheden efterses. (se H.)

Advarsel! Selv nar motoren er standset, er der farlig spaending i effektkredsklemmerne U1,
V1, W1 and U2, V2, W2.

Advarsel! Selv nar ACS 160 er uden netspaending, kan der veere farlig ekstern spaending
ved releeklemmerne 16 (RO1A), 17 (RO1B), 18 (RO2A), 19 (RO2B).

Advarsel! Forsgg aldrig at reparere en defekt enhed, kontakt forhandleren.

Advarsel! ACS 160 startes automatisk efter afbrydelse af netspeending, hvis den eksterne
driftskommando er slaet til.

Advarsel! Hvis styreklemmerne for to eller flere enheder er parallelt forbundet, skal
hjeelpespaendingen for disse styreenheder tages fra samme kilde,som enten kan
veere én af enhederne eller en ekstern stromforsyning.

Advarsel! For at undga overophedning af oplademodstanden m& ACS 160 ikke seettes
under netspaending mere end 3 gange hvert 5. minut.

Advarsel! Kolelegemet kan blive meget varmt (100°C /212 °F).

Bemaerk! Hvis De gnsker flere tekniske oplysninger, kontaktes deres lokale ABB forhandler.
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Bemaerkning om kompatibilitet! Den leverede ACS 160 frekvensomformer og denne
brugervejledning er fuldt ud kompatible med software revidering 1.0.0.E og senere. Positionerings
makroen er dokumenteret, som den er i software revidering 1.0.0.F og senere.
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Introduktion

Om denne vejledning

Brugervejledningen er beregnet til dem der installerer, idriftsaetter og bruger ACS 160
frekvensomformere. Det forventes at brugeren har en grundlseggende viden om elektroniske
principper og ledningsfarings praksis

Denne vejledning er delt op i tre dele Installation, Opstart og Programmering. Installationsdelen
bestér af trinvis installeringsinstruktioner af ACS 160 og af Reference Sektioner, der beskriver
installeringsprocessen i detaljer. Opstart-sektionen giver instruktioner om hvordan man tager
ACS 160 i brug. Programmeringsdelen bestar af afsnit om lokal- og fjernstyring, betjening af
styrepanel, applikationsmakroer, komplet parameterliste og diagnosticeringer. Styresignaler,
dimensioner og EMC instruktioner er anfert bagest i vejledningen.

Generel ACS 160 oversigt

ACS 160 er en kompakt frekvensomformer designet til barske miljgmaessige forhold. Det staerke
aluminiumskabinet sarger for IP65/NEMA4-beskyttelse af de elektroniske styreenheder.

Montering af ACS 160 er fleksibelt:

e ACS 160 kan monteres direkte pa toppen af TEFC (totally enclosed fan cooled) asynkron
motortype. Dette geres ved hjeelp af et monteringssaet hvilket gor det muligt at montere
omformeren pa motorterminalboksen.

e ACS 160 kan monteres pa en vaeg teet ved motoren. | dette tilfelde er det nedvendigt med en
udvendig ventilator. Ventilatoren sgrger for den ngdvendige keling af omformeren.
Kontrolpanelet ACS100-PAN kommer med vaegmonterings enheden.

Det er muligt at levere motormonteringssaet for forskellige motorer. Nye motormonteringsseet for
andre motorer kan designes efter anske, kontakt din lokale ABB-leverander for yderligere
information.

Levering

ACS 160 leveres pé tre grundlseggende mader.

1. Vaagmonteret
Monteringsinstruktioner, se trinvis instruktioner side 4.

2. Motor-monteret
Monteringsinstruktioner, se trinvis instruktioner side 5.

3. Drev & Motor kombination

Installationsinstruktioner, se brugerdokumentationen der leveres med enheden.
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Installation

Lees forst omhyggeligt denne vejledning. Det kan medfgre driftsforstyrrelser eller personskade,
hvis advarsler og instruktioner ikke overholdes.

Inden installation
For at installere ACS 160 er folgende pakraevet:

Vagmontering: Skruetraekkere, veerktgj til afisolering af ledninger, maleband, bor & 5 mm (0,20 in),
skruer, kabelforskruninger.

Motormontering: Skruetraekkere, vaerktgj til afisolering af ledninger, maleband, bor,
kabelforskruninger, 8 mm (0.31 in) nogle.

Pa dette tidspunkt er det en god ide at kontrollere motorparametrene og nedskrive dem med:
spaendingsforsyning (Uy), nominel strom (IN), nominel frekvens (FN), cos phi, nominel ydelse og

nominel hastighed.

Udpakning af enheden

Tjek, at der ikke er nogen tegn pa beskadigelse. Far du forsager at installere og bruge enheden,
Tjek navnepladeinformationen pa ACS 160 for at sikre at enheden er den rigtige model. (Se B.)

Tjek at du har modtaget alle de ngdvendige dele aftheengig af hvilken enhedstype du har kebt. Den
leverede kasse skulle gerne indeholde selve enheden, denne vejledning og en hurtig Installations-
og opstartsguide. Den saerskilte installationsvejledning indeholder et resumé af de
installationsinstruktioner, der beskrives her.

Vagmonteringsenheden er allerede forsynet med et veegmonteringssaet. Du vil fa brug for et
motormonteringsseet til en motormonteret enhed. Desuden er der brug for kabelforskruninger i de
rigtige storrelser.

Pa kassens lag er tegnet en veegmonteringsskabelon, som du kan bruge til at markere
monteringspunkterne til montering af ACS 160 pa veeggen. Tag laget af, og gem det.

Trinvise instruktioner

Installationen af ACS 160 er opdelt i en raekke trin, som vises pa side 4 og side 5. Trinene skal
udfgres i den viste reekkefglge. Til hgjre for hvert trin findes referencer til et eller flere
referenceafsnit pa de felgende sider i denne brugervejledning. Disse afsnit indeholder detaljerede
oplysninger om korrekt installation af enheden.

A Advarsel! Lzes, 'Sikkerhed’, inden du gar i gang.
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Trinvise instruktioner for installation af ACS 160

Montering pa vaeggen (ACS 163-xKx-3-D, -E, -U, -V)

@ ( KONTROLLER omgivelserne. > Se A
v

@ G(ONTROLLER spaendingsforsyning og sikring@ Se B, Q
v

@ ( KONTROLLER motoren. > SeC

v
@ QVIONTER ekstraudstyret, hvis der er nadvendi@Se E
v
@ ( INSTALLER ACS 160 pa vaeggen. > Se F
v
@ < FIND effekttilslutning- og styreklemmerne.> Se H
v
@ < KONTROLLER DIP-Kontakt. > Se K
v
C TILSLUT effektklemmerne. > Se H,I
v
@ < TILSLUT styrekablerne. > SeH,K, L
v
< ST daekslet pa igen. > Se M
v
@ < TAND for spaendingen. > Se Opstart
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Montering pa motoren (ACS 163-xKx-3-A, -B, -R, -S)

@ C KONTROLLER omgivelserne. >Se A
v

@ G(ONTROLLER spaendingsforsyning og sikring@ Se B,Q
v

@ ( KONTROLLER motoren. > SeC

v
@ @ONTER ekstraudstyret, hvis det er nadvendi@ Se E
v
@ < INSTALLER ACS 160 p& motoren. > Se G
v
@ < FIND effekttilslutning- og styreklemmerne> Se H
v
@ < KONTROLLER DIP-Kontakt. > Se K
v
< TILSLUT effektklemmerne. > SeH,I
v
@ < TILSLUT styrekablerne > SeH,K, L
v
< S/ET daekslet pa igen. > SeM
v
@ < TAEND for spaendingen. > Se Opstart
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Referenceafsnit

A Miljo for opbevaring, transport og stationeer brug

ACS 160

Stationzer brug

Opbevaring og transport
i beskyttelsesemballagen

Installationshojde over
havet

* 0...1000 m (0...3300 ft) hvis
Pnogly 100%

* 1000...2000 m (3300...6600 ft)
hvis Py og I, reduceret med
1% for hver 100 m (330 ft) over
1000 m (3300 ft)

Omgivelsestemperatur

e -10...40 °C (14...104 °F) ved
motormontering

e 0..40 °C (32...104 °F) ved
vaegmontering

¢ maks. 50 °C (122 °F) med
reduktion. Se P.

-40...4+70 °C

Forureningsniveauer
(IEC 721-3-3)

I henhold til IP65 klassificeringen.

¢ kemiske gasser: Klasse 3C2
» faste partikler: Klasse 352

Opbevaring

* kemiske gasser: Klasse 1C2
* faste partikler: Klasse 1S3

Transport

¢ kemiske gasser: Klasse 2C2
* faste partikler: Klasse 252

Sinusformet vibration

(IEC-721-3-3, 2 udgave
1994-12)

Ved motormontering:

* 2-9 Hz maks. amplitude 3 mm
(0.118in)

* 9-200 Hz maks. acceleration
10 m/s? (33 ft/s?)

Ved vaegmontering:

e 2-9 Hz maks amplitude 1.5 mm
(0.06 in)

* 9-200Hzmaks.acceleration5 m/
s2 (16 ft/s?)

Stod

(IEC-721-3-3,2.udgave 1994-
12)

Ved motormontering:

* maks.250 m/s?(820 ft/s?),6 ms
Ved vaagmontering:

 maks.70 m/s2(230 ft/s2),11 ms

* maks. 300 m/s?, 18 ms

Frit fald

ikke tilladt

* 76 cm, (30in.), i henhold til ISTA 1A

ACS 160 Brugervejledning




B Typebetegnelsesskilt og kodengagle

Typebetegnelsesskiltet sidder pa siden af drevet.

Serienummer:

ABB Industry Oy @ CE | smywwroox

ACS 163-2K7-3-A Y = year
U1 3°380...500 V U2 3°0..U1 P65 | \wWw = week
f150/60 Hz f20..250 Hz R = produkt revision nummer
145A 24.1A )
XXXX = internt nummer

smoorzasss | |1{IIITIIITI

ACS 163 — xxx — 3 — x_
AC drev _'_}7

Produkttype
S = Standardprodukt

ACS 160 Produktfamilie

Netspaending
3 = 3~ Netforsyning

Nominel udgangseffekt i kVA
Se ACS 160 effekttabel, afsnit Q

Spaendingsomrade
3=380..500V AC

Tilbehor
A = Motormontering

B = Motormontering + filter

D = Vaegmontering

E = Veegmontering + filter

R = Motormontering (US marked)

S = Motormontering + filter (US marked)
U = Veegmontering (US marked)

V = Veegmontering + filter (US marked)
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C Motor

Kontrollér, at motoren er kompatibel. Motoren skal som standard vaere en 3-faset induktionsmotor
med Uy fra 380 til 500 V og fN enten 50 Hz eller 60 Hz.

Motorens nominelle stram (ly), ma ikke overstige ACS 160 kontinuerlige udgangsstrem (loy) .Se Q.

A Advarsel! Kontroller, at motoren passer til brug sammen med the ACS 160. ACS 160 skal
installeres af en kompetent person. | tvivistilfeelde kontaktes Deres lokale ABB forhandler.

D Flydende net

Bemeerk! | isoleret netvaerk ma der ikke anvendes moduler med indbygget RFI-filter.
Netspaendingen bliver tilsluttet til jord gennem filterkondensatorerne. | isoleret netveerk kan dette
forarsage fare eller odeleeggelse af enheden.

E Montering af optioner

Den valgfrie bremseenhed, fieldbusadapteren og styrepanelet kan fastgeres som vist pa billedet
nedenunder. For mere detaljerede instruktioner henvises til den leverede dokumentation for
optionen.

Bremsemodstand

Fieldbusadapter

8 ACS 160 Brugervejledning



F Montering af ACS 160 pa vaeggen

Veaegmonteringsskabelon er indeholdt i emballagen.

2

2
\

D NN

ACS 160 ma kun installeres pa en jeevn, fast overflade. Serg for
ventilationsveje pa mindst 200 mm og 30 mm som vist i figuren
ovenover.

1. Brug monteringsskabelonen til at markere monteringshullernes placering.
2. Bor hullerne.

3. Skru fire skruer i, eller monter matrikker og bolte (afhaengig af
monteringsoverfladen)

4. Placer ACS 160 pa skruerne eller boltene, og speend fast i alle fire hjerner.

Bemaerk! Laft kun ACS 160 i metalstellet.
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G Montering af ACS 160 pa toppen af motoren

Der skal bruges et motor-monteringsseet til at montere omformeren pa toppen af motoren.

«4— Koleribber

166 5}

DD N
ul |

1. Forbind motoren enten til star eller delta konfiguration. Kontroller motorens maerkeplade.
2. Forbind motorkablerne med motorklemmerne.

3. Forbind jordforbindelseskablerne med motorens jordbgsning.

4. Folg de adapterplade-installationsinstruktioner der folger med motor-monteringsseettet og
monter adapterpladen.

5. Traek kablerne gennem omformeren og monter omformeren.

A Vigtigt! Den korrekte montering er vist i ovenstaende figur ACS 160 koleribbe skal

placeres ved N-siden. Dette skyldes, at omformeren afkoles af luft-flowet fra aksialventilatoren pa
motoren.

Brug modstandsmalere til at verificere at motoren og omformeren har den rigtige jordforbindelse

Bemaerk! Kontroller at motoren er trimmet i forhold til belastningen, og at den er fastgjort ved foden
eller flangen. Ukorrekt montering kan forarsage vibrationer, hvilket kan reducere levetiden.

Hvis motoren har en PTC forbindelse, skal parameteret indstilles til 3024 MOT TERM OPSATN. ved
hjeelp af styrepanelet.
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H Effektklemmer

Brug kabelforskruninger for at sikre ordentlig fastspeending, se I.

Bemeerk! Indgangsforbindelser til stramforsyningen er placeret forskellige steder afhaengig af om

enheden har indbygget RFl filter eller ej.

Bemaerk! DC spaending kan males mellem R+ og X4-2.

Bremsemodstand
kabelklemme
(R-, R+)
Bremsemodstand
jording
kabelklemme
(L, PE)

PE, netkabel
jording
forb.klemme
Netkabel

forb.klemme
(U1, V1, W1)

Styrepanel/
seriel
forbindelse
Motorkabel forb.klemme

skaermklemme DIP kontakter

(L PE) Motor PTC forb.klemme Hoved I/O
Motorkabel (X4-1, X4-2) terminal, se K
forb.klemme, se O
(U2, V2, W2)

Enheder med indbygget RFI filter

| moduler med indbygget RFI filter, er jordings (PE) forbindelsesklemmer til motor og
netforsyningen placeret pa filter fundamentpladen.

PE, motor Netkabel forb.klemmer
kabel jording
forb.klemme ;

PE, netkabel jordings forb.klemme

Motorkabel
forb.klemme

ACS 160 Brugervejledning
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| Kabelindgange

Til de felgende kabelindgange skal der bruges kabelforskruninger af forskellige storrelser.

Beskrivelse Gevind US Typer
Motorkabelindgang (veegmontering) M25 3/4” NPT plug
Relaeudgang kabelindgang M20 1/2” NPT plug
Lille signal I/O kabelindgang M20 1/2” NPT plug
Hovedkabelindgang M25 3/4” NPT plug

Motor kabelindgang
Relezeudgang kabelindgang
Lille signal I/0 kabelindgang

Seriel forb.klemme

Hovedkabelindgang

55 D O0)

e

Motor kabelindgang (motormontering)
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J Montering af motorkabler

Bemaerk! Motorkabeludgangene er placeret forskellige steder afhaengig af om enheden skal
monteres pa veeggen eller pa motoren.

Vagmontering

U2, v2, W2

Bemeerk! For kabeludveelgelse og tilsikring af installationsoverensstemmelse med EMC
instruktioner, se Appendiks C for ACS 160 EMC instruktioner.

Motormontering

U2, v2, W2—

"i

PE
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K Styreklemmer

Hoved-1/O-klemraskke X1

Beskrivelse Identifikation | X1
Klemme til signalkablets skeaerm. (Tilsluttet internt til kabinettets jord.) SCR 1
Analog indgang 1, programmerbar. Al 1 2

Standard: 0 - 10 V (R; = 200 kQ) (Dip switch:Al1 &ben) <=> 0 - f,,,, frekvensreference
0 - 20 mA (R; = 500 Q) (Dip switch:Al1 lukket) <=> 0 - f,o, frekvensreference
Oplesning 0,1 % malengjagtighed £1 %.

Analog feelles indgangskreds. (Tilsluttet internt til kabinettets jord gennem 1MQ.) AGND 3
10 V/10 mA referencespeendingsudgang til analogt potentiometer, malengjagtighed +2 %. |10V 4
Analog indgang 2, programmerbar. Al 2 5

Standard: 0 - 20 mA (R; = 500 Q) (Dip switch:Al2 lukket) <=> O - f, o, frekvensreference
0- 10V (R; = 200 kQ) (Dip switch:Al2 &ben) <=> O - f,o, frekvensreference
Oplesning 0,1 % malengjagtighed £1 %.

Analog feelles indgangskreds. Ttilsluttet internt til kabinettets jord gennem 1MQ.) AGND 6
Analog udgang, programmerbar. Standard: 0 - 20 mA (last < 500 Q)<=> O - f, AO 7
udgangsfrekvens.

Feelles for DI-retursignaler. AGND 8
Hjeelpespaendingsudgang 24 V DC / 180 mA (reference til AGND). Beskyttet mod 24V 9
kortslutning.

Digital feelles indgang. For at aktivere en digital indgang skal der veere <+24 V (eller -24 V) |DCOM 10

mellem denne indgang og DCOM. 24 V kan leveres af ACS 160 (X1:9) eller fra en ekstern
12 - 24 V kilde med den ene eller den anden polaritet.

DI-konfiguration

Fabrik (0) Fabrik (1)

Start/stop. Aktiver for at starte. Motor Start. Hvis DI 2 er aktiveret, momentan DI 1 DI 2
accelererer til referencefrekvensen. Der skal |aktivering af DI 1 starter ACS 160
frakobles for at stoppe. Motoren gar i
tomgang og standser.

Reversering. Aktiver for at reversere Stop. Momentan deaktivering standser altid |DI 2 12
rotationsretningen. ACS 160

Jog. Aktiver for at indstille Reversering. Aktiver for at reversere DI 3 13
udgangsfrekvensen til jog-frekvens (standard: |rotationsretningen.

5 Hz).

Skal frakobles. Skal aktiveres. DI 4 14
Valg af rampepar (ACC1/DECT1 eller ACC2/DEC2). DI 5 15
Relaeudgang 1, programmerbar (standardfunkt.: fejl=> 16 tilsluttet 17 ). RO1A 16
Fejl: RO1A og RO1B er ikke forbundet l/—_ RO1B 17

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

Releeudgang 2, programmerbar (standardfunktion: i drift) RO2A 18
| drift: RO2A og RO2B forbundet. ;_ RO2B 19
12-250VAC/30VDC,10mA-2A

Digital indgang impedans 1.5 kQ.
Brug flertradet 0,5-1,5 mm? (AWG 22-16) ledning.

Bemaerk! Bemzerk! DI 4 afleeses kun, nar tilsluttet (Fabriks makro 0 og 1).

Bemazerk! Af sikkerhedsarsager melder fejlrelaeet en “fejl”, nar der slukkes for spaendingen til
ACS 160.

Bemeaerk! Klemmerne 3, 6 og 8 har samme spaending.

Bemaerk! Hvis der findes et styrepanel, kan andre makroer ogsa veelges. De digitale indgange
afhaenger af den valgte makro.
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Konfiguration af analoge indgange

Det analoge indgangssignal veelges med DIP kontakten:
Al dben = indgangsspaending (U) og Al er tilsluttet = indgangsstrem (l).

Eksempler pa valg af analogt input-signal. All r=1 |2
Valgte Signaler Skala DIP switch Al2
Alt=U 0-10V Alt:
y
Alz=1 0(4) - 20 mA A2 | 43
All=U 0-10V Alt: gz
A2=U 0-10V A12: | (<3
7]
Al =1 0(4) - 20 mA Alt: [ 3] | —
1
A2 =1 0(4) - 20 mA Al2: | 43 2
@ 8. — | -
— 1 =

L Tilslutningseksempler

Analoge Analoge
Lndgange Jndgange
1 (43 | o010V | {43 |0-10V
<3 ' | 0(4)20mA | (43 |00V
X1 X1
TSCR |4 SCR |4
Ao L0 T aeno | 2 (11
AGND |5 3
OV 1, ] 0V {4 1 ]
Al2 5 Al2 5 J
AGND | 6 AGND || 6
AO1 |7 0..20 mA AO1 |7
AGND |8 Kablets skeerm jordes AGND |8 +24V
d kilden.
— . ved kilden 5V . U{
DCOM |10 ] DCOM |10 ‘
DI M DI 11 ‘
DI2 12 DI2 12
DI3 13 DI3 13
Di4 14 Di4 14
DI5 15 DI5 15
Dl-konfiguration +0V
[ ROTA [1¢] NPN forbundet ROTA |16
~ DI-konfiguration
PNP-tilsluttet
| RO2A 18| | RO1B [1g]
T RO2B |19 ~—{RozB |19] Medekstern

effekt forsyning

Bemaerk! Disse er kun tilslutningseksempler.
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M Monter deekslet igen

Tilslut ikke strammen, for frontdaekslet er monteret igen. Kontroller at jordforbindelsestappen sidder
pa sin plads fer alle fire skruer skrues i.

N Beskyttelsesfunktioner
ACS160 har en raekke beskyttelsesfunktioner::

* Overstrom * Indgangsfasetab (3~)

* Overspaending * Beskyttelse mod kortslutning af I/O-
¢ Underspaending klemmer

* Overtemperatur * Beskyttelse mod

* Udgangsjordingsfejl motoroverbelastning (se O)

¢ Udgangskortslutning * Beskyttelse mod

udgangsoverbelastning (se P)
* Blokeringsbeskyttelse
* Underbelastning
¢ Overlastbeskyttelse for
bremsemodstand

Bemaerk! Hver gang ACS 160 opdager en fejltilstand, aktiveres fejlrelaeet. Motoren standser, og
ACS 160 venter pa at blive nulstillet. Hvis fejlen vedbliver, og der ikke kan findes nogen eksterne
arsager, skal du kontakte forhandleren af ACS 160.
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O Beskyttelse mod overbelastning af motoren

ACS 160 yder ovrbelastningsbeskyttelse pa to mader i henhold til National Electric Code (US):
software I°t model, som er standard opseetning og PTC indgang. For yderligere information se
parametre under Gruppe 30: Fejlfunktioner

Hvis motorstrammen (l,,4) overskrider motorens nominelle strem IN i en leengere periode, beskytter
ACS 160 automatisk motoren mod overophedning ved udkobling.

Udlgsningstiden afheenger af graden af overbelastning (1,4 / Iy), udgangsfrekvensen og motor
nominel frekvens (f,om.), SOm vist i nedenstaende figur. De angivne tider gaelder ved "koldstart”

lout / In Udigsningstid
15 180 s . 300s
. 600s
1.0 e 02
0.5
0 Udgangsfrekvens
0 35 Hz

Anvendelse af motor PTC indgang

PTC motorindgangen kan kun anvendes ved motormontering. Indstil parameter 3024 MOT THERM
MODE til 3 (THERMISTOR). N&r motor PTC er anvendt, virker overbelastningsbeskyttelsessoftwaren
for motoren ikke.

| Motor PTC
) forbindelsesklemme
Motorkabel forbindelse- (X4-1, X4-2)

(U2, V2, W2)

Advarsel! Anvendelse af motor PTC er ikke tilladt ved veegmontering, fordi X4 er pa net
potentiale.

Kravene for motorens PTC indgangskabel ved motormontering er: tradstorrelse 0,5 - 1,5 mm?
(22...16 AWG), temperaturveerdi 105 °C (221 °F), og spaendingsvaerdi 500 Vg SOm minimum.
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P ACS 160’s belastningsevne

Motor monteret ACS 160 typer afkeles primeert af luftflowet forarsaget af aksialventilatoren pa
motoren. Afkeling af ACS 160 er derfor afhaengig af motortypen og motorens rotationshastighed .
Vagmonterede ACS 160 typer har et ventilationsmodul der yder konstant afkelet luftflow til
omformeren.

Se afsnit Q for vedvarende udgangsstemveerdier (loy).
* ACS 160's belastningsevne er 150 % * lo\ i 1 minut for hvert 10. minut.
* ACS 160's belastningsevne, ved start er 180 % * I\ i 2 sekunder.

| tilfeelde af overbelastning, vil ACS 160 ferst indikere en alarm og s& udkoble. Parameter 0110 ACS
TEMP kan anvendes til at kontrollere temperaturen pa effektmodulet.

Bemaerk! Motoren bar ikke konstant forsynes med strem der er storre end motorens nominelle
strom.

ACS 160’s normale temperaturomrade er op til 40 °C (104 °F). Det er muligt at anvende omformere
med belastningsreduktion op til 50 °C (122 °F) omgivelsestemp. Observer momentreduktions-
kurverne nedenfor (T/Ty, %).

begraensning med forsyningsspandingen begraensning med temperatur
120 %
100 % — -
100% fsw= 4 kHz
/ — —fsw=8 kHz
90 % 80 %
_____ ~.
60 % ~
80 % N
5 ~
40 % ~
~
70% 20 %
340 350 360 370 380 390 500 30 40 50
Net indgangsspaending (V) Omgivelsestemperatur (C)

Begraensning med udgangsfrekvens (ABB M3VA/AA, M2VA/AA, M3VRF/S og M3ARF/S motorer)
120 %

100% - = o == = -

80 % 4 \
\
60 %
4 —

0% 1 Motor uden separat

° koling

= =— = Motor med separat

20 % koling

0% \ T [ ]
0 10 20 30 40 50 60 70 80 920 100
Frekvens (Hz)

Bemaerk! Hele frekvensomformeren danner koleoverflade for at aflede overskydende varme. Det
er derfor ikke tilladt at male omformeren.

Hvis ACS 160 drev monteres pa toppen af ikke specificerede motorer, skal de tilladte konstante
momentomrader verificeres ved varmeprever. Kontakt din lokale ABB forhandler for yderligere
oplysninger.
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Q Typeserie og tekniske data

Monteret pa motor

Monteret pa veeg

3UI:Z’;;:‘:’U S | 1K1- | 1Ke- | 2K1- | 2K7- | 4K1- [ 1K1- | 1Ke- | 2K1- | 2K7- | 4K1-
- . b . a , N . . ; y \ i}
380-500 V <10 % 3-A/R| 3-A/R | 3-A/R| 3-A | 3-A/R|3-D/U|3-D/U|3-D/U| 3-D | 3-D/U
';‘f?:gg:;;'b‘i’ ACS | 1Ki- | 1K6- | 2K1- | 2K7- | 4K1- [ 1K1- | 1K6- | 2K1- | 2K7- | 4K1-
380-480 V +10 % 163- 3-B/S|3-B/S|3B/S| 3-B |3-B/S|3-E/N|3-EN|3EV| 3-E | 3-EV
Rammestorrelse R1 R2 R1 R2
Nominel ydelse
(Se B)
Nominel motor Py | kW / 055 (0.75 |1.1 15 2.2 055 (0.75 (1.1 15 2.2

Hp
Indgangsstrem Iy | A 1.6 2.2 3.2 4.1 6.0 1.6 2.2 3.2 4.1 6.0
Vedv.udg.strom Iy | A 1.8 2.4 3.4 4.1 5.4 1.8 2.4 3.4 4.1 5.4
Maks. strem las™ | A 27 |36 [51 |62 |81 [27 |36 |51 [62 |81
Maks. startstram** | A 3.2 4.3 6.1 7.4 9.7 3.2 4.3 6.1 7.4 9.7
Kontinuerlig A 2.2 2.8 3.8 5.0 6.6 2.2 2.8 3.8 5.0 6.6
udgangsstrom,
kvadratisk momet
lonsa ™
Udg.spaending U, |V 0-U,
koblingsfrekv. fgyy | kHz 4 (Standard)

8 (lav stgj)

Beskytt. greenser | (See O)
Overstrom A 71 9.5 13 16 21 71 9.5 13 16 21
(spidsveerdi)
Overspaending:
Udkobl.greense VvV DC 875
Underspaending:
Udkobl. greense v DC 333
Overtemperatur °C/(°F) | 105 (221) (indvendigt effektmodul)

Maks. ledningsstorrelser og tilslutningsklemmers skruemoment

2

Nettilsl.klemmer**** | mm eentrad: 4 (AWG 12), leder: 2.5 (AWG 14) / tilspaendingsmoment 0.8 Nm
Styreklemmer mm? 0.5 - 1.5 (AWG22...AWG16) tilspaendingsmomet 0.4 Nm

Netsikring 3~ ***** | A 4 4 6 10 10 4 4 6 10 10
ACS163-

Effekttab (ved nominal punkt)

Effektkreds W 17 23 33 45 66 17 23 33 45 66
Styrekreds W 16 17 18 19 20 18 19 20 21 22

Max. kabellaengde findes i afsnit “EM

C Instruktioner og max. kabellaengder”

* 180 % af nominel stram loy
**150 % af nominel strom Iy
*** Ingen overbelastning! Reducer til 90 %, nar der anvendes koblingsfrekvens pa 8 kHz. Veerdier er ikke geeldende, nar ACS 160

er monteret pa andet end ABB motor.

**** Folg lokale regler for kabeltvaersnit. Det anbefales at anvende skaermet motorkabel, nar ACS 160 monteres pa vaeg.

**** Sikringstype: UL klasse CC eller T. For andet end UL installationer, IEC269gG.

ACS 160 er egnet for netvaerk med kortslutningsniveau pa 65 kA rms, 500 V.
Bemaerk! Anvend effektkabel beregnet for 75 °C (167 °F).
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R Produktkonformitet

CE Meerkning

Et CE meerke er fastgjort paA ACS 160 frekvensomformerne til verificering af at den enkelte enhed
overholder felgende europeeiske direktiver

e Direktiv 73/23/EEC om lavspaending med tillaeg

e EMC-direktiv 89/336/EEC med tilleeg

Tilherende erklaeringer og en liste over de vigtigste standarder kan rekvireres

ABemerk! Se Appendiks C for ACS 160 EMC Instruktioner.

En frekvensomformer og en CDM-enhed (komplet drevmodul) eller en BDM-enhed
(grundlzeggende modul) betragtes i henhold til IEC 61800-2 ikke som en sikkerhedsrelateret
enhed, der er omfattet af maskindirektivet og relaterede harmoniserede standarder. CDM-/BDM-/
frekvensomformerenheden kan betragtes som en del af en sikkerhedsenhed, hvis enhedens
specifikke funktion opfylder kravene i den konkrete sikkerhedsstandard. CDM-/BDM-/
frekvensomformerenhedens specifikke funktion og den relaterede sikkerhedsstandard omtales i
dokumentationen til udstyret.

UL, cUL og C-tick maerkning

For yderligere information vedrgrende UL, cUL og C-tick mzaerkning, bedes De kontakte Deres
lokale ABB forhandler.

S Genbrug

Et produkt, som skal skrottes, bestar af veerdifulde rdmaterialer, der bgr genbruges, hvorved der
spares energi- og naturressourcer. Skrotningsvejledning kan fas hos Deres lokale ABB forhandler.

Emballage, som er fremstillet af balgepap, kan genanvendes.
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T Optioner
Bremsemodstande

CA-BRK-R1-1
Integreret bremsemodstand for ACS 160 (0.55- 0.75 kW / 0.75-
1 Hp)

CA-BRK-R1-2
Integreret bremsemodstand for ACS 160 (1.1-1.5 kW / 1.5 Hp)

CA-BRK-R2
Integreret bremsemodstand for ACS 160 (2.2 kW / 3 Hp)

Kabelforskruninger

CA-MGS
Kabelforskruningssaet / metrisk gevind.

Betjeningspanel

CA-PAN-L
Syvsegment betjeningspanel med IP65 kit og 3 m (10 ft) kabel.

Fieldbusser

CFB-PDP
Fieldbusadapter for Profibus-DP

CFB-IBS
Fieldbusadapter for Interbus-S

CFB-CAN
Fieldbusadapter for CANOpen

CFB-LON
Fieldbusadapter for LonWorks

CFB-DEV
Fieldbusadapter for DeviceNet

CFB-RS
Adapter for RS485 and RS232

Motormonteringssaet

CMK-A-71 ABB

CMK-A-80-100 ABB

CMK-SIE-71-90 Til Siemens 1LA7 motorer
CMK-SIE-100-112 Til Siemens 1LA7 motorer
CMK-LS-71-112 Til Leroy Somer LS motorer

CMK-VEM-71-112 Til VEM K21R motorer

Kontakt venligst Deres lokale ABB forhandler for yderligere
information om motormonteringsseet.

PC veerktojer
DriveWindow Light PC veerktgj
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Opstart

Sikkerhedsinstruktionerne skal felges pa ethvert tidspunkt under opstartsproceduren se
afsnittet Sikkerhed.

Bemeerk! Tjek, at det ikke vil forarsage nogen form for fare at starte motoren op.

1. Tilslut netforsyningen

. REM
Farste gang drevet tilsluttes, kontrolleres det fra 00 Hz
Kontrolterminalerne (fiernstyring, REM). OUTPUT PWD

For at skifte til brug af kontrolpanel (lokal styring, LOC), pres o
og hold MENU- og ENTER-knapperne nede samtidigt indtil
forst Loc kommer til syne

Loc
00 =
OUTPUT FA\D
2. Tjek parametrene
De folgende parametre skal indstilles = ABB Motors
ved hjeelp af informationen fra motor & =====| Motor3~ CIF IP55 IEC34 c€
meerkepladen (se eksempel til hgjre). 8 S===| M2AA 080A 3GAA 082 001-ASA
S | V Hz rimin_[ kW A Cos ¢

9905 MOTOR NOM. SPAEND 8@ === 3804207 | 50 | 1420 | 055 | 15 | 074
9906 MOTOR NOM STRGOM =—=| 220-240D | 50 1420 | 055 26 | 074
9907 MOTOR NOM FREKYV. e 440-480Y | 60 1700 | 0.65 1.5 | 073

9908 MOTOR NOM HAST.
9909 MOTOR NOM EFFEKT
9910 MOTOR COS PHI
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Indstilling af Parametre:
1. Tryk MENU-knappen for at skifte til Parametergruppemenuen. @

menu-flag kommer til syne. oo
2. Tryk OP/NED pilene for at skifte fra gruppe til gruppe, veelg - 99 -
opstart gruppen (99). MENU PAD]
3. Tryk pd ENTER-knappen for at se hver enkel parameter. @
Loc
4. Tryk OP/NED pilene for at skifte fra parameter til parameter, veelg 9%5
den parameter der skal sendres (f.eks. 9905). PAR PAD
5. Tryk og hold ENTER-knappen nede indtil SET kommer til syne. .
Loc

6. Brug OP/NED pilene til at bestemme veerdien.

7. Gem den modificerede veerdi ved at trykke ENTER.

UDGANGSdisplayet.

Gentag ovenstaende trin ved indstilling af de gvrige parametre.

SETI
8. Tryk pA MENU to gange for at vende tilbage til @

Efter at vaere kommet ind i de gnskede motordata, ville det vaere en
god ide at tjekke de andre grundleeggende parameterindstillinger.
For at se listen af disse, se afsnittet ACS 160 Komplet liste over 0 0 Hz

parametre. OUTPUT F\D

er risiko for gdeleeggelse af det drevne udstyr, i tilfaelde af at motorens rotationsretning ikke

Bemaerk! Tjek, at det ikke vil forarsage nogen form for fare at starte motoren op. Hvis der
er korrekt, anbefales det at frakoble det drevne udstyr nar forste start er udferes.
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3. Udfor den forste start

Motoren er nu klar til at kere.
Tryk pa START/STOP-knappen for at starte motoren.

Tryk p& ENTER for at indstille udgangsfrekvensen i lokal kontrol. Ved tryk
pa knapperne OP eller NED skifter referencen gjeblikkelig. Tryk pa
ENTER for at vende tilbage til UDGANG’s-displayet.

For at stoppe drevet tryk paA START/STOP-knappen.

4. Tjek rotationsretningen

Tjek at motoren kerer i den rigtige retning. > o
orleens

For at &endre motorens rotationsretning afbryd hovedstreammen fra ACS retning

160 og vent 5 minutter indtil mellemkredslobskondensatoren er afladet. Q
Efterse at den er afladet.

Skift positionen af to motorkabelfaseledere pa motorterminalerne eller p& < paglens
motorforbindelsesboksen. retning

Tilslut hovedstremforsyningen og start drevet.

Rotationsretningen kn ogsa andves med baglaens-knappen (parameter
1003 skal veere indstillet til VELGES).

5. Tilslut I/O styresignalerne

Afbryd ACS 160’ s hovedstremforsyning, og vent 5 minutter indtil
mellemkredslgbskondensatoren er afladet.

Bemaerk! Enheden leveres med fabriksmakro 0 for-indstillet.

Fabriksmakro 0 er valgt til de falgende instruktioner for alle andre makroer, se afsnittet
Applikationsmakroer.

For analog hastighedsreference forbind potentiometer (2-10 KQ) til terminalerne 1-4.
Standard opsaetning for Al 1 er spaending.

Standardmotor nominelle veerdier er: 400 V, 50 Hz og 1440 o/min for omformere type ACS 163-
xKx-3-A, -B, -D, -E. 460 V og 60 Hz and 1750 o/min for omformere type ACS 163-xKx-3-R, -S, -U,
-V.
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6

. Start Drevet fra 1/0

Teaend for hovedstromforsyningerne.

Du skal sikre dig at paneldisplayet er indstillet til fiernstyring (REM).
Hvis ikke skift til fiernstyring ved at trykke pA MENU og ENTER
samtidigt indtil REM kommer til syne.

For at starte drevet aktiver digital indgang DI 1 (Fabriksmakro 0).

Standard digitalindgangen DI 2 er deaktiveret og rotationsretningen
er forlaens. Rotationsretningen aendres ved aktivering af DI 2.

Udgangsfrekvensen er styret af analog indgang Al 1.

For yderligere informationer vedrgrende /O indstillinger, se
afsnittet om Applikationsmakroer.

7. Stop drevet fra I/0

For at stoppe drevet deaktiver digital indgang DI 1 (fabriksmakro 0).

=00

OUTPUT

Hz
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Programmering

Lokal- og fjernstyring
ACS 160 drevet kan styres i to forskellige modus:

* | fiernstyringsmodus styres drevet eksternt via digitale og analoge inputs eller via
serielkommunikation. Denne modus er aktiv, nar REM vises pa styrepaneldisplayet.

¢ |lokalstyring styres drevet fra tastaturet pa drevets eget styrepanel. Denne modus er aktiv, nar
LOC vises i styrepaneldisplayet.

Brugeren kan skifte mellem lokal- og fjernstyringsmodus ved at aktivere MENU og ENTER tasterne
samtidig.

Eksterne styringssteder

| fiernstyringsmodus kan drevet acceptere styringskommandoer fra to forskellige, eksterne pladser.
Disse eksterne pladser kaldes EKS1 og EKS2. | de mest simple applikationer modtager drevet altid
styringskommandoer fra EKS1. Der er brug for EKS2 styringspladser i komplekse applikationer som
PID styring.

Det er muligt med begge eksterne styringspladser separat at definere fra hvilken kilde drevet
modtager styrekommandoerne (start-, stop-, retnings- og frekvensreference).

Nar der f.eks. styres fra den eksterne styringsplads EKS1 kan drevet modtage start og stop via
digitalinput DI1. For at dette kan ske skal parameter 1001 EKS1 KOMMANDOER veerdien saettes til 1
(DI1). Nar der imidlertid styres fra en ekstern styringsplads EKS2 kan drevet modtage start/
stopkommando via digitalinput DI5. Parameter 1002 EKS2 KOMMANDOER veerdien skal seettes til 6
(DI5).

Parameter 1102 EKS1/EKS2 VALG anvendes til at definere, hvordan drevet skifter mellem
styringspladserne EKS1 og EKS2. F.eks. ved at indstille parameter 1102 til veerdi 3 (DI3) vil drevet
veere i EKS1, nér DI3 deaktiveres, og i EKS2 nar DI3 aktiveres.

P& samme made er det muligt at definere kilder for frekvensreferencerne. Nar ekstern styringssted
EKS1 veelges, anvendes ekstern reference 1 REF1). Nar eksternt styringssted EKS2 veelges,
anvenes ekstern reference 2 (REF2). Parametre 1103 EKS REF1 VALG og 1106 EKS REF2 VALG
anvenes til at veelge kilde for referencen. Kilden kan f.eks. vaere én af de analoge inputs eller
serielkommunikation. @nskes yderligere oplysninger henvises til de relevante parameterbeskrivelser.

Referencetyper

Ekstern reference 1 og 2 har deres egne karakteristiske egenskaber:

* Ekstern reference 1 (REF1) er en frekvensreference, som angiver referencesignalet for drevets
udgangsfrekvens. Denne reference angives altid i Hz.

* Ekstern reference 2 (REF2) angives i procent (%). Reference 2 kan enten vaere en
frekvensreference eller alternativt en procesreference, nar der anvendes PID styring. Reference
2 kan aendres til frekvens, séledes at den 100% svarer til parameter 2008 MAKSIMUM FREK. Hvis
imidlertid PID styringmakro anvendes, indgives reference 2 direkte til PID styringen som en
procentsats.

Man skal veere opmeerksom pa, at der ogsa i fiernstyringsmodus reference 1 og 2 kan modtages fra
tastaturet, hvis det er nadvendigt. Dette atheenger af parametervaerdierne 1103 EKS REF1 VALG og
1106 EKS REF2 VALG.
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| lokalstyringsmodus anvendes parameter 1101 PANEL REF til at definere, hvilken referencetype (Hz
eller procensats), der anvendes.

Start/Stop/Retning,
Panelreference 1 (REF1, Hz)
| —eller panelreference 2 (REF2, %)

EKS1 EKS2
Start/Stop/Retning, Start/Stop/Retning,
Ekstern reference 1 (Hz) Ekstern reference 2 (%)

Figur 1 Styrested og referencetyper.

Styrepanelet

Styrepanelet kan uden videre tilsluttes og frakobles frekvensomformeren.

Styrekommandoer Maleenheder

Aktiv fejl-indikator

OUTBUTPAR Rotationsretning
Display-visninger
START/STOP MENU
REVERSERING ENTER

OP/NED

Styrekommandoer

Forste gang drevet tilsluttes spaending, styres det fra styreklemmerne (fjernstyring, REM). ACS 160
styres fra styrepanelet, nér drevet er sat til lokalstyring (LOC).
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Skift til lokalstyring (LOC) ved at trykke pa knapperne MENU og ENTER samtidig og holde dem
nede, indtil forst Loc eller senere LCr vises:

* Hvis knapperne slippes, mens Loc vises, indstilles panelets referencefrekvens til den aktuelle
eksterne reference, og drevet standses.
e Nar LCr vises, kopieres den aktuelle kar/stop-status og referencefrekvensen fra bruger-I/0.

Drevet startes og standses ved at trykke pa knappen START/STOP.

Akslens retning eendres ved at trykke pA REVERSERING knappen (parameter 1003 skal veere
indstillet pa VELGES).

Der skiftes tilbage til fiernstyring (REM) ved at trykke pa knapperne MENU og ENTER samtidig og
holde dem nede, indtil Rem vises.

Rotationsretning

FWD / REV synlige * Rotationsretningen er frem / tilbage
* Drevet karer ved setpunkt

FWD / REV blinker hurtigt Drevet accelererer / decelererer.

FWD / REV blinker langsomt Drevet er standset.

Udgangsdisplay

Nar styrepanelet tilsluttes spaending, viser panelet den aktuelle udgangsfrekvens. Hver gang
knappen MENU trykkes ind og holdes inde, genoptager styrepanelet denne UDGANGS-visning.

Tryk pa knappen OP eller NED for at skifte mellem udgangsfrekvens og udgangsstrem.

For at indstille udgangsfrekvensen trykkes der pa ENTER. Ved tryk pa knappen OP eller NED skifter
referencen gjeblikkelig. Tryk p4 ENTER igen for at vende tilbage til UDGANGS-visning.

EL EERYS:
ouTPUT outeur B O
@)

O
O
i

Loc

Loc

OUTPUT
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Menustruktur

ACS 160 indeholder et stort antal parametre. Af disse er kun de s&kaldte grundleeggende
parametre synlige til at begynde med. Menufunktionen -LG- benyttes til at gore alle parametrene

synlige.

UDGANGS-visning Parametergrupper

Parametre

" 123 -@-F 55

He=— 990

S

Indstilling af parametervaerdi

Tryk pa ENTER for at fa vist parameterveerdien.

En ny veerdi indstilles ved at trykke p4 ENTER og holde knappen nede, indtil SET vises.

aan s
10

My
u
C3

D
O

Bemeerk! SET blinker, hvis parameterveerdien aendres. SET vises ikke, hvis veerdien ikke kan

andres.

Bemaerk! Standardparametervaerdien vises ved at trykke pa knapperne OP/NED samtidig.

Menufunktioner

Rul gennem parametergrupperne for at na den enskede menufunktion. Funktionen startes ved at

trykke pa ENTER og holde knappen nede, indtil displayet blinker.

Valg mellem grundlzeggende og komplet menu

Tryk og hold nede

Synlig hvis fuld menu
er aktiv
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Kopiering af parametre fra drev til panel

Tryk og hold nede

-UL -

MENU

Bemaerk! Drevet skal veere standset og under lokalstyring. Parameter 1602 PARAMETERLAS skal
indstilles til 1 (ABEN).

Kopiering af parametre fra panel til drev

Tryk og hold nede

o=

MENU

Bemaerk! Drevet skal veere standset og under lokalstyring. Parameter 1602 PARAMETER las skal
indstilles til 1 (ABEN)

Diagnostiske display
Nar den rade lysdiode pa ACS 160 lyser eller blinker, er en fejl aktiv. Den relevante fejimeddelelse
blinker i panelets display.

Nar den grenne lysdiode pa ACS 160 blinker, er en alarm aktiv. Den relevante alarmmeddelelse
vises i panelets display. Alarmer 1-7 skyldes brug af knapperne.

Alarm- og fejlmeddelelserne forsvinder, nar der trykkes p4& MENU, ENTER eller pileknapperne pa
styrepanelet. Hvis der ikke trykkes pa andre knapper inden for nogle fa sekunder, og alarmen eller
fejlen stadig er aktiv, vil meddelelsen blive vist igen.

Z 1
l

:I—
I——

=

—_
~1 1

\fejlkode alarmkode

Se den udferlige liste over advarsler og fejlkoder i afsnittet Diagnostiseringer.

Nulstilling af drevet fra styrepanelet

For at nulstille en fejl tryk pa START/STOP-knappen.
Advarsel! Nulstilling af fejlen kan starte drevet under fiernstyring.

Nogle fejl kan kun nulstilles ved at slukke for spaendingen. Se afsnittet om diagnostiseringer.
Advarsel! Hvis strammen tilsluttes igen, starter drevet muligvis omgaende.
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Applikationsmakroer

Applikationsmakroer er forudprogrammerede parametersaet. De minimerer antallet af forskellige
parametre, der skal indstilles under opstarten. Fabriksmakroen er den fabriksindstillede
standardmakro.

Bemeerk! Fabriksmakroen er beregnet til applikationer UDEN styrepanel. Hvis fabriksmakro
anvendes med styrepanelet, skal det bemeerkes, at parametre hvis veerdier er afhzengig af
digitalindgang DI4 ikke kan modificeres fra panelet.

Bemeerk! Valg af applikationsmakro med parameter 9902 APPLIK MAKRO Vil szette alle andre
parametre til deres standard opsaetning, undtagen gruppe 99 opstartsdata parametre,
parameterlasen 1602, og grupperne 51 - 52 serielkommunikationsparametre.

Bestemte parametres standardveerdier afhanger af den valgte makro. Disse vises under en
beskrivelse af hver makro. Oplysninger om standardvzerdier for andre parametre findes i ACS 160
Komplet liste over parametre.

Tilslutningseksempler

Bemeerk felgende i nedenstaende tilslutningseksempler:

Alle digitale indgange er forbundet ved hjeelp af negativ (NPN) logik.

Liste over tilgeengelige makroer:

—_

. Applikationsmakro Fabrik (0)

. Applikationsmakro Fabrik (1)

. Applikationsmakro ABB Standard

. Applikationsmakro 3 trads

. Applikationsmakro Alternering

. Applikationsmakro Motorpotentiometer
. Applikationsmakro Hand - Auto

. Applikationsmakro PID regulering

© O N O O~ W DN

. Applikationsmakro Formagnetisering

10. Applikationsmakro Positionering
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Applikationsmakroen fabrik (0)

Denne makro er beregnet til brug, hvor et styrepanel IKKE er tilgeengeligt. Den indeholder en to-trads
I/O-konfiguration til almindelige formal.

Veerdien af parameter 9902 er O (FABRIK). DI4 er ikke tilsluttet.

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
e Start, stop og retning (DI1,2) ¢ An. udgang AO: Frekvens Al1: :7 0-10V
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl Al2: 43| ' 0(4)-20mA
* Konstant hastighed 1 (DI3) * Releeudgang 2: Drift

* Valg af rampepar (DI5)

Tilslutningseksempel:

SCR

1
Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz Al 2 .!‘F
AGND s T ]
Referencespaending 10 VDC +10V [ a S —

Anvendes ikke Al2 5

AGND | 6
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz CAO1 7 qp

AGND |8

+24VDC 24V |,

CLa DCOM |10 —
Start/stop: Aktiver for at starte ACS 160 DI " ~

Forleens/Baglaens: Aktiver for at &endre rotationsretning DI2 12 —
Konstant hastighed 1: standard: 5 Hz DI3 13— >

Skal forblive utilsluttet!* DI4 14
Valg af rampepar. Aktiver for at veelge rampepar 2. DI5 15 —~

Releeudgang1, programmerbar RO1A [16]
Standardfunktion: Fejl => &ben I;_ RO1B
Relaeudgang 2, programmerbar l/_ RO2A 18]

Standardfunktion: I drift =>lukket ¥ —_RO2B [19 |

*Note! DI 4 anvendes til at konfigurere ACS 160. Den lzeses kun én gang, nar strammen er tilsluttet.
Alle parametre markeret med * bestemmes af D14 indgangen.

Parameterveerdier for fabrik (0)

* 1001 EKS 1 KOMMANDOER 2 (o1, 2) * 1201 KONST HAST VALG 3 (DI3)
1002 EKS 2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) 1402 RELAUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (Eks1) 1604 FEJL KVIT VALG 6 (START/STOP)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT 5 (DI5)
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Applikationsmakroen fabrik (1)

Denne makro er beregnet til brug, hvor et styrepanel IKKE er tilgeengeligt. Den indeholder en tre-
trads 1/0-konfiguration til almindelige formal.

Veerdien af parameter 9902 er 0 (FABRIK). DI 4 er tilsluttet.

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
¢ Start, stop og retning (DI1,2,3) ¢ An. udgang AO: -
Frekvens All: 1m 0-10V
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl Al2;

1 0(4) -10mA

* Valg af rampepar (DI5) * Releeudgang 2: Drift

Tilslutningseksempel:

SCR 1
Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz Al 2 ) /)
, AGND [[3 - [ [
Referencespzending 10 VDC +10V_|[ 4 "L‘__
Anvendes ikke Al2 5
AGND || 6 |
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 m
AGND |8
+24 VDC +24V  Tg
. DCOM |10 —1
Momentan aktwenr'cl? med DI2 aktiveret: Start DH ~
Forl /Baal Ativer f tom%ntan tal;tlvenn Stop D2 :; N
orleens/Baglaens:Aktiver for at eendre rotationsrethingen
Valg gfkkcl)nstant hla?tlghe'ci* DI3 13 —— ]
al veere tilsluttet DI4 14
Valg af rampepar. Aktiver for at veelge rampepar 2. DI5 15 —_—~

Relaeudgang1, programmerbar
Stanaardfdnitin: ejl =>aben ;_

Releeudgang 2, programmerbar [RO2A [1s|
Standardfunktion: I drift =>lukket E_ RO2B [19 ]

*Bemeerk! DI 4 anvendes til at konfigurere ACS 160. Den laeses kun én gang, nar stremmen er
tilsluttet. Alle parametre markeret med * bestemmes af DI4 indgangen.

Bemaerk! Stop indgang (DI2) deaktiveret: panelets START/STOP-knap er blokeret (lokal).

Parameterveerdier for Fabrik (1):

*

1001 EKS 1 KOMMANDOER 4 (DI1P, 2P, 3) [ * 1201 KONST HAST VALG 0 (IKKE VALGT)
1002 EKS 2 KOMMANDOER O (IKKE VALGT) 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)

1003 RETNING 3 (VAELGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (EKs1) 1604 FEJL KVIT VALG 6 (START/STOP)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT 5 (DI5)
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Applikationsmakroen ABB-standard

Denne makro til almindelige formal er en typisk to-trads 1/O konfiguration. Den indeholder yderligere
to forudindstillede hastigheder sammenlignet med makroen Fabrik (0).

Veerdien af parameter 9902 er 1 (ABB STANDARD).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
* Start, stop og retning (DI1,2) * An. udgang AO: Frekvens r
. Foi AI1:\O-10V
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl
* Valg af foruddefineret hastighed (DI3,4) * Releeudgang 2: Drift Al2: 10(4) - 20 mA
* Valg af foruddefineret hastighed (DI5)
Tilslutningseksempel:
SCR 1
Ekstern reference 1: 0...10 V <=>0...50 Hz Al 2 g
AGND [fs T {7
Referencespaending 10 VDC +10V_|[ 4 —
Anvendes ikke Al2 5
AGND | 6
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz LAO1 |7 w
AGND |38
+24 VDC +24V o
DCOM |10 —1
Start/stop: Aktiver for at starte DIl [T S NS—
Forlaens/Baglaens:Aktiver for at aendre rotationsretningen DI2 12— ~——
VaIP af konstant hastighed* DI3 13— >~——
Valg af konstant hastighed* DI4 14—~
Valg af rampepar. Aktiver for at vaelge rampepar 2. DI5 15— ~—
Releeudgang 1, programmerbar
Standardfunktin: Fejl =>aben ;_
Releeudgang 2, programmerbar [RO1B ]
Standardfunktion: I drift =>lukket ;_ RO2B E
*Valg af konstant hastighed: 0 = &ben, 1 = tilsluttet
DI3 Di4 | Udgang
0 0 Reference gennem Al1
1 0 Konst hast 1 (1202)
0 1 Konst hast 2 (1203)
1 1 Konst hast 3 (1204)
Parameterveerdier for ABB-standard:
1001 EKS 1 KOMMANDOER 2 (Di11,2) 1201 KONST HAST VALG 7 (D13, 4)
1002 EKS 2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VAELGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (Eks1) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT 5 (DI5)
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Applikationsmakroen tre-trads

Denne makro er beregnet til brug, hvor drevet styres ved hjaelp af momentane trykknapper. Den giver
yderligere to forudindstillede hastigheder sammenlignet med Fabriksmakroen (1) ved at anvende D14
og DI5.

Veerdien af parameter 9902 er 2 (3-TRADS).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
* Start, stop og retning (DI1,2,3) ¢ An. udgang AO: Frekvens r
. Fai All: ‘m 0-10V
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl
« Valg af foruddefineret hastighed (D14,5) « Releeudgang 2: Drift Al2:

Tilslutningseksempel:

SCR

1
Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz Al 2 .’4,
AGND 2 M ]
Referencespaending 10 VDC +10V || 4 e—
A des ikk AlI2 5
nvendes ikke ACND s
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 w
AGND |8
+24 VDC +24V  1q
DCOM |10 —1
o o DN 11— >
Momentan aktlverlr’\}? med DI2 aktiveret: Start DI2 N
omentan aktivering: Stop 12 ~
Forlaens/Baglaens: Aktiver for at aendre rotationsretningen DI3 13 ~
Valg af konstant hastighed* Dl4 |14 ~
Valg af konstant hastighed* DI5 15

Releeudgang1, programmerbar
Standardfunktin: Fejl =>aben [_[RroiB
Releeudgang 2, programmerbar I/—
Standardfunktion: I drift =>lukket -"—[ RO2B |19 |

*Valg af konstant hastighed: 0 = &ben 1 = tilsluttet

Di4 DI5 | Udgang

Reference gennem Al1

Konstant hastighed 1 (1202)
Konstant hastighed 2 (1203)
Konstant hastighed 3 (1204)

= ol =| ©
- - o o

Bemaerk! Stop indgang (DI2) deaktiveret: panelets START/STOP-tast er blokeret (lokal).

Parameterveerdier for applikationsmakro 3 trads:

1001 EKS 1 KOMMANDOER 4 (DI1P,2P,3) 1201 KONST HAST VALG 8 (DI4,5)
1002 EKS 2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VAELGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (EKs1) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT O (IKKE VALGT)
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Applikationsmakroen Alternerende

Denne makro indeholder en I/O-konfiguration, som er tilpasset en sekvens af DI-styresignaler, der
anvendes, nar drevets rotationsretning alternerer.

Veerdien af parameter 9902 er 3 (ALTERNERENDE).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
 Start, stop og retning (DI1,2) * An. udgang AO: Frekvens r
. Foi Altz o-10v
* Analog reference (Al1) ¢ Relaeudgang 1: Fejl
* Valg af foruddefineret hastighed (DI3,4) * Relaeudgang 2: Drift Al2: 10(4) - 20 mA
* Valg af rampepar (DI5)
Tilslutningseksempel:
SCR 1 "
Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz Al 2
AGND s T "]
Referencespaending 10 VDC +10V_ |14 —v—v
Anvendes ikke Al2 5
AGND | 6 Wl
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 A —
AGND |8
+24 VDC +24V_[q
DCOM |10 —
Start forl.: Hvis DI1 er lig med DI2 stopper drevet DI PR e —
Start baglaens DI2 12 ~
Valg af konstant hastighed* DI3 13
) Valfg af konstant hastighed* DI4 14 ~
Valg af rampepar. Aktiver for at veelge rampepar 2. DI5 15
Releeudgang1, programmerbar RO1A
Stanaardfdnkdin: ejl =>aben |- Ro1B
Relaeudgang?2, programmerbar l/— RO2A 18]
Standardfunktlgon: I drift =>lukket — RO2B [19]
*Valg af konstant hastighed: 0 = &ben, 1 = tilsluttet
DI3 DI4 | Udgang
0 0 Reference gennem Al1
1 0 Konstant hastighed 1 (1202)
0 1 Konstant hastighed 2 (1203)
1 1 Konstant hastighed 3 (1204)
Parameterveerdier for applikationsmakroen Alternerende:
1001 EKS 1 KOMMANDOER 9 (DI1F,2R) 1201 KONST HAST VALG 7 DI3.4)
1002 EKS 2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (Eks1) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT 5 (DI5)
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Applikationsmakroen motor-potentiometer

Denne makro giver et omkostningseffektivt interface for PLC'er, som varierer drevets hastighed

udelukkende ved hjeelp af digitale signaler.

Veerdien af parameter 9902 er 4 (MOTOR POT).

Indgangssignaler Udgangssignaler
* Start, stop og retning (DI1,2) * An. udgang AO: Frekvens
* Reference op (DI3) * Relaeudgang 1: Fejl
* Reference ned (DI4) * Relaeudgang 2: Drift

» Valg af foruddefineret hastighed (DI5)

Tilslutningseksempel:

SCR 1

Anvendes ikke Al 2

Referencespaending 10 VDC AGND || 3

+10V || 4

i Al2 5

Anvendes ikke AGND e
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 m

AGND |8

+24 VDC +24V__ [ |—

. DCOM |10
Start/stop: Aktiver for at starte DH M —
Forlaens/Baglaens:Aktiver for at aendre rotationsretningen DI2 12—~
Reference op: Aktiver for at ege referencen* DI3 [N e —

Reference ned: Activate for at mindske referencen* Di4__ |14 <
Konstant hastighed 1 DI5 15

Relseudgang1, programmerbar :_EE%}Q .

Standardfunktin: Fejl =>aben
RO2A 1s|
Relaeudgang 2, programmerbar . E.
Standardfunktion: | drift =>lukket ~~ — BO2B 19

*Bemaerk!

e Hvis bade DI 3 og DI 4 er aktive eller inaktive, holdes referencen stabil.
* Reference gemmes ved standsning eller stramafbrydelse.

* Analog reference felges ikke, hvis motorpotentiometer er valgt.

Parameterveerdier for potentiometer:

1001 EKS 1 KOMMANDOER 2 (DI1,2) 1201 KONST HAST VALG 5 (DI5)

1002 EKS 2 KOMMANDOER O (IKKE VALGT) | 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (Exs1) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 6 (DI3U,4D) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT O (IKKE VALGT)
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Applikationsmakroen Hand - Auto

Denne makro indeholder en I/O-konfiguration, som typisk anvendes ved HVAC-applikationer, hvor
der er behov for to start/stop steder.

Veerdien af parameter 9902 er 5 (HAND/AUTO).

Indgangssignaler DIP kontakt
e Start/stop (DI1,5) and rev (DI2,4)
* To an. referencer (Al1,Al2)

* Valg af styrested (DI3)

Udgangssignaler
¢ An. udgang AO: Frekvens
* Releeudgang 1: Fejl

* Releeudgang 2: Drift

Tilslutningseksempel:

SCR__1 7y /)
Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz (Handstyring) All 2 [
AGND [[s [ (7]
Referencespaending 10 VDC +10V_| 4 T
Ekstern reference 2: 0...20 mA <=> 0...50 Hz (Auto styring) Al2 5 :D
AGND | 6
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 W
AGND |8
+24 VDC +24V_ |
DCOM |10 —1
Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 160 (Hand). DN | — ]
Forlaens/Baglzens: Aktiver for at eendre rotationsretning (Hand) Di2 127
EXT1/EXT2 valg: Aktiver for at veelge autostyring DI3 13
Forlaens/Bagleens (Auto) DI4 |14 7
Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 160 (Auto) DI5 15

Relaeudgang1, programmerbar
Standardfunktin: Fejl =>aben
Relaeudgangt 2, programmerbar
Standardfunktion: I drift =>lukket

-
- RO1B
Al

—[RO2B [19|

Bemazerk! Parameter 2107 START BLOKERET skal veere O (DEAKTIVERET).

Parameterveerdier for hand-auto:

1001 EKS 1 KOMMANDOER 2 (p11,2) 1201 KONST HAST VALG 0 (IKKE VALGT)
1002 EKS 2 KOMMANDOER 7 (DI5,4) 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VELGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 3 (DI3) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (ikke valgt)
1106 EKS REF2 VALGT 2 (A12) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT O (IKKE VALGT)
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Applikationsmakroen PID-styring

Denne makro er beregnet til brug med forskellige styresystemer med lukkede kredslgb, f.eks.
trykregulering, flowregulering osv.

Veerdien af parameteren 9902 er 6 (PID STYR.).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
» Start/stop (DI1,5) * An. udgang AO: Frekvens r
 Eai AI1:\O-1OV
* Analog reference (Al1) * Relaeudgang 1: Fejl
« Aktuel vaerdi (AI2) « Releeudgang 2: Drift Al2: E 10(4) - 20 mA
* Valg af styrested (DI2)
* Konstant hastighed (DI3)
e Start blokeret (D14)
Tilslutningseksempel:
SCR
EKST 1 (manuel) eller EKST 2 (PID) reference: 0...10 V Al ; ‘!‘F
Referencespzending 10 VDC A%*vD 2 ]
+ o
Aktuel signal; 0...20 mA (PID) Al2 5 ﬁ
AGND [ 6
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 ml
AGND |8
+24 VDC +24V g ]
. DCOM |10
Start/stop: Aktiver for at starte ACS 160 (manuel) ] §| Il e —
EKST1/EKST2: Aktiver for at veaelge PID styring DI2 Y e —
Konstant hast. 1: Anvendes ikke ved PID styring* DI3 13 ~
Start blokeret: deaktivering stopper altid ACS 160 DI4 14~
Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 160 (PID) DI5 15

Relzeudgang1, programmerbar RO1A [16]
Standardfunktin: Fejl =>aben .-_"RO1B
Releeudgang 2, programmerbarl/— R§2A .
Standardfunktion: | drift =>lukket”"— RO2B [19 ]
Bemeerk!
* Konstant hastighed medtages ikke under PID-styring (PID).
Bemeerk! Parameter 2107 START BLOKERET skal vaere O (DEAKTIVERET).
PID-styringsparametrene (gruppe 40) hearer ikke til seettet grundlaeggende parametre.

Parameterveerdier for PID-styring:

1001 EKS 1 KOMMANDOER 1 (D) 1201 KONST HAST VALG 3 (D13)

1002 EKS 2 KOMMANDOER 6 (DI5) 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 1 (FORLANS) 1601 START BLOKERET 4 (DI4)

1102 EKS1/EKS2 VALGT 2 (DI2) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 1 (A1) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT 0 (IKKE VALGT)
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Applikationsmakroen formagnetisering

Denne makro er beregnet til brug med drev, der skal starte meget hurtigt. Det tager altid tid at
oparbejde magnetisering i motoren. Med makroen Formagnetisering kan denne forsinkelse
elimineres.

Veerdien af parameter 9902 er 7 (FORMAGNT).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
e Start, stop og retning (DI1,2) ¢ An. udgang AO: Frekvens r
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl LU m 0-10V
* Valg af foruddefineret hastighed (DI3,4) * Releeudgang 2: Drift Al2: ! 0(4) - 20 mA

* Formagnetisering (DI5)

Tilslutningseksempel:

SCR |1 Y 7)
Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz All 2 i
T A —
Referencespaending 10 VDC +10V |4 o
A ikk Al2 5
nvendes ikke AGND 1o
Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 $
AGND |8
+24 VDC +24V g [
DCOM |10 <
Start_/sto?: Aktiver for at starte ACS 160 o]} 11 -
Forleens/Baglaens:Aktiver for at andre rotationsretningen DI2 12~
Valg af konstant hastighed* DI3 13 <
. Valg af konstant hastighed* DI4 13 -
Formagnetiser: Aktiver for at starte formagnetisering DI5 5
Releeudgang1, programmerbar "RO1A [16]
Standardfunktin: Fejl =>aben RO1B
Relzeudgang2, programmerbar [RO2A [1s]
Standardfunktion: | drift =>lukket RO2B |19 ]
*Valg af konstant hastighed: 0 = &ben, 1 = tilsluttet
DI3 D4 Udgang
0 0 Reference gennem Al1
1 0 Konstant hastighed 1 (1202)
0 1 Konstant hastighed 2 (1203)
1 1 Konstant hastighed 3 (1204)
Parametervaerdier for formagnetisering:
1001 EKS 1 KOMMANDOER 2 (p11,2) 1201 KONST HAST VALG 7 (DI3,4))
1002 EKS 2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 6 (Eks1) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 5 (DI5)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT O (IKKE VALGT)

Bemaerk! Parameter 2107 START BLOKERET skal veere O (DEAKTIVERET).
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Applikationsmakro positionering

Denne makro er beregnet til simple positioneringsopgaver. Standarddriften er velegnet til
transportsystemer, hvor elementer beveeges, igen og igen over en bestemt distance i den samme
retning. Distancen méles ved at udregne pulserne fra en enkoder. Nar det enskede mal er néet,

stopper drevet og venter pa en ny opstart. Samtidigt, aktiveres udgangsrelaeet og signalerer, at
malpositionen er net, se figur 2.

“Hjem”, er en ekstra egenskab, som kan vaelges med parametre. “Hjem” betyder, at lasten langsomt
kores tilbage til en kendt position (hjemmeposition).

Veerdien af parameter 9902 er 14 (POSITIONERING).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP kontakt
¢ Start, stop (DI1) ¢ Relzeudgang 1: Fejl r
v N . et s Al (€6 [o-10v
* Valg af Positionering/Jogging (DI2)  * Relezeudgang 2: Mal naet
4
* Valg af mélposition (DI3) Al2: 10(4) - 20 mA

* Jogging reference (Al1)
¢ Enkoder pulser(DI4 og DI5)

Tilslutningseksempel:

SCR 1
Jog hastighed All 2 .!‘F
AGND |5 NA—
A des ikk +10V || 4 T
nvendes ikke Al2 5
AGND | 6
Anvendes ikke LAO1 |7
AGND |38
+24V 9 ——
DCOM |10
- . ) %tartlStoP: Activate to start DI1 1 Kabelleengde maks 3
Jog/Positionering: Aktiver for at veelge pos. opsaetning DI2 12
Mal position: Aktiver for at veelge position 2 DI3 13
TCLK A; Enkodepulser DI4 14 Enkoder
TCLK B; Enkoderpulser DIS 15

Releeudgang1, programmerbar [RO1A 6]
Standardfunktin: Fejl =>aben RO1B

Releeudgang 2, programmerbar [ RO2A [1g]
Standard drift: Ved malet => lukket RO2B |[19]

1024 pulser/omdr.

Bemaerk! Efter makroen er valgt, sluk for strommen, og taend igen.

e Enkoderen skal monteres pa motorens aksel.
e Anvend parametre 8207 - 8210 for at justere malpositioner iht. applikationen.
¢ Beskrevet standard funktionalitet er geeldende fra ACS 160 SW version 1.0.0.F.

Parameterveerdier, positionering:

1001 EKS 1 KOMMANDOER 1 (pi11) 1201 KONST HAST VALG 0 (IKKE VALGT)
1002 EKS 2 KOMMANDOER 1 (pi11) 1402 RELAEUDGANG 2 34 (VED MALET)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1102 EKS1/EKS2 VALGT 2 (p12) 1604 FEJL KVIT VALG 6 (START/STOP)
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 1 (A1) 2201 ACC/DEC 1/2 VALGT 0 (IKKE VALGT)
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Start/Stop

Start Start
|St°p | Tid
|
L Mal pos
Positions |
teeller | |
Tid
| |
| |
Relae ! I
udgang 2
Aben | Lukket | | Tid

Mal pos. 1
Mal pgs. 2

—

© O

Figur2  Standard drift af positioneringsmakroen nar positionering er aktiv.

“Hjem” Drift
A <4+——r
} f f
Mal 1 Mal 2

“Hjem”-position

Figur3  Eksempel pa “Hjem”-funktionen.

For separat dokumentation for positioneringsmakroen bedes De kontakte Deres lokale ABB
forhandler.
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Parameter Guide

Opseetning

Drift-
information

Konfiguration

Egenskaber

Overvagning

PID

Fieldbus

Bremsning

Positionering

A

> <

> <

> <

Gruppe Navn Beskrivelse

99 Start-up Data Parameterindstillinger for opsaetning af drevet og for
indtastning af motorinformation.

01 Driftdata Parametre som kun kan afleeses, med information om
driftdata inkl. aktuelle signaler og fejlhistorik.

10 Kommandoindgange | Parameterindstillinger for start-, stop- og
omlgbsretningskommandoer.

11 Referencevalg Parameterindstillinger for referencekommandoer /
styrested.

12 Konstant hastighed | Parameterindstillinger for konstant hastighedsveerdi.

13 Analoginput Parameterindstillinger for max., min. og filter for
analoginput.

14 Relaeudgange Parameterindstillinger for releeudgangskarakteristik.

15 Analogudgange Parameterindstillinger for analogudgange.

16 Systemstyring Parameterindstillinger for aktivering/deaktivering af
parameteradgang, startblokering etc.

20 Graenser Parameterindstillinger for driftsgraenser og
overspaendingskontrol.

21 Start/Stop Parameterindstillinger for valg af start og stop metode,
flyvende start, moment boosting, DC holdebremse, stop
med udlgb etc.

22 Acc/Decel Parameterindstillinger for definering af de to
accelerations/decelerationsrampepar.

25 Kritisk frekvens Parameterindstillinger for indstilling af kritisk frekvens for
at udelukke resonansploblemer.

26 Motorstyring Parameterindstillinger for valg af
motorstyringsegenskaber, som f.eks. IR kompensering
og lav stejniveau (u/f forhold).

30 Fejlfunktioner Parameterindstillinger for konfigurering af forudbestemte
handlinger i bestemte fejlsituationer.

31 Automatisk kvittering | Parameterindstillinger for automatisk nulstilling af visse
fejl.

32 Overvagning Parameterindstillinger for overvagning af parametere i
gruppe 01 i samarbejde med releefunktioner.

33 Information Parametre som kan afleeses med information om
software- version og produktionsdato.

34 Processveerdier Parameterindstillinger for indstilling af
kundespecificerede processvariabler.

40 PID styring Parameterindstillinger for 1. seet PID styringsparametre.

41 PID styring (2) Parameterindstillinger for 2. szet PID styringsparametre.

51 Ekstern Parameterindstillinger for eksterne fieldbus

kommunikations- kommunikations- moduler.
modul

52 Standard Modbus Parameterindstillinger for standard Modbus (seriel
kommunikation).

54 Bremsning Parameterindstillinger for valg af ekstra
bremseegenskaber.

81 Positionsstyring Parameterindstillinger for positioneringsapplikationer.
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ACS 160 Komplet liste over parametre

Til at begynde med er det kun de s&kaldte grundlaeggende parametre (med grat i nedenstaende

tabel) der er synlige. Brug den relevante menufunktion pa styrepanelet for at se det komplette
parametersaet. Brug menufunktionen.

Bemaerk! InterBus-S (CFB-IBS) og CANopen (CFB-CAN) Brugere: Parameterindekset er lig med

Driftparameternummeret + 12288 omdannet til hexadecimal. Eksempel: Indekset for driftparameter
1309 er 1309 +12288 = 13597 = 351Dh.

S = Parametre kan kun endres, nar drevet er standset.
M = Standardveerdien afhaenger af den valgte makro.

Standardvaerdi |Profibus
Kode [Navn Omrade Oplosning |US veerdi par. num |Bruger S M
Gruppe 99
OPSTARTDATA
9902 [APPLIK. MAKRO 0-7,14 1 0 (FABRIK) 1927 v
9905 |MOT NOM SPAEND 380, 400, 415, |- 400V /460V (1930 v
440, 460, 480,
500 V
9906 |MOT NOM STRGM 0.5%y-1.5"y  [0.1A 1.0%Iy 1931 v
9907 [MOT NOM FREK 0-250 Hz 1Hz 50 Hz / 60 Hz 1932 v
9908 [MOT NOM HAST 0 - 3600 rpm 1rpm 1440 rpm 1933 v
1750 rpm
9909 [MOTOR NOM EFFEKT 0.1 - 100 kW 0.1 kW * 1934 v
9910 |MOT COS PHI 0.50 - 0.99 0.01 0.83/0.83 1935 v
Gruppe 01
DRIFTSDATA
0102 [HASTIGHED 0 - 9999 rpm 1rpm - 2
0103 |UDGANGSFREK 0 - 250 Hz 0.1 Hz - 3
0104 |STROM - 0.1A - 4
0105 |MOMENT -100...100% 0.1 % 5
0106 |EFFEKT - 0.1 kKW - 6
0107 |DC SPZANDING 0-999,9V 0.1V - 7
0109 |UDG.SPZENDING 0-500V 0.1V - 9
0110 |ACS TEMP 0-150 °C 0.1 °C - 10
0111 |EKST REF 1 0 - 250 Hz 0.1 Hz - 11
0112 |EKST REF 2 0-100 % 0.1 % - 12
0113 |STYRESTED 0-2 1 - 13
0114 |DRIFTSTID 0-9999 h 1h - 14
0115 |KW-TIMETALLER 0 - 9999 kWh 1 kWh - 15
0116 |APPL BLOK UDG 0-100 % 0.1 % - 16
0117 |DI1-DI4 STATUS 0000 - 1111 1 - 17
(0 - 15 decimaler)
0118 |11 0-100 % 0.1 % - 18
0119 |ai2 0-100 % 0.1 % - 19
0121 |DI5 & RELEER 0000 - 0111 1 - 21
(0 - 7 decimaler)
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Standardveerdi |Profibus

Kode [Navn Omrade Oplosning (US vaerdi par. num |Bruger S |M
0122 |AO 0-20 mA 0.1 mA - 22
0124 |AKTUEL VARDI 1 0-100 % 0.1 % - 24
0125 |AKTUEL VARDI 2 0-100 % 0.1 % - 25
0126 |[STYREAFVIG. -100 - 100 % 0.1 % - 26
0127 |PID AKT VARDI -100 - 100 % 0.1 % 27
0128 |[SIDSTE FEJL 0 - 26 1 28
0129 |FORRIGE FEJL 0-26 1 29
0130 |AELDSTE FEJL 0-26 1 30
0131 |SER LINK DATA 1 0 - 255 1 31
0132 |SER LINK DATA 2 0 - 255 1 32
0133 |SER LINK DATA 3 0 - 255 1 33
0134 |PROCES VAR 1 - - 34
0135 |PROCES VAR 2 - - 35
0136 [DRIFTSTID 0.00 - 99.99 kh  |0.01 kh 36
0137 |MW TIMETALLER 0 - 9999 MWh 1 MWh 37
Gruppe 10
KOMMANDOINDGANGE
1001 |EKS1 KOMMANDOER 0-10 1 2/4 101 vV
1002 |EKS2 KOMMANDOER 0-10 1 0 102 vV
1003 |RETNING 1-3 1 3 103 Vv
Gruppe 11
REFERENCEVALG
1101 |PANEL REF VALGER 1-2 1 1 (REF1 (HZ)) 126
1102 |EKS1/EKS2 VAELGER 1-8 1 6 127 vV
1103 |[EKST REF1 VAELGER 0-13 1 1 128 vV
1104 |EKST REF1 MIN 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 129
1105 |EKST REF1 MAKS 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz / 60 Hz 130
1106 |EKST REF2 VAELGER 0-13 1 0 131 vV
1107 |EKST REF2 MIN 0-100 % 1% 0 % 132
1108 |EKST REF2 MAKS 0 - 500 % 1% 100 % 133
1115 |REF TRIN VALG 0-2 1 0 140
1117 |REF TRIN MODE 0-1 1 142
1118 |REF STEP OP 0-250 Hz 0.1 Hz 0 143

0 - 250 % 0.1 % 0
1119 |REF STEP NED 0-250 Hz 0.1 Hz 0 144

0 - 250 % 0.1 % 0
1120 |STEP FORS. ON 0-250s 0.1s 0 145
1121 |STEP FORS. OFF 0-250s 0.1s 0 146
Gruppe 12
KONSTANT HAST
1201 |VALG AF KONST. HAST. 0-10 1 3/0 151 vV
1202 |KONST HAST 1 0 - 250 Hz 0.1 Hz 5 Hz 152
1203 |KONST HAST 2 0 - 250 Hz 0.1 Hz 10 Hz 153
1204 |KONST HAST 3 0 - 250 Hz 0.1 Hz 15 Hz 154
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Standardveerdi |Profibus
Kode [Navn Omrade Oplosning |US veerdi par. num |Bruger M
1205 [KONST HAST 4 0 - 250 Hz 0.1 Hz 20 Hz 155
1206 [KONST HAST 5 0 - 250 Hz 0.1 Hz 25 Hz 156
1207 [KONST HAST 6 0 - 250 Hz 0.1 Hz 40 Hz 157
1208 [KONST HAST 7 0 - 250 Hz 0.1 Hz 50 Hz 158
Gruppe 13
ANALOGE INDGANGE
1301 |MINIMUM Al 0-100 % 1% 0 % 176
1302 |MAKSIMUM Al1 0-100 % 1% 100 % 177
1303 |FILTER Al 0-10s 0.1s 0.1s 178
1304 |MINIMUM AI2 0-100 % 1% 0 % 179
1305 |MAKSIMUM AI2 0-100 % 1% 100 % 180
1306 |FILTER AI2 0-10s 0.1s 0.1s 181
Gruppe 14
RELAUDGANGE
1401 |RELAUDGANG 1 0-34 1 3 201
1402 |RELAEUDGANG 2 0-34 1 2 202 v
1403 [RO1 FORS. AKTIVERET 0-3600s 0.1s;1s [0s 203
1404 [RO1 FORS. DEAKTIVERET |0 - 3600 s 0.1s;1s [0s 204
1405 [RO2 ON DELAY 0-3600s 0.1s;1s [0s 205
1406 [RO2 OFF DELAY 0-3600s 0.1s;1s [0s 206
Gruppe 15
ANALOGE UDGANG
1501 [AO INDHOLD 102 - 137 1 103 226
1502 [AO INDHOLD MIN 0.0 - 999.9 * 0.0 Hz 227
1503 [AO INDHOLD MAKS 0.0 - 999.9 i 50 Hz /60 Hz (228
1504 [MINIMUM AO 0.0 - 20.0 mA 0.1 mA 0 mA 229
1505 [MAKSIMUM AO 0.0 - 20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA 230
1506 |FILTER AO 0-10s 0.1s 0.1s 231
Gruppe 16
SYSTEMSTYRING
1601 |START BLOKERET 0-6 1 0 251 v
1602 |PARAMETERLAS 0-1 1 1 (ABEN) 252
1604 |FEJL KVIT VALG 0-7 1 6 254 v
1605 |LOKAL LAS 0-1 1 0 (ABEN) 255
1608 |VISTE ALARMER 0-1 1 0 (NEJ) 258
Gruppe 20
GRZAENSER
2003 |MAKS STROM 0.5%Iy - 1,5.** 0.1 A 1.5%y ** 353
2005 |OVERSP. KNTRL 0-1 1 1 (AKTIVER) 355
2006 |UNDERSP KNTRL 0-2 1 1 (AKTIV. TID) 356
2007 |MINIMUM FREK 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 357
2008 |MAKSIMUM FREK 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz /60 Hz (358
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Standardveerdi |Profibus
Kode [Navn Omrade Oplosning (US vaerdi par. num |Bruger S |M
Gruppe 21
START/STOP
2101 |START FUNKTION 1-4 1 1 (RAMPE) 376 v
2102 [STOP FUNKTION 1-2 1 1 (UDL@B) 377
2103 |MOM FORST STR@OM 0.5%I\ - 0.1A 1.2%1 ™ 378 v
1.5..1,7* I **
2104 [STOP DC INJ TID 0-250s 0.1s 0s 379
2105 |FORMAGN VALGT 0-6 1 0 380 vV
2106 |FORMAGN MAKS TID 0.0-25.0s 0.1s 2.0s 381
2107 |START BLOKERET 0-1 1 1 (AKTIVERET) 382
Gruppe 22
ACCEL/DECEL
2201 |ACC/DEC 1/2 VALG 0-5 1 5 401 vV
2202 |ACCELERTID 1 0.1-1800s 0.1;1s 5s 402
2203 |DECELER TID 1 0.1-1800s 0.1;1s 5s 403
2204 |ACCELER TID 2 0.1-1800s 0.1;1s 60 s 404
2205 |DECELER TID 2 0.1-1800s 0.1;1s 60 s 405
2206 |RAMPEFORM 0-3 1 0 (LINEER) 406
Gruppe 25
KRITISK FREKVENS
2501 |KRIT FREK VALG 0-1 1 0 (DEAKTIVERET) (476
2502 |KRIT FREK 1 LAV 0-250 Hz 1Hz 0 Hz 477
2503 |KRIT FREK 1 H@J 0-250 Hz 1Hz 0 Hz 478
2504 |KRIT FREK 2 LAV 0-250 Hz 1Hz 0 Hz 479
2505 |KRIT FREK 2 H@J 0-250 Hz 1Hz 0 Hz 480
Gruppe 26
MOTORSTYRING
2603 |IR KOMPENSATION 0-60V 1V 10V 503
2604 |IR KOMP OMRADE 0- 250 Hz 1Hz 50 Hz/60 Hz  |504
2605 |LAVT ST@UNIVEAU 0-1 1 0 (DEAKTIVERET) (505 v
2606 |U/F FORHOLD 1-2 1 1 (LINEAER) 506 v
2607 |SLIP KOMP FORH 0-250 % 1% 0 % 507 v
Gruppe 30
FEJLFUNKTIONER
3001 |AI<MIN FUNKTION 0-3 1 1 (FEJL) 601
3002 |PANELFEJL 1-3 1 1 (FEJL) 602
3003 |EKSTERN FEJL 0-5 1 0 (IKKE VALGT)  [603
3004 |MOT TERM BESKYT 0-2 1 1 (FEJL) 604
3005 |MOT TERM TID 256 - 9999 s 1s 500 s 605
3006 |MOTOR LASTKURVE 50 - 150 % 1% 100 % 606
3007 |NUL HAST LAST 25 - 150 % 1% 70 % 607
3008 |KNAEKPUNKT 1-250 Hz 1Hz 35 Hz 608
3009 |BLOKER FUNKTION 0-2 1 0 (IKKE VALGT)  [609
3010 |BLOKER STROM 0.5*Iy - 0.1A 1.2% Iy 610
1.5..1.7*1y **
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Standardveerdi |Profibus
Kode [Navn Omrade Oplosning |US veerdi par. num |Bruger M
3011 |BLOKER FREK HQU 0.5 - 50 Hz 0.1 Hz 20 Hz 611
3012 |BLOKER TID 10...400 s 1s 20 s 612
3013 |UNDERLAST FUNK 0-2 1 0 (IKKE VALGT)  |613
3014 |UNDERLAST TID 10...400 s 1s 20 s 614
3015 |UNDERLAST KURVE 1-5 1 1 615
3022 |AI1 FEJL GRENSE 0-100 % 1% 0 % 622
3023 |AI2 FEJL GRENSE 0-100 % 1% 0 % 623
3024 |MOT TERM OPSETNING  [2-3 1 2 (BRUG.OPS) 624
Gruppe 31
AUTOMATISK KVIT
3101 |ANTAL FORS@G 0-5 1 0 626
3102 |FORS@GSTID 1.0-600s 0.1s 30s 627
3103 [FORSINKET TID 0.0-120 s 0.1s 0s 628
3104 [AK OVERSTROM 0-1 1 0 (DEAKTIVER) 629
3105 [AK OVERSPANDING 0-1 1 0 (DEAKTIVER) 630
3106 [AK UNDERSPANDING 0-1 1 0 (DEAKTIVER) 631
3107 [AK AI<MIN 0-1 1 0 (DEAKTIVER) 632
Gruppe 32
OVERVAGNING
3201 |OVERV 1 PARAM 102 - 137 1 103 651
3202 |OVERV 1 GRE LAV - - 0 652
3203 |OVERV 1 GRE HQJ - - 0 653
3204 |OVERV 2 PARAM 102 - 137 1 103 654
3205 |OVERV 2 GRE LAV - - 0 655
3206 |OVERV 2 GRE HQJ - - 0 656
Gruppe 33
INFORMATION
3301 [Sw VERSION 0.0.0.0 - f.Af.f - - 676
3302 |TESTDATO aa.uu - - 677
Gruppe 34
PROCES VARIABLER
3402 [P VAR 1 VALG 102 - 137 1 104 702
3403 [P VAR 1 MULTIP 1-9999 1 1 703
3404 [P VAR 1 DIVISOR 1-9999 1 1 704
3405 [P VAR 1 SKALER 0-3 1 1 705
3407 [P VAR 2 VALG 102 - 137 1 103 707
3408 [P VAR 2 MULTIP 1-9999 1 1 708
3409 [P VAR 2 DIVISOR 1-9999 1 1 709
3410 [P VAR 2 SKALER 0-3 1 1 710
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Standardveerdi |Profibus
Kode [Navn Omrade Oplosning (US vaerdi par. num |Bruger S |M
Gruppe 40
PID-STYRING
4001 |PID FORSTARKNING 0.1-100 0.1 1.0 851
4002 |PID INTEG TID 0; 0.1-600s 0.1s 60 s 852
4003 |PID DIFF TID 0-60s 0.1s 0s 853
4004 |PID DIFF FILTER 0-10s 0.1s 1s 854
4005 |FEJLVAERDI INV 0-1 1 0 (NEJ) 855
4006 |AKT. VAERDI VALG 1-9 1 1 (ACT1) 856 v
4007 |AKT1 INDG VALG 1-2 1 2 (A12) 857 v
4008 |AKT2 INDG VALG 1-2 1 2 (AI12) 858 v
4009 |AKT1 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 % 859
4010 |AKT1 MAKSIMUM 0 - 1000 % 1% 100 % 860
4011 |AKT2 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 % 861
4012 |AKT2 MAKSIMUM 0 - 1000 % 1% 100 % 862
4013 |PID DVALE FORSINK.\ 0.0 - 3600 s 0.1;1s 60 s 863
4014 |PID DVALE NIV. 0.0 - 120 Hz 0.1 Hz 0 Hz 864
4015 |OPVAGNINGSNIVEAU 0.0 - 100 % 0.1 % 0 % 865
4016 |PID PARAM INDST 1-7 1 6 (INDST. 1) 866
4017 |OPVAGN.FORSINKELSE 0-60s 0.01s 0.50 s 867
4018 |DVALE VALG 0-5 1 0 (INTERN) 868 v
4019 |SET-PUNKT VALG 1-2 1 2 (EKSTERN) 869
4020 |[INTERN SETPUNKT 0.0 - 100.0 % 0.1 % 40 % 870
Gruppe 41
PID-STYRING (2)
4101 |PID FORST/AERKN. 0.1-100 0.1 1.0 876
4102 |PID INTEG TID 0; 0.1 - 600s 0.1s 60 s 877
4103 |PID DIFF TID 0-60s 0.1s 0s 878
4104 |PID DIFF FILTER 0-10s 0.1s 1s 879
4105 |FEJLV/AERDI INV 0-1 1 0 (NEJ) 880
4106 |AKT. VAERDI VALG 1-9 1 1 (AKT1) 881 v
4107 |AKT1 INDG VALG 1-2 1 2 (AI12) 882 v
4108 |AKT2 INDG VALG 1-2 1 2 (AI12) 883 v
4109 |AKT1 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 % 884
4110 |AKT1 MAKSIMUM 0- 1000 % 1% 100 % 885
4111 |AKT2 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 % 886
4112 |AKT2 MAKSIMUM 0- 1000 % 1% 100 % 887
4119 |SET-PUNKT VALG 1-2 1 2 (EKSTERN) 894
4120 |INTERN SET-PUNKT 0.0 - 100.0 % 0.1% 40.0 % 895
Gruppe 51
EKST KOMM MODUL
5101- |FIELDBUSPAR 1 - 15 - - - 1026-
5115 1040
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Standardveerdi |Profibus

Kode [Navn Omrade Oplosning |US vaerdi par. num |Bruger S M
Gruppe 52
STANDARD MODBUS
5201 [STATION NUMMER 1-247 1 1 1051
5202 |KOMM HAST 3,6,12,24,48, |- 96 (9600 BITS/S) |1052

96, 192
5203 [PARITET 0-2 1 0 (INGEN) 1053
5204 [KOMM FEJL TID 0.1-60s 0.1s 1s 1054
5205 [KOMM FEJL FUNKT 0-3 1 0 (IKKE VALGT) 1055
5206 |FEJL MEDDELELSE 0 - FFFF 1 - 1056
5207 |OK MEDDELELSE 0 - FFFF 1 - 1057
5208 [BUFFER OVERF 0 - FFFF 1 - 1058
5209 |FORMAT FEJL 0 - FFFF 1 - 1059
5210 |PARITET FEJL 0 - FFFF 1 - 1060
5211 |CRC FEJL 0 - FFFF 1 - 1061
5212 |OPTAGET FEJL 0 - FFFF 1 - 1062
5213 |SER FEJL HUKOM. 1 0 - 255 1 - 1063
5214 |SER FEJL HUKOM. 2 0 - 255 1 - 1064
5215 |SER FEJL HUKOM. 3 0 - 255 1 - 1065
GRUPPE 54
BREMSER
5401 |MBRK ABEN FORSINKELSE [0-2.5s 0.01s 0.2s 1087
5403 |MBRK FREK.NIVEAU 1-25Hz 0.1 Hz 2 Hz 1089
GRUPPE 82
POSITION STYRING
8201 [ENC PULSE NUM 1-8191 1 1024 1591
8202 [ENC FEJL 0-1 1 0 (IKKE VALGT) 1592
8203 [ENC FORSINKELSE 0.1-60s 0.1s 5s 1593
8204 |[ENC SKALERING -1..1 1 0 1594
8206 [POS TABEL VALG 1-7 1 5 (DI3) 1596
8207 [MAL1 LAV 0 - 65535 1 0 1597
8208 |MAL1 Hay -16000 ... 16000 |1 0 1598
8209 [MAL2 LAV 0 - 65535 1 0 1599
8210 |MAL2 HaJ -16000 ... 16000 |1 0 1600
8213 |POS DELAY 0 - 65535 1 0 1603
8215 |POS OPS. 4-9 1 8 1605
8216 [“HJEMPEJLING” OPS. 0-5 1 0 1606
8217 |EKSTRA POS KMD 0-4 1 0 1607
8218 [KURVE FORST1 0 - 20000 1 980 1608
8220 [HAST.FORST 1 0 - 200 1 2 1610
8221 [T VINDUE LAV 0 - 65535 1 0 1611
8222 [T VINDUE HQJ 0 ... 16000 1 1 1612
8223 [MAKS MAL LAV 0 - 65535 1 0 1613
8224 |[MAKS MAL H@J 0 ... 16000 1 1000 1614
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Standardveerdi |Profibus
Kode [Navn Omrade Oplosning (US vaerdi par. num |Bruger S |M
8225 |“HJEMPEJLING” POS LAV [0 - 65535 1 0 1615
8226 |‘HJEMPEJLING” POS H@J [-16000 ... 16000 |1 0 1616
8227 |POS AKT LAV 0 - 65535 1 - 1617
8228 |POS ACT HQU -32768 ... 32767 |1 - 1618
8229 |DELTA DISTANCE 0 - 200 1 2 1619

* Nominel motoreffekt afhaenger af omformertype

** Den maksimale faktor afhaengig af frekensomformerens type ved 4 kHz koblingsfrekvens.
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Gruppe 99: Opstartdata

Parametrene under Opstartdata er et specielt saet parametre til opsaetning af ACS 160 og angivelse
af motoroplysninger.

Kode

Beskrivelse

9902

APPLIK. MAKRO

Valg af applikationsmakro. Denne parameter bruges til at vaelge den applikationsmakro, som skal
konfigurere ACS 160 til et bestemt formal. Se Applikationsmakroer, for en liste og en beskrivelse af
tilgeengelige applikationsmakroer.

0 = FABRIK 2 = 3-TRADS 4=MOTORPOT  6=PID-STYRING 8 -13 (reserveret)
1 = ABB STANDARD 3 = ALTERNERENDE 5 = HAND/AUTO 7 =FORMAGNT 14 = POSIT STYR.

9905

MOT NOM SPAND

Nominel motorspeending fra motorens meerkedataskilt. Denne parameter indstiller den maksimale
udgangsspaending leveret til motoren af ACS 160. MOT NOM FREK indstiller den frekvens, ved hvilken
udgangsspzaendingen er lig med MOTORENS NOM. SPZENDING. ACS 160 kan ikke forsyne motoren med en
spaending, der er starre end netspaendingen.

Se Figur 4.

9906

MOT NOM STROM
Nominel motorstrem fra dataskiltet. Det tilladte omrade er 0.5 - Iy ... 1.5 - Iy. Hvor Iy er den nominelle stram
af ACS 160.

9907

MOT NOM FREK
Nominel motorfrekvens fra dataskiltet (feltsvaekningspunkt).
Se Figur 4.

9908

MOT NOM HAST
Nominel motorhastighed fra dataskiltet.

9909

MOT NOM EFFEKT
Nominel motoreffekt fra dataskiltet.

9910

MOT COS PHI

Nominel motor cosinus phi fra dataskiltet.

Udangsspeending

MOT.NOM.SPZAND —_— — —
I
I
I

|
MOT.NOM.FREKV.

P Udgangsfrekvens

Figur4  Udgangsspaending som en funktion af udgangsfrekvens.
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Gruppe 01: Driftsdata

Denne gruppe bestar af drevdriftsdata, herunder aktuelle signaler og fejlmeddelelser. Veerdier for
aktuelle signaler males eller beregnes af drevet, og de kan ikke indstilles af brugeren. Brugeren kan
fierne fejlmeddelelserne fra styrepanelet.

Kode (Beskrivelse
0102 |HASTIGHED
Viser motorens beregnede hastighed (o/min).
0103 |UDGANG FREK
Viser frekvensen (Hz) tilfert motoren. (Vises ogsa i UDGANGSVISNING)
0104 |STROM
Viser motorstrammen som malt af ACS 160
(Den samme veerdi som vises i UDGANGSVISNING.)
0105 |MOMENT
Udgangsmoment. Beregnet vaerdi af moment pa motoraksel i % af motorens nominelle drejningsmoment.
0106 |EFFEKT
Viser den malte motoreffekt i KW.
Bemaerk! ACS100-PAN viser ikke maleenheden (“kW”).
0107 |DC SPAENDING
Viser jeevnstramsspaendingen som malt af ACS 160. Spzendingen vises i volt (DC).
0109 |UDG. SPZENDING
Viser spaendingen tilfort motoren.
0110 |ACS 160 TEMP
Viser temperaturen i ACS 160’s kolelegeme i celsius.
0111 |EKST REF 1
Vaerdien af ekstern reference 1 i Hz.
0112 |EKST REF 2
Veerdien af ekstern reference 2 i %.
0113 |STYRESTED
Viser det aktive styrested. Der er folgende alternativer:
0 = LOKAL
1 =EKs1
2 = EKS2
Der findes en beskrivelse af de forskellige styresteder i Lokal- og fjernstyring og Appendiks A.
0114 |DRIFTSTID (R)
Viser den samlede driftstid for ACS 160 i timer (kh). Kan nulstilles ved at trykke samtidig pa knapperne OP
og NED i parameteropsaetningstilstand.
0115 |KW-TIMETZALLER (R)
Teeller de kilowatt-timer, ACS 160 er i drift. Kan nulstilles ved at trykke samtidig pa knapperne OP og NED
i parameteropsaetningstilstand.
0116 |APPL BLK UDGANG
Referenceveerdien i procent modtaget fra applikationsblokken. Veerdien er fra PID-styring. Ellers er
veerdien fra 0112 ekst ref 2.
0117 |DI1-DI4 STATUS
Status for de fire digitale indgange. Status vises som et bineert tal. Hvis indgangen er aktiveret, vises 1 pa
displayet. Hvis indgangen er deaktiveret, vises 0 pa displayet.
DI4 DI3 DI2 DI1
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Kode

Beskrivelse

0118

Al1
Relativ veerdi af analog indgang 1 vist i %.

0119

Al2
Relativ veerdi af analog indgang 2 vist i %.

0121

DI5 & RELAEER
Status for digital indgang 5 og relaeudgangsstatus 1 angiver, at releeet er aktiveret, og 0 angiver, at relaeet
er deaktiveret.

[ L]
DI5 4‘

Relze 2 status
Relee 1 status

0122

AO
Veerdi af analogt udgangssignal i milliampere.

0124

AKTUEL VARDI 1
Aktuel veerdi 1 (AKT1) FOR PID-STYRING VIST | PROCENT.

0125

AKTUEL VZAERDI 2
Aktuel veerdi 2 (AKT2) FOR PID-STYRING VIST | PROCENT.

0126

STYREAFVIG.
Viser forskellen mellem referenceveaerdien og PID-styringens aktuelle vaerdi.

0127

PID AKTUEL VZARDI
Svarsignal (aktuel veerdi) for PID-styringen.

0128

SIDSTE FEJL

Sidste registrerede fejl (O=ingen fejl). Se afsnittet Diagnostiseringer.

Kan cleares med styrepanelet, i parameterindstilling opsaetning, ved at trykke pa knapperne OP og NED
samtidigt.

0129

FORRIGE FEJL

Forrige registrerede fejl. Se afsnittet Diagnostiseringer.

Kan cleares med styrepanelet, i parameterindstilling opsaetning, ved at trykke pa knapperne OP og NED
samtidigt.

0130

SIDSTE FEJL

/Eldste registrerede fejl. Se afsnittet Diagnostiseringer.

Kan cleares via styrepanelet ved at trykke pa knapperne OP og NED samtidig i
parameteropsaetningstilstand.

0131

SER LINK DATA 1
Ledigt datalager, der kan modtage data fra den serielle forbindelse.

0132

SER LINK DATA 2
Ledigt datalager, der kan modtage data fra den serielle forbindelse.

0133

SER LINK DATA 3
Ledigt datalager, der kan modtage data fra den serielle forbindelse.

0134

PROCES VAR 1
Procesvariabel 1, der er valgt af parametrene i gruppe 34.

0135

PROCES VAR 2
Procesvariabel 2, der er valgt af parametrene i gruppe 34.

0136

DRIFTSTID
Viser den samlede driftstid for ACS 160 i tusinde timer (kh).

0137

MW-TIMETALLER

Teeller de megawatt-timer, ACS 160 er i drift.
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Gruppe 10: Kommandoindgange

Start-, stop- og retningskommandoerne kan afgives fra styrepanelet eller fra to eksterne styresteder
(Eks1, EKS2). Valget mellem de to eksterne styresteder foretages med parameter 1102 EKS1/EKS2
VALG. Der er flere oplysninger om styresteder i afsnit Lokal- og fiernstyring og Appendiks A.

Kode (Beskrivelse

1001 |[EKS1 KOMMANDOER
Definerer tilslutningerne og kilden til kommandoerne start/stop/retning for det eksterne styrested 1 (EKST 1).
0 = IKKE VALGT
Der er ikke valgt en kilde til kommandoerne start/stop/retning for EKST. 1
1=DN
To-trads start/stop forbundet med digital indgang DI1. DI1 deaktiveret = Stop;
DI1 aktiveret = Start. *
2=DI1,2
To-trads start/Stop, Retning. Start/Stop er forbundet med digital indgang DI1 som ovenfor. Retning er
forbundet med digital indgang DI2. DI2 deaktiveret = Forleens; DI2 aktiveret = Bagleens. Veerdien af
parameter 1003 RETNING skal veere VAELGES.
3 =DI1P2P
Tre-trads Start/stop. Start/stop-kommandoer gives ved hjeelp af momentane trykknapper (P’et star for
"puls”). Start-trykknappen er normalt &ben og forbundet med digital indgang DI1. Stop-trykknappen er
normalt lukket og forbundet med digital indgang DI2. Flere Start-trykknapper er parallelt forbundet, og flere
Stop-trykknapper er serielt forbundet. *,**
4 =DI1P2RP3
Tre-trads Start/Stop, Retning. Start/Stop forbundet som med DI1P,2P. Retning er forbundet med digital
indgang DI3. DI3 deaktiveret = Forleens; DI3 aktiveret = Baglaens. Veerdien af parameter 1003 RETNING skal
\veere VAELGES.*™
5 = DI1P,2P,3P
Start forleens, start baglaens og stop. Start- og retningskommandoer gives samtidig med to separate
momentane trykknapper (P’et star for "puls”). Stop-trykknappen er normalt lukket og forbundet med digital
indgang DI3. Trykknapperne start forleens og start baglaens er normalt abne og forbundet med henholdsvis
digital indgang DI1 og DI2. Flere start-trykknapper er parallelt forbundet, og flere stop-trykknapper er serielt
forbundet. Veerdien af parameter 1003 RETNING skal veere VELGES. **
6 =DI5
To-trads start/stop, forbundet med digital indgang DI5. DI5 deaktiveret = Stop, og DI5 aktiveret = Start. *
7 =DI5,4
To-trads start/stop/retning. Start/stop er forbundet med digital indgang DI5. Retning er forbundet med digital
indgang DI4. D14 deaktiveret = Forleens, og D14 aktiveret = Baglaens. Veerdien af parameter 1003 RETNING
skal veere VALGES.
8 = PANEL
Kommandoerne Start/Stop og Retning gives fra styrepanelet, nar eksternt styrested 1 er aktivt. Veerdien af
parameter 1003 RETNING skal veere VAELGES.
9 = DITF,2R
Kommandoen start forleens gives, nar DI1 = aktiveret, og DI2 = deaktiveret. Kommandoen start bagleens
gives, hvis DI1 er deaktiveret, og DI2 er aktiveret. | andre tilfelde gives kommandoen stop.
10 = KOMM
Kommandoerne start/stop og retning gives via seriel kommunikation.
*Bemaerk! | tilfaelde 1, 3, 6 indstilles retningen med parameter 1003 RETNING. Hvis vaerdi 3 (VALGES)
veelges, fastsaettes retningen til forlaens.
**Bemaerk! Stopsignalet skal vaere aktiveret, for kommandoen start gives.

1002 |[EKS2 KOMMANDOER
Definerer tilslutningerne og kilden til kommandoerne start/stop/retning for det eksterne styrested 2 (EKST. 2)
Se ovenstaende beskrivelser af parameter 1001 EKS1 KOMMANDOER.
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1003 (RETNING

1 = FORLANS
2 = BAGLANS
3 = VELGES

Las pa rotationsretning. Med denne parameter kan du indstille motorens rotationsretning, sa den er last fast

til forleens eller bagleens. Hvis du veelger 3 (VAELGES), indstilles retningen i henhold til den givne
retningskommando.
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Gruppe 11: Referencevalg

Referencekommandoer kan gives fra styrepanelet eller fra to eksterne styresteder. Valget mellem de
to eksterne steder foretages med PARAMETER 1102 EKS1/EKS2 VALG. Der er flere oplysninger om
styresteder i afsnit Lokal- og fjernstyring og Appendiks A.

Kode |Beskrivelse

1101 |PANEL REF VALG
Valg af aktiv styrepanelreference i lokalstyringstilstand.

1 =REeF1 (Hz)

Styrepanelreference angives i Hz.

2 = REF2 (%)

Styrepanelreference angives som en procentdel (%).

1102 |[EKS1/EKS2 VALG

Indstiller den indgang, som anvendes til at vaelge det eksterne styrested, eller fastlaegger det til Eks1 eller
EKST.2. Det eksterne styrested til bade start/stop/retning-kommandoer og reference bestemmes af denne
parameter.

1..5=DI1...DI5
Eksternt styrested 1 eller 2 veelges i henhold til statusen for den valgte digitale indgang (DI1 ... DI5), hvor
deaktiveret = EKST1 og aktiveret = EKST2.

6 = EKST1
Eksternt styrested 1 (EkST1) er valgt. Kilderne til styresignalet for EkST1 angives med parameter 1001
(kommandoerne start/stop/retning) og parameter 1103 (reference)

7 = EKST2
Eksternt styrested 2 (Eks2) er valgt. Kilderne til styresignalet for EKS2 angives med parameter 1002
(kommandoerne start/stop/retning) og parameter 1106 (reference).

8 = KOMM
Eksternt styrested 1 eller 2 veelges via seriel kommunikation.
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1103

EKST REF1 VALGT

Denne parameter veelger signalkilden til ekstern reference 1.

0 = PANEL

Reference angives fra styrepanelet.

1=Al1

Reference angives via analog indgang 1.

2=Al2

Reference angives via analog indgang 2.

3 = Al1/J0YST; 4 = Al2/JOYST

Reference angives via analog indgang 1 (eller henholdsvis 2) konfigureret til et joystick. Det minimale
indgangssignal kerer drevet ved maksimal reference i reverseret retning. Det maksimale indgangssignal
karer drevet ved maksimal reference i forleens retning (Se Figur 5). Se ogsa parameter 1003 RETNING.
Advarsel: Minimumreferencen for joystick skal veere 0.3 V (0.6 mA) eller hgjere. Hvis der bruges et 0 ...
10 V signal, kerer ACS 160 ved maksimal reference i reverseret retning, hvis styresignalet gar tabt. Indstil
parameter 3022 A1 FEJLGRANSE til en veerdi pa 3 % eller hgjere, og parametereN 3023 AI2 FEJLGRANSE til
1 (FEJL), OG ACS 160 vil stoppe, hvis styresignalet gar tabt.

A
EKST REF 1 MAKS

EKST REF 1 MIN /

N~—
A 4

- EKST REF 1 MIN

10V /20 mA

- EKST REF 1 MAKS— Hysterese 4 % af fuld skala

v
2V/4mA EKST REF 1 MIN
0V/0mA -2 % +2 %

EKST REF 1 MIN

Figur5  Joystick-styring. Maksimum for ekstern reference 1 indstilles med parameter 1105
og minimum med parameter 1104.

5 = DI3U,4D(R)

Hastighedsreference angives via digitale indgange til styring af motor-potentiometer. Digital indgang DI3
forager hastigheden (U star for "op”), og digital indgang D14 saenker hastigheden (D star for "ned”). (R)
angiver, at referencen nulstilles, nar en stop-kommando gives. Referencesignalets acceleration styres med
parameter 2204 ACCELER TID 2.

6 = DI3U,4D
Samme som ovenfor, bortset fra at hastighedsreferencen ikke nulstilles med en stop-kommando. Nar
ACS 160 startes, accelererer motoren med den valgte accelerationshastighed til den gemte reference.

7 = DI4U,5D
Samme som ovenfor, bortset fra at de digitale indgange, der benyttes, er DI4 og DI5.

8 = KOMM

Referencen angives via seriel kommunikation.

9 = KOMM + Al1

10 = KOMM * Al

Referencen angives via seriel kommunikation. Det analoge indgangssignal 1 kombineres med fieldbus-
referencen (sum eller multiplikation).

11 = DI3U,4D(R,NC); 12 = DI3U,4D(NC); 13 = DI4U,5D(NC)
Valgene 11,12 og 13 er de samme som valgene 5,6,7 med den undtagelse at referencevaerdien, ikke
kopieres nar man bevaeger sig:

« fra EKST1 til EKST 2, eller

« fra EKST2 til EKSTT, eller

* fra lokal- til fijernstyring.
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1104

EKST REF1 MIN
Indstiller den mindste frekvensreference for ekstern reference 1 i Hz. Nar det analoge indgangssignal er pa
det mindste niveau, er ekstern reference 1 lig med EKST REF1 MIN. Se afsnittet Figur 6.

1105

EKST REF1 MAKS
Indstiller den maksimale frekvensreference for ekstern reference 1 i Hz. Nar det analoge indgangssignal er
pa maksimum, er ekstern reference 1 lig med EKST REF1 MAKS. Se Figur 6.

1106

EKST REF2 VALGT
Denne parameter veelger signalkilden for ekstern reference 2. Alternativerne er de samme som for ekstern
reference 1, se 1103 EKST. REF1 VALGT.

1107

EKST REF2 MIN
Indstiller minimumreferencen i %. Nar det analoge indgangssignal ligger pa den mindste veerdi, er ekstern
reference 2 lig med EKST REF2 MIN. Se afsnittet Figur 6.

* Hvis makroen PID-styring eller PFC er valgt, indstiller denne parameter den mindste procesreference.
* Hvis en anden makro end PID er valgt, indstiller denne parameter den mindste frekvensreference.
Denne veerdi angives som en procentdel af den maksimale frekvens.

1108

EKST REF2 MAKS
Indstiller den maksimale reference i %. Nar det analoge indgangssignal ligger pa den maksimale vaerdi, er
ekstern reference 2 lig med EKST REF2 MAKS. Se afsnittet Figur 6.

* Hvis makroen PID-styring er valgt, indstiller denne parameter den maksimale procesreference.
* Hvis en anden makro end PID-styring er valgt, indstiller denne parameter den maksimale
frekvensreference. Denne veerdi angives som en procentdel af den maksimale frekvens.

1115

REF TRIN VALG

Frekvensreference, modifikationsvalg.

0 = IKKE VALGT

Referencemodifikation er ikke valgt.

1 =DI13u4D

Referencekorrektion op er valgt, nar digitalinput DI3 er aktiv og referencekorrektion ned er valgt, nar
digitalinput DI4 er aktiv.

2 = DI4U5SD

Som oven for, bortset far, at anvendte digitalindgange er DI4 og DI5.

1117

REF TRIN MODE

0 = FREK TRIN
Fast frekvenstrin leegges til eller treekkes fra basisfrekvensreferencen. Frekvenstrin i Hz defineres med
parametre 1118 REF TRIN OP og 1119 REF TRIN NED.

1 = PROCENT TRIN
| dette tilfelde angives frekvenstrinet i procent af basisfrekvensreferencen. Parametre 1118 REF TRIN OP 0og
1119 REF TRIN NED difineres i procent.

1118

REF TRIN OP
Frekvensreference trin op. Defineret i Hz eller procent, athaengig af parametervaerdi 1117 REF TRIN MODE.

1119

REF TRIN NED
Frekvensreference trin ned. Defineret i Hz eller procent, afheengig af parametervaerdi 1117 REF TRIN MODE.

1120

TRIN FORS. ON
Forsinkelse af referencetrin er indkoblet.

1121

TRIN FORS. OFF
Forsinkelse af referencetrin er udkoblet.
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EKST REF
A

EKST REF MAKS

EKST REF MIN

» Analogt indgangssignal

EKST REF
A

EKST REF MIN

EKST REF MAKS

|
| I
T » Analog indgangssignal

Al min Al maks

Figur 6 Indstilling af EKST REF MINIMUM 0g EKST REF MAKSIMUM. Det analoge indgangssignals
omréde indstilles med parametre 1301 og 1302 eller parametre 1304 og 1305, afhaengigt af den
anvendte analoge indgang.
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Gruppe 12: Konstant hast

ACS 160 har 7 programmerbare konstante hastigheder fra 0 til 250 Hz. Negative hastighedsvaerdier
kan ikke gives for konstante hastigheder.

Valg af konstante hastigheder ignoreres, hvis PID-procesreferencen felges, drevet er indstillet pa
lokalstyring.

Bemaerk! Parameter 1208 KONST HAST 7 fungerer ogsa som en sakaldt fejlhastighed, som kan
aktiveres, hvis styresignalet gar tabt. Se parameter 3001 AI<MIN FUNKTION og parameter 3002
PANELFEJL.

Kode |Beskrivelse

1201 |KONST HAST VALGT
Denne parameter angiver, hvilke digitale indgange der benyttes til at veelge Konstant hast.

0 = IKKE VALGT
Funktionen Konstant hast er deaktiveret.

1..5=DI1...DI5

Konstant hast 1 veelges med digitale indgange DI1 - DI5. Digitale indgange aktiveret = Konstant hast 1
aktiveret.

6 =DI1,2

Tre konstante hastigheder (1 ... 3) veelges med to digitale indgange.

Valg af konstant hastighed med digitale indgange DI1,2.

Tabel 6 Valg af konstant hastighed med digitale indgange DI1,2.

DI1 | DI2 | Funktion

0 0 |Ingen konstant hastighed

1 0 [Konstant hastighed 1 (1202)

0 1 Konstant hastighed 2 (1203)

1 1 Konstant hastighed 3 (1204)

0 = DI deaktiveret, 1 = DI aktiveret

7 =DI3,4
Tre konstante hastigheder (1 ... 3) veelges med to digitale indgange som i DI1,2.
8 = DI4,5
Tre konstante hastigheder (1 ... 3) veelges med to digitale indgange som i DI1,2.
9=DI1,2,3

Syv konstante hastigheder (1 ... 7) veelges med tre digitale indgange.
Tabel 7 Valg af konstant hastighed med digitale indgange DI1,2,3.
DI1 [ DI2 | DI3 | Funktion
0 0 0 |Ingen konstant hastighed
Konstant hastighed 1 (1202)
1203)
1204)
1205)
)
)
)

Konstant hastighed 2

Konstant hastighed 3
Konstant hastighed 4
Konstant hastighed 5
Konstant hastighed 6
Konstant hastighed 7

1206
1207
1208

ol o] = o = o] =
al 4| 2| 2| o]l o] ©

0
1
1
0
0
1
1

0 = DI deaktiveret, 1 = DI aktiveret

10=DI3,4,5
Syv konstante hastigheder (1 ... 7) veelges med tre digitale indgange som i DI1,2,3.

1202 |KONST HAST 1... KONST HAST 7
-1208 |Konstante hastigheder 1-7.
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Gruppe 13: Analoge indgange

Kode

Beskrivelse

1301

MINIMUM Al

Relativ minimumveerdi af Al1 (%). Veerdien svarer til minimumreferencen indstillet med parameter 1104
EKST REF1 MIN eller 1107 EKST REF2 MIN. MinMuM Al kan ikke vaere sterre end maksimum Al.

Se Figur 6.

1302

MAKSIMUM Al1

Maksimal veerdi af Al1 (%). Veerdien svarer til maksimumreferencen indstillet med parameter 1105 EKST
REF1 MAKS eller 1108 EKST REF2 MAKS.

Se Figur 6.

1303

FILTER Al
Filterets tidskonstant for analog indgang Al1. Nar den analoge indgangsveerdi zendres, sker 63 % af
gendringen inden for tiden angivet af denne parameter.

Bemaerk! Selvom du veelger 0 s som filterets tidskonstant, filtreres signalet stadig med en tidskonstant pa
25 ms pa grund af signalhardwaren. Dette kan ikke zendres med nogen parametre.

[%]
A Ufiltreret signal

100 +

634 — — — |- \

| Filtreret signal
|
|

v

——

Tidskonstant

Figur 7 Filterets tidskonstant for analog indgang Al1.

1304

MINIMUM AIl2
Minimumveerdi af Al2 (%). Veerdien svarer til minimumreferencen indstillet med parameter 1104 EKST REF1
MIN ELLER 1107 ekst ref2 min. Minimum Al kan ikke veere storre end maksimal Al.

1305

MAKSIMUM Al2
Maksimal veerdi af A2 (%). Veerdien svarer til maksimumreferencen indstillet med PARAMETER 1105 ekst
ref1 maks eller 1108 EKST REF2 MAKS.

1306

FILTER AI2

Filterets tidskonstant for Al2. Se parameter 1303 FILTER All.

Eksempel. Eksempel: For at indstille den minimale tillladte analoge indgangsveerdi pa 4 mA,
beregnes veerdien for parameter 1301 MINIMUM Al1 (1304 MINIMUM AI2) som falger:

Veerdi (%) = @nsket minimal vaerdi / Fuldt omréde af den analoge indgang * 100%

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

Bemeaerk! Foruden denn parameterindtilling skal den analoge indgang veere konfigureret til 0-20 mA
streamsignal. Se afsnittet L.
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Gruppe 14: Rel2audgange

Kode (Beskrivelse
1401 |Releeudgang 1
Indhold af releeudgang 1.
Veelger, hvilke oplysninger der angives med releeudgang 1.
0 = IKKE VALGT
Relaeet anvendes ikke og er deaktiveret.
1 = DRIFTSKLAR
ACS 160 er klar til drift. Releeet aktiveres, medmindre der ikke er et start blokeret-signal til stede, eller en fejl
eksisterer, og spaendingen er inden for det gyldige omréade.
2 = DRIFT
Releeet aktiveres, nar ACS 160 er i drift.
3 =FEJ (-1)
Releeet aktiveres, nar strammen tilsluttes, og deaktiveres ved udlgsning af en fejl.
4 = FEJL
Releeet aktiveres, nar en fejl er aktiv.
5 = ALARM
Releeet aktiveres, nar en alarm er aktiv. For at se hvilke alarmer og fejl, der aktiverer releeet, se afsnittet For
at se hvilke alarmer og fejl, der aktiverer relaeet, se afsnittet Diagnostiseringer.
6 = REVERSERET
Releeet aktiveres, nar motoren roterer i reverseret retning.
7 = OVERV1 OVER
Releeet aktiveres, nar den forste overvagede parameter (3201) overskrider greensen (3203). Se afsnittet
Gruppe 32: Overvagning.
8 = OVERV1 UNDER
Releeet aktiveres, nar den forste overvagede parameter (3201) falder under greensen (3202). Se afsnittet
Gruppe 32: Overvagning.
9 = OVERV2 OVER
Releeet aktiveres, nar den anden overvagede parameter (3204) overskrider graensen (3206). Se afsnittet
Gruppe 32: Overvagning.
10 = OVERV2 UNDER
Releeet aktiveres, nar den anden overvagede parameter (3204) falder under greensen (3205). Se afsnittet
Gruppe 32: Overvagning.
11 = VED NUL-PKT
Releeet aktiveres, nar udgangsfrekvensen er lig med referencefrekvensen.
12 = FEJL (RST)
Releeet aktiveres, nar ACS 160 har driftsfejl, og releeet nulstilles efter den forudprogrammerede
automatiske forsynk-nulstilling (se parameter 3103 FORSINK. TID).
13 = FEJL/ALARM
Releeet aktiveres, nar der opstar en fejl eller udleses en alarm. For at se hvilke alarmer og fejl, der aktiverer
releeet, se afsnittet Diagnostiseringer.
14 = EKST KONTROL
Relzeet aktiveres, nar den eksterne kontrol vaelges.
15 = REF2 SEL
Relzeet aktiveres, nar EKS2 veelges.
16 = KONST FREKV
Relzeet aktiveres, nar en konstant hastighed veelges.
17 = REF TAB
Releeet aktiveres, nar referencen eller det aktive styrested mistes.
18 = OVERSTROM
Releeet aktiveres, nar der opstar en overstromsalarm eller -fejl.
19 = OVERSPANDING
Releeet aktiveres, nar der opstar en overspeendingsalarm eller -fejl.
20 = ACS160 TEMP
Releeet aktiveres, nar der opstar en overophedningsalarm eller -fejl i ACS 160.
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Kode

Beskrivelse

21 = ACS OVERLAST
Releeet aktiveres, nar der opstar en overbelastningsalarm eller -fejl i ACS 160.

22 = UNDERSPZANDING
Relaeet aktiveres, nar der opstar en underspaendingsalarm eller -fejl.

23 = Al1 TAB
Relaeet aktiveres, nar Al1-signalet mistes.
24 = Al2 TAB

Relaeet aktiveres, nar Al2-signalet mistes.

25 = MOT OVR TEMP

Releeet aktiveres, nar der opstar en overophedningsalarm eller -fejl i motoren.

26 = BLOKERET

Releeet aktiveres, nar der opstar en blokeringsalarm eller -fejl.

27 = UNDERLAST

Releeet aktiveres, nar der opstar en underbelastningsalarm eller -fejl.

28 = PID DVALE

Releaeet aktiveres, nar PID dvalefunktionen er aktiv.

29-30 = (reserveret).

31 = STARTET

Relaeet aktiveres, nar drevet modtager startkommandoen (selv om start blokeret-signalet ikke er til stede).
Releeet deaktiveres, nar stopkommandoen modtages eller der opstar en fejl

32 = MEK BR KNTRL

Relee anvendes for at styre elektromekanisk bremse. Se gruppe 54: Bremsemodstand for mere information
33 = BCH OVERLAST

Relaeet de-aktiveres hvis bremsemodstanden er overbelastet. Se bremsemodstands-instruktionerne for
yderligere oplysninger

34 = VED MALET
Malpositionen er ndet. Bruges kun nar positions-makro anvendes.

1402

RELAUDGANG 2
Indhold af releeudgang 2. Se parameter 1401 RELAEUDGANG 1.

1403

RO1 ON FORSINKELSE
Aktiverer forsinkelse for relee 1. Valgt styresignal

1404

RO1 OFF FORSINKELSE _'—_l—

Deaktiverer forsinkelse for relee 1. | |

1405

RO2 ON FORSINKELSE
Aktiverer forsinkelse for relae 2. Relsestatus —‘—'—|_|—

1406

— —
RO2 OFF FORSINKELSE 1403 AKT FORSIN.1404 DEAKT. FORSIN
Deaktiverer forsinkelse for relee 2.

Figur 8
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Gruppe 15: Analoge udgange

Analoge udgange bruges til at sende veerdien for en parameter i gruppen Driftsdata (Gruppe 1) som
et stramsignal. Minimum- og maksimumvaerdier for udgangsstrem kan konfigureres, og det samme
geelder minimum- og maksimumveerdier for den pageeldende parameter.

Hvis maksimumveerdien for indholdet af analoge udgange (parameter 1503) indstilles p4 mindre end
minimumveerdien (parameter 1502), er udgangsstremmen omvendt proportional med vaerdien af den
pageeldende parameter.

Kode

Beskrivelse

1501

AO INDHOLD
Indhold af analog udgang. Nummer pa en parameter i gruppen Driftsdata (Gruppe 01).

1502

AO INDHOLD MIN
Minimalt indhold af analog udgang. Visning afhaenger af parameter 1501.

1503

AO INDHOLD MAKS
Maksimalt indhold af analog udgang. Visning afhaenger af parameter 1501.

1504

MINIMUM AO
Minimal udgangsstrom.

1505

MAKSIMUM AO
Den maksimale udgangsstrem.

1506

FILTER AO
Filterets tidskonstant for AO.

AO (mA)

1505

1504
» AO indhold
AO (mA)
A
1505
1504
: » AO indhold

Figur9  Maling af analoge udgange.
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Gruppe 16: Systemstyring

Kode |Beskrivelse

1601 [START BLOKERET
Veelger kilden til start blokeret-signalet.

0 = IKKE VALGT

ACS 160 er klar til at starte uden et eksternt start blokeret-signal.

1..5=DI1...DI5

For at aktivere start blokeret-signalet skal den valgte digitale indgang vaere aktiveret. Hvis speendingen
blokeret-signalet genoptages.

6 = KOMM
Start blokeret-signalet gives via seriel kommunikation (bit #3 for kommandoord).

falder og deaktiverer den valgte digitale indgang, gar ACS 160 i tomgang, standser og starter ikke, for start

1602 [PARAMETERLAS
Parameterlas for styrepanelet.

0 = LAST
Parameteraendring sléet fra.

1= ABEN
Paneldrift tillades, og parametersendring aktiveres.

Bemaerk! Denne parameter pavirkes ikke af makrovalg.

1604 (FEJL KVIT VALG
Kilde til nulstilling af fejl.

Bemaerk! Det er altid muligt at nulstille fejl fra styrepanelet.

seriel kommunikation.

0 = PANEL

Fejl nulstilles fra styrepanelet.

1..5=DI1 ... DI5

Fejl nulstilles fra en digital indgang. Nulstilling aktiveres ved at deaktivere indgangen.
6 = START/STOP

Nulstilling af fejl aktiveres med kommandoen Stop.

7 = KOMM
Fejl nulstilles via seriel kommunikation.

Bemaerk! Indstilling 6 (START/STOP) ber ikke veelges, hvis kommandoerne start, stop og retning gives via

1605 |LOKAL LAS
Lokal Ias. Nar lokal 1&s er aktiv (1=LAST), kan drevet ikke skifte fra fjern- til lokalstyring.

0 = ABEN
Styrestedet kan aendres fra styrepanelet.

1 =LAST
Panelet kan ikke betjenes lokalt.

Bemaerk! Indstilling 1 LAST kan kun veelges i fiernstyringstilstand.

1608 |[ALARM DISPLAY
Styrer synligheden af nogle af alarmerne, se Diagnostiseringer.

0 = NEJ

Nogle af alarmerne spzerres.
1=0A

Alle alarmerne er aktiverede.
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Gruppe 20: Granser

Kode

Beskrivelse

2003

MAKS STROM
Maksimal udgangsstrom.
Den maksimale udgangsstrem, som ACS 160 vil forsyne motoren med.

2005

OVERSPZANDING STYRING
Aktivering af overspaendingsstyring (DC-speending).

Hurtig opbremsning med hgj inertibelastning far DC-busspaendingen til at stige til greensen for
overspaendingsstyring. For at forhindre, at DC-spaendingen overstiger udlgsegraensen, reducerer
overspaendingsstyringen automatisk bremsemomentet ved at oge udgangsfrekvensen.

Forsigtig! Hvis en bremsechopper og en bremsemodstand er forbundet med ACS 160, skal denne
parameterveerdi indstilles til O for at sikre, at chopperen fungerer korrekt.

0 = DEAKTIVER

1 = AKTIVER

2006

UNDERSP REG
Aktivering af underspaendingsstyring (DC-spaending).

Hvis DC-busspaendingen falder pa grund af tab af indgangseffekt, vil underspaendingsstyringen seenke
motorhastigheden for at holde DC-busspaendingen over den nederste greense. Ved at seenke
motorhastigheden vil inertibelastningen forarsage regenerering tilbage til ACS 160, sa DC-bussen forbliver
opladet, og det forhindres, at en underspaendingsfejl udlgses. Dette vil gge chancen for, at systemer med
hgj inerti, f.eks. en centrifuge eller ventilator, forbliver i drift ved netspaendingsudfald.

0 = DEAKTIVER

1 = AKTIVER (TID)
Aktiverer med tidsgraense for drift pa 500 ms.

2 = AKTIVER
Aktiverer uden tidsgraense for drift.

2007

MINIMUM FREK
Minimal udgangsfrekvens for driftsomrade.

Bemaerk! Indstil MINIMUM FREK < MAKSIMUM FREK.

2008

MAKSIMUM FREK
Maksimal udgangsfrekvens for driftsomrade.
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Gruppe 21: Start/Stop

ACS 160 understetter adskillige start- og stop-tilstande, herunder flyvende start og moment-
forsteerkning under start. Jeevnstrom kan tilfares enten for start-kommandoen (formagnetisering)
eller automatisk efter start-kommandoen (startende med jeevnstremsholdebremsning).

Jaevnstramsholdebremsning kan benyttes, nar drevet standses med rampe. Hvis drevet standses
ved tomgang (udlgb), kan jeevnstramsbremsning benyttes.

Bemaerk! En for lang DC injektionstid eller formagnetiserings maks tid far motoren til at overophede.

Kode |Beskrivelse

2101 |START FUNKTION
Forhold under motoracceleration.

1 = RAMPE
Rampeacceleration som indstillet.

2 = FLYVENDE
Flyvende start. Brug denne indstilling, hvis motoren allerede roterer, s& drevet vil starte ubesvaeret ved den
aktuelle frekvens. Drevet vil automatisk s@ge den korrekte udgangsfrekvens.

3 = MOMENT FORST.

Automatisk momentforsteerkning kan vaere ngdvendig til drev med et hgjt startmoment. Moment-
forsteerkning anvendes kun ved starten. Forsteerkningen standses, nar udgangsfrekvensen overskrider
20 Hz, eller nar udgangsfrekvensen er lig med referencen. Se ogséd PARAMETER 2103 MOM FORST STROM.

4 = FLY + FORST.

Aktiverer bade den flyvende start og momentforsteerkeren.

Bemaerk! Hvis der anvendes momentforstaerkning, er switchfrekvensen altid 4 kHz. | sa fald ignoreres
parameter 2605 lavt stgjniveau.

2102 |STOP FUNKTION
Forhold under motordeceleration.

1= UDL@B
Motoren kerer i tomgang og standser.

2 = RAMPE
Rampedeceleration, som angivet af den aktive decelarationstid 2203 DECELER TID 1 eller 2205 DECELER TID
2

2103 |[MOM FORST. STROM
Maksimal strem forsynet under momentforsteerkning. Se ogsa parameter 2101 START FUNKTION.

2104 |STOP DC INJ. TID
DC-bremsetid, efter at modulation er standset. Hvis 2102 stop funktion er 1 (ubL@B), bruger ACS 400 DC-
bremsning Hvis 2102 STOP FUNKTION er 2 (RAMPE), bruger ACS 160 DC holdebremsning efter rampen.

2105 |FORMAGN. VALG

Med indstilling 1- 5 veelges kilde til formagnetiseringskommandoen. Med indstilling 6 veelges start med DC-
holdebremsning.

0 = IKKE VALGT

Formagnetisering benyttes ikke.

1..5=DI1..DI5

Formagnetiseringskommandoen modtages via en digital indgang.

6 = KONST

Konstant formagnetiseringstid efter start-kommando. Tid angives med parameter 2106 FORMAGN MAKS TID.

2106 [FORMAG..N MAKS TID
Maksimal formagnetiseringstid.
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Kode |Beskrivelse

2107 |START BLOKERET
Styring af start blokeret. Start blokeret betyder, at en startkommando ignoreres, nar:
« fejl nulstilles, eller
« karsel frigivet aktiveres, mens startkommandoen stadig er aktiv, eller
* modus endres fra lokal til fiern, eller
* modus eendres fra fjern til lokal, eller
o der skiftes fra Eks1 til EKST2, eller
« der skiftes fra EKST2 til EKST1

0 = DEAKTIVERET
Start blokeret deaktiveret. Karslen starter, nar fejlen er nulstillet, Kersel frigivet aktiveres, eller der skiftes
modus, nar der er givet en startkommando.

1 = AKTIVERET
Start blokeret aktiveret. Karslen starter, nar fejlen er nulstillet, Kersel frigivet er aktiveret, eller der skiftes
modus. For at starte kerslen igen gives en ny startkommando.
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Gruppe 22: Accel/Decel

To acceleration/decelerationsrampepar kan benyttes. Hvis begge rampepar benyttes, kan der
veelges mellem dem under driften via en digital indgang. Rampernes S-kurve kan justeres.

Kode |Beskrivelse

2201 |ACC/DEC 1/2 VALG
Veelger kilden til signalet ved valg af rampepar.

0 = IKKE VALGT
Det forste rampepar anvendes (ACCELER TID 1/DECELER TID 1).

1..5=DI1...DI5

Valg af rampepar foretages via en digital indgang (DI1 til DI5).

Digital indgang deaktiveret = Rampepar 1 (ACCELER TID 1/DECELER TID 1) anvendes.
Digital indgang aktiveret = Rampepar 2 (ACCELER TID 2/DECELER TID 2) anvendes.

2202 |ACCELERTID 1
Rampe 1: tid fra nul til maksimal frekvens (0 - MAKSIMUM FREK).

2203 |DECELERTID 1
Rampe 1: TID FRA MAKSIMAL FREKVENS TIL NUL (MAKSIMUM FREK - 0).

2204 |ACCELERTID 2
Rampe 2: TID FRA NUL TIL MAKSIMAL FREKVENS (O - MAKSIMUM FREK).

2205 |DECELER TID 2
Rampe 2: TID FRA MAKSIMAL FREKVENS TIL NUL (MAKSIMUM FREK - 0).

2206 (RAMPEFORM
Valg af acceleration/deceleration rampeform

0 = LINEER

1 = STEJL S-KURVE
2 = MIDDEL S-KURVE
3 = FLAD S-KURVE

Udgangsfrekvens
4

MAKSIMUM FREK | — — — —

Lineeer

S kurve |

» Tid

Rampetid

Figur 10  Definition af accelerations/decelerationsrampetid.

ACS 160 Brugervejledning



Gruppe 25: Kritisk frekvens

| visse mekaniske systemer kan bestemte hastighedsomrader forarsage resonansproblemer. Det er
med denne parametergruppe muligt at opseette to forskellige hastighedsomrader, som ACS 160
springer over.

Kode

Beskrivelse

2501

KRIT. FREKV. VALG
Aktivering af kritiske frekvenser.

0 = AKTIVERET
1 = DEAKTIVERET

2502

KRIT. FREKV. 1 LAV
Start af kritisk frekvens 1.

Bemaerk! Hvis LAV > H@J, forekommer ingen speerring af kritisk frekvens.

2503

KRIT. FREKV. 1 HOJ
Afslutning af kritisk frekvens 1.

2504

KRIT. FREKV. 2 LAV
Start af kritisk frekvens 2.

2505

KRIT. FREKV. 2 HOJ
Afslutning af kritisk frekvens 2.

Bemeerk! Hvis LAV > H@J, forekommer ingen speerring af kritisk frekvens.

Eksempel: Et ventilatorsystem vibrerer meget fra 18 Hz til 23 Hz og fra 46 Hz til 52 Hz. Indstil
parametrene som folger:

KRIT FREK 1 LAV = 18 HZ og KRIT FREK 1 HQJ = 23 HZ

KRIT FREK 2 LAV = 46 HZ og KRIT FREK 2 HQJ = 52 HZ

52 §— —— — — =
46 |- - - - -~

|

23 1 - — !
18 | - — !
|

|

- > frer (H
AL 0 2L f2H Rer (H2)

18 23 46 52

Figur 11 Eksempel pa indstilling af kritiske frekvenser i et ventilatorsystem med store vibrationer
inden for frekvensomraderne 18 Hz til 23 Hz og 46 Hz til 52 Hz.
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Gruppe 26: Motorstyring

Kode (Beskrivelse

2603 |IR KOMPENSATION Tabel 8 Typisk IR-kompensationsvaerdier.
IR-kompensationsspaending ved
0 Hz. |400 V enheder
Bemaerk! IR-kompensation ber |pN /KW 0,55 (0,75 [1,1 15 (2,2

holdes sa lav som muligt for at
forhindre overophedning. Se Tabel 8. |IR-komp IV 33 30 27 25 23

2604

IR KOMP OMRADE
IR-kompensationsomrade. Definerer frekvens, efter hvilken IR-kompensation er lig med 0 V.

2605

LAVT ST@JNIVEAU
Indstilling for akustisk stgj i motor.

0 = DEAKTIVERET
Standard (koblingsfrekvens 4 kHz).

1 = AKTIVERET(1)
Lavt stgjniveau (koblingsfrekvens 8 kHz).

Bemazerk! Nar indstillingen lavt stgjniveau anvendes,skal maks lasten nedszettes. Se reference-afsnittet N.

2606

U/f FORHOLD
U/f forhold under feltsvaekningspunkt.

1 = LINEER
2 = KVADRATISK

Lineaer foretraekkes til brug med konstant moment og kvadratisk til centrifugalpumper og ventilatorer
(kvadratisk er mere stgjsvag til de fleste driftsfrekvenser)

2607

SLIP KOMP FORHOLD

| en kortslutningsmotor vil der under belastning opsta slip. Der kan kompenseres for dette slip ved at age
frekvensen, efterhanden som motormomentet eges. Denne parameter definerer slip kompensationen.
100 % betyder fuld slip kompensation; 0 % betyder ingen slip kompensation.

IR-kompensationsomrade.

/lng|en kompensation

: » f(Hz)
Felt
svaekkelse
punkt

Figur 12 IR-kompensationens virkemade.
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Gruppe 30: Fejlfunktioner

ACS 160 kan konfigureres, s& den reagerer efter hensigten p& bestemte unormale eksterne forhold:
analog indgangsfejl, eksternt fejlsignal og panelfejl.

| disse tilfeelde kan drevet enten fortsaette driften med den aktuelle hastighed eller med en angiven
konstant hastighed, mens en alarm vises, ignorere forholdet eller standse ved fejl.

Parametrene 3004 - 3008 til beskyttelse mod overtemperatur i motoren giver mulighed for at justere
motorens belastningskurve. Det kan f.eks. veere ngdvendigt at begraense belastningen i neerheden af
nul hastighed, hvis motoren ikke er udstyret med ventilatorer.

Blokeringsbeskyttelse (parameter 3009 - 3012) omfatter parametre for blokeringsfrekvens,
blokeringstid og strom.

Kode (Beskrivelse
3001 |AI<MIN FUNKTION
| tilfeelde af, at Al-signalet falder til under fejlgraense 3022 AI1 FEJL GRANSE eller 3023 AI2 FEJL GRAENSE.
0 = IKKE VALGT
Ingen funktion.
1 =FEJL
Der vises en fejlindikation, og ACS 160 kerer i tomgang til stop.
2 = KONST HAST 7
Der vises en advarselsindikation, og hastigheden indstilles i overensstemmelse med parameter 1208 KONST
HAST 7.
3 = SIDSTE HAST
Der vises en advarselsindikation, og hastigheden indstilles til det niveau, som ACS 160 senest arbejdede
ved. Dette veerdi bestemmes af gennemsnitshastigheden inden for de seneste 10 sekunder.
Forsigtig: Hvis der vaelges KONST HAST 7 eller SIDSTE HAST, skal det kontrolleres, at det er sikkert at
fortseette driften i tilfeelde af, at det analoge signal tabes.
3002 |PANELFEJL
Funktion i tilfeelde af styrepanelfejl.
1 =FEJL
En fejl vises, og ACS 160 gar i tomgang og standser.
2 = KONST HAST 7
Der vises en advarselsindikation, og hastigheden indstilles i overensstemmelse med parameter 1208 KONST
HAST 7.
3 = SIDSTE HAST
Der vises en advarselsindikation, og hastigheden indstilles til det niveau, som ACS 160 senest arbejdede
ved. Dette veerdi bestemmes af gennemsnitshastigheden inden for de seneste 10 sekunder.
Advarsel Hvis der vaelges KONST HAST 7 eller SIDSTE HAST, skal det kontrolleres, at det er sikkert at fortsaette
driften i tilfeelde af, at det analoge signal tabes.
3003 |Ekstern fejl
Valg af ekstern fejlindgang.
0 = IKKE VALGT
Eksternt fejlsignal anvendes ikke.
1..5=DI1...DI5
Dette valg angiver den digitale indgang, som anvendes til et eksternt fejlsignal. Hvis en ekstern fejl opstar,
det vil sige at den digitale indgang blive deaktiveret, standses ACS 160 motoren gar i tomgang og standser,
og der vises en fejlmeddelelse.
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Kode

Beskrivelse

3004

MOT TERM BESKYT
Funktion ved overophedning. Denne parameter definerer virkemaden af motorens termiske
beskyttelsesfunktion, der beskytter motoren mod overophedning.

0 = IKKE VALGT

1=FEJL
Viser en advarselsindikation ved (97,5% af den nominelle veerdi). Viser en fejlindikation, nar motorens
temperatur nar 100%-niveauet. ACS 160 kerer i tomgang til stop.

2 = ADVARSEL
Der vises en advarselsindikation, nar motortemperaturen nar (95% af den nominelle veerdi).

3005

MOT TERM TID

Tid for 63 % temperaturstigning. Dette er den graense, inden for hvilken motortemperaturen nar 63 % af den
endelige temperaturstigning. Figur 13 viser definitionen af motorens varmetid.

Hvis der onskes varmebeskyttelse i henhold til UL-krav for motorer i NEMA-klassen, skal denne
tommelfingerregel benyttes - MOTOR TERM TID er lig med 35 gange t6 (6 i sekunder er det tidsrum, motoren
kan kere sikkert ved seks gange dens nominelle stram, opgivet af motorproducenten). Varmetiden for en
Klasse 10-udlgsningskurve er 350 s, 700 s for en Klasse 20-udlgsningskurve og 1050 s for en Klasse 30-
udlgsningskurve.

Motor belastning
A

Temp. stign, » t
I |
100%f - —— == >
63%) — — — |
|
> 1

Mot term tid

Figur 13 Motorens varmetid.

3006

MOTOR LASTKURVE

Maksimal greense for motorstrom. MOTOR LASTKURVE indstiller motorens maksimale tilladte driftsbelastning.
Nar den indstilles pa 100 %, er den maksimale tilladte belastning lig med veerdien af parameter 9906 MOTOR
NOM STROM i gruppen opstartdata. Niveauet for belastningskurven skal justeres, hvis den omgivende
temperatur afviger fra den nominelle vaerdi.

Udgangsstrom (%) relativ
til 9906 MOTOR NOM STR@M

A

150 +

3006 MOT LASTKURVE 100 L — — — — _

|
3007 NUL HAST LAST 50 —/

3008 KNAEKPUNKT

» Frekvens

Figur 14 Motorens lastkurve.
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Kode (Beskrivelse
3007 |NUL HAST LAST
Denne parameter angiver den maksimale tilladte strem ved nul hastighed i forhold til 9906 MOT NOM STR@M.
Se Figur 14.
3008 |KNAEKPUNKT
Motorbelastningskurvens knaekpunkt. Figur 14 viser et eksempel pa en motorbelastningskurve. Se afsnittet
Figur 16.
3009 |BLOKER FUNKTION
Denne parameter definerer, hvordan blokeringsbeskyttelsen virker. Beskyttelsen aktiveres, hvis
udgangsstremmen bliver for hgj i forhold til udgangsfrekvensen. Se Figur 15.
0 = IKKE VALGT
Blokeringsbeskyttelsen benyttes ikke.
1 =FEJL
Nar beskyttelsen er aktiveret, gar ACS 160 i tomgang og standser. Der vises en fejimeddelelse.
2 = ADVARSEL
En advarsel vises. Advarslen forsvinder efter halvdelen af den tid, der er angivet med parameter 3012
BLOKER TID.
lup
‘ / / //
Blok.region
3010 BLOKER STR@OM
|
|
|
|
» Frekvens
3011 BLOKER FREKV. HGU
Figur 15 Motorblokeringsbeskyttelse.
3010 |BLOKER STRGM
Stromgraense for blokeringsbeskyttelse. Se Figur 15.
3011 |BLOKER FREK HGJ
Denne parameter indstiller frekvensvaerdien for blokeringsfunktionen.
Se Figur 15.
3012 |BLOKER TID
Denne parameter indstiller tidsveerdien for blokeringsfunktionen.
3013 |UNDERLAST FUNK
Hvis motorbelastningen fiernes, kan det betyde driftsfejl. Beskyttelsen aktiveres, hvis:
* Motordrejningsmomentet bliver mindre end den belastningskurve, der er angivet med parameter 3015
UNDERLAST KURVE.
* Denne situation har varet laengere end det tidsrum, der er angivet med parameter 3014 UNDERLAST TID.
* Udgangsfrekvensen er hgjere end 10 % af motorens nominelle frekvens og sterre end 5 Hz.
0 = IKKE VALGT
Underbelastningsbeskyttelsen anvendes ikke.
1 =FEJL
Nar beskyttelsen er aktiveret, gar ACS 160 i tomgang og standser. Der vises en fejlmeddelelse.
2 = ADVARSEL
Der vises en advarsel.
3014 |UNDERLAST TID
Tidsgreense for underbelastningsbeskyttelse.
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Kode

Beskrivelse

3015

UNDERLAST KURVE

Denne parameter har de fem kurver, som er vist i Figur 17. Hvis belastningen kommer under den valgte
kurve i leengere tid end det tidsrum, der er angivet med parameter 3014, aktiveres
underbelastningsbeskyttelsen. Kurve 1...3 nar maksimum ved den motorfrekvens, der er angivet med
parameter 9907 MOT NOM FREK.

3022

A1 FEJL GRANSE
Fejlniveau for analogt input 1overvagning.
Se parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

3023

Al2 FEJL GRAENSE
Fejlniveau for analogt input 2 overvagning.
Se parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

3024

MOT TERM OPS/ETNING

2 = bruger opseetning
| denne opsaetning kan brugeren bestemme varmebeskyttelsesfunktionen ved at indstille parameterne 3005
MOTOR TERM TID, 3006 MOT LASTKURVE, 3007 NUL HAST LAST 0og 3008 KNAEKPUNKT.

3 = TERMISTOR.

Motorvarmebeskyttelse er aktiveret med et I/O signal baseret pa motor termistor. Denne opsaetning kraever
en motorterm. eller en bydekontakt fra et term.relee tilsluttet terminal X4. Se Reference afsnit O. Nar
overophedning er konstateret, stopper drevet hvis parameter 3004 MOTOR TERM BESK. er indstillet til 1

(FEJL).

lo/In Udlgsningstid
3.5
3.0 60 s
25 74 90's

15 300s
600 s
1.0 f‘m

0.5

0 > fo/ Tk
0 02 04 06 08 1.0 1.2

lo = udgangsstrom

Iy = motorens nominelle strom

fo = udgangsfrekvens

fknk = knaekpunkt frekvens (parameter 3008 KNAKPUNKT)

Figur 16  Udlgsningstider ved varmebeskyttelse, nar parametrene 3005 MOT TERM ID, 3006 MOTOR
LASTKURVE og 3007 NUL HAST LAST har standardvaerdier.
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N 2.4” fy

Figur 17  Underlast kurvetyper. Ty; motorens nominelle omdrejningspunkt, £ motorens nominelle
frekvens.
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Gruppe 31: Automatisk kvittering

Det automatiske kvitteringssystem kan benyttes til automatisk at nulstille fejl for overstrom,
overspaending, underspaending og fejl ved analoge indgange. Du kan veelge det tilladte antal
automatiske nulstillinger inden for et bestemt tidsrum.

Advarsel! Hvis parameter 3107 ak ai<mIN er aktiveret, kan drevet blive startet igen, selv efter en lang
pause, nar det analoge indgangssignal genoprettes. Serg for, at denne funktion ikke forvolder
personskade eller gdeleegger udstyret.

Kode

Beskrivelse

3101

ANTAL FORSQG

Indstiller antallet af tilladte automatiske nulstillinger inden for et bestemt tidsrum. Tidsrummet angives med
parameter 3102 forsggstid. ACS 160 FORHINDRER YDERLIGERE automatiske nulstillinger og startes forst, nar
en korrekt nulstilling udferes fra styrepanelet eller fra et sted, der er valgt med parameter 1604 fejl kvit valg.

3102

FORSQGSTID
Det tidsrum, inden for hvilket et begraenset antal automatiske nulstillinger af fejl tillades. Det tilladte antal fejl
inden for dette tidsrum angives med PARAMETER 3101 antal forseg.

3103

FORSINKELSESTID
Denne parameter angiver det tidsrum, som ACS 160 venter, efter en fejl opstar, for nulstilling forseges. Hvis
parameteren indstilles pa nul, nulstilles ACS 160 omgéaende

3104

AK OVERSTROM

0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER

Hvis 1 er valgt, nulstilles fejlen (overstrem i motoren) automatisk efter forsinkelsen angivet med parameter
3103, og ACS 160 genoptager normal drift.

3105

AK OVERSP/ZAENDING

0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER

Hvis 1 er valgt, nulstilles fejlen (DC-busoverspaending) automatisk efter forsinkelsen angivet med parameter
3103, og ACS 160 genoptager normal drift.

3106

AK UNDERSP

0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER

Hvis 1 er valgt nulstilles fejlent (DC-busunderspaending) automatisk efter forsinkelsen angivet med
parameter 3103 FORSIN. TID, og ACS 160 genoptager normal drift.

3107

AR Al<MIN

0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER

Hvis 1 er valgt nulstilles fejlen (analogt indgangssignal under mindste niveau) automatisk efter forsinkelsen
angivet med parameter 3103 FORSIN. TID.

x = Automatisk nulstil

Forsegstid
O —
X XX >~ Tid

T
Nu

Figur 18  Automatisk kvittering. Hvis fejlen i dette eksempel indtraeffer “Nu”, nulstilles den
automatisk, hvis veerdien af parameter 3101 ANTAL FORSQ@G er starre end eller lig med 4.
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Gruppe 32: Overvagning

Parametrene i denne gruppe benyttes sammen med releeudgangsparametrene 1401 RELAUDGANG 1
og 1402 RELAEUDGANG 2. To valgfrie parametre i gruppen Driftsdata (Gruppe 1) kan overvages.
Releeer kan konfigureres, sa de aktiveres, nér veaerdierne af de overvadgede parametre enten er for
lave eller hgije.

Kode |Beskrivelse

3201 |OVERV 1 PARAM
Forste overvagede parameternummer i gruppen Driftsdata (Gruppe 01).

3202 |OVERV 1 GRAE LAV
Forste overvagningsgraense lav. Visning af denne parameter afhaenger af den valgte overvagede
parameter (3201).

3203 |OVERV 1 GRAE HOJ
Forste overvagningsgraense hgj. Visning af denne parameter athaenger af den valgte overvagede
parameter (3201).

3204 |OVERV 2 PARAM
Andet overvagede parameternummer i gruppen Driftsdata (Gruppe 01).

3205 |OVERV 2 GRAE LAV
Anden overvagningsgraense lav. Visning af denne parameter afhaenger af den valgte overvagede
parameter (3204).

3206 |OVERV 2 GRAE HQJ
Anden overvagningsgreense hgj. Visning af denne parameter afhaenger af den valgte overvagede
parameter (3204).
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A
Veerdi af overvaget parameter
hej (3203)
lav (3202) |
| >
»
|
|
|
| A
Aktiveret = 1 l_ ‘_‘ I_
Deaktiveret = 0 | | ‘ | »
A \ \ |
| ‘ | ‘ | |
| ‘ | ‘ | |
| ‘ | ‘ | |
| | | | B
Aktiveret = 1 —I ‘—I ‘—I l—
Deaktiveret = 0 >

A = Parameter 1401 RELAEUDGANG 1 (1402 RELAUDGANG 2) veerdi er
SUPRV1 OVER eller SUPRV2 OVER

B = Parameter 1401 RELAUDGANG 1 (1402 RELAUDGANG 2) veerdi
SUPRV1 UNDER eller SUPRV2 UNDER

Bemaerk! LAV < HGJ repraesenterer en normal hysterese.
A: Maler nar/hvis det overvagede signal overstiger en given graense.
B: Maler nar/hvis det overvagede signal falder under en given greense.

Figur 19  Driftsdataovervagning ved hjeelp af releeudgange, nar LAV < HGJ.
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Veerdi af overvaget parameter

o 1 AL
H@J (3203) ﬂ.v Q\,

7
]
oS IniminininimAnia R
wee L S A AT

A = Parameter 1401 RELEUDGANG 1 (1402 RELAEUDGANG 2) veerdien er
OVERVAG.1 OVER eller OVERVAG.2 OVER.

>
>

B = Parameter 1401 RELAEUDGANG 1 (1402 RELEAUDGANG 2) veerdien er
OVERVAG.1 UNDER eller OVEVAG.2 UNDER.

Bemaerk! Tilfeeldet LAV>H@J repreesenterer en speciel hysterese med to
separate overvagningsgreenser. Afhaengig af, om det overvagede signal er
faldet til under veerdien H@J (3203) eller over veerdien LAV (3202), er
bestemmende for den greense, der skal bruges. | starten bruges H@J, til
signalet falder til under veerdien LAV. Derefter bruges greensen LAV, til
signalet vender tilbage til under veerdien HGJ.

A = Releeet er frakoblet i starten.
B = Releeet er tilkoblet i starten.

Figur 20 Driftsdataovervagning ved hjeelp af releeudgange, nar LAV>HQJ.
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Gruppe 33: Information

Kode

Beskrivelse

3301

SW VERSION
Softwareversion.

3302

TESTDATO

Viser testdatoen for ACS 160 (da.uu).
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Gruppe 34: Procesvariabler

Parametrene i denne gruppe kan anvendes til at oprette nye procesvariabler. Vaerdierne af
procesvariabler kan ses i parametrene 0134 PROCES VAR 1 og 0135 PROCES VAR 2. En veerdi
beregnes ved at tage en given parameter fra gruppen Driftsdata (Gruppe 1) og gange og dividere
den med de givne koefficienter. Maleenheden og antallet af decimaler kan konfigureres.

Se nedenstaende eksempel.

Kode |Beskrivelse

3402 |P VAR 1 VALG
Valg af procesvariabel 1. Nummer pa valgfri parameter i gruppe 1 DRIFTSDATA (udelukker parameter 0134
PROCES VAR 1 0og 0135 PROCES VAR 2).

3403 |P VAR 1 MULTIP
Multiplikator for procesvariabel 1.

3404 |P VAR 1 DIVISOR
Divisor for procesvariabel 1.

3405 |P VAR 1 SKALER
Placering af decimalpunkt i procesvariabel 1, nar den

vises. Se Figur 19. Veerdi Display-visninger
0 125
1 12.5
2 1.25
3 0.125

Figur 21  Display med forskellige placeringer af
decimalpunkt, nar den beregnede veerdi er 125.

3407 |P VAR 2 VALG
Valg af procesvariabel 2. Nummer pa valgfri parameter i gruppe 1 DRIFTSDATA (udelukker parameter 0134
PROCES VAR 1 0og 0135 PROCES VAR 2).

3408 |P VAR 2 MULTIP
Multiplikator for procesvariabel 2.

3409 |P VAR 2 DIVISOR
Divisor for procesvariabel 2.

3410 |P VAR 2 SKALER
Placering af decimalpunkt i procesvariabel 2, nar den vises.

Eksempel. Lad os antage, at en topolsmotor er direkte forbundet med en rulle, der har en diameter
pa 0,1 m, og liniehastigheden skal vises i m/s.

Da 1 Hz svarer til 1 omd./s, svarende til Pl * 0.1 m/s liniehastighed, eller ca. 0.314 m/s, er:

linichast = . udgangsfrek * 314 e

1000

Dette kraever folgende indstillinger:

3402 P VAR 1 VALG = 0103 (OUTPUT FREQ)
3403 P VAR 1 MULTIP = 314

3404 P VAR 1 DIVISOR = 1000

3405 P VAR 1 SKALERING = 1
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Kontroller decimalvalg for variabel, valgt med parameter 3402 P VAR 1 VALG.

| dette tilfselde vises 0103 UDGANG FREKV med en oplesning p& 0,1 Hz. Derfor skal 3405 = 1 veelges.
se Figur 21
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Gruppe 40: PID-styring

Med makroen PID-styring kan ACS 160 registrere et referencesignal (set-punkt) og et aktuelt
svarsignal (feedback) og automatisk justere drevets hastighed, s& det aktuelle signal passer til
referencen.

Der findes to PID-parameterindstillinger (gruppe 40 for indstilling 1 parametre og gruppe 41 for
indstilling 2 parametre). Normalt anvendes kun indstilling 1 parametre. Indstilling 2 parametre kan
tages i brug af parameter 4016 PID PARAM INDST. Der kan vaelges mellem parameterindstillinger,
f.eks. via en digital indgang.

PID dvalefunktionen kan anvendes til at standse reguleringen, nar PID-styreenhedens udgang falder
under den forudindstillede greense. Reguleringen genoptages, nar den aktuelle procesveerdi falder
under den forudindstillede greense. Alternativt kan dvalefunktionen aktiveres og deaktiveres via en
digital indgang.

Figur 31 (Appendiks A) viser de interne signalers tilslutning, nar makroen PID-styring er valgt.

Kode |Beskrivelse

4001 |PID FORSTARKNING
Denne parameter definerer forstaerkningen af PID-styringen. Indstillingsomradet er 0,1... 100.
Hvis du veelger 1, bevirker en andring pa 10 % i fejlveerdien, at PID-styringsudgangen aendres med 10 %.

4002 |PID INTEG TID

PID-styringens integrationstid. Defineret som det tidsrum, inden for hvilket den maksimale udgang nas, hvis
en konstant fejlveerdi eksisterer, og forsteerkningen er 1.Integrationstiden 1 s angiver, at en gendring pa
100% nas pa 1 s.l

~—
PID-integrationstid

4003 |PID DIFF TID

PID-styringens differentialtid. Hvis processens fejlveerdi eendres lineeert, fajer D-delen en konstant veerdi til
PID-styringsudgangen. Differentialet filtreres med et 1-polet filter. Filterets tidskonstant defineres af
parameter 4004 PID DIFF FILTER.

Procesfejlveerdi
100% - ————-——

Forsteerkning

| S —
PID-differentialtid
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Kode

Beskrivelse

4004

PID DIFF FILTER
Tidskonstant for D-delens filter. Ved at forage filterets tidskonstant er det muligt at udjaevne virkningen af D-
delen og deempe stgj.

4005

FEJLVZAERDI INV

Invertering af processens fejlveerdi. Normalt medferer et fald i svarsignalet, at drevets hastighed forages.
Hvis du gnsker, at et fald i svarsignalet skal fore til en seenkning af hastigheden, skal FEJL VARDI INV
indstilles til 1 (JA).

0 = NEJ
1=UA

4006

AKT. VERDI VALG

Valg af PID-styringens svarsignal (aktuelt). Svarsignalet kan vaere en kombination af to aktuelle veerdier
AKT1 og AKT2. Kilden til aktuel veerdi 1 vaelges med parameter 4007, og kilden til aktuel veerdi 2 veelges med
parameter 4008.

1= AKT1
Aktuel veerdi 1 benyttes som svarsignal.

2 = AKT1-AKT2
Forskellen mellem de aktuelle veerdier 1 og 2 benyttes som svarsignal.

3 = AKT1+AKT2
Summen af de aktuelle veerdier 1 og 2.

4 = AKT1*AKT2
Produktet af de aktuelle veerdier 1 og 2.

5 = AKT1/AKT2
Kvotienten af de aktuelle veerdier 1 og 2.

6 = MIN (A1, A2)
Den mindste af de aktuelle veerdier 1 og 2.

7 = MAKS (A1, A2)
Den storste af de aktuelle veerdier 1 og 2.

8 = kv (A1-A2)
Kvadratroden af forskellen mellem de aktuelle vaerdier 1 og 2.

9 = kvA1 + kvA2
Summen af kvadratredderne af de aktuelle veerdier 1 og 2.

4007

AKT1 INDGANG VALG
Kilde til aktuel veerdi 1 (AKT1).

1=Al1
Analog indgang 1 bruges som aktuel veerdi 1.
2=Al2

Analog indgang 2 bruges som aktuel veerdi 1.

4008

AKT2 INDGANG VALG
Kilde til aktuel veerdi 2 (AKT2).

1=Al1
Analog indgang 1 bruges som aktuel veerdi 2.
2=AI2

Analog indgang 2 bruges som aktuel veerdi 2.
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Kode (Beskrivelse
4009 |AKT1 MINIMUM
Minimumveerdi for aktuel veerdi 1 (AKT1). Figur 22 og parametrene i gruppe 13 indeholder oplysninger om
de mindste og storste indstillinger for den analoge indgang.
4010 |AKT1 MAKSIMUM
Den maksimale veerdi for aktuel veerdi (AKT1). Figur 22 og parametrene i gruppe 13 indeholder oplysninger
om de mindste og sterste indstillinger for den analoge indgang.
4011 |AKT2 MINIMUM
Den mindste veerdi for aktuel veerdi 2 (AKT2). SE PARAMETER 4009.
4012 |AKT2 MAKSIMUM
Den maksimale veerdi for aktuel veerdi 2 (AKT2). SE PARAMETER 4010.
AKT1 (%)
A
AKT1 MAKSIMUM 1 — — — — — — — —
|
|
|
|
AKT1 MINIMUM :
|
L - » Analogt indgangssignal
Al min Al maks
AKT1 (%)
A
AKT1 MINIMUM
AKT1 MAKSIMUM - |
| |
T T » Analogt indgangssignal
Al min Al maks
Figur 22  Aktuel veerdiskalering. Omradet for det analoge indgangssignal angives med parametre
1301 og 1302 eller parametre 1304 og 1305, afthaengigt af den anvendte analoge indgang.
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Kode

Beskrivelse

4013

PID DVALE FORSINK.
Tidsforsinkelse for dvalefunktion, se Figur 23. Hvis udgangsfrekvensen for ACS 160 ligger under et angivet
niveau (parameter 4014 DVALE NIV.) i leengere tid end PID DVALE FORSIN., standses ACS 160.

Alarm 28 vises, nar PID-dvale er aktiv.

4014

PID DVALE NIV.

Niveau for aktivering af dvalefunktion. se Figur 23 Nar udgangsfrekvensen for ACS 160 falder under
dvaleniveauet, startes dvaleniveauets teeller. Nar udgangsfrekvensen for ACS 160 stiger op over
dvaleniveauet, nulstilles dvaleniveauets teeller.

4015

OPVAGNINGSNIVEAU
Niveau for deaktivering af dvalefunktion. Denne parameter indstiller en procesaktuel veerdigraense for
dvalefunktionen (se Figur 23). Graensen svinger afhaengig af procesreferencen.

Retvendt fejlveerdi (parameter 4005 = 0)
Det anvendt opvagningsniveau beregnes efter falgende formel:

Greense = parameter 1107 +
parameter 4015 * (nul-punkt- parameter 1107) /
(parameter 1108 - parameter 1107)

Nar den faktiske vaerdi er mindre end eller lig med denne vaerdi, deaktiveres dvalefunktionen. Se Figur 24
og Figur 26.

Inverteret fejlveerdi
Det anvendte opvagningsniveau beregnes efter falgende formel:

Graense = parameter 1108 +
parameter 4015 * ( parameter1108 - nul-punkt) /
(parameter 1108 - parameter 1107)

Nar den faktiske veerdi er hgjere end eller lig med denne veerdi, deaktiveres dvalefunktionen. Se Figur 25 og
Figur 27.

4016

PID PARAM INDST

Valg til indstilling af PID parametre. Nar indstil 1 veelges, anvendes parametre 4001-4012 og 4019-4020.
Nar indstil 2 veelges anvendes parametre 4101-4112 og 4119-4120.

1..5=DI1...DI5

PID parameterindstilling veelges via en digital indgang (DI1...DI5). Parameter indstil 1 anvendes, nar den
digitale indgang ikke er aktiv. Parameter indstil 2 anvendes, nér den digitale indgang er aktiv.

6 =SET 1

PID parameter indstilling 1 er aktiv.

7 =SET 2
PID parameter indstilling 2 er aktiv.

4017

OPVZAEGNING FORSIN.
Tidsforsinkelse for deaktivering af PID dvalefunktion. Se parameter 4015 OPVAGNINGSNIVEAU og Figur 23.

4018

DVALE VALG

Styring af PID dvalefunktion.

0 = INTERN

Nar INTERN veelges styres dvaletilstanden af udgangsfrekvens, procesreference og aktuel procesveerdi. Se
parametre 4015 OPVAGNINGSNIVEAU OG 4014 PID DVALENIVEAU.

1..5=DI1...DI5
Dvalefunktionen aktiveres og deaktiveres via en digital indgang.
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Kode

Beskrivelse

4019

SET-PUNKT VALG
Veelger set-punkt. Definerer referencesignalkilden for PID-styreenheden.

Bemaerk! NAR PID-regulatoren bypasses (parameter 8121 reg BYPASS STYRING), har denne parameter
ingen betydning.

1 = INTERN

Procesreferencen er en konstant veerdi, som indstilles med parameter 4020 intern setpnt.

2 = EKSTERN
Procesreferencen leeses fra en kilde, der er defineret med parameter 1106 EKST REF2 VALG. ACS 160 skal
\veere indstillet til fiernstyring (REM kommer til syne pa styrepanelts display).*

* Procesreferencen til PID-styringen kan ogsa gives fra styrepanelet i lokalstyring (LOK vises pa
styrepanelets display), hvis panelreferencen gives i procent, dvs. vaerdien af parameter 1101 PANEL REF
VALG = 2 (REF2 (%)).

4020

INTERN SET-PUNKT
Indstiller en konstant procesreference (%) for PID-styringen. PID-styringen falger denne reference, hvis
parameter 4019 set-punkt valg er indstillet pa1 (INTERN).

PID indgang (proces aktuel veerdi) A
OPVAGNINGSFORSIN.

parameter 4017

Opvégningsniveau} — —— — __ _ . __ __

Tid

PID udgang (udgangsfrekvens)

}  t,= DVALEFORSIN., parameter 4013

DVALENIVEAU
parameter 4014

» Tid

STOP START

Figur 23  Dvalefunktion.
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4015

IKKE INVERTERET FEJLV/AERDI

OPVAGNINGSNIVEAU

1108 EKST REF2 MAKS

100 % REFERENCEPUNKT
75% | . ANV.OPVAGNINGSNIVEAU
0% +——+— 1107 EKST REF2 MIN

Figur 24 Eksempel pa hvordan det anvendte opvagningsniveau varierer afhaengig af reference-
punktet, her er parameter 4015 OPVAGNINGSNIVEAU lig med 75 % ikke-inverteret PID-styring.

4015
OPVAGNIN

0%

INVERTERET FEJLVARDI

GSNIVEAU

60 % ——

1108 EKST REF2 MAKS

+ —— —— —— — ANV. OPVAGNINGSNIVEAU

100 %

REFERENCEPUNKT

1107 EKST REF 2 MIN

Sy

Figur 25 Eksempel pa hvordan det anvendte opvagningsniveau varierer afhaengig af reference-

punktet, her er parameter 4015

OPVAGNINGSNIVEAU lig med 60 % inverteret PID-styring.
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ANV. OPVAG- AKT V/ERDI

NINGSNIVEAU DVALE DEAKTIVERET

TID UDL@BER

TID

Figur 26  Opvéagningniveau-drift med ikke-inverteret veerdi.

TID UDLG@BER

ANV. OPVAG-
NINGSNIVEAU

DVALE DEAKTIVERET

AKT VAERDI

Figur 27 Opvéagningsniveaudrift med inverteret veerdi.
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Gruppe 41: PID-styring (2)

Parametrene i denne gruppe tilharer PID-parameterindstilling 2. Funktionen af parametre 4101 -
4112, 4119 - 4120 er analog med indstilling 1 parametre 4001 - 4012, 4019 - 4020.

PID-parameterindstilling 2 kan veelges med parameter 4016 PID PARAM INDST.
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Gruppe 51: Ekst Komm Modul

Parametrene i denne gruppe skal kun justeres, hvis der er installeret et eksternt fieldbus-
kommunikationsmodul. Der er flere oplysninger om disse parametre i moduldokumentationen. Se
gruppe 52, for oplysninger om standard modbus kommunikation

Parametrene 5204 KOMM FEJL TID og 5205 KOMM FEJL FUNKT kan anvendes til at pavise
kommunikationstabet mellem drevet og fieldbus kommunikationsmodulet.

Kode [Beskrivelse
5101 |FIELDBUSPAR 1
Parameter 1 til kommunikationsmodul i DDCS-forbindelsen. Veerdien afspejler modultypen for DDCS-
forbindelsen.
Tabel 9 Liste over modultyper.
Veerdi Modultype
0 Ingen modulforbindelse.
1 Profibus (CFB-PDP)
2 Modbus *
3 Interbus-S (CFB-IBS)
4 CS31 bus *
5 CANopen (CFB-CAN)
6 DeviceNet (CFB-DEV)
7 LONWORKS (CFB-LON)
8 Modbus+ *
9 Andre *
* Reserveret
5102 - |FIELDBUSPAR 2 - FIELDBUSPAR 15
5115 |Der er flere oplysninger om disse parametre i moduldokumentationen.
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Gruppe 52: Standard Modbus

ACS 160 tilbyder een seriel link forbindelse, der kan anvendes til kontrolpanel, modbus
kommunikation eller til andre fieldbusadaptorer. Nar standard modbus kommunikation er i
anvendelse, anvendes parametrene 5201 - 5203 til at opsaette stationsnummer,
kommunikationshastighed og paritet. Der skal bruges en adapter til at tilslutte ACS 160 til enten
RS232 eller til RS485 bus type (type kode CFB-RS).

Det er ogsa muligt at forbinde ACS 160 til andre fieldbussystemer, for eksempel profibus. Til dette
formal, skal der bruges en fieldbusadapter, som kan overfare den eksterne fieldbus protokol til
standard modbus protokollen. Den type af fieldbus kommunikationsmoduler indstilles ved hjeelp af
gruppe 51 parametre.

Note! Modificeringer af parametre 5201 - 5203 treeder i kraft ved naeste opstart. Modificering af
stationsnummer og paritet kommunikationshastighed kan forarsage at kommunikationen til
styrepanelet eller fieldbusadapteren ikke fungerer, hvis de er tilsluttet efter drevet startes op. Men det
er altid muligt at f& kommunikationen til at virke, ved simpelthen at deaktivere drevet, (kontroller at
styrepanelet eller den gnskede fieldbusadapter er tilsluttet), og dernzest starte drevet op igen.

Kode |Beskrivelse

5201 |STATION NUMMER
Angiver slavenummeret for ACS 160 i Modbus-net.

Omrade: 1 - 247

5202 |KOMM HAST
Definerer kommunikationshastigheden for ACS 160 i bit pr. sekund (bits/s).

3 =300 bits/s 48 = 4800 bits/s
6 = 600 bits/s 96 = 9600 bits/s
12 = 1200 bits/s 192 = 19200 bits/s

24 = 2400 bits/s

5203 |PARITET

Definerer den paritet, der skal bruges under Modbus-kommunikation. Parameteren definerer ogsa antallet
af stopbit. Under Modbus-kommunikation skal antallet af stopbit veere 2, hvis der ikke bruges paritetsbit,
mens antallet skal vaere 1 med lige eller ulige paritet.

0 = INGEN
1=LGE
2 = ULIGE

5204 |KOMM FEJL TID
Forsinkelse af kommunikationsafbrydelse.

Nar kommunikationsforbindelsen er tabt efter tidsindstilling med koMM FEJL TID, aktiveres
kommunikationsfejlfunktionen. Parameter 5205 KOMM FEJL FUNKT.
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Kode

Beskrivelse

5205

KOMM FEJL FUNK
Kommunikation fejifunktion.

0 = IKKE VALGT
Ikke i brug

1 =FEJL
En fejlindikator vil komme til syne og ACS 160 vil ga over i stop.

2 = KONST HAST.7
En advarselsindikator vil komme til syne og hastigheden indstilles efter parameter 1208 konst. hast.7.

3 = /ELDSTE HAST.
En advarselsindikator vil komme til syne og hastigheden indstilles efter det aeldste ACS 160-driftsniveau.
Denne veerdi er bestemt af gennemsnitshastigheden over de sidste 10 sekunder.

Forsigtig! Hvis du vaelger KONST HAST.7 eller SIDSTE HAST skal du sikre dig, at det er forsvarligt at fortseette
driften i tilfeelde af, at kommunikationen gar tabt.

5206

FEJLMEDDELELSE
Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang ACS 160 opdager en kommunikationsfejl. Under normal drift stiger
denne teeller stort set aldrig.

5207

OK MEDDELELSE
Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang ACS 160 modtager en gyldig Modbus-meddelelse. Under normal
drift stiger denne teeller konstant.

5208

BUFFER OVERF

Meddelelser til ACS 160 kan ikke veere sterre end 32 byte. Hvis der modtages en meddelelse, som er starre
end 32 byte, stiger denne fejltaeller med 1, hver gang der modtages et tegn, som ikke kan placeres i
bufferen.

5209

FORMAT FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang der modtages en formatfejl fra Modbus.
« Indstillingerne af kommunikationshastighederne for de enheder, der er tilsluttet Modbus, er ikke ens.
* Baggrundsstgjniveauet kan vaere for hgijt.

5210

PARITET FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang der modtages et tegn med en paritetsfejl fra Modbus.
* Paritetsindstillingerne for de enheder, der er tilsluttet Modbus, er ikke ens.
* Baggrundsstgjniveauet kan vaere for hgijt.

5211

CRC FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang der modtages en meddelelse med en CRC-fejl.
* Baggrundsstgjniveauet kan vaere for hgijt.
* CRC-beregning foretages ikke korrekt.

5212

OPTAGET FEJL
Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang ACS 160 modtager et tegn fra bussen, mens den stadig behandler
den forrige meddelelse.

¢ Der kan veere to stationer med samme stationsnummer.

* Baggrundsstgjniveauet kan veere for hgjt.

5213

SER FEJL HUK 1
Sidste afsendte Modbus-undtagelseskode.

5214

SER FEJL HUK 2
Forrige afsendte Modbus-undtagelseskode.

5215

SER FEJL HUK 3
/Eldste afsendte Modbus-undtagelseskode.
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Gruppe 54: Bremsning (Elektromakanisk bremsekontrol)

ACS 160’ s alsidige bremsefunktioner inkluderer mulighed for at kontrollere den elektromekaniske
bremse. Den elektromekaniske bremse kan styres ved brug af ACS 160’s programmerbare
releeudgange. Bremsen anvendes, nar motoren er i stop.(releeudgangen er deaktiveret).

Elektromekanisk bremsestyring tilsluttes ved forst, at indstille parameter1401 RELA UDGANG 1 (eller
1402 RELAE UDGANG 2) til veerdi 32 (MEC BR CTRL). Parameterne 5401 og 5403 anvendes til at justere
den mekaniske bremseopration. Se Figur 28.

Bemeerk! Se relaeudgang-klasificeringerne, i referenceafsnittet K. Anvend en ekstra kontaktor il
bremsespolen hvor det er ngdvendigt.

Kode

Beskrivelse

5401

MBRK ABEN FORSIN.
For ekstern bremsning, udlgs forsin. Delayet specificerer den totale tid der gar fra bremse aben
kommandoen til det gjeblik hvor bremsen abnes mekanisk.

Bemeerk! Veerdien af denne parameter skal vaere en smule laengere end den aktuelle tid det tager at udlgse
den eksterne bremse . En for stor veerdi kan fore til overstremudlgsning idet motorakslen ikke kan rotere pa
grund af at bremsen er tilkoblet.

5403

MBRK FREK NIVEAU

Niveauet for udgangsfrekvensen nedenunder hvilken den eksterne bremse er tilsluttet. Dette
frekvensniveau skal veere lavt nok til at motorhastigheden naesten formindskes til nul i lebet af den eksterne
bremses lukkeforsinkelse.

ACS 160 Brugervejledning 99



Start/Stop:

|
|
1<—>| | Intern forsinkelse |
|
P ! ', 5403 MBRK FREK
Fug: | | I ALVL
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I | ! Lo
| ! I
| | (I
| ! I
| [ (|
! | [
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Releeudgang: ] |
! |
[ —_——
|<—>' MBRK ABEN FORS. [ bremse forsink
| —>r
| | |
Mekanisk | l Bremse Udlgst (&ben) | | Bremse aktiv
bremse: : (lukket)

Figur 28  Drift af den elektromekaniske bremsestyring.

Bemaerk! Den beskrevne funktion geelder fra ACS 160 SW version 1.0.0.F.
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Gruppe 82: Positionering

ACS 160’s indbyggede positionsfunktioner gor det muligt, at anvende drevet i simple
positionsapplikationer, i mange tilfaelde uden en ekstern PLC. Mulige applikationseksempler er
indekssystemser og positionssystemer med to absolutte positioner. Hiempejling funktioner findes
ogsa. Driften kan kombineres med elektromekanisk bremse og dynamisk bremsning.

| applikationsmakroafsnittet beskrives standarddriften med positioneringsmakro.

Bemeerk! Efter at positioneringsmakro er valgt ved at indstille 9902 APP MACRO = 14 (POSITIONERING),
skal drevet forst deaktiveres og dernzest startes igen. Nar der veelges positioneringsmakro er den
analoge udgang AO1 ikke operationel.

* For at bruge positionering skal ACS 160 vaere udstyret med en eneremental pulsencoder.
Parametrene 8201 -8204 anvendes til at konfigurere dette. Se Tabel 5 efter encoder-
specifikationer.

* Positioneringsopseetning vaelges ved hjeelp af parameter 8215 POS OPSATNING. | positionering-
sopsaetning skal drevet styres fra ekstern styrested EKST2 (begyndende fra SW revision
1.0.0.F).

¢ Finindstilling af paramtrene 8218 STEJL FORST 1, 8220 HAST FORST. 1 0g 8229 DELTA DISTANCE
anvendes til at optimere driften, nar malpsitionen naermer sig.

e Parameter 8216 HIEMPEJLING OPSATNING forteeller hvordan systemet kan finde dets oprindelige
position nar spaending tilsluttes. | de simpleste systemer er der ikke brug for hjempejling.

e Der er to reference-indstillingspositioner. Begge inkluderer mélposition og separate
hastighedsprofiler. Positionsreferencens valgmekanisme konfigureres ved hjeelp af parameter
8206 POS TABEL VALG.

e Der er brug for to ACS160 parameter indstillinger pr. position: Den mest vigtige del af en position
er fuld akselomdrejning, og den mindst vigtige del er multiplummet af 1/65536 af een akselom-
drejning.

Eksempel

Mal 1 er ved distancen af 52 fulde akselomdrejninger plus en kvart omdrejning. | dette tilfeelde er
maélet gemt som:

Parameter 8207 MAL 1 LAV = 1/4 * 65536 = 16384
Parameter 8208 MAL 1 H@U = 52

Note! P4 grund af firesegment paneldisplay, skal den viste displayveerdi ganges med 10, nar
parametervaerdierne overstiger 9999.

Tabel 5 Encoderspecifikationer

Forsyningsspaending 24 V fra terminalerne X1:9 (+24 V) og X1:8 (GND)

Maks. stremforbrug 100 mA

Encoderudgange Forbundet til terminalerne X1:14 (DI4) og X1:15 (DI5). Der
anvendes ikke signalledere med modsatte faser.

Maks. encoder kabelleengde 3m

Maks. pulsfrekvens 200 kHz

For yderligere information bedes De kontakte Deres lokale ABB forhandler.
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Kode |Beskrivelse

8201 |ENC PULSE NUM
Antal af encode-pulser per omdrejning.

8202 |ENC FEJL
Beskriver ACS 160's i encoder-fejl situationer.

0 = IKKE VALGT
Encoder-fejovervagning slaet fra.

1 =FEJL

Drevet stoppes ved frilgb-stop og en fejlindikation gives nar felgende betingelser er opfyldte:
« drevet er i drift og udgangsfrekvensen er over 0 Hz.
« der er ikke pavist nogen encodepulser i tiden defineret af parameter 8203 ENC FORSIN.

8203 |ENC FORSINKELSE
Forsinkelsen fgr encoderfejlen er givet. Se parameter 8202 ENK FEJL.

8204 |ENK SKALERING

Indstiller teellerretningen for positionsteelleren.

0 og positive veerdier = RETNING 1.

Negative veerdier = RETNING 2

Eksempel:

Hvis motoren roterer i forleens retning og positionsteeller-veerdien teeller i positiv retning (se parametrene
8227 POS AKT LAV 0g 8228 POS AKT H@J) RETNING 1 veelges. Ellers skal RETNING 2 veelges.
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Kode |Beskrivelse

8206 |POS TABEL VALG
Valg af indstilling af positionsreference.

1= REF INDST 1
Reference-indstilling 1 anvendes.

2 = REF IND. 2
Reference-indstilling 2 anvendes.
3 =A12
Reference-indstiling veelges med analog-indgang 2 (Al2):
* Al2=0...5V (0...10 mA): Reference-indstilling 1 veelges.
* Al2 =5...10 V (10...20 mA): Reference-indstilling 2 vaelges.

4 =DI2
Reference-indstilling vaelges med digital-indgang 2 (DI2):
* DI2 er inaktiv: Reference-indstilling 1 veelges.
* DI2 er inaktiv: Reference-indstilling 2 veelges.
5=DI3
Reference-indstilling vaelges med digital-indgang 3 (DI3):
* DI3 er inaktiv: Reference-indstilling 1 veelges.
* DI3 er aktiv: Reference-indstilling 2 veelges.

Tabel 6 Referencesaet nar parameter 8206 = 1...5

Referencesaet 1 Referenceindstilling 2
Mal-position, lav-del MAL 1 LAV (8207) MAL 2 LAV (8209)
Mal-position, hgj-del MAL 1 Hou (8208) MAL 2 HoU(8210
Frekvens-reference positionering KONSTANT HASTIGHED 1 (1202) [KONSTANTHASTIGHED2(1203)
Frekvens-reference mal KONST HAST 3 (1204) KONST HAST 3 (1204)
Frekvens-reference hjempejling KONST HAST 6 (1207) KONST HAST 6 (1207)
Accelerationshastighed ACCELERATIONSTID 1 (2202)  |ACCELERATIONSTID 2 (2204)
Decelerationstid DECELERATIONSTID 1 (2203)  [DECELERATIONSTID 2 (2205)

6=SAET1+EKSF
Referencesaet 1 anvendes, med undtagelse af positioneringsfrekvensreferencen, som veelges med
parameter 1106 EKS REF2 VALGT.

7 =SET2+EKSF
Referencesaet 2 anvendes, med undtagelse af positioneringsfrekvensreferencen, som veelges med
parameter 1106 EKS REF2 VALGT.

Tabel 7 Referencesaet nar parameter 8206 = 6,7

Referencesaet 1 Referenceindstilling 2
Mal-position, lav-del MAL 1 LAV (8207) MAL 2 LAV (8209)
Mal-position, hgj-del MAL 1 Hou (8208) MAL 2 HoU(8210
Frekvens-reference positionering EKS REF2 VALGT (1106) * EKS REF2 VALGT (1106) *
Malvindue for frekvensreference KONST HAST 3 (1204) KONST HAST 3 (1204)
“Hjem” frekvensreference KONST HAST 6 (1207) KONST HAST 6 (1207)
Accelerationshastighed ACCELERATIONSTID 1 (2202)  |ACCELERATIONSTID 2 (2204)
Decelerationstid DECELERATIONSTID 1 (2203)  [DECELERATIONSTID 2 (2205)

Note!

* Nar Eks Ref 2 er valgt, er veerdierne 0, 1 og 2 kun tilladt en gang for parameter 1106.
Parameter 1201 KONST. HAST VALG skal indstilles til O (IKKE VALGT).

Parameter 2201 ACC/DEC 1/2 VLG skal indstilles til O (IKKE VALG).

Frekvensreference, accelerations- og decelerationstid kan kun indstille, nar drevet er stoppet.

ACS 160 Brugervejledning



Kode (Beskrivelse

8207 [MAL 1 LAV

8208 |MAL 1 HGJ
Malposition 1 referenceveerdier. Se eksempel pa side 101.

8209 [MAL 2 LAV

8210 |MAL 2 HGJ
Malposition 2 referenceveerdier. Se eksempel pa side 101.

8213 |POS FORS.
Skaleringsfaktor for stopforsinkelse i positioneringsmode 9. Stoptid kan skaleres med denne parameter. Hvis
parameterveaerdien er nul, er forsinkelsestiden altid nul.
Forsinkelse [ms] = POS FORs. * 40 / Reference for positioneringsfrekvsne (Hz).

8215 |POS MODE
Positionerings mode valg.
4 = RELATIV BEVAEGELSE 1
Den valgte malposition er relativ til tidligere malpositioner. Nar startkommandoen gives, nulstilles
positionsteelleren forst, og dernzest reguleres den efter afstanden mellem den aktuelle og den enskede
stop-position. Forméalet med dette er, at forhindre akslen i at “forskyde sig” fra den oprindelige "hjempejlings-
position". Der foretages forst rettelser nar den sidste bevaegelse har ndet mal vindue-omradet. Hvis der
anvendes to mal, skal det sikres at malreferencen kun eendres ved stop-status!
5 = ABS BEV/AEGELSE 1
Den valgte malposition er absolut. Positionsteelleren nulstilles ikke ved startkommando. Denne opsaetning
\veelges typisk nar lasten flyttes mellem to positioner.
6 = ABS BEVAGELSE CC 1
Grundleeggende drift som i opsaetning 5. Cyklisk rettelse tilfgjet. Positionsteelleren indstilles til vaerdien af
hjempejling positionsparamtrene 8225 HJEM POS LAV og 8226 HJEM POS H@J, nar digital indgang (DI3) status
skifter fra inaktiv til aktiv status.
7 = ABS BEVAGELSE CC 2
Grundleeggende drift som i opsaetning 5. Cyklisk rettelse tilfojet. Positionsteelleren indstilles til veerdien af
hjempejling positionsparamtrene 8225 HJEM POS LAV og 8226 HJEM POS H@J, nar digital indgang (DI3) status
skifter fra aktiv til inaktiv status..
8 = RELATIV BEV/AEGELSE 2
Samme som mode 4, bortset fra, at positionsteelleren starter opteelling fra veerdien indstillet med parameter
8225. HJEM POS LAV 0og 8226 HJEM POS H@J, hver gang der gives startkommando. Denne positionsmode
tillader ingen positionskorrektion.
9 = KONT BEVAGELSE1
Det valgte mal er absolut. Kontinuerlig beveegelse mellem “hjem” og mal 1. Anvendes f.eks. til
spinnemaskiner. Parameter 8213 POS FORS. for positionstidsforsinkelse og parameter 8217 HJAELPE POS KMD
for ekstern reference, kan defineres.
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Kode

Beskrivelse

8216

HJEMPEJLING OPS/ZETNING
Hjempejling er kun mulig, nar eksternt styrested EKS2 er valgt.

0 = IKKE VALGT
Hjempeijling anvendes ikke.

1 - 3 =reserveret

4 = HIEMPEJLING 1
Hjempeijling frekvens-reference indstilles med parameter 1207 KONST HAST 6. Hjempejling retning defineres
med digitalindgang 3 (DI3):

« retning er forleens nar DI3 er inaktiv.

e retning er bagleens nar DI3 er aktiv.
Hjempeijling position indstilles til positionsteeller nar DI3 status eendres. Efter dette tvinges
hastighedsreference til nul (internt). Lasten decelererer fra hjempejling-frekvens til nul. Positionering
aktiveres nar stopkommandoen gives.

5 = HIEMPEJLING 2

Som HJEMPEJLING 1 med felgende forskelle:
« retning er bagleens nar DI3 er inaktiv.
e retning er forleens nar DI3 er aktiv

6 = HJEMPEJLING 3
Som HJEMPEJLING 4 og som HJEMPEJLING 5 med den forskel, at hjempejlingsretningen defineres med
analoginput Al1:

« retning er forleens nar Al1 = 0...4 V (0...8 mA)

e retning er forleens nar Al1 =6...10 V (12...20 mA).

Bemaerk! Nar veerdierne 4 eller 5 veelges, vil drevet udfere en hjempejling operation ved opstart og nar den
modtager den forste startkommando. Ekstern styrested EKST 2 skal veelges. Efter hjempejling operationen
er udfert vil drevet ga til positionering-opsaetning som ved indstilling af parameter 8215 POS OPS/ETNING.

8217

HJAELPE POS KMD
Valg af hjeelpe positionerings kommandoer.

0 = IKKE VALGT

1=D12

Digital indgang 2 (DI2) anvendes til at give hjeelpepositionering start/stopkommandoer. Denne kommando
hverken starter eller stopper ACS 160 modulationen. Denne kommando optreeder kun som starttilladelse
ved hjempeijling.

2 = STOP 0 HZ

Referencefrekvens for postion er sat til 0 Hz nar positionsmalvinduet er naet.

3 = STOP MODUL
Modulation er stoppet nar positionsmalvinduet er naet.

4 = EKS FREK
Muligger anvendelse af ekstern frekvensreference i positionsmode 9. Frekvensreference veelges med
parameter 106 EKS REF2 VALG.
Tilladte valg: parameter 1106 (EKS REF2 VALG) = 0,1 or 2
Opdatering af ekstern frekvensreference kan styres med digitalinput DI2:
* DI2 ikke aktiv, frekvensen kontrolleres ved vendepunktet.
* DI2 er aktiv, frekvensreferencen opdateres kontinuerlig

8218

STEJL. FORSTZARKNING 1

Frekvensreference deceleration stejl. styring. Vaerdier over 1000 forsinker begyndelsen af
decelerationsrampen og ger malpositions tilgangen hurtigere. Veerdier under 1000 gger den effektive
decelerationstid og ger malpositions tilgangen langsommere.

8220

HAST FORST 1
Forsteerkningsfaktor af positioneringshastighedsstyring under deceleration. Jo hgjere veerdi, jo hgjere

hastighed.
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Kode (Beskrivelse

8221 [T VINDUE LAV

8222 |T VINDUE HGJ
Graense for malpositionsvindue, se eksempel pa side 101.
Drift: Nar den aktuelle veerdi er inden for malomradet (mal ref+- malvindue), aktiveres releeudgangen, hvis
parametrene 1401 RELAEUDGANG 1 eller 1402 RELAEUDGANG 2 har veerdi 34 (VED MALET). Releeet deaktiveres,
nar naeste positions startkommando gives.

8223 MAKS MAL LAV

8224 |MAKS MAL HQJ
Maksimum malpositions greense, se eksempel pa side 101.
Drift: Nar den absolutte hastighed overstiger denne greense, tvinges udgangsfrekvensen til 0 Hz. Der gives
ingen alarm- eller fejl-indikation.

8225 |HJEMPEJLING POS LAV

8226 |HJEMPEJLING POS HGJ
Hjempejling position, se eksempel pa side 101.
Denne veerdi indstilles til positionsteelleren i situationer defineret af parametrene 8216 HJEMPEJLING
OPS/AETNING 0g 8215 POS OPSATNING.

8227 |POS AKT LAV

8228 |POS AKT HQJ
Aktuel veerdi position, se eksempel pa side 101. Viser den aktuelle position (read-only).

8229 |DELTA DISTANCE
Vende parameter. Anvend denne sammen med parametrene 8218 STEJL. FORST. 1 og 8220 HAST FORST. 1.
Hvis positionsdiferencen mellem to fortiebende 4 ms tidseksempler er mindre end denne parametervaerdi,
oges positioneringshastigheden med veerdistorrelsen af 8820 HAST FORST. 1. Hvis forskellen er storre,
falder positions-hastigheden.
Formalet med parametrene 8220 HAST FORST 1 0og 8229 DELTA DISTANCE er at gore den aktuelle
positioneringshastighed neer malet afheengig af lasten og at sikre at malet nas.
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Diagnostiseringer

Generelt

Dette kapitel beskriver de forskellige alarm- og fejlkoder, og giver de almindeligste arsager til den
bestemte visning. Hvis fejlen ikke kan rettes med de angivne instruktioner, skal man kontakte en
ABB-servicetekniker.

Advarsel! Forsag ikke nogen maling, reservedelsudskiftning eller anden serviceprocedure, der ikke
er beskrevet i denne vejledning. S&ddanne handlinger vil udgyldiggere garantien, farliggere korrekt
drift og @ge stilstandstiden og udgifterne.

Alarm- og fejldisplay

Styrepaneltes syv-segment displaymodul viser alarmer og fejl med koderne “ALxx” eller “FLxx”, hver
xx er den korresponderende alarm- eller fejlkode.

Alarmer 1-7 skyldes brug af knapperne.

Alarm- og fejlmeddelelserne forsvinder, nar der trykkes pa MENU, ENTER eller piletasterne pa
styrepanelet. Hvis der ikke trykkes pa andre knapper inden for nogle fa sekunder, og alarmen eller
fejlen stadig er aktiv, vil meddelelsen blive vist igen.

De sidste tre fejlkoder lagres i parametre 0128 - 0130. Disse fejlhukommelser kan fiernes fra
styrepanelet ved at trykke p4 OP og NED knapperne samtidig i parameterindstillingsopsaetning eller
gennem seriel kommunikationopsaetning ved at indtaste 0.

Nulstilling af fejl

Fejl kan nulstilles enten via styrepanelet (ved at trykke START/STOP taste), ved digital indgang
(parameter 1604) eller seriel kommunikation, eller ved at slukke for strammen et gjeblik. Nar fejlen er
fiernet, kan motoren genstartes.

ACS 160 kan konfigureres saledes, at den automatisk nulstiller visse fejl. Se parametergruppe 31
AUTOMATISK KVITTERING.

Advarsel! Hvis en ekstern kilde for startkommandoen er valgt og den er aktiv, kan ACS 160 starte
omgaende efter fejlen er nulstillet.

Advarsel! Alt elektrisk installations- og vedligeholdelsesarbejde, der er beskrevet i dette kapitel, ma
kun foretages af en fagleert elektriker. Sikkerhedsinstruktionerne der findes pa de forste sider af
denne vejledning skal folges.

Brug af ACS 160 uden styrepanel

Hvis der ikke anvendes styrepanel eller seriel kommunikation og fejlen er vedvarende, kontroller
felgende:

* Motorkabelforbindelser for mulig kortslutning.
* Netforsyningen og kabler
* Hvis analog indgang anvendes, kontroller DIP-kontakt indstillingerne.
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Tabel 8 Alarmer

Alarm n
Kkode Navn Beskrivelse
1* OPERATION Indlzesning/udlaesning af parametre mislykkedes. Drevenes softwareversioner
MISLYKKET er maske ikke kompatible. Softwareversionen kan ses fra parameter 3301
SOFTWARE VERSION.

2* START AKTIV Styrepanelets funktion er ikke tilladt, mens start er aktiv.

3* LOKAL/FJERN Styrepanelets funktion er ikke tilladt, mens start er aktiv. Nar LOC vises pa
displayet er styreopsaetningen lokal og nar REM vises pa styrepanelet er den
fiern.

5% KNAP SPARRET Styrepanelets funktion er ikke tilladt af en af felgende arsager:

START/STOP knappen er last fra den digitale indgang. Dette kan
forekomme ved specielle digitale indgangskonfigurationer. Se afsnittet om
Applikationsmakroer.

e BAGLZNS knappen er last, fordi rotationsretningen er fastsat med
parameter 1003 RETNING.

e Drevet er indstillet til fiernbetjening og START/STOP og BAGLAENS
knapperne folges ikke.

6* PARAM/LOKAL LAS Styrepanelets funktion er ikke tilladt, mens start er aktiv.

e Parameter 1602 PARAMETER LAS tillader ikke eendring af parametre.
e Parameter 1605 LOKAL LAS tillader ikke lokalstyring.

7* FABRIKSMAKRO Styrepanelets funktion er ikke tilladt: Fabriksmakro er valgt og tillader ikke
aendringer af parametre. Fabriksmakroen er beregnet til applikationer, hvor der
ikke er et tilgeengeligt styrepanel.

10 * OVERSTROM Overstromsstyring er aktiv.
1= OVERSP/ANDING Overspaendingsstyring er aktiv.
12 DC UNDERSPZAN Underspeaendingsstyring er aktiv.

13 RETNINGSLAS Rotationsretning er fastsat med parameter 1003 RETNING.

14 SERIEL KOMM TAB Seriel kommunikation gennem standard modbus-kanal er tabt.

e Kontrollér forbindelser mellem eksternt styresystem og ACS 160.
*  Se parametre 5204 KOMM FEJL TID 0g 5205 KOMM FEJL FUNK.

15* ** | MODBUS UNDTAGELSE | Modbus-fejlsvar er sendt gennem standard modbus-kanal. Busmasteren kan
sendes spargsmal, som ikke kan behandles af ACS 160. Se afsnittet “Standard
serial kommunikation”.

Sidste tre exeptionssvarkoder lagres i parametre 5213 - 5215.

16 A1 TAB Tab af analog indgang 1. Veerdi for analog indgang 1 er mindre end mMINIMUM Al1
(1301). Se ogsa 3001 AI<MIN FUNCTION.

17 AI2 TAB Fejl ved analog indgang 2. Veerdi for analog indgang er mindre end MINIMUM AI2
(1306). Se ogsa 3001 AI<MIN FUNCTION.

18 PANELFEJL Tab af panelkommunikation. Styrepaneleter frakoblet nar
- Drevet er indstillet pa lokalstyring (LOC ses pa styrepanelets display) eller
- Drevet er indstillet pa fiernstyring (REM vises) og parametrene er indstillet til at
acceptere start/stop, retning eller reference fra panelet. Se parametre i gruppe
10 KOMMANDO INDG og 11 REFERENCEVALG.

Se ogséa parameter 3002 PANELFEJL.
19 ** ACS160 TEMPERATUR | ACS 160 overtemperatur tilstand. Denne alarm aktiveres nar temperaturen nar
til 95% af udkoblingsgreensen.

20 MOTOR OVERTEMP Overtemperatur i motor som beregnet af ACS 160. Se parametre 3004 — 3008.

21 UNDERLAST Motorlast er for lav. Kontroller om der er et problem i det drevne udstyr. Se
parametre 3013 — 3015.

22 MOTORBLOKERING Motoren korer i blokeringsomradet. Dette kan veere forarsaget af for hgj last
eller utilstreekkelig motoreffekt. Se parametre 3009 — 3012.

23 Reserveret.

24 Reserveret.
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Alarm

kode Navn Beskrivelse
25 Reserveret.
26 ** UDGANGS Overbelastning i inverter. ACS 160 udgangsstrem overstiger omraderne,
OVERBELASTNING beskrevet i referenceafsnittet P.
27 AUTOMATISK NULSTIL |ACS 160 vil udfere en automatisk fejl-nulstillings operation. Drevet aktiveres
muligvis efter nulstillings operationen. Se parametergruppe 31 AUTOMATISK
KVITTERING.
28 ** PID DVALE PID dvalefunktionen er aktiv. Drevet vil muligvis accellerere nar PID
dvalefunktionen er deaktiveret. Se parametrene 4018 VALG AF DVALE 4013 PID
DVALE FORSINK., 4014 PID DVALE NIVEAU 0g 4015 OPVAGNINGSNIVEAU.
29 Reserveret.
30 Reserveret.
31 BREMS. MODST. Bremsemodstand er neesten overbelastet. Se instruktioner til bremsemodstand.

OVERLAST

Alarmer (*) vil ikke aktivere releeudgang RO1 (RO2) , nar releeudgangen er konfigureret til at vise
alarmtilstand generelt. (Parameter 1401 RELAUDGANG 1(1402 RELAUDGANG 2) har veerdien 5 (ALARM)
eller 13 (FEJL/ALARM)).

Bemeerk! Alarmer (**) vises kun, hvis parameter 1608 viste alarmer er indstillet til 1 (JA)
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Tabel 9 Fejl.

Fejlkode

Navn

Beskrivelse

1

OVERSTRG@M

Udgangsstremmen er for hgj.

*  Motorbelastningen kan veere for hgj.

*  Accelerationstiden kan vaere for kort (parametrene 2201
ACCELERATIONSTID 10g 2203 ACCELERATIONSTID 2).

*  Motor eller motorkabel er defekt eller forbundet forkert.

DC OVERSPANDING

Mellemkredsens DC-spaending er for hgj.

*  Kontrollér netforsyningen for statiske eller kortvarige
overspaendinger.

e Decelerationstid kan veere for kort (parametre 2202 DECELER TID 1
0g 2204 DECELER TID 2)

e  Bremse-chopper (hvis monteret) kan veere underdimensioneret.

ACS160 TEMPERATUR

Temperaturen i ACS 160’s kalelegeme er for hgj.
Temperaturudlgsegraensen er 105 °C.

e Kontrollér luftstram og ventilatorfunktion.

e Sammenlign motoreffekt med enhedseffekt.

KORTSLUTNING

Fejlstram. Mulige arsager til denne fejl er:
e Der er kortslutning i motorkablet (-erne) eller i motoren.
*  Forsyningsforstyrrelser.

UDGANGS OVERBELASTNING

Overbelastning i inverter. ACS 160’s udgangsstrem overskrider de
nominelle veerdier, der er angivet i Reference Sektion P.

DC UNDERSP/ZAEND

Mellemkredsens DC-spaending er ikke tilstraekkelig.
* Netfase kan mangle.
e Sikring kan veere sprunget.

ANALOG INDGANG 1

Fejl ved analog indgang 1. Veerdi for analog indgang 1 er mindre end
MINIMUM AI1 (1301). Se ogsa parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

ANALOG INDGANG 2

Fejl ved analog indgang 2. Veerdi for analog indgang er mindre end
MINIMUM AI2 (1306). Se ogsa parameter 3001 Al<MIN FUNKTION.

MOTOR TEMPERATUR

Overtemperatur i motor som beregnet af ACS 160. Se parametre 3004
—3008.

10

PANELFEJL

Tab af panelkommunikation. Styrepanelet er frakoblet, nar drevet
modtager start-, stop- og retningskommandoer fra panelet.

- Drevet er indstillet pa lokalstyring (LOC ses pa styrepanelets display)
eller

- Drevet er indstillet pa fiernstyring (REM vises) og parametrene er
indstillet til at acceptere start/stop, retning eller reference fra panelet.
Se parametre i gruppe 10 KOMMANDO INDG og 11
REFERENCEVALG.

Se ogsé parameter 3002 PANELFEJL.

11

PARAMETRERING

Parametre er inkonsekvente:

*  MINIMUM AI1 > MAKSIMUM AI1 (parametre 1301, 1302)

*  MINIMUM AI2 > MAKSIMUM AI2 (parametre 1304, 1305)

*  MINIMUM FREK > MAKSIMUM FREK (parametre 2007, 2008)

12

MOTORBLOKERING

Motorlast. Dette kan veere forarsaget af for hgj last eller utilstraekkelig
motoreffekt. Se parametre 3009 — 3012.

13

SERIEL KOMM FEJL

Seriel kommunikation gennem standard modbus-kanal er tabt.
e Kontrollér forbindelser mellem eksternt styresystem og ACS 160.
e Se parametre 5204 KOMM FEJL TID 0g 5205 KOMM FEJL FUNK.

14

EKSTERN FEJL SIGNAL

Ekstern fejl er aktiv. Se parameter 3003 EKSTERN FEJL.

15

UDGANGSJORDINGSFEJL

Udgangsjordingsfejl. Belastningen pa det indkommende netsystem er
ikke balanceret.

e Der kan veere en fejl i motoren eller i motorkablet.

*  Motorkablet kan veere for langt.

16

DC BUS RIPPEL

e DC bus-rippel er for stor.
* Netfase kan mangle.
e Sikring kan veere sprunget.
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17 UNDERLAST Motorlat er for lav Kontroller om der er et problem i det drevne udstyr.
Se parametre 3013 — 3015.
18 Reserveret
19 Reserveret.
20 ** Al UDE AF OMRADE Analog indgang ude af omrade. Kontrollér Al-niveau.
21-29* |HARDWARE FEJL Hardware fejl. Kontakt forhandleren.
30 BREMSEMODSTAN Bremsemodstanden er overbelastet Se parametre 2005 OVERSPAND
OVERBELASTET STYR.
31 ENCODER FEJL Positionerings makro anvendes, men drevet modtager ikke pulser.

Kontroller encoderen og dens forbindelser.

Fuld display blinkning

Seriel forbindelsesfejl. Darlig forbindelse mellem styrepanelet og
ACS 160.

Bemaerk! Disse fejl (**) vises af en en rad, blinkende lysdiode, og de nulstilles ved at slukke for
strommen et stykke tid.
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Appendiks A

Styresignaler

Drevet kan modtage styresignaler gennem digitale og analoge indgange, fra styrepanelet eller
gennem seriel kommunikation. Ved, at anvende parametre i grupperne 10, 11, 12 og 16 er det muligt,
at definere kilderne for start og stop signaler, retning, frekvensreference, drift klar signal, EKST1/

EKST?2 signalvalg og for nulstillet fejlsignal.

Figur 29 illustrerer dette princip, ved at vise hvordan parametrene anvendes til at vaelge kilder for

styresignalerne.

Valg af applikationsmakro ved hjeelp af parameter 9902 APP MAKRO indstiller parameterveerdierne til
deres makro-afhaengige veerdier. Figur 30 og viser hvordan drevets interne signaler reagerer

afheaengig af hvilken makro der veelges.

EKST REF2| [EKS REF1 EKS1/EKS2 |KONST HAST |PANEL
VALG VALG VALG VALG REF VALG
Syre | 1106 1103 1102 1201‘ 1101‘
terminaler ! | | I ‘
| |
A-2/DH-5 | EKS1 | | |
Analoge PANEL EKS2Y : :
Z‘ﬂgmge : _ : Fijern
’ Al1-2, DIi-5 ' E | DI1-DI5 : Min frek
J_lﬂ - | i | Maks frek
Digitale PANEL Lokal Applik | ! |
indgange | [ —Lokal 1 (PID) | [Konst. I I Krit. hast
DI1- DI5 | | |hast. ‘ ‘
| | !
| |
| |
| |
| |
| |
| | : :
| |
| | REF2 (%) : :
| |
|
|
| : REF1 (Hz) :
| |
Panel ! ! :
| |
Ref f f :
Lok/Fjern————————————l —————————— : ——————— -
| |
| | |
| |
| | o Start/Stop
IKKE VALGT ! Lokal (!
|
DH-DI5 "\, EKS1 | VELGES !
| N Fjern | Retnin
@ —EANEL—, IKKE VALGT FORLANS ® | \ ¢
| DI1-DI5 Eks2] BAGLANS® |
‘ PANEL : I :Aktiveret,
| ‘ | , DI1-DI5
EKST1 EKST2 RETNING START BLOK.
KOMMANDOER | KOMMANDOER 1003 1601
1001 1002

Figur 29 Valg af styrested og styrekilde.
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EKS REF2| |EKS REF1 EKS1/EKS2 [KONST HAST | PANEL
VALG VALG VALG VALG REF VALG
1106 1103 1102 1201 1101
T
Styre- | ; EKS1 DI3.4 |
klemmer | | ! | |
LAl EKsT | ! !
|
Analoge 'PANEL ‘ | |
indgange | EKS2 | ! : Fjern
Al1, A2 y | ‘
A1-2DIN5 | Fiom | DI34 !
Digitale PA % | ‘ : : Maks frek
indgange | [ f ! Konst. | \ Krit. hast.
DI1-DI5 ‘ 'k w !
‘ Lonest ! ;
| |
| |
| |
| |
| |
| | : :
| | REF2 (%) | |
| | ! :
: : REF1 (Hz) :
| |
Panel | ! :
| |
Ref : 1 |
Lok/Fjern N : 7777777 e
| Start/Stop, Retning : :
| |
| |
IKKE VALGT ! Lokl [/ Start/Stop
DI1-DI5 EKST | VELGES ! .
7: N__ Fiern \ ' Retning
PANEL | IKKE VALGT FORLAENS o |
DI1-DI5 EKS2 ‘ BAGL/NS ‘5 |
| | | -—
| PANEL | | | Aktiveret,
| | | 'DI1-DI5
EKS1 EKS2 RETNING START BLOK.
KOMMANDOER | KOMMANDOER
1001 1002 1003 1601

Figur 30 Styresignal forbindelsen for ABB Standard. Alternerende og Formagnetiserede makroer.
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EKST REF2 [EKST REF1 [EKST1/EKST2| |KONST
VALG VALG VALG HAST. VALG
1106 1103 1102 1201
] T
Styre ! | DI2 DI3
klemmer ! | I |
! Al EKST1! |
;
Analoge |_PANEL : |
indgange | EKST2 AN i
! |
Al
Digitale PANEL PID | Maks frekv
indgange | | Lokal /| ° ! Krit. hast
DI1-DI5 Al Ak : applik : ﬁ;);sl
a2 A : : . __Acc/Dec
1 All AKT2 |
LAI2 : !
AKTUEL1 : | : :
INDGANGE o
2007 | : | : REF2 (%)
|| | AKTUEL |
AKTUEL 2| |VAR. VALG | REF1 (Hz)
INDGANGE|T
4008 |, 4006 !
Panel | |
|
Ref T :
Lok/Fjern 77777777777777‘777777777{ 7777777 [y !
| Start/Stop, retning : :
| |
| |
IKKE VALGT | Lokal | ¢ Start/Stop
|
DI EKST1 | VALGES |
PANEL | e N__ Fjern . Retning
I , FORLANS o !
| Kiggaar®  EKST2| BAGLANS © |
(PANEL o' e | ‘
| o | :
! | | L DI4
EKST1 EKST2 RETNING START BLOK.
KOMMANDOER | |KOMMANDOER 1003 1601
1001 1002
Figur 31  Styresignalernes tilslutning for makroen PID-styring.
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Appendiks B

Dimensioner
Monteret pa motoren

a B
o o
[ — — %
D
’/
C E
5
T 1
Omformertype Ramme- A B C D E Vaegt
ACS 163- storrelse | (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (kg)
1K1-3-A...2K7-3-A R1 929 112 157 221 171 3.9
4K1-3-A R2 99 112 157 261 171 4.6
1K1-3-B... 2K7-3-B R1 135 149 157 221 171 5.5
4K1-3-B R2 135 149 157 261 171 6.3
Omformertype Ramme- A B C D E Vaegt
ACS 163- storrelse | (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (kg)
1K1-3-R...2K1-3-R R1 3.9 44 6.2 8.7 6.7 8.6
4K1-3-R R2 3.9 4.4 6.2 10.3 6.7 10.14
1K1-3-S... 2K1-3-S R1 5.3 5.9 6.2 8.7 6.7 12.13
4K1-3-S R2 5.3 5.9 6.2 10.3 6.7 13.89
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Monteret pa vaeggen

=T i

F
©
G H
O]
I
Omformertype Ramme- A B C D E F G H Vagt
ACS 163- storrelse| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) [ (mm) | (mm) [ (mm) | (kg)
1K1-3-D...2K7-3-D R1 317 149 303 98 290 134 157 171 5.1
4K1-3-D R2 357 149 343 98 330 134 157 171 5.8
1K1-3-E... 2K7-3-E R1 317 149 303 98 290 171 157 171 6.7
4K1-3-E R2 357 149 343 98 330 171 157 171 75
Omformertype Ramme- A B C D E F G H Vaegt
ACS 163- storrelse| (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) [ (mm) | (mm) [ (mm) | (kg)
1K1-3-U...2K1-3-U R1 12.5 5.87 11.93 | 3.86 11.4 5.28 6.18 6.73 11.24
4K1-3-U R2 141 5.87 13.5 3.86 13.0 5.28 6.18 6.73 12.79
1K1-3-V... 2K1-3-V R1 125 5.87 11.93 | 3.86 11.4 6.73 6.18 6.73 14.77
4K1-3-V R2 141 5.87 13.5 3.86 13.0 6.73 6.18 6.73 16.53
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Appendiks C

EMC Instruktioner og maksimale kabellzengder

Obligatorisk installationsinstruktion i henhold til EMC-direktivet for type ACS 160
frekvensomformer

EMC er en forkortelse af Electromagnetic Compatibility. Dette er elekirisk og elektronisk udstyrs
evne til at virke uden problemer indenfor et elektro-magnetisk miljg og uden at gribe forstyrrende
ind i elektronisk udstyr i naerheden,

EMC direktivet definerer behovene for immunitet og emission for elektrisk udstyr, der anvendes
inden for det europaeiske gkonomiske omrade. EMC produktstandarden EN 61800-3 omhandler
kravene til frekvensomformere Afhzengig af ACS 160 frekvensomformertype overholdes kravene i
EN 61800-3 for forste og andet driftsmiljo begraenset og ubegraenset distribution. For yderligere
oplysninger henvises til folgende sider i dette afsnit.

Produktstandarden EN 61800-3 (Elektriske drevsystemer med regulerbar hastighed - Del 3: EMC-
produktstandard inklusive specifikke testmetoder) definerer det forste driftsmiljo som et
driftsmiljg, der omfatter private boliger. Den omfatter ogsa institutioner, som er direkte forbundet,
uden mellemliggende transformere, med et stramforsyningsnetveerk med lavspaending, som
forsyner bygninger, der anvendes til private formal.

Det andet driftsmilje omfatter alle andre bygninger end dem, der er direkte forbundet med et
stramforsyningsnetveerk med lavspaending, som forsyner bygninger, der anvendes til privat bolig.

Den fglgende sektion beskriver de forskellige maerkninger der anvendes til at verificere, at direktiver
og regler anvendes korrekt.
CE-maerkning

ACS 160 frekvensomformere er CE-maerket som bekreeftelse pa, at den enkelte enhed opfylder
bestemmelserne i den europeeiske lovgivning om lavspaending og EMC-direktiverne (direktiv 72/23/
EEC som andret af 93/68/EEC, og direktiv 89/336/EEC som aendret af 93/68/EEC).
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For at sikre kompatibilitet folges de instruktioner, der er givet i denne manual og de
instruktioner, der leveres sammen med forskelligt tilbehor.

Kabelinstruktioner
Hold de uskaermede trdde mellem kabelklemmerne og klemraekkerne sa korte som muligt. Hold
styrekablerne adskilte fra netkablerne.

Netkabel

Det anbefales at anvende et firelederkabel (3 faser med beskyttelsesjord) til netkabelfgring.
Skeermning er ikke nedvendig. Kablerne og sikringerne skal dimensioneres i overensstemmelse
med indgangsstremmen. Veer altid opmaerksom pa den lokale lovgivning ved dimensionering af
kabler og sikringer.

Motorkabel (Veegmontering)

Motorkablet skal veere et symmetrisk trelederkabel med en koncentrisk PE-leder eller et
firelederkabel med en koncentrisk afskaermning; en symmetrisk udformet PE-leder anbefales dog
altid. Minimumkravene til motorkabelskaermen fremgar af Figur 32.

Isoleringskappe Kobbertradsskeerm  Kobberbandsspiral Indvendig isolering

abelkerne

Figur 32 Minimumkrav til motorkabelskaerm (f.eks. MCMK-, NK-kabler).
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Anbefalet Tilladt

Symmetrisk skeermet kabel: 3 faseledere En separat PE-leder er ngdvendigt, hvis
og en koncentrisk eller p& anden made kabelskaermens ledeevnen er < 50% af
symmetrisk konstrueret PE-leder og en faselederens ledeevne.
skeerm.

PE kaerm

leder

og skaerm Skeerm

PE
o PE

Ikke tilladt til motorkabler.

Skeerm
Et 4-ledersystem: 3 faseledere og en @
beskyttelsesleder.

D Tilladt for motorkabler med
./ faseledertveersnit pa op til 10 mm?.
@)

Figur 33  Anbefalinger og restriktioner vedrerende kabler.

Generelt geelder folgende for kabelskaermeffektivitet: jo bedre og teaettere kablets skaerm er, jo
lavere er det radiale stralingsniveau. Figur 34 viser et eksempel pa en effektiv konstruktion

Flettet metalskeerm Indre isolation

Isoleringskappe

Figur 34 Effektiv motorkabelafskaermning (f.eks. Olflex-Servo-FD 780 CP, Lappkabel eller
MCCMK-, NK-kabler).

Far kabelskeermen igennem frekvensomformerens forskruningsflange, og kabelskaermtradene
snos sammen i et bundt, der ikke er leengere end fem gange bredden; kablet forbindes til
terminalen der er markeret med - (nederst til hgjre i omformeren).

Ved motorenden skal skeermen pa motorkablet jordforbindes 360° med en EMC-kabelgennemfg-
ring (f.eks. ZEMREX SCG-afskeermede kabelgennemfaringer), eller skaermtradene skal snos
sammen i et bundt, der ikke er leengere end fem gange bredden, og forbindes med motorkablets
PE-terminal.
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Styrekabler
Styrekabler skal vaere multi-korede kabler med en flettet kobbertradskaerm.

Skeermen skal veere snoet sammen i et bundt, der ikke er leengere end fem gange bredden, og
forbindes med terminal X1:1 (digital og analog 1/O).

Far styrekablerne sé langt veek fra net- og motorkablerne som muligt (mindst 20 cm). Hvis det ikke
kan undgas, at styrekabler skal krydse stremkabler, skal skaeringsvinklen mellem kablerne veere sa
teet pa 90° som muligt. Kabelferingen skal udferes, sa afstanden fra omformerens sider er mindst
20 cm for at undga overfladig radial straling fra styreelektronikken til kablet.

Det anbefales at anvende et dobbeltskaermet, parsnoet kabel til analoge signaler. For hvert signal
bruges et individuel skaermet par. Brug ikke faelles returleder til forskellige analoge signaler.

Et dobbeltskeermet kabel er det bedste alternativ til lavvoltdigitalesignaler, men et enkeltskaermet,
parsnoet multikabel kan ligeledes anvendes (se Figur 35).

‘{ ,,
\

Figur 35 Til venstre ses et dobbeltskaermet, parsnoet kabel og til hgjre et enkeltskaermet,
parsnoet multikabel.

De analoge og digitale input-signaler skal lobe i separate, skeermede kabler.

Relzaestyrede signaler, hvis speending ikke overstiger 48 V, kan lgbe i de samme kabler som de
digitale input-signaler. Det anbefales, at de releestyrede signaler Isber parsnoet.

Man ma aldrig blande 24 VDC- og 115/230 VAC-signaler i samme kabel.

Bemaerk! Nar hovedkontroludstyret og ACS 160 installeres i samme kabinet, skal man veere
meget omhyggelig med at overholde ovennaevnte forskrifter. Hvis kunden planlaegger at teste hele
installationen, er der en mulighed for at spare nogle omkostninger ved at sleekke pa disse
forskrifter, f.eks. ved at anvende uskaermet kabel til digitale input. NB! Kunden skal godkende dette.

Styrepanelkabel

Nar du monterer styrepanelet langt vaek fra omformeren skal du anvende CA-PAN-L

Far styrepanelkablet sa langt veek fra net- og motorkablerne som muligt (mindst 20 cm).
Kabelferingen skal desuden udferes, s& afstanden fra omformerens sider er mindst 20 cm (8 in) for
at undga overfledig radial straling fra styreelektronikken til kablet.
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Omformere monteret pa vaeg

Overholdelse af EN61800-3 EMC krav

Andet driftsmiljo

Anvend en omformertype, som overholder EMC kravene til andet driftsmiljg, som specificeret i
Tabel 10, og felg instruktionerne for tilslutning af kabelskaerm.

Leengderne pa motorkablerne skal veere begraenset som specificeret i Tabel 10, og kablet skal have
en effektiv skeerm som specificeret i Figur 34. | motorenden skal kabelskaermningen jordes 360°
med en EMC kabelforskruning (f.eks. Zemrex SCG-skaermede kabelforskruninger).

Tabel 10 Maksimale motorkabelleengder (m / ft) for overholdelse af EN 61800-3 andet driftsmiljg

Indgangsspzending
VTG 2 U Koblingsfrekvens
Andet driftsmiljo Begraenset distribution Ubegraenset distribution
400 V 480 V 400 V 480V
Tyoe 4 kHz 8 kHz 4kHz | 8 kHz 4 kHz 8 kHz 4 kHz 8 kHz
ypP m/ ft m/ft m/ ft m/ ft m/ft m/ tf m/ ft m/ ft
ACS 163-1K1-3-E /-V| 40/131 20/66 | 20/66 | 10/33 | 40/131 20/66 20/66 | 10/33
ACS 163-1K6-3-E/-V| 60/197 | 20/66 | 20/66 | 10/33 | 60/197 | 20/66 20/66 | 10/33
ACS 163-2K1-3-E/-V| 80/262 | 20/66 | 20/66 | 10/33 | 80/262 | 20/66 20/66 | 10/33
ACS 163-2K7-3-E | 90/295 | 50/164 | 40/131| 30/98 | 90/295 | 50/164 | 40/131 | 30/98
ACS 163-4K1-3-E /-V| 100/328 | 100/328 | 80/262 [ 80/262| 100/328 | 100/328| 80/262 | 80 /262

Forste driftsmiljo

Anvend en omformertype, som overholder EMC kravene til forste driftsmiljo, som specificeret i
Tabel 11, og felg instruktionerne for tilslutning af kabelskaerm.

Leengderne pa motorkablerne skal veere begraenset som specificeret i Tabel 11, og kablet skal have
en effektiv skeerm som specificeret i Figur 34. | motorenden skal kabelskaermningen jordes 360°
med en EMC kabelforskruning (f.eks. Zemrex SCG-skaermede kabelforskruninger.

Tabel 11 Maksimale motorkabelleengder (m / ft) for overholdelse af EN 61800-3 forste driftsmiljo

N Indgangsspaending
Vaegmonteretmedfilter Koblingsfrekvens
Forste driftsmiljo Begraenset distribution Ubegraenset distribution
400 V 480 V 400 V 480 V
Tvpe 4kHz | 8 kHz 4 kHz 8 kHz 4 kHz 8 kHz 4 kHz 8 kHz
yp m/ ft m/ ft m/ ft m/ ft m/ ft m/ ft m/ ft m/ ft
ACS 163-1K1-3-E/-V | 10/33 | 10/33 | 10/33 | 10/33 5/16 5/16 5/16 5/16
ACS 163-1K6-3-E/-V | 10/33 | 10/33 | 10/33 | 10/33 5/16 5/16 5/16 5/16
ACS 163-2K1-3-E/-V | 10/33 | 10/33 | 10/33 | 10/33 5/16 5/16 5/16 5/16
ACS 163-2K7-3-E 10/33 | 10/33 | 10/33 | 10/33 5/16 5/16 5/16 5/16
ACS 163-4K1-3-E/-V | 10/33 | 10/33 | 10/33 | 10/33 5/16 5/16 5/16 5/16
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Nar EN 61800-3 EMC standarden ikke overholdes

Maksimal motorkabellaengde, nar der ikke er krav om overholdelse af EMC kravene, er specificeret
i Tabel 12 nedenfor.

Tabel 12 Maksimale motorkabelleengder (m / ft)

" Indgangsspaending
Vagmonteret uden filter Koblingsfrekvens
400 V 500 V

Tvoe 4 kHz 8kHz 4kHz 8kHz

yP m/ ft m/ ft m/ ft m/ft

ACS 163-1K1-3-D/-U 40/131 20/66 20/66 10/33
ACS 163-1K6-3-D/-U 60/197 40/ 131 20/66 10/33
ACS 163-2K1-3-D/-U 80/262 60/ 197 20/66 10/33
ACS 163-2K7-3-D 100/328 80/262 40/131 30/98
ACS 163-4K1-3-D/-U 100/328 | 100/328 80/262 80/262

Udgangsdrosler kan anvendes for at foresge motorkabellaengden, som specificeret i Tabel 13.
Kapslingsklassen for udgangsdrosler er IP20

Tabel 13 Maksimale motorkabella&engder med udgangsdrossler (m / ft)

Max motor-
Type Indgangsdrossel Udgangsdrossel 1) kabellzengdee
(m/ ft)
ACS 163-1K1-3-D/-U ACS-CHK-A3 ACS-CHK-B3 60/197
ACS 163-1K6-3-D/-U ACS-CHK-A3 ACS-CHK-B3 80 /262
ACS 163-2K1-3-D/-U ACS-CHK-B3 ACS-CHK-B3 100/328
ACS 163-2K7-3-D ACS-CHK-B3 ACS-CHK-C3 120 /7394
ACS 163-4K1-3-D/-U ACS-CHK-C3 ACS-CHK-C3 140 %77 459

1) Netspaending 380-480, koblingsfrekvens 4 kHz.
2) Hvis netspaendingen er 440 V eller hgjere, er max. kabelleengde 100 m.

Omformere monteret pa motor
Overholdelse af EN61800-3 EMC krav

Andet driftsmiljo

ACS 160 type ACS 163-xKx-3-B, -S overholder kravene iht. EN 61800-3 andet driftsmiljg,
ubegraenset og begraenset distribution, med koblingsfrekvens 4 kHz eller 8 kHz, nar omformeren er
monteret oven pa motoren.

For EMC information til ACS 160 type 163-xKx-3-A, -R bedes De kontakte Deres lokale ABB
forhandler.

Forste driftsmiljo

ACS 160 type ACS 163-xKx-3-B, -S overholder kravene iht. EN 61800-3 forste driftsmiljg,
ubegraenset og begreenset distribution, med koblingsfrekvens 4 kHz eller 8 kHz, nar omformeren er
monteret oven pa motoren.
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Harmoniske netstromme

Produktstandarden EN 61800-3 refererer til EN 61000-3-2, som specificerer graenserne for
harmonisk strem- emissioner for udstyr tilsluttet offentlig lavspaendingsnet.

Offentligt lavspaendingsnet

Graenser og krav iht. EN 61000-3-2 gaelder for udstyr med nominel stram p& <16 A. ACS 160 er et
professionelt udstyr, der skal anvendes inden for handel, erhverv eller industri og er ikke beregnet
til salg til den generelle befolkning.

ACS 160 med total nominel effekt starre end 1 kW overholder EN 61000-3-2. Under 1 kW,
anvend felgende omformere for at overholde klasse A greenserne iht. EN 61000-3-2: ACS163-1K1-
3-B, -S, -E, -V og ACS163-1K6-3-B, -S, -E, -V.

Industrinet

Hvis ACS 160 anvendes i en industriinstallation, hvor EN 61000-3-2 ikke er relevant, skal
udlaegning ske ud fra en fornuftig, skonomisk betragtning.

Normalt vil et enkelt laveffektdrev som ACS 160 ikke forarsage forstyrelser af betydning pa nettet.
Dog skal brugeren kende veerdierne for harmoniske stramme/spaendinger og den interne
impedance i nettet, inden ACS 160 omformeren tilsluttes. De harmoniske stramvaerdier for ACS
160 ved nominel belastning, kan oplyses pa forespergsel, og proceduren som angives i EN 61800-
3 appendiks B, kan anvendes som guide.

Isoleret net

ACS 160 typerne 163-xKx-B, S,-E, -V kan ikke anvendes i isoleret- eller hgjimpedansnet.
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