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Turvaohjeet

A
A

> b B B>B B P

Varoitus! ACS 160:n asennuksen saa tehda vain sahkdalan ammattilainen.

Varoitus! Laitteessa on hengenvaarallisia jannitteita verkkojénnitteen olleessa kytkettyna.
Odota vahintadn 5 minuuttia jannitteen poiskytkennén jalkeen ennen kuin irrotat
kannen. Mittaa DC-jannite liittimissa R+ ja X4-2 ennen laitteen huoltoa. (katso H.)

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

Varoitus! Vaikka ACS 160:n syéttdjannite olisi kytketty pois, releliittimissa 16 (RO1A),
17 (RO1B), 18 (RO2A), 19 (RO2B) saattaa olla hengenvaarallisia ulkoisia
jannitteita.

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

Varoitus! Ulkoiset ohjaukset voivat aiheuttaa ACS 160:n automaattisen kdynnistymisen
jannitekatkoksen jalkeen.

Varoitus! Kun kahden tai useamman laitteen ohjausliittimet on kytketty rinnan,
ohjausliitantéjen apujannite on otettava yhdesté lahteesta, joka voi olla joko yksi
laitteista tai ulkoinen lahde.

Varoitus! ACS 160:een saa kytkea jannitteen enintdan 3 kertaa 5 minuutin aikana, jottei
latausvastus ylikuumene.

Varoitus! Jadhdytyselementti voi olla erittéin kuuma (100 °C).

Huom! Lis&é teknisié tietoja saa laitteen toimittajalta.
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Huomautus yhteensopivuudesta! Toimitettu ACS 160 -taajuusmuuttaja ja tdméa opas ovat taysin
yhteensopivia ohjelmistoversion 1.0.0.E ja sitd uudempien kanssa. Paikoitus-makron tiedot ovat
ohjelmistoversion 1.0.0.F ja sitd uudempien mukaiset.
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Johdanto

Tietoja tasta oppaasta

Kayttajan opas on tarkoitettu ACS 160 -taajuusmuuttajan asennuksen, kayttddnoton ja kaytén
avuksi. Laitteen kayttajalla on oltava perustiedot sdhkdtekniikasta ja kaapeloinnista.

Tama opas on jaettu kolmeen osaan: Asennus, Kayttéonotto ja Ohjelmointi. Asennusosa
koostuu ACS 160 -taajuusmuuttajan yksityiskohtaisista asennusohjeista ja asennusprosessia
koskevista viiteosioista. Kéyttdonotto-osassa on ohjeet ACS 160:n kayttddnottoa varten.
Ohjelmointiosa sisaltaa tiedot paikallis- ja kauko-ohjauksesta, ohjauspaneelista, sovellusmakroista,
parametreista ja vianmaarityksesta. Ohjaussignaalit, mitat ja EMC-ohjeet ovat oppaan lopussa
olevassa liitteessa.

ACS 160 -taajuusmuuttajan perustiedot

ACS 160 on pieni, vaikeisiin olosuhteisiin suunniteltu taajuusmuuttaja. Taajuusmuuttajassa on
vahva alumiinikotelo, joka muodostaa IP65-suojan ohjauselektroniikalle.

ACS 160:n asentaminen on helppoa:

e ACS 160 voidaan asentaa suoraan TEFC (totally enclosed fan cooled) -tyyppisen
epéatahtimoottorin paalle. Asennuksessa kaytetddn asennusadapterisarjaa, jonka avulla
muuttaja voidaan liittdd moottorin kytkentakotelon péaalle.

¢ ACS 160 voidaan asentaa seinalle moottorin l1&helle. Tassé tapauksessa tarvitaan ulkoinen
puhallinyksikkd, joka huolehtii muuttajan jaahdytyksesta. Seinalle asennettavan laitteen
mukana on ohjauspaneeli.

Eri moottoreille on saatavana lisdvarusteina moottorin asennusadapterisarjoja. Moottoreille
voidaan myos pyydettdessé suunnitella moottorikohtaisia asennusadapterisarjoja. Lisatietoja saa
laitteen toimittajalta.

Toimitus

ACS 160 voidaan toimittaa kolmella eri tavalla.

1. Seinélle asennus
Vaihekohtaiset asennusohjeet ovat sivulla 4.

2. Moottorin paélle asennus
Vaihekohtaiset asennusohjeet ovat sivulla 5.

3. Taajuusmuuttajan ja moottorin yhdistelma

Asennusohjeita on laitteen mukana toimitetuissa kayttdoppaissa.
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Asennus

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

Valmistelutoimet ennen asennusta

ACS 160:n asennuksessa tarvitaan seuraavia tyokaluja:

Seinélle asennus: ruuvimeisseli, kuorintapihdit, mitta, pora, & 5 mm ruuveja, tiivisteholkit.
Moottorin paalle asennus: ruuvimeisseli, kuorintapihdit, mitta, pora, tiivisteholkit, 8 mm avain.

Té&ssa vaiheessa on hyva tarkistaa moottorin kilpiarvot ja kirjoittaa ne ylés: verkkojannite (Uy),
nimellisvirta (ly), nimellistaajuus (Fy), tehokerroin (cos phi), nimellisteho ja nimellisnopeus.

Pakkauksen purkaminen

Tarkista, ettei laite ole vahingoittunut. Varmista ennen asennusta ja kayttéénottoa, etta kyseesséa on
oikea malli tarkistamalla ACS 160:n arvokilven tiedot. (katso B.)

Tarkista, ettd pakkauksen mukana on toimitettu kaikki tarvittavat osat. Pakkauksen tulisi siséaltda
itse laite, tima kayttdopas seka irrotettava pikaopas ja kdyttéonotto-opas. Erillisessa pikaoppaassa
on yhteenveto tédssé kuvatuista asennusohjeista.

Seinélle asennettavan laitteen mukana on asennussarja seinalle asennusta varten. Moottorin
kytkentékotelon péaille asennettavaan laitteeseen tarvitaan moottorin asennusadapterisarja
seké sopivan kokoiset tiivisteholkit.

Laatikon kannessa on seindasennuksen malli, joka auttaa ACS 160:n kiinnityspisteiden
kohdistamisessa.

Vaiheittaiset ohjeet

ACS 160:n asennus on jaettu useaan vaiheeseen, jotka on lueteltu sivulla 4 ja sivulla 5. Vaiheet on
suoritettava annetussa jarjestyksessa. Jokaisen vaiheen oikealla puolella on viittaus tdmén oppaan
mydhemmilla sivuilla oleviin viiteosioihin. Naissa osissa on yksityiskohtaiset ohjeet, joita tarvitaan
tdman laitteen oikeaan asennukseen.

A Varoitus! Ennen aloittamista on luettava Turvaohjeet.
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ACS 160:n asennusohjeet vaiheittain

Asennus seinélle (ACS 163-xKx-3-D, -E)

@ < TARKISTA asennusymparisto.

Katso A

v

@ ( TARKISTA verkkojannite ja sulakkeet.

Katso B, Q

v

@ C TARKISTA moottori.

Katso C

v

@ C ASENNA tarvittavat lisdvarusteet.

v

@ < ASENNA ACS 160 seinélle.

v
@ < PAIKALLISTA teho- ja ohjausliittimet.

P P N
B & &
() (7)) »
o (o] (e}
I T m

v
@ < TARKISTA DIP-kytkimet.

Katso K

v
( KYTKE sy6ttd- ja moottorikaapelit.

v

@ ( KYTKE ohjauskaapelit.

5 &
17 7
o (@)
I -
A
r-

v
< ASETA kansi paikoilleen.

Katso M

v

@ < KYTKE jannite.

Katso

NN NI NI NI NI NI NI NI N AN

Kayttéonotto
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Asennus moottorin paalle (ACS 163-xKx-3-A, -B)

O C

TARKISTA asennusymparisto.

Katso A

©C

©C

©C

©C

OC

©C

Ol

Ol

O

: )
@ ( TARKISTA verkkojannite ja sulakkeet. ) Katso B, Q

v

TARKISTA moottori. > Katso C
v

ASENNA tarvittavat lisdvarusteet. > Katso E
v

ASENNA ACS 160 moottoriin. > Katso G
v

PAIKALLISTA teho- ja ohjausliittimet. >Katso H
v

TARKISTA DIP-kytkimet. > Katso K
v

KYTKE sy6ttd- ja moottorikaapelit. > Katso H, |
v
KYTKE ohjauskaapelit. > Katso H, K, L

v

ASETA kansi paikoilleen. > Katso M
v

KYTKE jannite. > Katso
Kayttoonotto
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Viiteosiot

A Varastointi-, kuljetus- ja kayttoymparisto

ACS 160

Kéytto

Varastointi ja kuljetus
suojapakkauksessa

Asennuspaikan korkeus

* 0...1000 m, kun Pyjals 100 %
e 1000...2000 m, kun Py ja Iy

kuormitettavuus pienenee 1 %
jokaista 100 m kohden 1000 m
ylapuolella

Kayttoympériston
lampétila

e -10...40°C
moottoriasennuksessa

¢ 0...40 °C seindasennuksessa

* maks. 50 °C, kuormitettavuus
pienenee. Katso P.

-40...4+70 °C

liman epépuhtaudet
(IEC 721-3-3)

IP65-luokituksen mukaan

¢ Kemialliset kaasut: Class 3C3
¢ Kiinteat hiukkaset: Class 3S3

Varastointi
¢ Kemialliset kaasut: Class 1C2
¢ Kiinteat hiukkaset: Class 1S3

Kuljetus
¢ Kemialliset kaasut: Class 2C2
¢ Kiinteat hiukkaset: Class 252

Sinimuotoinen tarina

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

Moottorin paille asennus:
* 2-9 Hz maks. korkeus 3 mm
* 9-200 Hz maks. kiihtyvyys
10 m/s?
Seinélle asennus:
e 2-9 Hz maks. korkeus 1,5 mm
* 9-200 Hz maks. kiihtyvyys
5 m/s?

Iskut

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

Moottorin paille asennus:

o maks. 250 m/s2, 6 ms
Seinélle asennus:

e maks. 70 m/s?, 11 ms

* maks. 300 m/s%, 18 ms

Vapaa pudotus

Ei sallittu

e 76 cm, ISTA 1A:n mukaan
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B Tyyppikilpi ja koodien selitykset
Tyyppikilpi on kiinnitetty taajuusmuuttajan kylkeen.

ABB Industry Oy
ACS 163-2K7-3-A

Sarjanumero:

@ C E SIN YWWRXXXX

U1 3*380...500 V U2 3%0..U1
1 50/60 Hz f2 0..250 Hz
1145A 124.1A

S/N 00123456

Y = vuosi
P65 | ww = viikko
R = tuotteen versionumero

XXXX = sisdinen numero

Vaihtovirtakaytto

ACS 163 — xxx — 3 — x_

|

Tuotetyyppi
S = Vakiotuote

ACS 160 -tuoteperhe

Tehosyé6tté

3 = 3~ tehosy6ttd

Nimellislahtoteho (kVA)
Katso ACS 160:n tyyppitaulukko, kohta Q

Verkkojénnite

3=2380...500V AC

Lisdvarusteet

A = Moottoriasennus
B = Moottoriasennus + suodin

D = Seindasennus

E = Seindasennus + suodin
R = Moottoriasennus (myynnissé Yhdysvalloissa)

S = Moottoriasennus + suodin (myynnissa Yhdysvalloissa)
U = Seindasennus (myynnissa Yhdysvalloissa)

V = Seindasennus + suodin (myynnissa Yhdysvalloissa)
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C Moottori

Tarkista, ettd moottori soveltuu taajuusmuuttajaan. Yleissédantoisesti moottorin on oltava
kolmivaiheinen oikosulkumoottori, jonka nimellisjannite Uy on 380 - 500 V ja nimellistaajuus fy joko
50 Hz tai 60 Hz.

Moottorin nimellisvirta Iy ei saa olla suurempi kuin ACS 160:n nimellisl&htévirta I,y. Katso Q.

A Varoitus! Varmista, ettd moottori soveltuu kaytettdvéksi ACS 160:n kanssa. ACS 160:n saa
asentaa vain pateva henkil6. Jos olet epavarma, ota yhteys laitteen toimittajaan.

D Kelluva verkko

Ala kayta kelluvissa verkoissa (IT-verkko) laitteita, joissa on siséinen RFI-suodin. Suodin sislta&
verkon ja maan vélille kytkettyja kondensaattoreita. Kelluvissa verkoissa tdméa voi aiheuttaa
vaaratilanteen tai vahingoittaa laitetta.

E Lisavarusteiden asentaminen

Lis&varusteena saatava jarruvastus, kenttavaylasovitin ja ohjauspaneeli voidaan kiinnittda
laitteeseen alla kuvatulla tavalla. Lisétietoja on lisdvarusteiden mukana toimitettavissa ohjeissa.

Jarruvastus

Ohjaus-
paneeli

Kenttavaylasovitin

8 ACS 160 Kéyttéjén opas



F ACS 160:n asentaminen seinalle

Pakkauslaatikon kannessa on seinélle asennuksen malli. ‘\\

) s ®
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Y . o
0 000

MANNN

7
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0 00|
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\\\ N

ACS 160 tulisi asentaa tasaiselle pinnalle. Varmista, etta laitteen ympaérilla .
on vahintddn 200 mm ja 30 mm vapaata tilaa, kuten yll4 olevassa b )
kuvassa on kuvattu. *

1. Merkitse kiinnitysreikien paikat pakkauksen asennusmallin avulla.
2. Poraa reiét.

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

4. Nosta ACS 160 kiinnitysruuvien varaan ja kirista huolellisesti kaikki nelja kulmaa.

Huom! ACS 160:n saa nostaa vain sen metalliosista.
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G ACS 160:n asentaminen moottorin paalle

Taajuusmuuttajan asentamiseen moottorin kytkentékotelon péélle tarvitaan moottorin
asennusadapterisarja.

T T = Eq— Jaahdytysrivat

j@@ -

DD N
ul |

1. Kytke moottori joko tahti- tai kolmiokytkentdéan. Tarkista oikea kytkentd moottorin arvokilvesta.

2. Kytke vaihejohtimet moottoriliittimiin.
3. Kytke maadoitusjohdin moottorin maadoitusliittimeen.

4. Asenna sovitin moottorin asennusadapterisarjan mukana toimitettuja asennusohjeita
noudattaen.

5. Veda johtimet taajuusmuuttajan Iapi ja asenna muuttaja.

ATéirkeéiéi! Oikea asennus nékyy ylla olevassa kuvassa. ACS 160:n jaadhdytysripojen on
sijaittava N-péassa. Tdma johtuu siita, ettd muuttajan jadhdytyksestéd huolehtii moottorin
aksiaalipuhaltimen synnyttdma ilmavirtaus.

Varmista moottorin ja muuttajan oikea maadoitus resistanssimittauksilla.

Huom! Varmista, ettd moottori on mitoitettu oikein kuormitukseen ndhden ja tiukasti asennettu
lattiaan tai laippaan. V&ara asennus voi aiheuttaa varahtelyitd, jotka saattavat lyhentaa kayttoikaa.

Jos moottorissa on termistorisuojaus, parametri 3024 MOOT LAMPO TILA on asetettava
ohjauspaneelista.

10 ACS 160 Kéyttéjén opas



H Liitannat
Varmista kunnon suojaus kayttamalla tiivisteholkkeja, katso 1.

Huom! Teholiittimet sijaitsevat eri paikoissa siita riippuen, onko laitteessa sisdinen RFI-suodin
vai ei.

Huom! Tasajannite voidaan mitata liittimien R+ ja X4-2 valista.

Jarruvastus-
kaapelin liitin
(R-, R+)

Jarruvastuksen
maadoitusjohti-
men liitin

(L ,PE)
PE,verkkokaa-
pelin maadoitus-
johtimen liitin
Verkko-
kaapelin liitin
(U1, V1, W1)

Ohjauspaneeli/
Sarjaliikenne-
liitin

kaapelin DIP-kytkimet

maadoitus- Moottorin termistorilii P&&-1/O-liitin
johti jiti oottorin termistoriliitin
J(Tt'?;n litin Moottorikaapelin (X4-1, X4-2) katso K

=’ liitin, katso O

(U2, V2, W2)

Laitteet, joissa on sisdinen RFI-suodin

Laitteissa, joissa on sisdinen RFI-suodin, verkko- ja moottorikaapelin maadoitusjohtimen (PE)
liittimet sijaitsevat suotimen pohjalevyssa.

PE, moottorikaapelin < Verkkokaapelin liitin

maadoitusjohtimen

liitin . PE, verkkokaapelin
maadoitusjohtimen liitin

Moottori-

kaapelin

liitin

ACS 160 Kayttéjén opas
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| Kaapeleiden lapiviennit

Alla olevien kaapeleiden lapivienteihin tarvitaan erikokoisia tiivisteholkkeja.

Kuvaus Kierre
Moottorikaapelin l&pivienti (seindasennus) M25
Releléhtékaapelin lapivienti M20
Pienjénnitteisen 1/0-kaapelin lapivienti M20
Verkkokaapelin lapivienti M25

Moottorikaapelin lapivienti
Releldhtékaapelin l&pivienti
Pienjannitteisen 1/0-kaapelin lapivienti

Ohjauspaneelin / sarjaliikenteen liitin

Verkkokaapelin l&pivienti

= —
55 0 O0)

=

Moottorikaapelin l&pivienti (moottorin paalle asennus)
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J Moottorikaapeleiden vetaminen

Huom! Moottorikaapelin l&pivienti sijaitsee eri paikassa siita riippuen, asennetaanko laite seinélle
vai moottorin kytkentakotelon paélle.

Seinalle asennus

Huom! Lisétietoja kaapeleiden valinnasta ja EMC-ohjeiden mukaisesta asennuksesta on
litteessa C, EMC-ohjeet ja kaapeleiden maksimipituudet.

Moottorin paalle asennus

U2, v2, W2—

"i
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K Ohjausliitinnat

P&a-1/0-liitin X1

Kuvaus Tunnus X1
Ohjauskaapelin suoja. (Kytketty siséisesti rungon maahan.) SCR 1
Analogiatulo 1, ohjelmoitava. Al 1 2

Oletus: 0 - 10 V (R; = 200 kQ) (DIP-kytkin:Al1 auki) <=> 0 - f,;, taajuusohje
0 - 20 mA (R; = 500 Q) (DIP-kytkin:Al1 suljettu) <=> 0 - f.;, taajuusohje
Asettelutarkkuus 0,1 % tarkkuus +1 %.

Analogiapiirin maa. (Kytketty laitteen sisélla runkoon 1 MQ vastuksen kautta.) AGND 3
10 V/10 mA ohjejénnite analogiatuloon kytkettavélle potentiometrille, tarkkuus +2 %. oV 4
Analogiatulo 2, ohjelmoitava. Al 2 5

Oletus: 0 - 20 mA (R; = 500 Q) (DIP-kytkin:Al2 suljettu) <=> 0 - f,;, taajuusohje
0-10V (R; = 200 kQ) (DIP-kytkin:Al2 auki) <=> 0 - f,;, taajuusohje
Asettelutarkkuus 0,1 % tarkkuus +1 %.

Analogiapiirin maa. (Kytketty laitteen sisélla runkoon 1 MQ vastuksen kautta.) AGND 6
Analogialahtd, ohjelmoitava. Oletus: 0-20 mA (kuorma < 500 Q) <=>0-f,;, léhtétaajuus. AO 7
Maa digitaalitulojen (DI) paluusignaaleille. AGND 8
Apujannitelahté 24 V DC / 180 mA (maataso AGND). Oikosulkusuojattu. 24V 9
Digitaalitulojen maa. Digitaalitulojen kytkemiseksi kyseisen digitaalitulon ja DCOM:n vélille |DCOM 10
on kytkettava +24 V (tai -24 V). Voidaan kayttada joko ACS 160 -laitteen (X1:9) 24 V jannitetta

tai ulkoista 12-24 V jannitetta (polariteetti + tai -).

Digitaalitulot (DI)

Tehdas (0) Tehdas (1)

Kéy/Seis. Kytkeminen kaynnistaa laitteen.  |K&y. Jos DI 2 on kytketty, DI 1:n kytkeminen |DI 1 11
Moottori kiihtyy ohjearvoon. Kytkeminen irti  |hetkellisesti kaynnistada ACS 160:n.

pysayttaa laitteen. Moottori pysahtyy vapaasti

pyorien.

Suunnanvaihto. Kytkeminen kaantaa Seis. Jos DI2 kytketaan hetkellisesti irti, DI 2 12
moottorin pydrimissuunnan. ACS 160 pysahtyy.

Vakionopeus. Kytkeminen asettaa Suunnanvaihto. Kytkeminen k&antaa DI 3 13
lahtétaajuudeksi 5 Hz. moottorin pydrimissuunnan.

Ei saa kytkea. On kytkettava. Dl 4 14
Kiihdytysajan valinta (KIIHD1/HID1 tai KIIHD2/HID2). DI 5 15
Relel&htd 1, ohjelmoitava (oletusarvo: vika) RO1A 16
Vika: RO1A ja RO1B ei kytketty IZ RO1B 17

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

Releléhtd 2, ohjelmoitava (oletusarvo: kay) RO2A 18
Kay: RO2A ja RO2B kytketty. : RO2B 19
12-250VAC/30VDC,10mA-2A ]

Digitaalitulojen impedanssi 1,5 kQ

Kéayta moniséikeista 0,5-1,5 mm? (AWG 22-16) johdinta.

Huom! DI 4 luetaan vain, kun syéttéjannite kytketaan paalle (Tehdasmakro 0 ja 1).

Huom! Turvallisuussyisté vikarele indikoi "vikaa”, kun ACS 160 on jannitteettdéméana.

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

Huom! Jos ohjauspaneeli on kaytettévissa, voidaan myoés valita muita makroja. Digitaalitulojen
toiminta riippuu valitusta makrosta.
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Analogiatulosignaalien valinta

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

Esimerkkeja analogiatulosignaalien valinnoista.

Valitut signaalit Vali DIP-kytkin
Alt=U 0-10V Al: (@
A2 =1 0(4) - 20 mA Al2: | 43 |
Alt=U 0-10V Alt: ' (g3
A2=U 0-10V A2 | (43
All =1 0(4) - 20 mA Alt: | q3]
Al2 =1 0(4) - 20 mA A2: | 43|

L Kytkentdesimerkkeja

Al1 =]
Al2 =1
X1
1zl
T e
—1G x

Analogia- Analogia-
{ulot tulot
\ 1 0-10v (<3 |o10v
<3 0(4)20mA (<8 o0V
ACS 160 ACS 160
X1 X1
SCR |4 SCR |4
A 2 At 2
AGND |5 %%&@%H& AGND || 5
+OV |, ] HOV [ -
Az |5 A2 s J
AGND | 6 AGND || 6
AO1 7 0..20 mA AO1 |7
AGND |8 Maadoita kaapelin vaippa AGND |8 +24V
- I&hdepaahan. —
T 9 + 9
DCOM |19 :l DCOM |10 ‘
(o) T DH 1 ‘
DI2 12 DI2 12
DI3 13 DI3 13
Di4 14 DI4 14
DI5 15 DI5 15
Digitaalitulojen 0V
[ ROTA [16 | kytkenta ROT1A |16
NPN-kytketty Digitaalitulojen
kytkenta
| RO2A [1g | [ RO2A 18]  pppik
-kytketty
| _RO2B |19 | [ RO2B_ 19| | 1oisella

Huom! Nam4 ovat vain kytkentdesimerkkejé.

tehosyoétoélla

ACS 160 Kayttéjén opas
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M Kannen kiinnittaminen

Ala kytke laitteeseen jannitettd ennen kuin kansi on kiinni. Varmista, etta maadoituspistoke on
asetettu paikalleen.

Maadoitus
pistoke

s

N Suojaustoiminnot

ACS 160:ssa on monia suojaustoimintoja:

e Ylivirta ¢ Tulon vaihevahti (3~)

* Ylijannite * 1/O-oikosulkusuojaus

¢ Alijannite * Moottorin ylikuormitussuojaus

e Ylilampd (katso O)

e Lahdon maasulku e L&hdon ylikuormitussuojaus (katso P)
* L&hdén oikosulku e Jumisuoja

¢ Alikuormitus
e Jarruvastuksen ylikuormitussuojaus

Huom! Aina kun ACS 160 havaitsee vikatilan, vikarele toimii. Moottori pysahtyy ja ACS 160
odottaa kuittausta. Jos vikatila ei poistu kuittaamalla ja vian ulkoista syyta ei I6ydy, ota yhteys
ACS 160 -laitteen toimittajaan.
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O Moottorin ylikuormitussuojaus

ACS 160 -laitteissa on kaksi National Electric Code (USA) -sdanndsten mukaista tapaa moottorin
ylikuormitussuojaukseen: ohjelman It -malli, joka on oletusasetus, ja termistoritulo. Lisatietoja on
kohdassa Ryhma 30: Vikafunktiot.

Jos moottorin virta (l;5,) taajuusmuuttajasta ylittdd moottorin nimellisvirran (ly) pitk&aikaisesti,
ACS 160 suojaa moottori automaattisesti ylikuumenemiselta tekemalla vikalaukaisun.

Laukaisuaika riippuu ylikuorman maarésta (I, / In), 1ahtétaajuudesta ja moottorin
nimellistaajuudesta (f,;,,), kuten alla olevassa kuvassa on kuvattu. Annetut ajat patevat
kylmakaynnistyksessa.

liahts / In Laukaisuaika
15 180 s ___300s
__ 600s
1,0 02
0,5
(0] Laht6taajuus
0 35 Hz

Moottorin termistoritulon kéytté

Moottorin termistorituloa voidaan kayttaa vain moottorin paélle asennettavassa laitteessa. Aseta
parametrin 3024 MOOTT. LAMPO TILA arvoksi 3 (TERMISTORI). Kun moottorin termistorituloa
kaytetdan, ohjelmallinen moottorin ylikuormitussuojaus ei toimi.

~4__ Moottorin
. I termistoriliitin
Moottorikaapelin liitin - (X4-1, X4-2)

(U2, V2, W2)

A Varoitus! Moottorin termistoritulon kaytté ei ole sallittua seindlle asennettavassa
laitteessa, sill4 liitin X4 on pa&piirin potentiaalissa.

Moottorin termistoritulokaapelin vaatimukset moottorin paalle asennettavassa laitteessa: liitinkoko
0,5- 1,5 mm? (22...16 AWG), lampétila 105 °C ja jannite 500 Vg minimi.

ACS 160 Kayttéjén opas
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P ACS 160:n kuormitettavuus

Moottorin kytkentékotelon paalle asennettavien ACS 160 -laitteiden jadhdytykseen kaytetdan
ensisijaisesti moottorin aksiaalipuhaltimesta tulevaa ilmaa. ACS 160 -laitteiden jadhdytyskyky
riippuu siten moottorityypista ja moottorin pyérimisnopeudesta. Seinélle asennettavissa ACS 160
-laitteissa on puhallin, joka syéttaa tasaisesti jAdhdytysilmaa muuttajaan.

Katso jatkuvan lahtévirran (loy) arvot kohdasta Q.

* ACS 160:n kuormitettavuus on 150 % * Iy 1 minuutin ajan 10 minuutin vélein.

e Kaynnistyksessd ACS 160:n kuormitettavuus on 180 % * Ioy 2 sekunnin ajan.

Jos laitetta kuormitetaan liilkaa, ACS 160 nayttaa ensin varoituksen ja tekee sen jalkeen

vikalaukaisun. Parametria 0110 ACS LAMPOTILA voidaan kéyttda tehomoduulin l&mpétilan
valvontaan.

Huom! Moottoriin ei tulisi jatkuvasti sy6ttdd moottorin nimellisvirtaa suurempaa virtaa.

ACS 160:n normaali lampétila ulottuu 40 °C:seen asti. Kuormitettavuuskertoimella muuttajan kayttd
on mahdollista jopa 50 °C:n lampétilassa. Katso alla olevia momentin kuormitettavuuskayria
(TN, %).

Kuormitettavuus verkkojannitteen mukaan Kuormitettavuus lampétilan mukaan
120 % ‘
100 % — =
100% fsw=4 kHz ||
— —fsw=8kHz
90 % 80 %
______ N o
60 % <
80 % ~N
~N
40 % N
~N
70 % 20%
340 350 360 370 380 390 500 30 /86 40 /104 50/ 122
Verkkojéannite (V) Ympariston lampétila (°C / °F)

Kuormitettavuus laht6taajuuden mukaan (ABB M3VA/AA-, M2VA/AA-, M3VRF/S- ja M3ARF/S-moottorit)

120 % 4

100 %

80 % 4 N

60 %
T~
/ : —~
0% Normaali

— — = Erillisjaahdytys

20 %

0% [ N I
0 10 20 30 40 50 60 70 80 920 100

Taajuus (Hz)

Huom! Muuttajan koko kotelo muodostaa jadhdytyspinnan, josta ylimaarainen [ampd haihtuu.
Tasta syystd muuttajan maalaaminen ei ole sallittua.

Jos ACS 160 asennetaan muiden kuin erikseen mainittujen moottoreiden kytkentakotelon paalle,
sallitut jatkuvat momenttiarvot on varmistettava l&mpétesteilla. Lisétietoja saa laitteen toimittajalta.
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Q Tyyppisarja ja tekniset tiedot

Moottorin péélle asennus Seinélle asennus
liman EMC-
suodinta ACS 163- 1K1- | 1K6- | 2K1- | 2K7- | 4K1- | 1K1- | 1K6- | 2K1- [ 2K7- | 4K1-
3~tulo U, 3-A 3-A 3-A 3-A | 3-A 3-D 3-D 3-D 3-D 3-D
380-500 V £10 %
Sisainen EMC-
suodin ACS 163- | 1K1- | 1K6- | 2K1- | 2K7- | 4K1- | 1K1- [ 1K6- | 2K1- | 2K7- | 4K1-
3~tulo U, 3-B 3-B 3-B 3-B 3-B 3-E 3-E 3-E 3-E 3-E
380-480 V +10 %
Runkokoko R1 R2 R1 R2
Nimellisarvot
(Katso B)
Moottorin nim. Py | kW 0,55 (0,75 |1,1 1,5 2,2 0,55 |0,75 |1,1 1,5 2,2
Tulovirta Iy A 1,6 2,2 3,2 41 6,0 1,6 2,2 3,2 4,1 6,0
Jatkuva lahtovirta | A 1,8 [24 34 |41 5,4 1,8 [24 34 |41 54
lan
Maks.virta Inax* A 2,7 3,6 5,1 6,2 8,1 2,7 3,6 5,1 6,2 8,1
Maks. A 3,2 4,3 6,1 7,4 9,7 3,2 4,3 6,1 7,4 9,7
kaynnistysvirta **
Jatkuva lahtévirta | A 2,2 2,8 3,8 5,0 6,6 2,2 2,8 3,8 5,0 6,6
neliéllinen
momentti lonsg ***
Lahtéjannite U, Vv 0-Uq4
Kytkentétaajuus kHz 4 (tehdasasetus)
fsw 8 (hiljainen)
Suojausrajat (Katso Q)
Yiivirta (huippu) A 7.1 |9,5 |13 |16 |21 |7,1 |9,5 |13 |16 |21
Ylijannite:
laukaisuraja VvV DC 875
Alijannite:
laukaisuraja VvV DC 333
Ylilampd °C 105 (tehomoduulin sisélla)
Maks. kaapelikoot ja kiristysmomentit
Teholiittimet **** mm? yksiséikeinen: 4 (AWG 12), moniséikeinen: 2,5 (AWG 14) / momentti 0,8 Nm
Ohjausliittimet mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / momentti 0,4 Nm
Verkkosulake 3~ ***** | A 4 4 6 10 10 4 4 6 10 10
ACS163-
Tehohéviét (nimellispisteessa)
Tehoelektroniikka | W 17 23 33 45 66 17 23 33 45 66
Ohjauselektroniikka | W 16 17 18 19 20 18 19 20 21 22

Kaapeleiden maksimipituudet on annettu kohdassa EMC-ohjeet ja kaapeleiden maksimipituudet

* 180 % nimellisvirrasta loy

**150 % nimellisvirrasta loy

*** Ei ylikuormitettavuutta! Alenna kuormitettavuus 90 %:iin, kun kytkentataajuus on 8 kHz. Jos ACS 160 asennetaan muun kuin
ABB:n moottorin paélle, arvo ei pade.

**** Noudata paikallisia kaapelin poikkipinta-alaa koskevia sdadoksia. Suojatun moottorikaapelin kayttda suositellaan, kun ACS 160
asennetaan seinlle.

***** Sulaketyyppi: UL-luokka CC tai T. Ei-UL-asennuksiin IEC2699G.

ACS 160 sopii kéytettavaksi virtapiirissa, jonka symmetrinen oikosulkuvirta on enintdén 65 kA. Suurin sallittu tulojannite on 500 V.
Huom! Kayta syotté- ja moottorikaapeleita, joiden lampokestoisuus on 75 °C.
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R Eurooppalaiset direktiivit

CE-merkinta

ACS 160 -taajuusmuuttajissa oleva CE-merkinté tarkoittaa, ettd laite noudattaa seuraavia
eurooppalaisia direktiiveja

* Pienjannitedirektiivi 73/23/EEC lisdyksineen

e EMC-direktiivi 89/336/EEC lisdyksineen

Asianmukaiset valmistajan vakuutukset ja luettelo tarkeimmistéd standardeista ovat saatavissa
pyynndsta.

AHuom! Katso ACS 160 EMC-ohjeet liitteesta C.

Taajuusmuuttajaa ja taydellista kayttdmoduulia (CDM) tai peruskayttdémoduulia (BDM) (IEC 61800-
3 standardin maaritelma) ei pideta turvallisuuteen liittyvana laitteena. Téllaiset laitteet on mainittu
koneita koskevassa direktiivissa ja siihen liittyvissa harmonisoiduissa standardeissa. CDM/BDM
taajuusmuuttajaa voidaan pitda turvalaitteen osana, jos CDM/BDM taajuusmuuttajan tietty toiminto
tayttaa tietyn turvastandardin vaatimukset. CDM/BDM taajuusmuuttajan tietty toiminto ja siihen
littyvéat turvastandardit on mainittu laitteen dokumenteissa.

UL-, cUL- ja C-tick-merkinta

Liséatietoja UL-, cUL- ja C-tick-merkinndisté saa laitteen toimittajalta.

S Kierratys

Havitettava tuote sisaltdé arvokasta raaka-ainetta, joka tulisi kierrattéa energian ja luonnonvarojen
séastamiseksi. Lisatietoja laitteiden késittelysta saa laitteen toimittajalta.

Seké kayttdopas ja ettd aaltopahvista valmistettu pakkaus voidaan kierrattaa.
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T Lisavarusteet

Jarruvastukset

CA-BRK-R1-1

Jarruvastus ACS 160:een (0,55...0,75 kW)
CA-BRK-R1-2

Jarruvastus ACS 160:een (1,1...1,5 kW)

CA-BRK-R2
Jarruvastus ACS 160:een (2,2 kW)

Tiivisteholkit

CA-MGS
Tiivisteholkkisarja / kierteet metrijérjestelman mukaan.

Ohjauspaneeli

CA-PAN-L
Seitsensegmenttinen ohjauspaneeli, jossa on IP65-sarja ja
3 metrin pituinen vélikaapeli.

Kenttavaylat

CFB-PDP
Kenttéavaylasovitin Profibus-DP:lle

CFB-IBS
Kenttavaylasovitin Interbus-S:lle

CFB-CAN
Kenttavaylasovitin CANOpen:lle

CFB-LON
Kenttavaylasovitin LonWorks:lle

CFB-DEV
Kenttavaylasovitin DeviceNet:lle

CFB-RS
Sovitin RS485 ja RS232

Moottorin asennusadapterisarjat

CMK-A-71 ja ABB M2AA-, M3AA-, M2VA-,
CMK-A-80-100 M3VRF/S- ja M3ARF/S-moottoreille
CMK-SIE-71-90 Siemens 1LA7 -sarjan moottoreille
CMK-SIE-100-112 Siemens 1LA7 -sarjan moottoreille
CMK-LS-71-112 Leroy Somer LS -sarjan moottoreille

CMK-VEM-71-112 VEM K21R -sarjan moottoreille

Lisatietoja moottorin asennusadapterisarjoista saa laitteen
toimittajalta.

PC-tyokalut

DriveWindow Light PC -tyokalu.

ACS 160 Kéyttdjén opas
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Kayttoonotto

A Turvaohjeita on noudatettava kayttédnoton eri vaiheiden aikana, katso Turvaohjeet.

Huom! Tarkista, ettei moottorin kdynnistdminen aiheuta vaaraa.

1. Kytke jénnite

Kun laitteeseen kytketédén jannite ensimmaisen kerran, 00 Hz
laitetta ohjataan ohjausliittimista (kauko-ohjaus, REM). OUTPUT PWD
Ohjaus siirretdédn ohjauspaneeliin (paikallisohjaus, LOC), @
pitdmalla MENU- ja ENTER-painikkeita painettuina
samanaikaisesti kunnes naytélla nékyy teksti Loc.
Loc
00 w
OUTPUT PAD

2. Tarkista parametrit
Seuraavat parametrit on asetettava = ABB Motors
kayttamalla moottorin nimikilvesta S | Motor3- CI.F IP55 IEC34 c€
saatavia tietoja (katso oikealla oleva g S| M2AA 080A 3GAA 082 001-ASA
esimerkki). S | V Hz | rmin | kW A [ cose

3 === 17380-420Y | 50 1420 | 055 15 | 074

9905 MOOTT. NIM. JANNITE ——]| 220-240D | 50 1420 | 055 26 | 074
9906 MOOTT. NIM. VIRTA e | 440-480Y | 60 1700 | 0.65 15 | 073
9907 MOOTT. NIM. TAAJUUS
9908 MOOTT. NIM. NOPEUS
9909 MOOTT. NIM. TEHO
9910 MOOTT. COS PHI
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Parametrien asettaminen:

1. Siirry parametriryhmévalikkoon painamalla MENU-painiketta.
Naytdlle tulee nékyviin teksti Menu.

2. Siirry ryhmastéa toiseen YLOS/ALAS-painikkeilla. Valitse
Kayttdonottotiedot-ryhma (99).

3. Voit tarkistaa yksittédisen parametrin arvon painamalla ENTER.

4. Siirry parametrista toiseen YLOS/ALAS-painikkeilla. Valitse
muutettava parametri (esimerkiksi 9905).

5. Pidd ENTER-painiketta painettuna kunnes naytolla nékyy teksti
SET.

6. Muuta arvoa YLOS/ALAS-painikkeilla.

7. Tallenna muutettu arvo painamalla ENTER.

8. Palaa oloarvonayttéon (OUTPUT) painamalla MENU-painiketta
kahdesti.

Toista ylla olevat vaiheet muille parametreille.

Kun tarvittavat moottoritiedot on syétetty, kannattaa tarkistaa muut
perusparametriasetukset. Perusparametrit [6ytyvat kohdasta
ACS 160 Parametritaulukko.

LOC -%-
MENU FWD
®
®
~ 9905
PAR PWD
LOC 4m V
PAD
®
®
“ 00 w
QUTPUT PA\D

Huom! Tarkista, ettei moottorin k&ynnistdminen aiheuta vaaraa. Jos moottorin vaara
pydrimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta, on suositeltavaa, etté laite kytketaan irti

moottorista ennen ensimmaista kéynnistysta.

24
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3. Kaynnista moottori

Moottori on nyt kayttdvalms.
Kaynnistad moottori painamalla KAY/SEIS-painiketta.

L&htétaajuus valitaan paikallisohjauksessa painamalla ENTER. Laht6é
muuttuu valittdmasti YLOS/ALAS-painikkeita painettaessa.
Oloarvonayttéon (OUTPUT) palataan painamalla uudestaan ENTER.

Kayttd pysaytetadn painamalla KAY/SEIS-painiketta.

4, Tarkista pyoérimissuunta

Tarkista, ettd moottori pydrii oikeaan suuntaan.
s—_ P eteen

Kun haluat vaihtaa moottorin pyérimissuuntaa, katkaise jannite ACS

160:sté ja odota 5 minuuttia, jotta valipiirin kondensaattorit purkautuvat. R

Varmista, ettd jannite on katkaistu.

Vaihda minké tahansa kahden moottorikaapelin vaihejohtimen paikkaa < taakse
moottoriliittimissa tai moottorin kytkentékotelossa. A

Kytke jannite ja kéynnista kaytto.

Voit vaihtaa pydrimissuunnan myds painamalla SUUNNANVAIHTO-
painiketta (parametrin 1003 on oltava PYYNNOSTA).

5. Kytke I/O-ohjaussignaalit

Katkaise jannite ACS 160:sta ja odota 5 minuuttia, jotta vélipiirin kondensaattorit
purkautuvat.

Huom! Laite toimitetaan tehtaalta sovellusmakroasetuksella Tehdas 0.

Seuraavissa ohjeissa sovellusmakrona on Tehdas 0. Lisatietoja muista makroista on kohdassa
Sovellusmakrot.

Analoginen nopeusohje: potentiometri (2-10 kQ) kytketaan liittimiin 1-4.
Analogiatulon Al 1 oletusasetus on jannite.

Moottorin nimellisarvojen oletusasetukset ovat 400 V, 50 Hz ja 1440 rpm yksikoille ACS 163-xKx-3-
A, -B, -Dja-E.
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6. Kaynnista kaytto 1/0:sta

Kytke jannite.
Varmista, ettd paneelindytté on kauko-ohjauksessa (REM). Jos REM 0 0 Hz
nain ei ole, vaihda kauko-ohjaukseen painamalla MENU- ja OUTPUT PAD

ENTER-painikkeita samanaikaisesti kunnes naytélla nakyy REM.
Kéyttd kaynnistetaédn kytkemalla digitaalitulo DI 1 (Tehdas 0).

Jos digitaalitulo DI 2 ei ole kytkettynd, py6rimissuunta on
eteenpain. Pydrimissuunta vaihdetaan kytkemalla DI 2.

L&ahtétaajuutta ohjataan analogiatulolla Al 1.

Liséatietoja I/O-asetuksista on kohdassa Sovellusmakrot.

7. Pyséyta kaytto 1/O:sta
Kayttd pysaytetdan kytkemalla digitaalitulo DI 1 irti (Tehdas 0).
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Ohjelmointi

Paikallis- ja kauko-ohjaus

ACS 160 -taajuusmuuttajassa on kaksi ohjaustapaa:

* Kauko-ohjauksessa taajuusmuuttajaa ohjataan ulkoisesti digitaali- ja analogiatulojen tai
sarjaliikenteen kautta. Tamé ohjaustapa on valittuna, kun ohjauspaneelin ndyt6lla nakyy teksti
REM.

* Paikallisohjauksessa taajuusmuuttajaa ohjataan sen omasta ohjauspaneelista. Tamé ohjaustapa
on valittuna, kun ohjauspaneelin naytélla nakyy teksti LOC.

Kéyttaja voi vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen tai pdinvastoin painamalla MENU- ja
ENTER-painikkeita samanaikaisesti.

Ulkoiset ohjauspaikat

Kauko-ohjauksessa taajuusmuuttaja voi hyvéksyé ohjauskomennot kahdesta ulkoisesta paikasta,
ULK1 tai ULK2. Yksinkertaisimmissa sovelluksissa taajuusmuuttaja vastaanottaa aina komennot
ohjauspaikasta ULK1. Ohjauspaikkaa ULK2 tarvitaan monimutkaisissa sovelluksissa, kuten PID-
s84dossa.

Molemmissa ulkoisissa ohjauspaikoissa voidaan erikseen maarittda, misté lahteesté taajuusmuuttaja
vastaanottaa ohjauskomennot (kay, seis, suunta ja taajuusohje).

Jos taajuusmuuttajaa ohjataan ulkoisesta ohjauspaikasta ULK1, se voi vastaanottaa kéy- ja seis-
komennot digitaalitulon DI1 kautta. Tall6in parametrin 1001 ULK1 arvoksi on asetettava 1 (DI1). Jos
taas taajuusmuuttajaa ohjataan ulkoisesta ohjauspaikasta ULK2, se voi vastaanottaa kay- ja seis-
komennot digitaalitulon DI5 kautta. Parametrin 1002 ULK2 arvon on silloin oltava 6 (DI5).

Parametrilla 1102 ULK1/ULK2 VALINTA madritetddn milloin taajuusmuuttaja valitsee ohjauspaikaksi
ULK1 ja milloin ULK2. Jos esimerkiksi parametrin 1102 arvoksi asetetaan 3 (DI3), taajuusmuuttajan
ohjauspaikka on ULK1, kun DI3 ei ole kytkettyna ja ULK2, kun DI3 on kytkettyna.

Samalla tavalla voidaan méaéarittdé taajuusohjeiden lahteet. Jos valittuna on ulkoinen ohjauspaikka
ULK1, kaytetdan ulkoista ohjetta 1 (REF1). Jos valittuna on ulkoinen ohjauspaikka ULK2, kaytetédan
ulkoista ohjetta 2 (REF2). Parametreilla 1103 ULK OHJ 1 VALINTA ja 1106 ULK OHJ 2 VALINTA valitaan
ohjeiden lahteet. Lahde voi olla esimerkiksi yksi analogiatuloista tai sarjaliikenne. Lisétietoja on
parametrien kuvauksissa.

Ohjetyypit

Ulkoisilla ohjeilla 1 ja 2 on tiettyj& ominaisuuksia:

* Ulkoinen ohje 1 (REF1) on taajuusohje, joka maarittda taajuusmuuttajan l1&dhtétaajuuden
asetuspisteen. Téma ohje annetaan aina hertseina (Hz).

¢ Ulkoinen ohje 2 (REF2) annetaan prosentteina (%). Ohje 2 voi olla joko taajuusohije tai
prosessiohje, jos kaytetdan PID-saatda. Ohje 2 muutetaan sisdisesti taajuudeksi siten, etta
100 % vastaa parametria 2008 MAKSIMITAAJUUS. Jos kaytetdan PID-sd&t6-makroa, ohje 2
syo6tetddn suoraan PID-s&éatajaén prosentteina.

Myds kauko-ohjauksessa ohjeet 1 ja 2 voidaan tarvittaessa vastaanottaa ohjauspaneelista. Tama
riippuu parametrien 1103 ULK OHJ 1 VALINTA ja 1106 ULK OHJ 2 VALINTA arvoista.
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Paikallisohjauksessa parametrilla 1101 PANEELIOHJE maéritetddn mita ohjetyyppia (Hz tai prosentti)

kaytetaan.
Kay/Seis/Suunta,
- Paneeliohje 1 (REF1, Hz)
I — tai Paneeliohje 2 (REF2, %)
ULK1 ] ULK2
Kay/Seis/Suunta, Kay/Seis/Suunta,

Ulkoinen ohje 1 (Hz)

Kuva 1 Ohjauspaikat ja ohjetyypit.

Ohjauspaneeli

Ulkoinen ohje 2 (%)

Ohjauspaneeli voidaan liittda taajuusmuuttajaan tai irrottaa siitd milloin tahansa.

Ohjauspaikka

Vikatilan indikaattori

Nayttstila

KAY/SEIS

SUUNNANVAIHTO

SRR

OUTPUTPAR MENO(EWDREV]

Yksikot

Py&rimissuunta

MENU

0 B ©

Loc ' ReM
Fol \ / ENTER)
T
YLOS/ALAS

ENTER

28

ACS 160 Kaéyttéjan opas



Kéaytén ohjaus

Kun taajuusmuuttajaan kytketdan jannite ensimmaisen kerran, ohjauspaikka on ulkoinen (kauko-
ohjaus, REM). ACS 160:ta ohjataan ohjauspaneelista, kun valittuna on paikallisohjaus (LOC).

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

¢ Jos painikkeet vapautetaan, kun naytélla nédkyy Loc, kayttd pysahtyy ja ulkoinen taajuusohje
kopioituu paneelin taajuusohjeeksi.

e Kun naytélla nakyy LCr, kayton tila (kdynnissa tai seis) ja taajuusohje kopioidaan ulkoisesta
ohjauspaikasta.

Kaytté kaynnistetaan ja pysaytetaan KAY/SEIS-painikkeella.

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

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

Akselin pyérimissuunta

FWD / REV Néakyy * Akseli pyorii eteen / taaksepéin

o Kayttd pyorii ja on asetetussa arvossa
FWD / REV Vilkkuu nopeasti Kaytto kiihtyy / hidastuu.
FWD / REV Vilkkuu hitaasti Kayttd on pysaytetty.

Oloarvonéytté (Output)

Kun ohjauspaneeliin kytketdan jannite, paneelin naytolla nakyy lahtétaajuuden oloarvo. Pitdamalla
MENU-painiketta painettuna voidaan koska tahansa palata oloarvonayttéén (OUTPUT).

Lahtétaajuudesta vaihdetaan lahtévirtaan ja painvastoin YLOS/ALAS-painikkeilla.

Lahtétaajuus valitaan painamalla ENTER. L&htd muuttuu valittdméasti YLOS/ALAS-painikkeita
painettaessa. Oloarvonaytt6én (OUTPUT) palataan painamalla uudestaan ENTER.

oo, 1O
OUTPUT 55'1:-:' " O

Loc Loc

OUTPUT

Loc

R

OUTPUT
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Valikkonéaytté (Menu)

ACS 160 -taajuusmuuttajassa on useita parametreja. Naista vain perusparametrit ovat aluksi
nékyvissa. Valikkotoiminnon -LG- avulla saadaan nékyviin kaikki parametrit.

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

Lo o 3%

Parametriarvon asettaminen

Parametrin arvo ndhdaén painamalla ENTER.
Uusi arvo asetetaan painamalla ENTER ja pitamalla se painettuna kunnes naytélla nakyy SET.

O

0] [ @0g

Huom! SET vilkkuu, jos parametriarvoa on muutettu. Jos parametrin arvoa ei voida muuttaa, SET ei
nay naytolla.

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

Erikoistoiminnot

Valitse haluttu toiminto naytdlle. Pidd ENTER-painiketta painettuna kunnes naytté vilkkuu toiminnon
aloittamisen merkiksi.

Valinta perusvalikon ja tayden valikon valilla

Pidé& painettuna

_
11

1
L
__—WENU

A

Né&kyy, jos taysi
valikko on kaytdssa.
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Parametrien kopioiminen kéytostéd paneeliin (muistiin kopioiminen)
Pida painettuna

- UL -

MENU

Huom! K&ytdn on oltava pyséytetty ja paikallisohjauksessa. Parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
arvoksi on asetettava 1 (AVOIN).

Parametrien kopioiminen paneelista kayttoon (muistista kopioiminen)

Pida painettuna

-al -

MENU

Huom! K&ytdn on oltava pyséytetty ja paikallisohjaus valittuna. Parametrin1602 PARAMETRILUKKO
arvoksi on asetettava 1 (AVOIN).

Vikanaytot
Kun laite on vikatilassa, vikailmoitus valkkyy paneelin naytolla.

Kun varoitus on péélla, varoitusilmoitus nakyy paneelin naytélla. Varoitukset 1-7 ovat seurausta
painikkeiden virheellisesta kaytosta.

Varoitus- ja vikailmoitukset haviavét painettaessa MENU-, ENTER- tai nuolipainikkeita. limoitus
nékyy naytélla uudelleen muutaman sekunnin kuluttua, jos ndppaimistdon ei ole koskettu ja varoitus-
tai vikatila on yh& aktiivinen.

1 - Iy
[ i 1L
\
\vikakoodi varoituskoodi

Luvussa Vianméaadritys on luettelo varoitus- ja vikatiloista.

Vian kuittaus

Vika kuitataan painamalla KAY/SEIS-painiketta.
Huom! Vian kuittaus voi kdynnistaa kayton, jos se on kauko-ohjaustilassa.

Jotkin viat voidaan kuitata vain kytkeméalla jannite pois laitteesta. Lisatietoja on luvussa Vianmaéritys.
Huom! Kayttd saattaa kdynnistya valittdmasti, jos laitteeseen kytketdén jannite uudelleen.
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Sovellusmakrot

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

Huom! Tehdas-makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa El ole kdytdssé ohjauspaneelia. Jos
Tehdas-makroa kaytetadn ohjauspaneelin ollessa kdytéssé, digitaalitulon DI4 perusteella
maardytyvia parametrien arvoja ei voida muuttaa paneelista.

Huom! Jos sovellusmakro valitaan parametrilla 9902 SOVELLUSMAKRO, kaikki muut parametrit
ovat oletusarvoisia, paitsi ryhméan 99 Kayttéénottotiedot-parametrit, parametrilukko 1602 ja
ryhmien 51 - 52 sarjaliikenneparametrit.

Tiettyjen parametrien oletusarvot riippuvat valitusta makrosta. Namé oletusarvot on lueteltu makron
kuvauksen yhteydessa. Muiden parametrien oletusarvot on annettu luvussa ACS 160
Parametritaulukko.

Kytkentdesimerkkeja

Huomaa t&ma seuraavien kytkentdesimerkkien kohdalla:

Kaikki digitaalitulot kytketédan kayttamalla negatiivista logiikkaa (NPN).

Saatavana olevat sovellusmakrot:

—_

. Tehdas (0)

. Tehdas (1)

. Vakio-ohjaus

. Pulssiohjaus

. Vaihto-ohjaus

. Moottoripotentiometri
. Kési - Auto

. PID-s&étd

© 0O N o 0 »~ 0w N

. Esimagnetointi

10. Paikoitus
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Sovellusmakro Tehdas (0)

Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa El ole kdytdssa ohjauspaneelia. Makrossa on

yleiskayttdinen kaksijohtiminen kay/seis-ohjaus.
Parametrin 9902 arvo on 0 (TEHDAS). Digitaalituloa DI4 ei ole kytketty.

Tulosignaalit Lahtésignaalit
* Analogial&htd (AO):
Taajuus

* Kay, seis ja suunta
(DI1,2)

DIP-kytkin

AN: (43 | 0-10V

| 43 0(4)-20mA

* Analogiaohje (Al1) * Relelahtd 1: Vika Al2:
* Vakionopeus 1 (DI3) * Relelahto 2: Kay
e Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5)
Kytkentaesimerkki:
SCR 1
Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz Al 2 ."F
joianni T i A —
Ohjejannite 10 VDC +10V |4
Ei kaytdssa Al2 5
T AGND [ 6
Lahtstaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz 201 1 :@|
AGND |8
+24 VDC +24V
9
DCOM |10 —
Kay/Seis: Kaynnistd ACS160 kytkemalla D 11—
Eteen/Taakse: Vaihda pyérimissuunta kytkemalla DI2 12—
Vakionopeus 1: Oletus: 5 Hz DI3 13 —_—
Jata kytkematta!* DI4 14
Kiihd.ajan valinta. Valitse kiihdytys/hidastusaika 2. DI5 15— ~——————

Releléhtd 1, ohjelmoitava
Oletus: Vika => auki
Releléht6 2, ohjelmoitava
Oletus: Kay => kiinni

=
_[RO1B
el

—[RO2B [19]

*Huom! Digitaalituloa DI 4 kadytetddn ACS 160:n konfigurointiin. Se luetaan vain kerran, kun jannite

kytketédan. Kaikki * -merkityt parametrit méaritelldén digitaalitulolla DI4.

Tehdas (0) -makron parametrien oletusarvot:

* 1001 uLk1 2 (DI,2) * 1201 VAKION. VALINTA 3 (DI13)
1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULK1) 1604 VIANKUITTAUS 6 (KAYNN/PYS)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIHD./HID. 1/2 5 (DI5)
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Sovellusmakro Tehdas (1)

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

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

Tulosignaalit Lahtésignaalit
* Kay, seis ja suunta ¢ Analogialaht6 (AO):
(DI1,2,3) Taajuus
¢ Analogiaohje (Al1) * Relelahto 1: Vika
« Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5) * Relelaht6 2: Kay

Kytkentaesimerkki:

) ) SCR |1
Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz e WANA
A =
Ohjejannite 10 VDC +10V_| 4 ‘.L.
Ei kaytossa Al2 5
RN AGND | 6 |
Lahtotaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 wl
AGND |8
+24 VDC +24V [ —
L " DCOM |10
Pulssiohjaus: Kéy DH "
Pulssiohjaus: Seis DI2 12 —'\—.
Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla DI3 KN —
On kytkettava!* Di4 14 <
Kiihd.ajan valinta. Valitse kiihd./hid.aika 2 kytkemalla. DI5 15

Releléhtd 1, ohjelmoitava ,/—
Oletus: Vika => auki "— RO1B_[17 |
Relelahté 2, ohjelmoitava mm
Oletus: Kéy => kiinni _

*Huom! Digitaalituloa DI 4 kaytetdan ACS 160:n konfigurointiin. Se luetaan vain kerran, kun jannite
kytketdan. Kaikki * -merkityt parametrit maaritelldan digitaalitulolla DI4.

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

Tehdas (1) -makron parametrien oletusarvot:

* 1001 ULk 1 4 (pi1p, 2P, 3) | * 1201 VAKION. VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULK1) 1604 VIANKUITTAUS 6 (KAYNN/PYS)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIHD./HID. 1/2 5 (DI5)
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Sovellusmakro Vakio-ohjaus

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

Parametrin 9902 arvo on 1 (VAKIO-OHJAUS).

Tulosignaalit Lahtésignaalit DIP-kytkin
* Kay, seis ja suunta ¢ Analogialéht6 (AO): -

(DN1,2) Taajuus All: O -10V
¢ Analogiaohje (Al1) ¢ Relelahtd 1: Vika Al2: :0(4) -20 mA
* Esias. nop. valinta (DI3,4) * Relelaht6 2: Kay
« Kiihd./hid. 1/2 valinta (DI5)

Kytkentaesimerkki:
SCR |1
Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz Al 2 =¥‘F
AGND |3 )
Ohjejéannite 10 VDC +10V |4 !L‘-_
Ei kaytéssa Al2 5
RN AGND | 6
L&htotaajuus 0...20 mA <=>0...50 Hz AO1 7 w
AGND |8
+24 VDC +24V 14
DCOM |10 |
Kéy/Seis: Kéynnista kytkemalla DIl R -\
Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla DI2 o~ |
Vakionopeuden valinta* DI3 |13 —~———
Vakionopeuden valinta* D4 [14a——~
Kiihd. ajan valinta. Valitse kiihd./hid.aika 2 kytkemalla. DI5 15—~ |
Relelahtd 1, ohjelmoitava
Oletus: Vika => auki I;_ RO1B
Relelahtd 2, ohjelmoitava [/—
Oletus: Kay => kiinni ©"—[_ RO2B [19 |
*Valionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty
DI3 DI4 | Lahto
0 0 Nopeus Al1:sta
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)
Vakio-ohjaus-makron parametrien oletusarvot:
1001 ULK1 2 (p11,2) 1201 VAKION. VALINTA 7 (DI13,4)
1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULk1) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIIHD./HID. 1/2 5 (DI5)

36 ACS 160 Kéyttédjan opas



Sovellusmakro Pulssiohjaus

Té&ma makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa kayttda ohjataan painikkeilla. Siiné on kaksi
esiasetettua nopeutta enemman kuin Tehdasmakrossa (1), kun kéytetaén digitaalituloja DI4 ja DI5.

Parametrin 9902 arvo on 2 (PULSSIOHJAUS).
Tulosignaalit Lahtosignaalit

* Kay, seis ja suunta
(DI1,2,3)

* Analogiaohje (Al1)
* Esias. nopeuden valinta (D14,5)

Taajuus
* Relelaht 1: Vika
* Relelaht6 2: Kay

Kytkentaesimerkki:

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

Ohjejannite 10 VDC
Ei kaytossa

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

+24 VDC

Pulssiohjaus: Kay
Pulssiohjaus: Seis
Eteen/Taakse: Vaihda py&rimissuunta kytkemalla

Vakionopeuden valinta®
Vakionopeuden valinta®

Releléhté 1, ohjelmoitava
Oletus: Vika => auki
Relelahté 2, ohjelmoitava
Oletus: Kay => kiinni

*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty

¢ Analogialéht6 (AO):

DIP-kytkin

Alt: < 0-10V
Al2: 43| '0(4)-20 mA

SCR 1

i L Ra AT
3

FET TN i WA W —

Al2 5

AGND | 6

FrimaE :@I

AGND |8

+24V 9 :I

DCOM |10

DI >

D2 1o — >

DI3 TEY A —

Di4 14

DI5 15

[ROTA T16 |
__[ROiB
=E

__['RO2B [19]

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

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

paikallisohjauksessa.

Pulssiohjaus-makron parametrien oletusarvot:

1001 uLk1 4 (DI11P,2P,3) 1201 VAKION. VALINTA 8 (D14,5)
1002 uLk2 0 (E1 KAYTOSSA) | 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)

1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (E1 KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULK1) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIHD./HID. 1/2 0 (EI KAYTOSSA)
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Sovellusmakro Vaihto-ohjaus

Tassé makrossa kaynnistyskomento ja suunta annetaan samalla koskettimella.

Parametrin 9902 (VAIHTO-OHJAUS) arvo on 3.

Tulosignaalit Léhtésignaalit

¢ Analogialahtd (AO):
Taajuus

* Relelahtd 1: Vika
* Relelahtd 2: Kay

* Kay, seis ja suunta
(DI1,2)

* Analogiaohje (Al1)

* Esias. nopeuden valinta
(DI3,4)

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

Kytkentaesimerkki:

DIP-kytkin

SCR

i i All ; ) /)
Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz [ [ 1
AGND Lo T "]
Ohjejéannite 10 VDC +10V || 4 T
Ei kaytéssa Al2 5
. AGND | 6
Lahtétaajuus 0...20 mA <=>0...50 Hz AO1 7 w
AGND |8
+24 VDC +24V  [o
DCOM |10 —
Kay eteen: Jos DI1-tila on sama kuin DI2, kaytt6 pyséhtyy DI1 LU e —
Kay taakse D2 [12 — >—
Vakionopeuden valinta* DI3 13
Vakionopeuden valinta* DI4 14 .
Kiihd.ajan valinta. Valitse kiihd./hid.aika 2 kytkemalla. DI5 15
Relelaht6 1, ohjelmoitava [RO1A 16|
Oletus: Vika => auki RO1B
Relelahto 2, ohjelmoitava [ RO2A 15|
Oletus: Kdy => kiinni RO2B |19 |
*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty
DI3 DI4 | Lahto
0 0 Ohje Al1:sta
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)
Vaihto-ohjaus-makron parametrien oletusarvot:
1001 uLk1 9 (DI1F,2R) 1201 VAKION. VALINTA 7 (DI13,4)
1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULKT1) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIIHD./HID.1/2 5 (DI5)
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Sovellusmakro Moottoripotentiometri

Tassé makrossa on kustannustehokas liittyma ohjelmoitaville logiikoille. Kaytén nopeutta muutetaan
vain digitaalisignaaleja kayttamalla.

Parametrin 9902 arvo on 4 (MOOTTORIPOT.).

Tulosignaalit Lahtosignaalit
* Kay, seis ja suunta ¢ Analogialéht6 (AO):
(DI1,2) Taajuus
* Ohje ylos (DI3) * Releldhto 1: Vika
* Ohje alas (DI4) * Relelaht6 2: Kay

* Esias. nopeuden valinta (DI5)

Kytkentaesimerkki:

SCR 1

s ia Al 2

Ei kaytossa AGND |3

Ohjejannite 10 VDC +10V_14

te 10 VDC a2z s

Ei kaytdssa AGND e
Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz LAO1__| 7 —Gp

AGND |

+24VDC +24V_[o

DCOM |10 —1

Kay/Seis: Kéynnista kytkemalld. DA |1 — >~——
Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla DI2 12—
Ohje ylds: Lisaa ohjearvoa kytkemalla* g:i B
Ohje alas: Vahenna ohjearvoa kytkemalla* DI5 :: |

Vakionopeus 1

Releléa‘)?tﬁtoh'elmoitav& ;_ RO1B

etus: Vika => auki —
Relelahts 2, ohjelmoitava [/—-Iﬂm
Oletus: Kay => kiinni © —_RO2B _[10]

*Huom!

* Jos seké DI 3 ja DI 4 ovat kytkettyja tai kytkemattémia, ohjearvo pysyy ennallaan.
¢ Ohjearvo tallennetaan pysaytyksen ja virrankatkaisutilan aikana.
* Analogiaohjetta ei noudateta, kun moottoripotentiometri on valittuna.

Moottoripotentiometri-makron parametrien oletusarvot:

1001 ULK1 2 (pi1,2) 1201 VAKION. VALINTA 5 (DI5)

1002 uLk2 0 (EI KAYTOSSA) 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)

1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULK1) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 6 (DI3U,4D) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIHD./HID. 1/2 0 (EI KAYTOSSA)
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Sovellusmakro Kasi - Auto

Tama makro on tarkoitettu sellaisiin sovelluksiin, joissa kéytetdéan kahta ulkoista ohjauspaikkaa.

Parametrin 9902 arvo on 5 (KASI/AUTO).

Tulosignaalit Lahtosignaalit DIP-kytkin
* Kay/Seis (DI1,5) ja taakse ¢ Analogialahto (AO): -
(DI2,4) Taajuus Al 0-10V
« Kaksi analogiaohjetta * Relelahto 1: Vika Al2: 10(4) - 20 mA
(AI1,AI2)
¢ Ohjauspaikan valinta (DI3) * Relelahtd 2: Kay
Kytkentaesimerkki:
SCR |1 Y /)
Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz (Kéasiohjaus) All 2 {1
AGND [[5 T{-\ 7]
Ohjejannite 10 VDC +10V |4 T—%
Ulkoinen ohje 2: 0...20 mA <=> 0...50 Hz (Auto-ohjaus) Al2 5 :D
AGND | 6
Léhtotaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz LAO1 |7 W
AGND |8
+24 VDC +24V 9 :I
" s Al (e DCOM |10
Kéy/Seis: Kéynnista ACS 160 kytkemall4 (Kési). DH pyy S N
Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla (Kési) DI2 Pry I \—
ULK1/ULK2 valinta: Valitse auto-ohjaus kytkeméll& DI3 13—
Eteen/Taakse (Auto) DI4 | — >—
Kay/Seis: Kaynnista ACS 160 kytkemalla (Auto) DI5 5
Releldht6 1, ohjelmoitava
Oletus: Vika => auki :_
Relelaht6 2, ohjelmoitava RO2A [1s]
Oletus: Kay => kiinni D_ RO2B |19 |
Huom! Parametrin 2107 VAH.KAYNN.ESTO tulisi olla O (POIS).
Kési-Auto-makron parametrien oletusarvot:
1001 uLk1 2 (p11,2) 1201 VAKION. VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1002 uLk2 7 (D15,4) 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 3 (DI3) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 2 (A12) 2201 KIHD./HID. 1/2 0 (EI KAYTOSSA)
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Sovellusmakro PID-saato

Tama makro on tarkoitettu kéytettavéaksi erilaisten takaisinkytkettyjen ohjausjarjestelmien, kuten
paineen s&adon, virtauksen s&adon jne. kanssa.

Parametrin 9902 arvo on 6 (PID-SAATO).

Tulosignaalit Lahtésignaalit DIP-kytkin
* Kay/Seis ¢ Analogialaht6 (AO): -
(DI1,5) Taajuus All: 0-10V
* Analogiaohje (Al1) * Releldhtd 1: Vika Al2: E 10(4) - 20 mA
¢ Oloarvo (Al2) * Relelahto 2: Kay

¢ Ohjauspaikan valinta (DI2)
* Vakionopeus (DI3)
* Ulk. kaynn. esto (DI4)

Kytkentaesimerkki:

SCR 1 Y /)
ULK1 (Kési) tai ULK2 (PID) ohje: 0...10 V AR Jl2 ——
jejénni AGND fs M 7
Ohjejannite 10 VDC 10V |4 =
Olosignaali; 0...20 mA (PID) Al2 5 :@j
AGND | 6
L&htotaajuus 0...20 mA <=>0...50 Hz LAO1 |7 ﬁl
AGND |8
+24 VDC +24V_To
5 o . i DCOM |10 [~
Kay/Seis: Kaynnistd ACS 160 kytkemalla (Kéasi). DA "
ULK1/ULK2 valinta: Valitse PID-s&ato kytkemalla DI2 2
Vakionopeus 1: Ei kéytetd, jos PID-s&ato on valittuna*® DI3 B
Ulk.kdynn.esto: Irtikytkeminen pyséyttda aina ACS 160:n DI4 14 <
Kay/Seis: Kaynnista ACS 160 kytkemalla (PID) LDI5  [15]
Relelahto 1, ohjelmoitava [RO1A ]
Oletus: Vika => auki ;_ RO1B
Releléht6 2, ohjelmoitava
Ky = Kinni lmm
Oletus: Kay => kiinni | RO2B |19]
Huom!
* Vakionopeutta ei oteta huomioon, kun PID-s&até (PID) on valittuna.
Huom! Parametrin 2107 VAH.KAYNN.ESTO tulisi olla O (POIS).
PID-s&at6-makron parametrit (ryhma 40) eivat kuulu perusparametreihin.
PID-s&atd6-makron parametrien oletusarvot:
1001 uLk1 1 (D) 1201 VAKION. VALINTA 3 (DI3)
1002 uLk2 6 (DI5) 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 1 (ETEEN) 1601 ULK. KAYNN. ESTO 4 (D14)
1102 ULK1/ULK2 VAL 2 (D12) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA (o] (=]
KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 1 (A1) 2201 KIHT./HID. 1/2 (o) (=]
KAYTOSSA)
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Sovellusmakro Esimagnetointi

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

Parametrin 9902 arvo on7 (ESIMAGN.).

Tulosignaalit Léhtésignaalit DIP-kytkin
* Kay, seis ja suunta ¢ Analogialahtd (AO):
(DI1,2) Taajuus
¢ Analogiaohje (Al1) * Relelahto 1: Vika
¢ Esias. nop. valinta (DI3,4) * Relelahtd 2: Kay

* Esimagnetointi (DI5)

Kytkentaesimerkki:

SCR |1
Ulkoinen ohje 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz ﬁ(I;ND 2 ‘!‘F
3 2
Ohjejannite 10 VDC +10V |4 ‘.L‘._
Ei kaytéssa Al2 5
AGND | 6
Lahtétaajuus 0...20 mA <=> 0...50 Hz AO1 7 ml
AGND |8
+24 VDC +24V o
DCOM |10 <
Kéay/Seis: Kaynnista ACS 160 kytkemalla [s]}] 1 -
Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla DI2 12 [~
Vakionopeuden valinta* DI3 13 <
Vakionopeuden valinta® DI4 18 -
Esimagnetointi: Aloita esimagnetointi kytkemalla DI5 5
Relel&htd 1, ohjelmoitava "RO1A [16]
Oletus: Vika => auki RO1B
Releléht6 2, ohjelmoitava TRO2A |18 ]
Oletus: Kéy => kiinni RO2B |19 |
*Vakionopeuden valinta: 0 = auki, 1 = kytketty
DI3 DI4 | Lahto
0 0 Nopeus Al1:sta
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)
Esimagnetointi-makron parametrien oletusarvot:
1001 uLk1 2 (Di11,2) 1201 VAKION. VALINTA 7 (D13,4)
1002 uLKk2 0 (EI KAYTOSSA) | 1402 RELELAHTO 2 2 (KAY)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 6 (ULKT1) 1604 VIANKUITTAUS 0 (PANEELI)
1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 5 (DI5)
1106 ULK2 OHJE VAL 0 (PANEELI) 2201 KIHD./HID. 1/2 0 (EIKAYTOSSA)

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

Tama makro on tarkoitettu yksinkertaisiin paikoitustehtéviin. Vakiotoiminta sopii kuljetusjérjestelmiin,
joissa tavaraa siirretdan toistuvasti tietty matka samaan suuntaan tai edestakaisin. Etaisyys mitataan
laskemalla moottorin pulssianturin pulssit. Kun kohdepaikkaan on paasty, kaytté pysahtyy
odottamaan uutta lahtéa. Samanaikaisesti lahtorele kytkeytyy ilmoittaen siten, ettd kohteeseen on
paasty, katso Kuva 2.

Kotiutustoiminto on parametreilla valittava lisdominaisuus. Kotiutus tarkoittaa, ettd kuorma siirretdén
alhaisella nopeudella tiettyyn paikkaan (kotiasema).

Parametrin 9902 arvo on 14 (PAIKOITUS).

Tulosignaalit Lahtésignaalit DIP-kytkin
* Kay, seis (DI1) * Relelaht 1: Vika -
e . A|1;‘0-10V
* Paikoitus/kasiohjaus (DI2) * Relelahtd 2: Kohde saavutettu
=
« Kohdepaikan valinta (DI3) Al2: ,0(4) - 20 mA

¢ Kasiohje (Al1)
¢ Anturipulssit (DI4 ja DI5)

Kytkentaesimerkki.
SCR 1 Y /)
Ulkoinen ohje 1:0...10 V (kasiohjaus) Al 2 T 1
AGND s A 7]
e +10V |/ 4 —
Ei kéytossa Al2 5
AGND | 6
Ei kéytossa AO1 7
AGND |8
+24V 9 b——
. - - DCOM |10
Kay/Seis: Kaynnista kytkemalla DA 11— Kaapelin maksimi-
Késiohjaus/Paikoitus: Valitse paikoitustila kytkemélla DI2 12 pituus 3 m
Kohdepaikka: Valitse paikka 2 kytkemalla DI3 13
TCLK A; pulssit D14 14 Pulssianturi
TCLK B; pulssit DI5 15

Relel&ht6 1, ohjelmoitava [RO1A 16|
Oletus: Vika => auki RO1B

Relelahto 2, ohjelmoitava O
Oletus: Kohteessa => kiinni RO2B |19

1024 pulssia/kierr.

Huom! Kun makro on valittu, jdnnite katkaistaan ja kytketééan jélleen paalle.

e Anturi tulisi asentaa moottorin akselille.
* Kohdepaikat asetetaan sovelluksen mukaan kéyttdmélla parametreja 8207 - 8210.
¢ Toiminto on kaytdssd ACS 160:n ohjelmistoversiossa 1.0.0.F ja sitd uudemmissa.

Paikoitus-makron parametrien oletusarvot:

1001 ULK 1 1 (DI1) 1201 VAKION.VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1002 ULK 2 1 (p11) 1402 RELELAHTO 2 34 (KOHTEESSA)
1003 PYORIMISSUUNTA 3 (PYYNNOSTA) | 1601 ULK. KAYNN. ESTO 0 (EI KAYTOSSA)
1102 ULK1/ULK2 VAL 2 (DI12) 1604 VIANKUITTAUS 6 (KAYNN/PYS)

1103 ULK1 OHJE VAL 1 (A1) 2105 ESIMAGN VALINTA 0 (EI KAYTOSSA)
1106 ULK2 OHJE VAL 1 (A1) 2201 KIHD./HID. 1/2 0 (EI KAYTOSSA)
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Kéay/Seis “
¥ Kay Kéay
| Seis | Aika

|
| Kohdepaikka

Paikka- |

laskuri
] Aika

| |
| |
| |
Rele- ! I

1ahto 2
Auki | Kiinni | | Aika

Kohdepaikka 1
Kohdepaikka 2

—

© O

Kuva 2 Paikoitusmakron toiminta, kun paikoitus on valittuna.

Kotiutus  Toiminta

T Ae———»

1 | 1

T T I
Kohde 1 Kohde 2
Kotiasema

Kuva 3 Esimerkki kotiutustoiminnosta

Erillisen paikoitusmakroa késittelevédn oppaan saa laitteen toimittajalta.
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Parametrit

Kéayttédnotto

Kayttotiedot

Konfigurointi

Toiminta

Valvonta

PID

Kenttavayla

Jarrutus
Paikoitus

A

> <

> <

> <«

<+» <

Ryhma Nimi Kuvaus

99 Kayttéonottotiedot | Taajuusmuuttajan kayttddnoton ja moottoritietojen
parametriasetukset.

01 Kayttétiedot Taajuusmuuttajan kayttétietojen parametrit (vain luku),
mukaan lukien olosignaalit ja vikamuisti.

10 Kay/Seis/Suunta Kaynnitys-, pysaytys- ja suuntakomentojen
parametriasetukset.

1 Ohjearvon valinta Ohjearvojen/ohjauspaikkojen parametriasetukset.

12 Vakionopeudet Vakionopeuden parametriasetukset.

13 Analogiatulot Analogiatulon maksimin, minimin ja suodatusajan
parametriasetukset.

14 Releléhdot Releléhtdjen parametriasetukset.

15 Analogialdhdét Analogialahddn parametriasetukset.

16 Systeemiohjaus Muun muassa parametrilukon avaamisen ja sulkemisen
seka ulkoisen kaynnistyksen eston parametriasetukset.

20 Rajat Toimintarajojen ja ylijannitevalvonnan
parametriasetukset.

21 Kaynnist./Pyséayt Muun muassa kaynnistys- ja pysaytystapojen,
vauhtik&ynnistyksen, momentin maksimoinnin, DC-
pidon ja vapaasti hidastuvan pysaytyksen
parametriasetukset.

22 Kiihdyt./Hidast. Kahden kiihdytys- ja hidastusaikaparin
parametriasetukset.

25 Kriitt. taajuudet Kriittisten taajuuksien parametriasetukset
resonanssiongelmien valttamiseksi.

26 Moottoriohjaus Moottoriohjauksen ominaisuuksien, kuten IR-
kompensoinnin, alhaisen melutason ja U/f-suhteen
parametriasetukset.

30 Vikafunktiot Parametriasetukset, joilla taajuusmuuttaja asetetaan
toimimaan halutulla tavalla vikatilanteissa.

31 Autom. viankuitt. Automaattisen viankuittauksen parametriasetukset.

32 Valvonnat Parametriasetukset minka tahansa ryhmén 01 kahden
parametrin valvontaan releitten avulla.

33 Tiedotukset Ohjelmistoversion ja koestuspaivan parametrit (vain
luku).

34 Prosessimuut. Muokattavien prosessimuuttujien luomiseen tarvittavat
parametriasetukset.

40 PID-s&ato PID-s&&ddén ensimmaéisen parametriryhmén
parametriasetukset.

41 PID-s&ato (2) PID-sa&don toisen parametriryhman
parametriasetukset.

51 Ulk.komm.mod. Ulkoisten kenttavaylamoduulien parametriasetukset.

52 Vakio Modbus Vakio Modbusin parametriasetukset (sarjaliikenne).

54 Jarrutus Jarrun lisdominaisuuksien valintaparametrit.

81 Paikoitus Paikoitussovellusten parametriasetukset.
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ACS 160 Parametritaulukko

Aluksi nékyvissa ovat vain ns. perusparametrit (harmaat parametrit alla olevassa taulukossa).
Ohjauspaneelin valikkotoiminnon (Menu) avulla nékyviin saadaan kaikki parametrit. Katso kohta

Erikoistoiminnot.

Huom! InterBus-S (CFB-IBS) ja CANopen (CFB-CAN) -kayttajat: Parametrin indeksi on parametrin

nro + 12288 muutettuna heksadesimaaleiksi. Esimerkki: parametrin nro 1309 indeksi on 1309

+12288 = 13597 = 351Dh.

S = Parametreja voidaan muuttaa vain silloin, kun taajuusmuuttaja on pyséytetty.
M = Oletusarvo riippuu valitusta makrosta.

Asettelu- Profibus

Koodi [Nimi Alue tarkkuus  |Oletusarvo par. num |Kayttéja M
Ryhma 99
KAYTTOONOTTOTIEDOT
9902 |SOVELLUSMAKRO 0-7.14 1 0 (TEHDAS) 1927
9905 |MOOTT.NIM.JANN. 380, 400, 415, |- 400V /460V  [1930

440, 460, 480,

500 V
9906 |MOOTT.NIM.VIRTA 0.5%I\ - 1.5y 0.1A 1.0%ly 1931
9907 [MOOTT.NIM.TAAJ. 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz / 60 Hz 1932
9908 [MOOTT.NIM.NOP. 0 - 3600 rpm 1rpm 1440 rpm / 1933

1750 rpm

9909 |MOOTT.NIM.TEHO 0.1 - 100 kW 0.1 kW i 1934
9910 |MOOTT.COS PHI 0.50 - 0.99 0.01 0.83/0.83 1935
Ryhma 01
KAYTTOTIEDOT
0102 [NOPEUS 0-9999 rpm 1rpm - 2
0103 |LAHTOTAAJUUS 0-250 Hz 0.1 Hz - 3
0104 |VIRTA - 0.1A - 4
0105 |MOMENTTI - 0.1 % 5
0106 [TEHO - 0.1 kW - 6
0107 |DC JANNITE 0-999.9V 0.1V - 7
0109 |LAHTOJANNITE 0-500V 0.1V - 9
0110 |ACs 160 LAMPOTILA |0 - 150 xC 0.1 xC - 10
0111 |ULKOINEN OHJE 1 0-250 Hz 0.1 Hz - 11
0112 |ULKOINEN OHJE 2 0-100 % 0.1 % - 12
0113  |OHJAUSPAIKKA 0-2 1 - 13
0114 |KAYTTOAIKA (R) 0-9999 h 1h - 14
0115 |KILOWATTITUNNIT 0 - 9999 kWh 1 kWh - 15
0116 |SOV.ULOSTULO 0-100 % 0.1 % - 16
0117 |DI1-DI4 TILA 0000 - 1111 1 - 17

(0 - 15 desimaali)
0118 |l 0-100 % 0.1 % - 18
0119 |ai2 0-100 % 0.1 % - 19
0121 [DI5 JA RELEET 0000 - 0111 1 - 21

(0 - 7 desimaali)
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Asettelu- Profibus

Koodi [Nimi Alue tarkkuus [Oletusarvo par. num |Kayttaja S M
0122 [AO 0-20 mA 0.1 mA - 22
0124 [OLOARVO 1 0-100 % 0.1 % - 24
0125 |OLOARVO 2 0-100 % 0.1 % - 25
0126 |EROARVO -100 - 100 % 0.1 % - 26
0127 [PID OLOARVO -100 - 100 % 0.1 % 27
0128 |VIIMEISIN VIKA 0-26 1 28
0129 |EDELLINEN VIKA 0-26 1 29
0130 [VANHIN VIKA 0 - 26 1 30
0131 [SARJAL. TIETO 1 0 - 255 1 31
0132 [SARJAL. TIETO 2 0 - 255 1 32
0133 |SARJAL. TIETO 3 0 - 255 1 33
0134 |PROSESSI MUUT. 1 - - 34
0135 |PROSESSIMUUT.2 | - 35
0136 |KAYTTOAIKA 0.00 - 99.99 kh  |0.01 kh 36
0137 |MWh LASKURI 0 - 9999 MWh 1 MWh 37
Ryhma 10
KAY/SEIS/SUUNTA
1001 |uLki 0-10 1 2/4 101 vV
1002 |uLk2 0-10 1 0 102 vV
1003 [PYORIMISSUUNTA 1-3 1 3 103 V|V
Ryhmi 11
OHJEARVON VALINTA
1101 |PANEELIOHJE 1-2 1 1 (REF1 (Hz))  [126
1102 |ULK1/ULK2 VAL 1-8 1 6 127 vV
1103 |ULK1 OHJE VAL 0-13 1 1 128 vV
1104 |ULK OHJ1 MINIMI 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 129
1105 |ULK OHJ1 MAKSIMI 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz / 60 Hz 130
1106 |ULK2 OHJE VAL 0-13 1 0 131 vV
1107 |ULK OHJ2 MINIMI 0-100 % 1% 0 % 132
1108 |ULK OHJ2 MAKSIMI 0 - 500 % 1% 100 % 133
1115 |OHJEASKEL VAL 0-2 1 0 140
1117 |OHJEASKEL TILA 0-1 1 142
1118 |OHJEASKEL YLOS 0 - 250 Hz 0.1 Hz 0 143

0 - 250 % 0.1 % 0
1119 |OHJEASKEL ALAS 0 - 250 Hz 0.1 Hz 0 144

0 - 250 % 0.1 % 0
1120 |ASKELVIIVE PAAL 0-25.0s 0.1s 0 145
1121 |ASKELVIIVE POIS 0-25.0s 0.1s 0 146
Ryhmi 12
VAKIONOPEUDET
1201 |VAKION. VALINTA 0-10 1 3/0 151 vV
1202 |VAKIONOPEUS 1 0 - 250 Hz 0.1 Hz 5 Hz 152
1203 |VAKIONOPEUS 2 0 - 250 Hz 0.1 Hz 10 Hz 153
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Asettelu- Profibus
Koodi [Nimi Alue tarkkuus |Oletusarvo par. num |Kayttéja M
1204 |VAKIONOPEUS 3 0 - 250 Hz 0.1 Hz 15 Hz 154
1205 |VAKIONOPEUS 4 0-250 Hz 0.1 Hz 20 Hz 155
1206 |VAKIONOPEUS 5 0-250 Hz 0.1 Hz 25 Hz 156
1207 |VAKIONOPEUS 6 0-250 Hz 0.1 Hz 40 Hz 157
1208 [VAKIONOPEUS 7 0-250 Hz 0.1 Hz 50 Hz 158
Ryhma 13
ANALOGIATULOT
1301 |MINIMI Al 0-100 % 1% 0 % 176
1302 |MAKSIMI Al 0-100 % 1% 100 % 177
1303 |AI1 SUODATUS 0-10s 0.1s 0.1s 178
1304 |MINIMI AI2 0-100 % 1% 0 % 179
1305 |MAKSIMI AI2 0-100 % 1% 100 % 180
1306 |AI2 SUODATUS 0-10s 0.1s 0.1s 181
Ryhméa 14
RELELAHDOT
1401 [RELELAHTO 1 0-34 1 3 201
1402 [RELELAHTO 2 0-34 1 2 202 v
1403 [RO 1 VETOVIIVE 0-3600s 0.1s;1s |0s 203
1404 [RO 1 PAASTOVIIVE 0-3600s 0.1s;1s |0s 204
1405 [RO 2 VETOVIIVE 0-3600s 0.1s;1s |0s 205
1406 [RO 2 PAASTOVIIVE 0-3600s 0.1s;1s |0s 206
Ryhmé 15
ANALOGIALAHDOT
1501 |AO SISALTO 102 - 137 1 103 226
1502 |AO SISALTO MIN 0.0-999.9 0.1 0.0 Hz 227
1503 [AO SISALTO MAKS 0.0 - 999.9 0.1 50.0 Hz / 60.0 Hz[228
1504 |MINIMI AO 0.0 - 20.0 mA 0.1 mA 0 mA 229
1505 |MAKSIMI AO 0.0 - 20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA 230
1506 [AO SUODATUS 0-10s 0.1s 0.1s 231
Ryhma 16
SYSTEEMIOHJAUS
1601 |ULK. KAYNN. ESTO 0-6 1 0 251 v
1602 |PARAMETRILUKKO 0-1 1 1 (AVOIN) 252
1604 |VIANKUITTAUS 0-7 1 6 254 v
1605 |PAIKALLISLUKKO 0-1 1 0 (AVOIN) 255
1608 |NAYTA HALYT. 0-1 1 0 (EI) 258
Ryhma 20
RAJAT
2003 [MAKS. VIRTA 0.5*I\ - 1.5%Iy ** [0.1 A 1.5%y ** 353
2005 |YLIJANNITESAATO 0-1 1 1 (PAALLA) 355
2006 |ALIJANNITESAATO 0-2 1 1 (PAALLA (AIKA)) [356
2007 |MINIMITAAJUUS 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 357
2008 [MAKSIMITAAJUUS 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz /60 Hz  |358
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Asettelu- Profibus
Koodi |Nimi Alue tarkkuus |Oletusarvo par. num |Kayttéja S M
Ryhma 21 .
KAYNNIST./PYSAYT
2101 [KAYNNISTYSTAPA 1-4 1 1 (KIHDYTTAEN) |376 v
2102 |PYSAYTYSTAPA 1-2 1 1 (VAPAASTI) 377
2103 |MOM. MAKS VIRTA 0.5%I - 0.1A 1.2%1y ™ 378 v
1.5..1.7% ™
2104 |DC JARRUTUSAIKA 0-250s 0.1s 0s 379
2105 |ESIMAGN VALINTA 0-6 1 0 380 vV
2106 |MAGN. MAKS AIKA 0.0-130.0s 0.1s 2.0s 381
2107 |VAH.KAYNN.ESTO 0-1 1 1 (PAALLA) 382
Ryhma 22
KIHDYT./HIDAST.
2201 |KIHD./HID. 1/2 0-5 1 5 401 Vv
2202 |[KIHDYTYSAIKA 1 0.1-1800s 0.1;1s 5s 402
2203 |HIDASTUSAIKA 1 0.1-1800s 0.1;1s 5s 403
2204 [KIHDYTYSAIKA 2 0.1-1800s 0.1;1s 60 s 404
2205 [HIDASTUSAIKA 2 0.1-1800s 0.1;1s 60 s 405
2206 |RAMPIN MUOTO 0-3 1 0 (SUORA) 406
Ryhma 25
KRIITT. TAAJUUDET
2501 |KRIITT. VALINTA 0-1 1 0 (EI KAYTOSSA) (476
2502 [KRITT. 1 MIN 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 477
2503 |KRIITT. 1 MAKS 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 478
2504 [KRITT. 2 MIN 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 479
2505 |KRIITT. 2 MAKS 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz 480
Ryhma 26
MOOTTORIOHJAUS
2603 |IR KOMPENSOINTI 0-60V 1V 10V 503
2604 |IR KOMP. ALUE 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz /60 Hz  |504
2605 |MOOTT.AANI 0-1 1 0 (NORMAALI) 505 v
2606 |U/f SUHDE 1-2 1 1 (SUORA) 506 v
2607 |JATTAMAN KOMP. 0 - 250 % 1% 0 % 507 v
Ryhma 30
VIKAFUNKTIOT
3001 [AI<MIN FUNKTIO 0-3 1 1 (PYSAYTA) 601
3002 [PANEELIVIKA 1-3 1 1 (PYSAYTA) 602
3003 |ULKOINEN VIKA 0-5 1 0 (EI KAYTOSSA) (603
3004 |MOOTT. LAMPO 0-2 1 1 (PYSAYTA) 604
3005 |MOOTT.LAMPOAIKA  |256 - 9999 s 1s 500 s 605
3006 |MOOTT. KUORMIT. 50 - 150 % 1% 100 % 606
3007 |NOLLANOP KUORMA (25 - 150 % 1% 70 % 607
3008 |RAJATAAJUUS 1-250 Hz 1Hz 35 Hz 608
3009 |JUMISUOJA 0-2 1 0 (EI KAYTOSSA) (609
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Asettelu- Profibus

Koodi [Nimi Alue tarkkuus (Oletusarvo par. num |Kayttaja M
3010 |[JUMIVIRTA 0.5%Iy - 0.1A 1.2% Iy 510

1.5..1.7*1 **
3011 [JUMITAAJUUS 0.5-50Hz 0.1 Hz 20 Hz 611
3012 [JUMIAIKA 10...400 s 1s 20 s 612
3013 [ALIKUORMAVALV. 0-2 1 0 (EI KAYTOSSA) (613
3014 [ALIKUORM. AIKA 10...400 s 1s 20 s 614
3015 |[ALIKUOR.KAYRA 1-5 1 1 615
3022 [AI1 VIKARAJA 0-100 % 1% 0 % 622
3023 [AI2 VIKARAJA 0-100 % 1% 0 % 623
3024 [MOOT. LAMPO TILA 2-3 1 2 (KAYTTAJATILA) (624
Ryhma 31
AUTOM. VIANKUITT.
3101 |YRITYSTEN LKM 0-5 1 0 626
3102 |YRITYSAIKA 1.0-600s 0.1s 30 s 627
3103 |VIIVEAIKA 0.0-120s 0.1s 0s 628
3104 |YLIVIRTA 0-1 1 0 (POIS) 629
3105 |YLIJANNITE 0-1 1 0 (POIS) 630
3106 |ALIJANNITE 0-1 1 0 (POIS) 631
3107 |AI<MIN 0-1 1 0 (POIS) 632
Ryhma 32
VALVONNAT
3201 [VALVONTA 1 102 - 137 1 103 651
3202 [VALV. 1 ALARAJA - - 0 652
3203 [VALV. 1 YLARAJA - - (o] 653
3204 [VALVONTA 2 102 - 137 1 103 654
3205 |[VALV. 2 ALARAJA - - (o] 655
3206 |[VALV. 2 YLARAJA - - (o] 656
Ryhma 33
TIEDOTUKSET
3301 |SOVELLUSVERSIO 0.0.0.0 - f.f.ff - - 676
3302 [KOESTUSPAIVA yy.ww - - 677
Ryhma 34
PROSESSIMUUT.
3402 |P MUUT.1 VAL 102-137 1 104 702
3403 |P MUUT.1 KERTO 1-9999 1 1 703
3404 |P MUUT.1 JAKO 1-9999 1 1 704
3405 |P MUUT.1 SKAAL. 0-3 1 1 705
3407 |P MUUT.2 VAL 102-137 1 103 707
3408 |P MUUT.2 KERTO 1-9999 1 1 708
3409 |P MUUT.2 JAKO 1-9999 1 1 709
3410 |P MUUT.2 SKAAL. 0-3 1 1 710
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Asettelu- Profibus
Koodi |Nimi Alue tarkkuus |Oletusarvo par. num |Kayttéja S M
Ryhmé 40
PID-SAATO
4001 |PID VAHVISTUS 0.1-100 0.1 1.0 851
4002 |PID INTEG. AIKA 0; 0.1-600s 0.1s 60 s 852
4003 |PID DERIV. AIKA 0-60s 0.1s 0s 853
4004 |PID DERIV. SUOD. 0-10s 0.1s 1s 854
4005 |[EROARVON KAANTO |0-1 1 0 (EI KAYTOSSA) 855
4006 |OLOARV. VALINTA 1-9 1 1 (oLo1) 856 v
4007 |OLO1 TULON VAL. 1-2 1 2 (AI2) 857 v
4008 |OLO2 TULON VAL. 1-2 1 2 (AI2) 858 v
4009 |OLO1 MINIMI 0 - 1000 % 1% 0 % 859
4010 |OLO1 MAKSIMI 0 - 1000 % 1% 100 % 860
4011 |OLO2 MINIMI 0 - 1000 % 1% 0 % 861
4012 |OLO2 MAKSIMI 0 - 1000 % 1% 100 % 862
4013 |NUKKUMISVIIVE 0.0 - 3600 s 0.1;1s 60 s 863
4014 |NUKKUMISTAAJUUS 0.0 - 120 Hz 0.1 Hz 0 Hz 864
4015 |HAVAHTUMISRAJA 0.0 - 100 % 0.1 % 0 % 865
4016 |PID PAR. VAIHTO 1-7 1 6 (SARJA 1) 866
4017 |HERAAMISVIIVE 0-60s 0.01s 0.50s 867
4018 |NUKKUMIS VAL. 0-5 1 0 (PANEELI) 868 v
4019 |OHJEARVON VAL. 1-2 1 2 (ULKOINEN) 869
4020 |PANEELIOHJE 0.0 - 100.0 % 0.1 % 40 % 870
Ryhmé 41
PID-SAATO (2)
4101 |PID VAHVISTUS 0.1-100 0.1 1.0 876
4102 |PID INTEG. AIKA 0;0.1-600s 0.1s 60 s 877
4103 |PID DERIV. AIKA 0-60s 0.1s 0s 878
4104 |PID DERIV. SUOD. 0-10s 0.1s 1s 879
4105 |EROARVON KAANTO |0 -1 1 0 (EI KAYTOSSA) (880
4106 |OLOARV. VALINTA 1-9 1 1 (oLo1) 881 v
4107 |OLOT TULON VAL. 1-2 1 2 (A12) 882 v
4108 |OLO2 TULON VAL. 1-2 1 2 (A12) 883 v
4109 |oLOT MINIMI 0 - 1000 % 1% 0 % 884
4110 |OLOT1 MAKSIMI 0 - 1000 % 1% 100 % 885
4111 |OLO2 MINIMI 0 - 1000 % 1% 0 % 886
4112 |OLO2 MAKSIMI 0 - 1000 % 1% 100 % 887
4119 |OHJEARVON VAL. 1-2 1 2 (ULKOINEN) 894
4120 |PANEELIOHJE 0.0 - 100.0 % 0.1 % 40.0 % 895
Ryhma 51
ULK KOMM. MOD
5101- |[VAYLAPART - 15 - - - 1026-
5115 1040
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Asettelu- Profibus

Koodi [Nimi Alue tarkkuus |Oletusarvo par. num |Kayttéja M
Ryhma 52
VAKIO MODBUS
5201 [ASEMANUMERO 1-247 1 1 1051
5202 [VAYLAN NOPEUS 3,6,12,24,48, |- 96 (9600 bittia/s) (1052

96, 192
5203 |PARITEETTI 0-2 1 0 (EI KAYTOSSA) (1053
5204 |KOMM VIKA AIKA 0.1-60s 0.1s 1s 1054
5205 |KOMM VIKA 0-3 1 0 (EI KAYTOSSA) [1055
5206 |VAARIA SANOMIA 0 - FFFF 1 - 1056
5207 |OIKEITA SANOMIA 0 - FFFF 1 - 1057
5208 |PUSKURIN YLITYS 0 - FFFF 1 - 1058
5209 |MUOTOVIRHEET 0 - FFFF 1 - 1059
5210 |PARITEETTIVIRH. 0 - FFFF 1 - 1060
5211 |CRC-VIRHEET 0 - FFFF 1 - 1061
5212 |VARATTU-VIRHEET 0 - FFFF 1 - 1062
5213 |VAYLAVIKA 1 0- 255 1 - 1063
5214 |VAYLAVIKA 2 0- 255 1 - 1064
5215 |VAYLAVIKA 3 0- 255 1 - 1065
Ryhma 54
JARRUTUS
5401 [MJAR AUKI VIIVE 0-25s 0.01s 0.20 s 1087
5403 [MJAR TAAJ TASO 1-25Hz 0.1 Hz 2 Hz 1089
Ryhma 82
PAIKOITUS
8201 [ANT PULSSIMAARA 1-8191 1 1024 1591
8202 [ANT VIRHE 0-1 1 0 (EI KAYTOSSA) (1592
8203 [ANT VIIVE 0.1-60s 0.1s 5s 1593
8204 [ANT SKAALA -1..1 1 0 1594
8206 [PAIK OHJEEN VAL 1-7 1 5 (DI3) 1596
8207 |KOHDE1 AL 0 - 65535 1 0 1597
8208 |KOHDET YL -16000 ... 16000 |1 0 1598
8209 |KOHDE 2 AL 0 - 65535 1 0 1599
8210 [KOHDE 2 YL -16000 ... 16000 |1 0 1600
8213 |[PAIK VIIVE 0 - 65535 1 0 1603
8215 [PAIK TAVAN VAL 4-9 1 8 1605
8216 [KOTIUTUS TAPA 0-5 1 0 1606
8217 |APU PAIK KOMENTO |0 -4 1 0 1607
8218 |[KAYRA VAHV1 0 - 20000 1 980 1608
8220 [NOPEUS VAHV1 0-200 1 2 1610
8221 |KOHDEIKKUNA AL 0 - 65535 1 0 1611
8222 |[KOHDEIKKUNA YL 0... 16000 1 1 1612
8223 [MAKS KOHDE AL 0 - 65535 1 0 1613
8224 [MAKS KOHDE YL 0... 16000 1 1000 1614
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Asettelu- Profibus
Koodi [Nimi Alue tarkkuus [Oletusarvo par. num |Kayttaja S M
8225 |KOTIASEMA AL 0 - 65535 1 0 1615
8226 |KOTIASEMA YL -16000 ... 16000 |1 0 1616
8227 |PAIK OLO AL 0 - 65535 1 - 1617
8228 |PAIK OLO YL -32768 ... 32767 |1 - 1618
8229 |DELTA ETAISYYS 0 - 200 1 2 1619

* Moottorin nimellisteho riippuu yksikon tyypisté.
** Maksimikerroin taajuusmuuttajan tyypistéa riippuen 4 kHz:n kytkentataajuudella.
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Ryhma 99: Kaytté6nottotiedot

Kayttéonottoparametrit ovat parametreja, joiden avulla ACS 160 otetaan kayttoon ja
taajuusmuuttajalle kerrotaan moottorin tiedot.

Koodi

Kuvaus

9902

SOVELLUSMAKRO
Sovellusmakron valinta. Tdamén parametrin avulla valitaan sovellusmakro, joka konfiguroi ACS 160:n tiettya
sovellusta varten. Luettelo ja kuvaus kaytettavista sovellusmakroista on luvussa Sovellusmakrot.

0 = TEHDAS 2 = PULSSIOHJAUS 4 = MOOTTORIPOT. 6 = PID-SAATO 8-13 = (varattu)
1 = VAKIO-OHJAUS 3 = VAIHTO-OHJAUS 5 = KASI/AUTO 7 = ESIMAGN. 14 = PAIKOITUS

9905

MOOTT.NIM.JANN.

Moottorin nimellisjannite moottorin arvokilvesta. Tdma parametri asettaa maksimijannitteen, jonka ACS 160
sy6ttdd moottoriin. MOOTTORIN NIMELLISTAAJUUS asettaa taajuuden, jolla I&htdjannite on yhta suuri kuin
MOOTTORIN NIMELLISJANNITE. ACS 160 ei voi syottdéd moottoriin verkkojénnitettd suurempaa jannitetta.
Katso Kuva 4.

9906

MOOTT.NIM.VIRTA
Moottorin nimellisvirta moottorin arvokilvesté. Sallittu alue on 0,5 - Iy ... 1,5 - Iy, jossa Iy ACS 160:n
nimellisvirta.

9907

MOOTT.NIM.TAAJ.
Moottorin nimellistaajuus moottorin arvokilvesta (kentédnheikennyspiste).
Katso Kuva 4.

9908

MOOTT.NIM.NOP.
Moottorin nimellisnopeus moottorin arvokilvestéa.

9909

MOOTT.NIM.TEHO
Moottorin nimellisteho moottorin arvokilvesta.

9910

MOOTT. COS PHI
Moottorin nimellinen cos phi arvokilvesta.

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

|
MOOTT.NIM.TAAJ.

P | shtotaajuus

Kuva 4  Lé&htbjannite Idhtétaajuuden funktiona.
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Ryhma 01: Kayttétiedot

Tama

ryhma késittéda taajuusmuuttajan kéyttétiedot, mukaan lukien olosignaalit ja vikamuistit.

Taajuusmuuttaja laskee tai mittaa olosignaaliarvot, eika kaytt4ja voi asettaa niit4. Vikamuistit voidaan
tyhjentéa ohjauspaneelista.

Koodi (Kuvaus
0102 |NOPEUS
Taajuusmuuttajan laskema moottorin nopeus (rpm).
0103 |LAHTOTAAJUUS
Moottorin taajuus (Hz). (Nakyy myds oloarvonaytélla (OUTPUT).)
0104 |VIRTA
ACS 160:n mittaama moottorin virta.
(Nakyy myds oloarvonéaytélla (OUTPUT).)
0105 |MOMENTTI
Lahtdmomentti. Taajuusmuuttajan laskema momentti moottorin akselilla (% moottorin nimellismomentista).
0106 |[TEHO
Lahtéteho (kW).
Huom! Ohjauspaneeli ei nayté yksikkoa ("kW”).
0107 |DC JANNITE
ACS 160:n mittaama valipiirin tasajénnite (VDC).
0109 |LAHTOJANNITE
Moottorin jénnite.
0110 |ACS 160 LAMPOTILA
ACS 160:n jaahdytyselementin lampétila nakyy Celsius-asteina.
0111 |ULKOINEN OHJE 1
Ulkoinen ohjearvo 1 hertseina (Hz).
0112 |ULKOINEN OHJE 2
Ulkoinen ohjearvo 2 prosentteina.
0113 |OHJAUSPAIKKA
Aktiivinen ohjauspaikka. Vaihtoehdot ovat:
0 = PANEELI
1 = ULK1
2 = ULK2
Lisatietoja ohjauspaikoista on luvuissa Paikallis- ja kauko-ohjaus ja Liite A.
0114 |KAYTTOAIKA 3
ACS 160:n kayttdaika tunteina (h). Voidaan nollata painamalla parametriasetustilassa YLOS ja ALAS-
painikkeita samanaikaisesti.
0115 |KILOWATTITUNNIT
Kaytossé olevan ACS 160:n kuluneet kilowattitunnit. Voidaan nollata painamalla parametriasetustilassa
YLOS ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti.
0116 |SOV.ULOSTULO
Sovelluslohkosta tulevan signaalin ohjearvo prosentteina. Arvo tulee PID-s&até-makrosta. Muutoin arvo
tulee parametrista 0112 ULKOINEN OHJE 2.
0117 |DI1-DI4 TILA
Neljan digitaalitulon tila. Tila ndkyy bin&arilukuna. Jos tulo on aktivoitu, ndytélla nakyy 1. Jos tulo ei ole
aktivoitu, naytolla nakyy 0.
DI4 DI3 DI2 DI1
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Koodi

Kuvaus

0118

Al
Analogiatulon 1 suhteellinen arvo %:na.

0119

Al2
Analogiatulon 2 suhteellinen arvo %:na.

0121

DI5 JA RELEET
Digitaalitulon 5 ja releléhtéjen tila. 1 tarkoittaa, etta rele vetaa ja O tarkoittaa, etta rele ei veda.

[ ]
[ L]
DI5 4'

Rele 2 tila
Rele 1 tila

0122

AO
Analogialéhtésignaalin arvo milliampeereina.

0124

OLOARVO 1
PID-s&atajan oloarvo 1 (0LO1) prosentteina.

0125

OLOARVO 2
PID-s&atéjan oloarvo 2 (0LO2) prosentteina.

0126

EROARVO
PID-s&atajan oloarvon ja ohjearvon vélinen ero.

0127

PID OLOARVO
PID-s&atajan takaisinkytkentasignaali (oloarvo).

0128

VIIMEISIN VIKA

Viimeisin tallennettu vika (0=ei tallennettuja vikoja). Katso luku Vianmaaritys.

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

0129

EDELLINEN VIKA

Viimeisin tallennettu vika (0=ei tallennettuja vikoja). Katso luku Vianmaaritys.

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

0130

VANHIN VIKA

Vanhin tallennettu vika. Katso luku Vianmaaritys.

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

0131

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

0132

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

0133

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

0134

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

0135

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

0136

KAYTTOAIKA
ACS 160:n kayttdaika tuhansina tunteina (kh).

0137

MWh LASKURI
Kaytossa olevan ACS 160:n kuluneet megawattitunnit.
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Ryhma 10: Kay/Seis/Suunta

Kay, Seis ja Suunta -komentoja voidaan antaa ohjauspaneelista tai kahdesta ulkoisesta
ohjauspaikasta (ULKOINEN 1, ULKOINEN 2). Valinta kahden ulkoisen ohjauspaikan vélilla tehdaan
parametrilla 1102 ULK1/ULK2 VAL. Lisatietoja ohjauspaikoista on luvuissa Paikallis- ja kauko-ohjaus ja
Liite A.

Koodi

Kuvaus

1001

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

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

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

2=DI1,2

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

3 =DI1P2P

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

4 =DI1P2P3

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

5 = DI1P2P3P

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

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

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

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

9 = DI1F,2R
Kay eteen -komento annetaan, kun DI1= aktivoitu ja DI2= ei aktivoitu. K&y taakse -komento annetaan, jos
Dl1ei ole aktivoitu ja DI2 on aktivoitu. Muussa tapauksessa annetaan Seis-komento.

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

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

**Huom! Seis-signaali on aktivoitava ennen kuin Kéy-komento voidaan antaa.
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1002 [ULK2
Maarittelee Kay, Seis ja Suunta -komentojen liitdnnéat ja lahteen ulkoiselle ohjauspaikalle 2 (ULKOINEN 2).

Katso parametri 1001 ULK1 yll&.

1003 [PYORIMISSUUNTA

1 =ETEEN
2 = TAAKSE
3 = PYYNNOSTA

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

Ohjearvot voidaan antaa ohjauspaneelista tai kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta. Valinta kahden
ulkoisen ohjauspaikan valilla tehdaan parametrilla 1102 ULK1/ULK2 VAL. Lisé&tietoja ohjauspaikoista
on luvuissa Paikallis- ja kauko-ohjaus ja Liite A.

Koodi (Kuvaus

1101 |PANEELIOHJE
Ohjearvon tyyppi paikallisohjauksessa.

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

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

1102 |ULK1/ULK2 VAL

Valitsee ulkoisen ohjauspaikan valinnassa kaytettéavén digitaalitulon tai valitsee kiinteésti ohjauspaikaksi
ULK1 tai ULK2. TAma parametri madrittelee seka Kay/Seis/Suunta-komentojen ettd ohjearvojen ulkoisen
ohjauspaikan.

1..5=D..DI5
Ulkoinen ohjauspaikka 1 tai 2 valitaan valitun digitaalitulon (DI1 ... DI5) tilan mukaan, jossa ei-aktivoitu =
ULKT1 ja aktivoitu = ULK2.

6 = ULK1
Ulkoinen ohjauspaikka 1 (uLk1) on valittu. Ohjauspaikan ULK1 ohjaussignaalilahteet maaritellaan
parametrilla 1001 (Kay/Seis/Suunta-komennot) ja parametrilla 1103 (ohjearvo).

7 = ULK2
Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULk2) on valittu. Ohjauspaikan ULK1 ohjaussignaalilahteet maaritellaan
parametrilla 1002 (Kay/Seis/Suunta-komennot) ja parametrilla 1106 (ohjearvo).

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

ULK1 OHJE VAL

Tamé parametri valitsee ulkoisen ohjauspaikan 1 signaalilahteen.

0 = PANEELI

Ohjearvo annetaan ohjauspaneelista.

1=Al1

Ohjearvo annetaan analogiatulon 1 kautta.

2=Al2

Ohjearvo annetaan analogiatulon 2 kautta.

3 = Al1/SAUVA; 4 = AlI2/SAUVA

Ohjearvo annetaan sauvaohjausta varten konfiguroidusta analogiatulosta 1 ( tai 2). Tulon minimisignaalilla
taajuusmuuttaja toimii maksimiohjearvolla taaksepain. Tulon maksimisignaalilla taajuusmuuttaja toimii
maksimiohjearvolla eteenpéin (Katso Kuva 5). Katso myds parametri 1003 PYORIMISSUUNTA.

Varoitus: Sauvaohjauksen minimiohjearvon tulee olla vahintaan 0,3 V (0,6 mA). Jos kaytetdan 0 ... 10 V
signaalia, ACS 160 toimii maksimiohjearvolla taaksepain, jos ohjaussignaali havida. Aseta parametrin 3022
A1 VIKARAJA arvoksi vahintdéan 3 %, ja parametrin 3023 AI2 VIKARAJA arvoksi 1 (VIKA). ACS 160 pyséhtyy,
jos ohjausignaali haviaa.

A
ULK OHJ1 MAKSIMI
ULK OHJ1 MINIMI
/[ ) R
- ULK OHJ1 MINIMI
10V /20 mA
- ULK OHJ1 MAKSIMIH Hystereesi 4 %
v
2V/4mA ULK OHJ1 MINIMI
0V/0mA 2% 2%

- ULK OHJ1 MINIMI

Kuva 5  Sauvaohjaus. Ulkoisen ohjearvon 1 maksimi asetetaan parametrilla 1105 ja minimi
parametrilla 1104.

5 = DI3U,4D(R)

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

6 = DI3U,4D

Kuten ylla, paitsi ettéd nopeusohjetta ei palauteta nollaksi, kun Seis-komento annetaan. Kun ACS 160
kéynnistetd&n, moottori kiihtyy valitulla kiihdytysnopeudella tallennettuun ohjearvoon.

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

Ohjearvo annetaan sarjaliikenteen kautta.
9 = KOMM.OHJ + Al1
10 = KOMM.OHJ * Al1
Ohjearvo annetaan sarjaliikenteen kautta. Analogiatulon 1 signaali on yhdistetty kenttéavaylan ohjeeseen
(summaus tai kertominen).
11 = DI3U,4D(R,NC); 12 = DI3U,4D(NC); 13 = DI4U,5D(NC)
Vaihtoehdot 11,12 ja 13 ovat samat kuin vaihtoehdot 5,6,7, sillé poikkeuksella ettd, ohjearvoa ei kopioida,
kun:
e siirrytdan ULK1:std ULK2:een tai
¢ siirrytdan ULK2:sta ULK1:een tai

* siirrytdan paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen.
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1104 |ULK OHJ1 MINIMI
Asettaa ulkoisen ohjearvon 1 minimitaajuuden hertseiné (Hz). Kun analogiatulon signaali on minimissa,
ulkoinen ohjearvo 1 on yhté suuri kuin ULK OHJ1 MINIMI. Katso Kuva 6.
1105 |ULK OHJ1 MAKSIMI
Asettaa ulkoisen ohjearvon 1 maksimitaajuuden ohjearvon hertseinéd (Hz). Kun analogiatulon signaali on
maksimissa, ulkoinen ohjearvo on yhta suuri kuin ULK OHJ1 MAKSIMI. Katso Kuva 6.
1106 |ULK2 OHJE VAL
'Tama parametri valitsee ulkoisen ohjearvon 2 signaalildhteen. Vaihtoehdot ovat samat kuin ulkoisessa
ohjearvossa 1, katso 1103 ULK1 OHJE VAL.
1107 |ULK OHJ2 MINIMI
Asettaa minimiohjearvon %:na. Kun analogiatulon signaali on minimissé&, ulkoinen ohjearvo 2 on yhta suuri
kuin ULK OHJ2 MINIMI. Katso Kuva 6.
* Jos valittuna on PID-s&at6-makro, tamé parametri asettaa prosessin minimiohjearvon.
* Jos valittuna on mika tahansa muu makro, tdma parametri asettaa taajuuden minimiohjearvon. Tama
arvo annetaan prosentteina maksimitaajuudesta.
1108 |ULK OHJ2 MAKSIMI
Asettaa maksimiohjearvon %:na. Kun analogiatulon signaali on maksimissa, ulkoinen ohjearvo 2 on yhtéa
suuri kuin ULK OHJ2 MAKS. Katso Kuva 6.
* Jos valittuna on PID-s&até-makro, timé parametri asettaa prosessin maksimiohjearvon.
* Jos valittuna on miké tahansa muu makro, tdmé parametri asettaa taajuuden maksimiohjearvon. Tama
arvo annetaan prosentteina maksimitaajuudesta.
1115 |OHJEASKEL VAL
Taajuusohjeen muuttaminen.
0 = EI KAYTOSSA
Taajuusohjetta ei voida muuttaa.
1 =DI3U4D
Taajuusohijetta korjataan yléspéin, kun digitaalitulo DI3 on aktiivinen, ja alaspain, kun digitaalitulo D14 on
aktiivinen.
2 = DI4U5D
Sama kuin edella, paitsi etta kaytetaan digitaalituloja D14 jaDI5.
1117 |OHJEASKEL TILA
0 = TAAJ. ASKEL
Taajuusaskel (vakio) lisdtaan taajuusohjeen perusarvoon tai vahennetaan perusarvosta. Hertseina (Hz)
annettavat taajuusaskeleet maaritelladn parametreilla 1118 OHJEASKEL YLOS ja 1119 OHJEASKEL ALAS.
1 = PROS. ASKEL
Taajuusaskel annetaan prosentteina taajuusohjeen perusarvosta. Prosentteina annettavat taajuusaskeleet
maaritelladn parametreilla 1118 OHJEASKEL YLOS ja 1119 OHJEASKEL ALAS.
1118 |OHJEASKEL YLOS
Taajuusohjeaskel ylés. Annetaan hertseind (Hz) tai prosentteina parametrin 1117 OHJEASKEL TILA arvosta
riippuen.
1119 |OHJEASKEL ALAS
Taajuusohjeaskel alas. Annetaan hertseiné (Hz) tai prosentteina parametrin 1117 OHJEASKEL TILA arvosta
riippuen.
1120 |ASKELVIIVE PAAL
Ohjeaskeleen paalle kytkemisviive.
1121 |ASKELVIIVE POIS
Ohjeaskeleen pois paalta kytkemisviive.
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ULK OHJ
A

ULK OHJ MAKSIMI

ULK OHJ MINIMI T

»

ULK OHJ
A

ULK OHJ MINIMI ¢

ULK OHJ MAKSIMI 4

P Analogiatulosignaali

Al min Al maks

Kuva 6

T » Analogiatulosignaali
Al maks

Parametrien ULK OHJ MINIMI ja ULK OHJ MAKSIMI asetus. Analogiatulosignaalin alue

asetetaan parametreilla 1301 ja 1302 tai parametreilla 1304 ja 1305 kédytettdvédstd analogiatulosta

rijppuen.
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Ryhma 12: Vakionopeudet

ACS 160 -laitteessa on 7 ohjelmoitavaa vakionopeutta, 0 ... 250 Hz. Vakionopeuksille ei voida antaa
negatiivisia nopeusarvoja.

Vakionopeusvalintoja ei oteta huomioon, jos noudatetaan prosessiohjearvoa (PID) tai
taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa.

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

Koodi

Kuvaus

1201

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

0 = EI KAYTOSSA
Vakionopeuksien valintatoiminto ei ole kaytdssa.

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

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

Taulukko 1 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2.

DI 1 DI 2 Toiminto
0 0 Ei vakionopeutta

0 |Vakionopeus 1 (1202)

1

1

Vakionopeus 2 (1203)
Vakionopeus 3 (1204)

3
0
1

0 = Dl ei aktivoitu, 1 = DI aktiivinen

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

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

9 =DI1,2,3
Kolmella digitaalitulolla valitaan seitseman vakionopeutta (1 ... 7).

Taulukko 2 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1,2,3.
DI1 | DI2 DI 3 Toiminto
0 0 0 |Ei vakionopeutta
Vakionopeus 1 (1202)
Vakionopeus 2 (1203)
Vakionopeus 3 (1204)
Vakionopeus 4 (1205)
( )
( )
( )

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

ol o] = o = o] =
al a)l ol o] = =] ©
Al 4|l 2| 4| o]l o] ©

0 = Dl ei aktivoitu, 1 = DI aktivoitu

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

1202
-1208

VAKIONOPEUS 1... VAKIONOPEUS 7

Vakionopeudet 1 ... 7.
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Ryhma 13: Analogiatulot

Koodi

Kuvaus

1301

MINIMI Al1

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

Katso Kuva 6.

1302

MAKSIMI Al

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

Katso Kuva 6.

1303

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

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

[%]

o
A Suodattamaton signaali

100 T

634 - — — |- \

| Suodatettu signaali
|
|

——

Aikavakio

Kuva 7  Analogiatulon Al1 suodatusaikavakio.

1304

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

1305

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

1306

Al2 SUODATUS
Analogiatulon Al2 suodatusaikavakio. Katso parametri 1303 A1 SUODATUS.

Esimerkki. Kun analogiatulon minimiarvoksi halutaan 4 mA, parametrin 1301 MINIMI Al1

(1304

MINIMI Al2) arvo lasketaan seuraavasti:

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

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

Huom! Parametriasettelun liséksi analogiatulo on konfiguroitava 0-20 mA virtasignaalille. Lisatietoja
on viiteosiossa L.
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Ryhmai 14: Relelahdét

Koodi

Kuvaus

1401

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

0 = EI KAYTOSSA
Rele ei ole kaytdssa eiké veda.

1 = VALMIS

ACS 160 on toimintavalmis. Rele vetaa, jos ulkoinen kdynnistyksen esto ei ole paalla tai taajuusmuuttajassa
ei ole vikatilannetta ja jannite on sallitulla alueella.

2 = KAY

Rele vetad, kun ACS 160 on kéynnissa.

3 = VIKA (-1)

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

4 = VIKA

Rele vetad, kun vika on aktiivinen.

5 = VAROITUS

Rele vetad, kun varoitus on aktiivinen. Lisatietoja releen vetédmisen aiheuttavista varoituksista on luvussa
Vianmaaritys.

6 = SUUN.VAIHTO

Rele vetaa, kun moottori py6rii taaksepain.

7 = VALV. 1 YLI

Rele vetad, kun ensimmainen valvottu parametri (3201) ylittda rajan (3203). Katso Ryhma 32: Valvonnat.
8 = VALV. 1 ALI

Rele vetad, kun ensimmainen valvottu parametri (3201) alittaa rajan (3202). Katso Ryhmé 32: Valvonnat.
9 = VALV. 2 YLI

Rele vetad, kun toinen valvottu parametri (3204) ylittda rajan (3206). Katso Ryhma 32: Valvonnat.

10 = VALV. 2 ALI

Rele vetad, kun toinen valvottu parametri (3204) alittaa rajan (3205). Katso Ryhmé 32: Valvonnat.

11 = OHJEARVOSSA

Rele vetad, kun lahtétaajuus on yhté suuri kuin ohjetaajuus.

12 = VIKA (RST)

Rele vetad, kun ACS 160 on vikatilassa ja vika kuitataan ohjelmoidun itsekuittausajan kuluttua (katso
parametri 3103 VIIVEAIKA).

13 = VIKA/HAL

Rele vetad, kun tapahtuu vika tai varoitus. Lisatietoja releen vetdmisen aiheuttavista vioista ja varoituksista
on luvussa Vianmaaritys.

14 = ULK OHJ

Rele vetd4, jos valitaan ulkoinen ohjaus.

15 = OHJ.2 VAL

Rele vetad, jos valitaan ULK2.

16 = VAKIO TAAJ.

Rele vetad, kun valitaan vakionopeus.

17 = OHJ. PUUTTUU

Rele vetad, kun ohjearvo katoaa tai paikallisohjauksessa ohjauspaneeli irrotetaan.

18 = YLIVIRTA

Rele vetad, kun ylivirtavaroitus tai -vika esiintyy.

19 = YLIJANNITE

Rele vetad, kun ylijannitevaroitus tai -vika esiintyy.

20 = ACS 160

Rele vetad, kun ACS 160 lampétilavaroitus tai -vika tapahtuu.
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Koodi

Kuvaus

21 = ACS YLIKUORMA

Rele vetad, kun ACS 160 ylikuormavaroitus tai -vika tapahtuu.
22 = ALIJANNITE

Rele vetad, kun alijannitevaroitus tai -vika tapahtuu.

23 = Al1 PUUTTUU

Rele vetad, kun Al1-signaali katoaa.

24 = Al2 PUUTTUU

Rele vetad, kun Al2-signaali katoaa.

25 = MOOT. YLILAMP

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

Rele vetad, kun jumivaroitus tai -vika tapahtuu.

27 = ALIKUORMA

Rele vetad, kun alikuormavaroitus tai -vika tapahtuu.

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

29 - 30 = (varattu)
31 = KAYNNISTETTY

Rele vetad, kun taajuusmuuttaja saa kéynnistyskomennon (vaikka ulkoinen kdynnistyksen esto -signaali ei
ole paélla). Rele ei veda, kun pyséytyskomento on annettu tai laitteessa ilmenee vika.

32 = MEK JARR SAATO

Reletta kaytetdadn ohjaamaan sdhkémekaanista jarrua. Lisatietoja on ryhmassa 54: Jarrutus.
33 = JARKATK VIKA

Rele ei veda, jos jarruvastus on ylikuomitettu. Lisatietoja on jarruvastuksen ohjeissa.

34 = KOHTEESSA

Kohdepaikka on saavutettu. Kéytdssé vain paikoitusmakroa kaytettdessa.

1402

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

1403

RO 1 VETOVIIVE
Releen 1 paalle kytkeytymisen viive. Valittu ohjaussignaali

1404

RO 1 PAASTOVIIVE _'__li

1405

Releen 1 pois paalta kytkeytymisen viive. | |

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

1406

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

Kuva 8
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Ryhma 15: Analogialahdot

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

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

Koodi (Kuvaus

1501 |AO SISALTO
Analogialahdén sisaltd. Kayttétiedot-ryhman (Ryhmé 01) minka tahansa parametrin numero.

1502 |AO SISALTO MIN

Analogialahddn sisallén minimi. Naytto riippuu parametrista 1501.
1503 |AO SISALTO MAKS

Analogialahdén sisallén maksimi. Naytto riippuu parametrista 1501.
1504 |MINIMI AO

Léhtévirran minimiarvo.

1505 |MAKSIMI AO

L&hddn maksimivirta.

1506 |AO SUODATUS
Analogialahddn suodatusaikavakio.

1505

1504

» AO sisaltd

AO (mA)
A

1505

1504

. » AO siséltd

Kuva 9  Analogialdhdén skaalaus.
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Ryhma 16: Systeemiohjaus

Koodi

Kuvaus

1601

ULK. KAYNN. ESTO
Valitsee kdynnistyksen esto -signaalin lahteen.

0 = EI KAYTOSSA
ACS 160 on toimintavalmis iiman kaynnistyksen esto -signaalia.
1..5=DI1 ... DI5

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

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

1602

PARAMETRILUKKO
Ohjauspaneelin parametrilukko.

0 = LUKITTU
Parametrien muuttaminen estetty.

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

Huom! Makron vaihto ei vaikuta tdh&n parametriin.

1604

VIANKUITTAUS
Viankuittauksen lahde.

Huom! Viankuittaus voidaan tehda aina ohjauspaneelista.

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

0 = PANEELI

Viankuittaus tehdaan ohjauspaneelista.

1..5=DI1...DI5

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

Viankuittaus tapahtuu Seis-komennolla.

7 = KOMM

Viankuittaus tehdaan sarjaliikenteen kautta.

1605

PAIKALLISLUKKO
Paikallinen lukitus. Kun PAIKALLISLUKKO on aktiivinen (1=LUKITTU), taajuusmuuttajaa ei voida vaihtaa kauko-
ohjauksesta paikallisohjaukseen.

0 = AVOIN
Ohjauspaikka voidaan vaihtaa paneelista.

1= LUKITTU
Paneeli ei voi vaihtaa paikallisohjaustilaan.

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

1608

NAYTA HALYT.
Estaa tiettyjen varoitusten ndkymisen, katso luku Vianmaéritys.

0=El
Jotkut varoitukset eivat ndy naytélla.

1 = PAALLA

Kaikki varoitukset nakyvét.
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Ryhma 20: Rajat

Koodi

Kuvaus

2003

MAKS. VIRTA
Lahdén maksimivirta.
Suurin lahtdvirta, jota ACS 160 sydéttdd moottoriin.

2005

YLIJANNITESAATO
DC-ylijannitesaato.

Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen raja-arvon yli. Ylijannitesaato
pienentéa jarrutusmomenttia automaattisesti suurentamalla I&htétaajuutta, jotta valipiirin jannite ei ylittaisi
laukaisurajaa.

Tarkeda! Jos ACS 160:een on kytketty jarruvastus, timén parametrin arvoksi on asetettava 0, jotta
jarrukatkoja toimisi oikein. Tamén parametrin arvoksi ei saa asettaa 0, jos jarruvastusta ei ole kytketty.

0 = POIS

1 = PAALLA

2006

ALIJANNITESAATO
DC-alijannitesaéato.

Jos valipiirin jannite pienenee syéttétehon puuttumisen vuoksi, alijannitesééatdé pienentdd moottorin
nopeutta, jotta jannite pysyisi alarajan ylapuolella. Kun lahtétaajuutta pienennetdén, kuorman
pyorimisliikkeen hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin ACS 160:een. Valipiiri pysyy nain
jannitteisend ja alijannitelaukaisulta valtytdan. Tamé ominaisuus parantaa niiden jarjestelmien
verkkokatkosietoisuutta, joiden hitausmomentti on suuri (esim. lingot ja puhaltimet).

0 = POIS

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

Kéaytossa.

2007

MINIMITAAJUUS
L&hddn minimitaajuus.

Huom! Pid& MINIMITAAJUUS < MAKSIMITAAJUUS.

2008

MAKSIMITAAJUUS
L&hddn maksimitaajuus.

70

ACS 160 Kéyttdjén opas



Ryhma 21: Kaynnist./Pysayt.

ACS 160 tukee useita kdynnistys- ja pysaytystapoja, mukaan lukien vauhtikaynnistys ja
kéynnitysmomentin maksimointi. DC-virtaa voidaan sy6ttaa joko ennen kdynnistyskomentoa
(esimagnetointi) tai automaattisesti heti kaynnistyskomennon jalkeen (k&ynnistys DC-magnetoinnin
avulla).

DC-pitoa voidaan kayttaa, kun taajuusmuuttaja pysaytetdan hidastaen. Jos taajuusmuuttaja
pysaytetdan vapaasti, voidaan kayttda DC-jarrutusta.

Huom! Liian pitké& DC-jarrutusaika tai esimagnetointiaika aiheuttaa moottorin kuumenemisen.

Koodi |Kuvaus

2101 |[KAYNNISTYSTAPA
Toiminta moottorin kiihdytyksen aikana.

1 = KIHDYTTAEN
Kiihdytysaika kuten asetettu.

2 = VAUHTIKAYNN.
Vauhtikdynnistys. Kayta tata asetusta, jos moottori pyérii jo, ja taajuusmuuttaja halutaan kéynnistaa
tasaisesti nykyisella taajuudella. Taajuusmuuttaja etsii automaattisesti oikean lahtétaajuuden.

3 = MOM. MAKS.

Automaattinen momentin maksimointi saattaa olla tarpeellinen kédytdissa, joissa on korkea kaynnistys-
momentti. Momentin maksimointia kdytetdan vain kdynnistyksessa. Maksimointi pysaytetdan, kun lahtétaa-
juus ylittda 20 Hz tai kun 1ahtétaajuus on yhté suuri kuin ohje. Katso my®s parametri 2103 MOM. MAKS VIRTA.

4 = VAUHTI + MOM.
Aktivoi sekd vauhtikdynnistyksen ettd momentin maksimoinnin.

Huom! Jos momentin maksimointia kdytetdan, kytkentataajuus on aina 4 kHz. T&lléin parametria 2605
MOOTT.AANI ei oteta huomioon.

2102 |PYSAYTYSTAPA
Toiminta moottorin hidastuksen aikana.

1 = VAPAASTI
Moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = HIDASTAEN
Parametrilla 2203 HIDASTUSAIKA 1 tai 2205 HIDASTUSAIKA 2 maéritetty hidastusaika.

2103 |MOM. MAKS VIRTA
Maksimivirta momentin maksimoinnin aikana. Katso myds parametri 2101 KAYNNISTYSTAPA.

2104 |DC JARRUTUSAIKA

DC-jarrutusaika, kun modulointi on pysahtynyt. Jos 2102 PYSAYTYSTAPA on 1 (VAPAASTI), ACS 160 kayttaa
DC-jarrutusta. Jos 2102 PYSAYTYSTAPA on2 (HIDASTAEN), ACS 160 kayttda DC-pitoa rampin jéalkeen.

2105 |ESIMAGN VALINTA

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

0 = EI KAYTOSSA

Esimagnetointia ei kayteté.

1..5=DI1...DI5

Esimagnetointikomento saadaan digitaalitulon kautta.

6 = PAALLA

Esimagnetoinnin vakioaika kdynnistyskomennon jalkeen. Maaritetdan parametrilla 2106 MAGN. MAKS AIKA.

2106 |MAGN. MAKS AIKA
Esimagnetoinnin maksimiaika.
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Koodi

Kuvaus

2107 |VAH.KAYNN.ESTO
Vahinkokaynnistyksen eston valinta. Vahinkokaynnistyksen esto tarkoittaa, ettd kdynnistyskomentoa ei
oteta huomioon, kun:
* vika kuitataan tai
« ulkoinen kaynnistyksen esto kuitataan kéynnistyskomennon ollessa aktiivinen tai
* ohjauspaikka vaihtuu paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseksi tai
* ohjauspaikka vaihtuu kauko-ohjauksesta paikallisohjaukseksi tai
* ohjauspaikka vaihtuu ULKOINEN1:std ULKOINENZ2:Ksi tai
¢ ohjauspaikka vaihtuu ULKOINEN2:sta ULKOINEN1:Kksi
0 = POIS
Vahinkok&ynnistyksen esto ei ole kéytdssa. Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun vika kuitataan, ulkoinen
kaynnistyksen esto poistetaan tai ohjauspaikka vaihdetaan kaynnistyskomennon ollessa aktiivinen.
1 = PAALLA
Kéynnistyksen esto on kaytéssa. Taajuusmuuttaja ei kdynnisty, kun vika kuitataan, ulkoinen kaynnistyksen
esto poistetaan tai ohjauspaikka vaihdetaan. Taajuusmuuttaja kdynnistetddn uudelleen antamalla
kéynnistyskomento uudestaan.
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Ryhma 22: Kiihdyt./Hidast.

Kaytettévissé on kaksi kiihdytys- ja hidastusaikaparia. Jos kaytetddn molempia aikapareja, valinta
niiden valilld voidaan tehda kéynnin aikana digitaalitulon kautta. Rampin muoto voidaan valita.

Koodi |Kuvaus

2201 |KIHD./HID. 1/2
Valitsee aikaparin valintasignaalin I&hteen.

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

1..5=DI1...DI5

Aikaparin valinta tehdaan digitaalitulon (DI1 ... DI5) avulla.

Digitaalitulo ei aktivoitu = kdytetaan aikaparia 1 (KIHDYTYSAIKA 1/HIDASTUSAIKA 1).
Digitaalitulo aktivoitu = kéytetdan aikaparia 2 (KIHDYTYSAIKA 2/HIDASTUSAIKA 2).

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

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

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

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

2206 (RAMPIN MUOTO
Kiihdytys/hidastuskéyran muodon valinta

0 = SUORA
1=NOPEA S

2 = NORMAALI S
3 = HIDAS S

L&htétaajuus
A

MAKSIMITAAJUUS {+ — — — — —

t » Aika
Kiihdytys-/hidastusaika

Kuva 10  Kiihdytys-/hidastusajan maéritelma.
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Ryhma 25: Kriitt.taajuudet

Joissakin mekaanisissa jérjestelmissa tietyt nopeusalueet voivat aiheuttaa resonanssiongelmia.
Téassé parametriryhmassa voidaan maarittda kaksi eri nopeusaluetta, jotka ACS 160 ohittaa.

Koodi

Kuvaus

2501

KRIITT. VALINTA
Kriittisten taajuuksien ohitus.

0 = EI KAYTOSSA
1 =PAALLA

2502

KRIITT. 1 MIN
Kriittinen taajuus 1 alku.

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

2503

KRIITT. 1 MAKS
Kriittinen taajuus 1 loppu.

2504

KRIITT. 2 MIN
Kriittinen taajuus 2 alku.

2505

KRIITT. 2 MIN
Kriittinen taajuus 2 loppu.

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

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

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

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

Kuva 11

52 {——————
46 | - — - — — —

23 - =

|
|
18 1 - — '
|
|

fiL f1H foL foH
18 23 46 52

taajuusalueilla 18 Hz ... 23 Hz ja 46 Hz ... 52 Hz.

» frer (H2)

Esimerkki kriittisistad taajuuksista puhallinjdriestelméssé, jossa esiintyy térindéd
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Ryhma 26: Moottoriohjaus

Koodi

Kuvaus

2603

IR KOMPENSOINTI
IR-kompensointijannite taajuudella
0 Hz.

Huom! IR-kompensointi tulisi pitaa
mahdollisimman alhaisena
ylikuumenemisen estédmiseksi. Katso
Taulukko 3.

Taulukko 3 Tyypilliset IR-kompensointiarvot.

|4oo V:n laitteet

|PN /KW

0,55

0,75

1,1

1,5

2,2

|IR-komp IV

33

30

27

25

23

Moottorin melutason asetus.

0 = NORMAALI
vakio (kytkentataajuus 4 kHz).

1 = HILJAINEN(1)

alhainen melutaso (kytkentataajuus 8 kHz).

Huom! Kun kéytetdan alhaisen melutason asetusta, maksimikuormitettavuus pienenee, katso viiteosion

kohta N.

2604 |IR KOMP. ALUE
IR-kompensointialue. Maérittelee taajuuden, jonka jélkeen IR-kompensaatio on 0 V.
2605 |MOOTT.AANI

2606

U/f SUHDE

U/f-suhde kenténheikennyspisteen alapuolella.

1 = SUORA
2 = NELIOLLINEN

Suoraa suositellaan vakiomomenttisovelluksille, Nelidllista keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksille.

(Neliéllinen on hiljaisempi useimmilla kayttétaajuuksilla.)

2607

JATTAMAN KOMP.

Oikosulkumoottorissa esiintyy jattdméaa kuormitettuna. Jattdma voidaan kompensoida lisddmalla taajuutta
moottorin momentin kasvaessa. Taméa parametri maarittelee jattdman vahvistuksen. 100 % tarkoittaa

jattdaman tayttd kompensointia; 0 % tarkoittaa, etta jattaméaa ei kompensoida.

U (%)
A

r IR-kompensointi
UN ______

IR-kompensointialue

|
/Ei I|<ompensointia

Kuva 12 IR-kompensoinnin toiminta

Kentan

heikennys-

piste

» f(Hz)
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Ryhma 30: Vikafunktiot

ACS 160 voidaan asettaa toimimaan halutulla tavalla tietyissa vikatilanteissa, kuten analogiatulovian,
ulkoisen vikasignaalin tai paneelivian sattuessa.

Naissé tapauksissa taajuusmuuttaja voi toimia nykyisellda nopeudella tai asetetulla vakionopeudella
varoituksesta huolimatta ja nayttéa varoitusviestin, jattda vikatilan huomioimatta tai tehda
vikalaukaisun ja pysahtya.

Moottorin l&mpdsuojauksen parametreilla 3004 ... 3008 voidaan méaéaritelld moottorin
kuormituskayra. Esimerkiksi kuorman rajoittaminen Iahelld nollanopeutta voi olla tarpeellista, jos
moottorissa ei ole jddhdytyspuhallinta.

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

Koodi (Kuvaus

3001 |Al<MIN FUNKTIO
Toiminta, jos analogiatulosignaali laskee vikarajan 3022 Al1 VIKARAJA tai 3023 AI2 VIKARAJA alapuolelle.

0 = EI KAYTOSSA
Toiminto ei ole kaytdssa.

1 = PYSAYTA
Naytolle tulee vikailmoitus ja ACS 160 pysahtyy vapaasti pyorien.

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

3 = VANHA NOPEUS
Naytdlle tulee varoitus ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 160 toimi viimeksi. Kymmenen viimeisen
sekunnin keskinopeus maérittda taman arvon.

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

3002 |PANEELIVIKA
Toiminta, jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.

1 = PYSAYTA
Naytolle tulee vikailmoitus ja ACS 160 pysahtyy vapaasti pyorien.

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

3 = VANHA NOPEUS
Naytdlle tulee varoitus ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 160 toimi viimeksi. Kymmenen viimeisen
sekunnin keskinopeus maarittda taman arvon.

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

3003 |ULKOINEN VIKA
Ulkoisen vian digitaalitulon valinta.

0 = EI KAYTOSSA
Ulkoinen vikasignaali ei ole kaytdssa.

1..5=DI1...DI5

Talla valinnalla maaritelldan ulkoisen vikasignaalin digitaalitulo. Ulkoisen vikatilanteen sattuessa
(digitaalitulo ei ole aktivoitu) ACS 160 pyséahtyy ja moottori pysaytetddn vapaasti hidastaen ja naytélle tulee
vikailmoitus.
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Koodi

Kuvaus

3004 |MOOTT. LAMPO
Moottorin ylikuormitussuojaus. Talla parametrilla méaritelladn moottorin Iampdvalvonnan toiminta, joka
suojaa moottoria ylikuumenemiselta.
0 = EI KAYTOSSA
1 = PYSAYTA
Naytolle tulee varoitus, kun moottorin lampétila saavuttaa varoitustason (97,5 % nimellisarvosta). Naytoélle
tulee vikailmoitus, kun moottorin lampétila saavuttaa 100 % tason. ACS 160 pysahtyy vapaasti pyorien.
2 = VAROITUS
Naytolle tulee vikailmoitus, kun moottorin lampétila saavuttaa varoitustason (95 % nimellisarvosta).
3005 |MOOTT. LAMPOAIKA
Aika 63 % lampdtilan nousulle.Tama on aika, jonka kuluessa moottorin ldmpétila saavuttaa 63 %
lopullisesta lampétilan noususta. Kuva 13 esittda moottorin [ampdajan maéritelméan.
UL (NEMA) -lampdvalvontavaatimusten toteuttamiseksi voidaan kayttéaa nyrkkisdantéa MOOTT. LAMPOAIKA =
35 x t6 (tAssa kaavassa t6 tarkoittaa sitd aikaa sekunteina, jonka mootttori voi toimia moottorivalmistajan
mukaan turvallisesti kuusinkertaisella nimellisvirralla). Luokan Class 10 virtalaukaisukéyran arvo on 350 s,
luokan Class 20 arvo on 700 s ja luokan Class 30 arvo on 1050 s.
Moottorin kuorma
A
Lampétilan nousu > t
| |
100%T ——— = = >
63% ) — — — |
|
o > t
Moottorin lampdaikavakio
Kuva 13  Moottorin ldmpdaika.
3006 |[MOOTT. KUORMIT.

Moottorivirran maksimiraja. Parametrilla MOOTT. KUORMIT. asetaan moottorin suurin sallittu kayttdkuormitus.
Arvolla 100 % suurin sallittu kuormitus on yhté suuri kuin Kayttéénottoparametrin 9906 MOOTT.NIM.VIRTA
arvo. Jos ympariston lampétila ylittda 40 astetta, kuormitettavuusarvoa on pienennettava.

Léhtdvirta (%) suhteessa
9906 MOOTT.NIM.VIRTA

A

150 +

3006 MOOTT. KUOMIT. 100 + - — — — —

I
3007 NOLLANOP KUORMA 50 _/:

3008 RAJATAAJUUS

» Taajuus

Kuva 14  Moottorin kuormitettavuus.
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Koodi (Kuvaus

3007 |NOLLANOP KUORMA
Talla parametrilla maéritellddn suurin sallittu virta nollanopeudella suhteessa parametriin 9906
MOOTT.NIM.VIRTA. Katso Kuva 14.

3008 |RAJATAAJUUS
Moottorin kuorimitettavuuskayran rajataajuus. Katso Kuva 14, jossa on esimerkki moottorin
kuormitettavuuskayrasta. Katso Kuva 16.

3009 |[JUMISUOJA
Talla parametrilla maaritellddn jumisuojan toiminta. Suoja aktivoituu, jos lahtdvirta nousee liilkaa
lahtétaajuuteen verrattuna. Katso Kuva 15.

0 = EI KAYTOSSA
Jumisuoja ei ole kaytdssa.

1 = PYSAYTA
Kun suoja aktivoituu, ACS 160 pysahtyy vapaasti pyérien. Naytélle tulee vikailmoitus.

2 = VAROITUS
Naytolla nakyy varoitus. Varoitus havida, kun on kulunut puolet parametrin 3012 JUMIAIKA madrittelemasta
ajasta.

ILAHTO

Vs

Jumialue

3010 JUMIVIRTA

» Taajuus
3011 JUMITAAJUUS

Kuva 15 Moottorin jumisuoja.

3010 |[JUMIVIRTA
Jumisuojan virtaraja. Katso Kuva 15.

3011 |[JUMITAAJUUS
Talla parametrilla maéritelldan jumisuojan taajuusarvo.
Katso Kuva 15.

3012 |JUMIAIKA
Talla parametrilla maaritelldan jumisuojan aika-arvo.

3013 |ALIKUORMAVALV.

Moottorin kuorman poistuminen voi osoittaa, etta prosessi on epakunnossa. Suoja aktivoituu, jos:
* Moottorin momentti putoaa parametrilla 3015 ALIKUOR.KAYRA valitun kuormituskayran alle.
* Tama tila on kestényt parametrilla 3014 ALIKUORM. AIKA maériteltyd aikaa kauemmin.
» Laht6taajuus on korkeampi kuin 10 % moottorin nimellistaajuudesta ja korkeampi kuin 5 Hz.

0 = EI KAYTOSSA
Alikuormasuoja ei ole kaytdssa.

1 = PYSAYTA
Kun suoja aktivoituu, ACS 160 pyséhtyy vapaasti pyérien. Naytolla nakyy vikailmoitus.

2 = VAROITUS
Naytolla nakyy varoitus.

3014 |ALIKUORM. AIKA
Alikuormasuojan aikaraja.
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Koodi

Kuvaus

3015

ALIKUOR.KAYRA

Tassa parametrissa voidaan valita viidesta kayrasta, katso Kuva 17. Alikuormasuoja aktivoituu, jos kuorma
putoaa valitun k&yton alle parametrilla 3014 asetettua aikaa pidemmaéksi ajaksi. Kayréat 1...3 saavuttavat
maksiminsa, kun moottorin taajuus on parametrilla 9907 MOOTT.NIM.TAAJUUS madritellyssé arvossa.

3022

Al1 VIKARAJA
Analogiatulon 1 valvonnan vikaraja.
Katso parametri 3001 AI<MIN FUNKTIO.

3023

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

3024

MOOTT. LAMPO TILA

2 = KAYTTAJATILA
Tassa tilassa kayttaja voi maaritelld lampdvalvonnan toiminnan asettamalla parametrit 3005 MOOTT.
LAMPOAIKA, 3006 MOOTT. KUORMIT, 3007 NOLLANOP KUORMA ja 3008 RAJATAAJUUS.

3 = TERMISTORI

Moottorin lampdsuojaus toteutetaan termistorin avulla. Termistorivastus tai termistorireleen kosketin
kytketaan liittimeen X4. Katso viiteosio O. Kun ylilampé havaitaan, taajuusmuuttaja pysahtyy, jos parametrin
3004 MOOTT. LAMPO arvoksi on asetettu 1 (PYSAYTA).

lo/In Laukaisuaika
3.5
3.0 60 s
25 74 90s
20 — 180 s

15 300 s
600 s
1.0 f«:

0.5

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

lo = lahtbvirta

Iy = moottorin nimellisvirta

fo = lahtbtaajuus

fBrk = rajataajuus (parametri 3008 RAJATAAJUUS)

Kuva 16 Ldmpdsuojalaukaisuajat, kun parametrit 3005 MOOTT. LAMPOAIKA, 3006 MOOTT. KUORMIT.
ja 3007 NOLLANOP KUORMA ovat oletusarvoissaan.
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(%)
100 |

80 -

60 -

40 -

20 +

247 fn

Kuva 17 Alikuormituskdyrd. Tyy on moottorin nimellismomentti, f on moottorin nimellistaajuus.
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Ryhma 31: Autom. viankuittaus

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

Varoitus! Jos parametri 3107 Al<MIN on aktivoituna, uudelleenkdynnistyminen voi tapahtua pitkankin
ajan kuluttua analogiasignaalin palautuessa. Varmista, ettd toiminnon kaytt6 ei aiheuta vaaraa
ihmisille tai laitteille.

Koodi |Kuvaus

3101 [YRITYSTEN LKM

Asettaa sallittujen automaattisten viankuittausyritysten méaran tietyn ajan kuluessa. Aika méaaritellaan
parametrilla 3102 YRITYSAIKA. ACS 160 estad lisdyritykset ja pysyy pysahtyneend, kunnes kuittaus onnistuu
ohjauspaneelista tai parametrilla 1604 VIANKUITTAUS méadritellysté paikasta.

3102 |YRITYSAIKA

Aika, jonka kuluessa sallitaan rajoitettu méara automaattisia viankuittausyrityksia. Sallittu kuittausten maara
tana aikana asetetaan parametrilla 3101 YRITYSTEN LKM.

3103 [VIIVEAIKA

Talla parametrilla asetetaan aika, jonka ACS 160 odottaa vikatilanteessa ennen kuittausyritysta. Jos
arvoksi asetetaan nolla, ACS 160 kuittaa vian heti.

3104 |YLIVIRTA

0 = POIS
1 = PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (moottorin ylivirta) kuitataan automaattisesti parametrilla 3103 asetetun viiveen
jalkeen ja ACS 160 palaa normaaliin toimintaan.

3105 |YLIJANNITE

0 = POIS
1 = PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (DC-ylijannite) kuitataan automaattisesti parametrilla 3103 asetetun viiveen jéalkeen
ja ACS 160 palaa normaaliin toimintaan.

3106 |[ALIJANNITE

0 = POIS
1 = PAALLA

Jos 1 on valittuna, vika (DC-alijannite) kuitataan automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun
viiveen jalkeen ja ACS 160 palaa normaaliin toimintaan.

3107 |AI<MIN

0 = POIS
1 = PAALLA

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

Yritysaika
S —
X XX I » Aika

X = Automaattinen viankuittaus Nyt

Kuva 18 Automaattisen viankuittauksen toiminta. Tdssé esimerkissé hetkelld "Nyt” tapahtuva vika
kuitataan automaattisesti, jos parametrin 3101 YRITYSTEN LKM arvo on véhintédén 4.
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Ryhma 32: Valvonnat

Tamaéan ryhman parametreja kdytetdan yhdessa relelahtéparametrien 1401 RELELAHTO 1 ja 1402
RELELAHTO 2 kanssa. Mité tahansa Kayttétiedot-ryhman (Ryhméa 01) parametria voidaan valvoa. Rele
voidaan asettaa vetdmaan, kun valvottujen parmetrien arvot ovat joko liian alhaisia tai liilan korkeita.

Koodi |Kuvaus
3201 |VALVONTA 1
Kéayttétiedot-ryhméan (Ryhméa 01) ensimmaisen valvotun parametrin numero.
3202 |VALV. 1 ALARAJA
Ensimmaéinen alavalvontaraja. Taméan parametrin nayttd riippuu valitusta valvotusta parametrista (3201).
3203 |VALV.1 YLARAJA
Ensimmaéinen ylavalvontaraja. Tdman parametrin naytto riippuu valitusta valvotusta parametrista (3201).
3204 |VALVONTA 2
Kéayttétiedot-ryhméan (Ryhma 01) toisen valvotun parametrin numero.
3205 |VALV.2 ALARAJA
Toinen alavalvontaraja. Tamén parametrin néyttd riippuu valitusta valvotusta parametrista (3204).
3206 |VALV.2 YLARAJA
Toinen ylévalvontaraja. Taman parametrin naytto riippuu valitusta valvotusta parametrista (3204).
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Valvotun parametrin arvo

MAKSIMI (3203) -
MINIMI (3202)

v

| _
|
|
A
|
|
|
|
vetaa =1 |_
eiveda=0

I
Al

]
-

\
\
|
\
| |
el el nl.
eivedd =0 >

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

B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on
VALV1 ALI tai VALV2 ALI

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

Kuva 19  Kayttdtietojen valvonta releldhtéjen avulla, kun MINIMI < MAKSIMI.
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Valvotun parametrin arvo

MINIMI (3202)
MAKSIMI (3203)

vetaa =1 | \ \ \
ei vedd =0 —‘ B
A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on VALV1 YL tai
VALV2 YLI.
B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on VALV1 ALl tai
VALV2 ALI.

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

A = Rele ei aluksi veda.

B = Rele vetaé aluksi.

Kuva 20 Kéyttétietojen valvonta releléhtéjen avulla, kun MINIMI > MAKSIMI.
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Ryhma 33: Tiedotukset

Koodi |Kuvaus

3301 |SOVELLUSVERSIO
Ohjelmistoversio.

3302 |KOESTUSPAIVA

Tuo naytdlle ACS 160:n koestuspaivan (vuosi, viikko).
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Ryhma 34: Prosessimuuttujat

Taman ryhmén parametrien avulla voidaan luoda muokattuja prosessimuuttujia. Prosessimuuttujien
arvot voidaan ndhda parametreissa 0134 PROSESSI MUUT. 1 ja 0135 PROSESSI MUUT. 2. Arvo
lasketaan kertomalla ja jakamalla tietty Kayttétiedot-ryhméan (Ryhma 1) parametri tietyilla kertoimilla.
Naytolla nékyvien desimaalien maéara voidaan valita.

Katso alla oleva esimerkki.

Koodi (Kuvaus

3402 |P MUUT. 1 VAL
Prosessimuuttujan 1 valinta. Miké tahansa ryhmén 1 KAYTTOTIEDOT parametrin numero (lukuun ottamatta
parametreja 0134 PROSESSI MUUT. 1 ja 0135 PROSESSI MUUT. 2).

3403 |P MUUT. 1 KERTO
Prosessimuuttujan 1 kertoja.

3404 |P MUUT. 1 JAKO
Prosessimuuttujan 1 jakaja.

3405 |P MUUT. 1 SKAAL.
Prosessimuuttujan 1 desimaalipilkun paikka

(naytolla). Katso Kuva 21. Arvo Nayttd
0 125
1 12,5
2 1,25
3 0,125

Kuva 21 Desimaalipilkun eri paikat néytélla,
kun laskettu arvo on 125.

3407 |P MUUT. 2 VAL
Prosessimuuttujan 2 valinta. Miké tahansa ryhmén 1 KAYTTOTIEDOT parametrin numero (lukuun ottamatta
parametreja 0134 PROSESSI MUUT. 1 ja 0135 PROSESSI MUUT. 2).

3408 |P MUUT.2 KERTO
Prosessimuuttujan 2 kertoja.

3409 |P MUUT.2 JAKO
Prosessimuuttujan 2 jakaja.

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

Esimerkki. Oletetaan, etta kaksinapainen moottori on kytketty suoraan rullaan, jonka halkaisija on
0,1 m ja linjanopeus nékyy naytolla yksikéssa m/s. Koska 1 Hz:n I&ht6taajuus vastaa 1 kierrosta/s, eli
linjanopeus on Pl * 0,1 m/s eli noin 0,314 m/s, lahtétaajuus on:

|&htétaajuus * 314

linjanopeus
janop 1000

m/s

Tarvitaan seuraavat asetukset:

3402 P MUUT. 1 VAL = 0103 (LAHTOTAAJUUS)
3403 P MUUT. 1 KERTO = 314

3404 P MUUT. 1 JAKO = 1000

3405 P MUUT. 1 SKAAL. = 1

Tarkista parametrilla 3402 P MUUT. 1 VAL valitun muuttujan desimaalipilkun paikka.

Tassa tapauksessa valittu muuttuja 0103 LAHTOTAAJUUS nakyy naytélla 0,1 Hz:n tarkkuudella. Siksi
parametrin 3405 arvoksi on valittava 1. Katso Kuva 21.
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Ryhma 40: PID-s#td

PID-s&atd-makron avulla ACS 160 voi vastaanottaa ohjesignaalin (asetuspiste) ja olosignaalin
(takaisinkytkentd) ja sdatéa kaytdn nopeutta automaattisesti siten, ettd oloarvo vastaa ohjearvoa.

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

PID-nukkumistoiminnon avulla sd4t6 voidaan pysayttéa, kun PID-s&atéjan 1ahto laskee alle
esiasetetun rajan. Saato jatkuu, kun prosessioloarvo laskee alle esiasetetun rajan. Nukkumistoiminto
voidaan aktivoida tai aktivointi poistaa digitaalitulon kautta.

Kuva 31 (Liite A) esitta4 sisaisten signaalien litdnnéat, kun PID-s&&t6-makro on valittuna.

Koodi

Kuvaus

4001

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

4002

PID INTEG. AIKA

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

I
I
I
Vahv. { |
' >t

~—
PID-integrointiaika
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Koodi

Kuvaus

4003

PID DERIV. AIKA

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

Prosessin eroarvo
100%  — = —— — — —

Vahv.

| S —
PID-derivointiaika

4004

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

4005

EROARVON KAANTO

Prosessin eroarvon kéantd. Yleensé takaisinkytkentasignaalin pieneneminen lisdé kdytdn nopeutta. Jos
takaisinkytkentasignaalin pienenemisen halutaan alentavan nopeutta, parametrin EROARVON KAANTO
arvoksi on asetettava 1 (PAALLA).

0 = EI KAYTOSSA
1 =PAALLA

4006

OLOARV. VALINTA

PID-saétajan takaisinkytkennén (oloarvo) signaalin valinta. Takaisinkytkentésignaali voi olla kahden
oloarvon 0LO1 ja 0LO2 yhdistelma. Oloarvon 1 ldhde valitaan parametrilla 4007 ja oloarvon 2 lahde
parametrilla 4008.

1=oL01
Takaisinkytkentésignaalina kdytetédan oloarvoa 1.

2 = 0LO1-0L02
Takaisinkytkentésignaalina kaytetdéan oloarvojen 1 ja 2 erotusta.

3 = 0LO1+0LO2
Oloarvojen 1 ja 2 summaa.

4 = 0LO1*0L02
Oloarvojen 1 ja 2 tuloa.

5 = oLo1/0L02
Oloarvojen 1 ja 2 osamaaraa.

6 = MIN (01, 02)
Oloarvoista 1 ja 2 pienempaa.

7 = MAKS (01, 02)
Oloarvoista 1 ja 2 suurempaa.

8 = sqrt (A1-A2)
Oloarvojen 1 ja 2 erotuksen nelidjuurta.

9 = sqO1 + sq0O2
Oloarvojen 1 ja 2 nelidjuurten summaa.
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Koodi

Kuvaus

4007

OLO1 TULON VAL.
Oloarvon 1 (0L01) lahde.

1=Al1
Oloarvona 1 kéytetaan analogiatuloa 1.

2=Al2
Oloarvona 1 kaytetdan analogiatuloa 2.

4008

OLO2 TULON VAL.
Oloarvon 2 (0L02) lahde.

1=Al1
Oloarvona 2 kaytetdan analogiatuloa 1.

2=Al2
Oloarvona 2 kéytetaan analogiatuloa 2.

4009

OLO1 MINIMI
Oloarvon 1 (oL01) minimiarvo. Kuva 22 ja ryhmén 13 parametrit antavat lisatietoja analogiatulojen minimi-
ja maksimiasetuksista.

4010

OLO1 MAKSIMI
Oloarvon 1 (0L01) maksimiarvo. Kuva 22 ja ryhman 13 parametrit antavat lisatietoja analogiatulojen minimi-
ja maksimiasetuksista.

4011

OLO2 MINIMI
Oloarvon 2 (0L02) minimiarvo. Katso parametri 4009.

4012

OLO2 MAKSIMI
Oloarvon 2 (0L02) maksimiarvo. Katso parametri 4010.

oLo1 (%)
A

OLOT MAKSIMI 1 — — — — — — — —

OLO1 MINIMI

I

L . P Analogiatulosignaali

Al min Al maks.
oLo1 (%)
A

OLOT MINIMI
OLO1 MAKSIMI |

1 |

T » Analogiatulosignaali

Al min Al maks.

Kuva 22  Oloarvon skaalaus. Analogiatulosignaalin alue asetetaan parametreilla 1301 ja 1302 tai
parametreilla 1304 ja 1305 kéytettdvéstd analogiatulosta rijpppuen.
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Koodi

Kuvaus

4013 |NUKKUMISVIIVE
Nukkumistoiminnon aikaviive, katso Kuva 23. Jos ACS 160:n l&aht6taajuus on asetetun tason (parametri
4014 NUKKUMISTAAJUUS) alapuolella pidempéén kuin parametrin NUKKUMISVIIVE méd&rittelemén ajan,
ACS 160 pysahtyy.
Varoitus 28 nékyy naytolla, kun nukkumistoiminto on aktiivinen.
4014 |NUKKUMISTAAJUUS
Nukkumistoiminnon aktivointitaso, katso Kuva 23. Kun ACS 160:n l&htbtaajuus laskee
nukkumistaajuustason alapuolelle, nukkumisviiveen laskuri kynnistyy. Kun ACS 160:n l&aht6taajuus nousee
nukkumistaajuustason ylapuolelle, nukkumistoiminnon laskuri nollataan.
4015 |HAVAHTUMISRAJA
Havahtumistaso. Talla parametrilla asetetaan prosessin oloarvoraja nukkumistoiminnon lopettamiselle
(katso Kuva 23). Raja nousee ja laskee prosessiohjearvon mukaan.
Kaantaméaton eroarvo (parametri 4005 = 0)
Havahtumisraja lasketaan seuraavasti:
Raja = parametri 1107 +
parametri 4015 * (ohjearvo - parametri 1107) /
(parametri 1108 - parametri 1107)
Kun oloarvo on pienempi tai yhté suuri kuin tdma arvo, nukkuminen paéttyy. Katso Kuva 24 ja Kuva 26.
Kaannetty eroarvo (parametri 4005 = 1)
Havahtumisraja lasketaan seuraavasti:
Raja = parametri 1108 +
parametri 4015 * (parametri 1108 - ohjearvo) /
(parametri 1108 - parametri 1107)
Kun oloarvo on suurempi tai yhta suuri kuin tdmé arvo, nukkuminen paattyy. Katso Kuva 25 ja Kuva 27.
4016 |PID PAR. VAIHTO
PID-parametrisarjan valinta. Kun valitaan sarja 1, kdytetdan parametreja 4001 ... 4012 ja 4019 ... 4020. Kun
valitaan sarja 2, kdytetaan parametreja 4101 ... 4112 ja 4119 ... 4120.
1..5=DI1...DI5
PID-parametrisarja valitaan digitaalitulon (DI1...DI5) kautta. Parametrisarjaa 1 kdytetédan, kun digitaalitulo ei
ole aktiivinen. Parametrisarjaa 2 kaytetaan, kun digitaalitulo on aktiivinen.
6 = SARJA 1
PID-parametrisarja 1 on aktiivinen.
7 = SARJA 2
PID-parametrisarja 2 on aktiivinen.
4017 [HERAAMISVIIVE
PID-nukkumistoiminnon lopettamiseen kuluva viive. Katso parametri 4015 HAVAHTUMISRAJA ja Kuva 23.
4018 |NUKKUMIS VAL.
PID-nukkumistoiminnon valinta.
0 = PANEELI
Kun valitaan PANEELI, ACS 160 nukahtaa, kun l&ht6taajuus, ohjearvo ja oloarvo ovat maaritellylla tasolla.
Katso parametrit 4015 HAVAHTUMISRAJA ja 4014 NUKKUMISTAAJUUS.
1..5=DI1...DI5
Nukkumistila aktivoidaan ja poistetaan digitaalitulolla.
90 ACS 160 Kéyttdjén opas



Koodi

Kuvaus

4019 |OHJEARVON VAL.
Ohjearvon valinta. Maarittelee PID-s&atajan ohjearvosignaalin lahteen.
Huom! Kun PID-s&atéja ohitetaan (parametri 8121 SAATAJAN OHITUS), télla parametrilla ei ole merkitystéa.
1 = PANEELI
Prosessiohjearvo on vakioarvo, joka on asetettu parametrilla 4020 PANEELIOHJE.
2 = ULKOINEN
Prosessiohjearvo luetaan parametrilla 1106 ULK2 OHJE VAL. maaritellysté lahteestd. ACS 160:n on oltava
kauko-ohjauksessa (Ohjauspaneelin ndytélla nakyy REM).*
* PID-s&atajan prosessiohjearvo voidaan myds antaa ohjauspaneelista paikallisohjaustilassa
(Ohjauspaneelin naytolla nakyy LOC), jos ohjearvo annetaan prosentteina eli parametriarvona 1101
PANEELIOHJE = 2 (REF2 (%)).

4020 |PANEELIOHJE

Asettaa PID-saatajan prosessiohjearvon vakion (%). PID-s&atéja noudattaa tata ohjearvoa, jos parametrin
4019 OHJEARVON VAL. arvoksi on asetettu 1 (PANEELI).

PID-tulo (Prosessioloarvo) .
HERAAMISVIIVE

parametri 4017

Havahtumisraja | —— ——  _ __ __ __ __

> Aika

PID-1aht6 (Lahtétaajuus)

bty = NUKKUMISVIIVE, parametri 4013

NUKKUMISTAAJUUS
parametri 4014

» Aika

SEIS KAY

Kuva 23 Nukkumistoiminto.
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KAANTAMATON EROARVO

4015 $
HAVAHTUMISRAJA

1108 ULK OHJ2 MAKSIMI

100 % OHJEARVO
%% 1 - L - - HAVAHTUMISRAJA
0% 1107 ULK OHJ2 MINIMI

Kuva 24  Esimerkki siitd, kuinka havahtumisraja liikkuu asetusarvon suhteen, tdssad parametri 4015
HAVAHTUMISRAJA on 75 %, PID-sdéto, kddntdmétdn eroarvo.

KAANNETTY EROARVO

4015
HAVAHTUM|SRAJA

0% 1108 ULK OHJ2 MAKSIMI
60% | — |+ - — — HAVAHTUMISRAJA
100 % OHJEARVO

1107 ULK OHJ2 MINIMI

.

Kuva 25 EsimerkKki siitd, kuinka havahtumisraja liikkuu asetusarvon suhteen, tdssad parametri 4015
HAVAHTUMISRAJA on 60 %, PID-séété, kddnnetty eroarvo.
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HAVAHTUMIS- OLOARVO

RAJA 'NUKKUMINEN PAATTYY

HERAAMISAIKA

AIKA

Kuva 26 Havahtumisraja, kun eroarvo on kdantdmétén.

HAVAHTUMIS-
RAJA

OLOARVO

Kuva 27 Havahtumisraja, kun eroarvo on kdénnetty.
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Ryhma 41: PID-s&até (2)

Taman ryhman parametrit kuuluvat PID-parametrisarjaan 2. Parametrien 4101 ... 4112, 4119 ... 4120
toiminta on yhdenmukainen sarjan 1 parametrien 4001 ... 4012, 4019 ... 4020 kanssa.

PID-parametrisarja 2 voidaan valita parametrilla 4016 PID PAR. VAIHTO.
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Ryhma 51: Ulk komm.mod.

Tamaéan ryhman parametreja kdytetdén vain, jos ulkoinen tiedonsiirtomoduuli on asennettu.
Lisatietoja naisté parametreista on tiedonsiirtomoduulin ohjeissa. Lisétietoja vakio-Modbus-
tiedonsiirrosta on ryhméssé 52.

Parametreilla 5204 KOMM VIKA AIKA ja 5205 KOMM VIKA voidaan jaljitt44 tiedonsiirtokatkos
taajuusmuuttajan ja tiedonsiirtomoduulin valilla.

Koodi

Kuvaus

5101

VAYLAPAR 1
Kenttavaylasovittimen parametri 1. Arvo riippuu kytketyn sovittimen tyypista.

Taulukko 4 Luettelo moduulityypeista.

Arvo Moduulityyppi

0 Ei kytkettyd moduulia.

Profibus (CFB-PDP)

Modbus *

Interbus-S (CFB-IBS)

CS31 bus *

CANopen (CFB-CAN)

DeviceNet (CFB-DEV)

LONWORKS (CFB-LON)

Modbus+ *

Olo|N[fo|a|~| | N[ =

Muu *

* Varattu

5102 -
5115

VAYLA PAR2 - VAYLA PAR 15
Lisatietoja naistéd parametreista on tiedonsiirtomoduulin ohjeissa.
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Ryhma 52: Vakio Modbus

ACS 160:ssa on yksi sarjaliikenneliitin, jota voidaan kayttaa ohjauspaneeliin, Modbus-tiedonsiirtoon
ja muihin kenttdvéaylasovittimiin. Kun kaytetaén vakio-Modbus-tiedonsiirtoa, parametreilla 5201 ...
5203 maaritetdan asemanumero, tiedonsiirtonopeus ja pariteetti. Jos ACS 160 kytketdan joko
RS232- tai RS485-vaylaan tarvitaan sovitin (tyyppikoodi CFB-RS).

ACS 160 voidaan myds kytked muihin kenttavaylajarjestelmiin, kuten Profibus. Tall6in tarvitaan
kenttdvaylasovitin, joka voi muuttaa ulkoisen kenttédvaylaprotokollan vakio-Modbus-protokollaksi.
Tamantyyppiset kenttdvayldmoduulit asetetaan ryhméan 51 parametreilla.

Huom! Parametriin 5201 ... 5203 tehdyt muutokset astuvat voimaan, kun laitteeseen kytketdan
jannite seuraavan kerran. Asemanumeron, tiedonsiirtonopeuden tai pariteetin muutoksen
seurauksena tiedonsiirto ohjauspaneeliin tai kenttavaylasovittimeen ei onnistu, jos ne on kytketty sen
jalkeen, kun taajuusmuuttajaan on kytketty jannite. Tiedonsiirron onnistuminen voidaan kuitenkin
aina varmistaa katkaisemalla jannite taajuusmuuttajasta, tarkistamalla, ettd ohjauspaneeli ja haluttu
kenttavaylasovitin on kytketty ja kytkemalla jannite takaisin paaélle.

Koodi (Kuvaus

5201 |ASEMANUMERO
Asettaa ACS 160:n Modbus-verkon orjanumeron.

Alue: 1 - 247

5202 [VAYLAN NOPEUS
Maarittelee ACS 160:n tiedonsiirtonopeuden bitteind sekunnissa (bps).

3 =300 bps 48 = 4800 bps

6 =600 bps 96 = 9600 bps
12 = 1200 bps 192 = 19200 bps
24 = 2400 bps

5203 |PARITEETTI

Maéarittelee Modbus-tiedonsiirrossa kaytettavan pariteetin. Parametri maarittelee myds stop-bittien
lukumaaran. Modbus-tiedonsiirrossa stop-bittien méaara on 2, kun pariteetti ei ole kdytdssé ja 1, kun
pariteetti on parillinen tai pariton.

0 = EI KAYTOSSA
1 = PARILLINEN
2 = PARITON

5204 |KOMM VIKA AIKA
Tiedonsiirron vikalaukaisun viive.

Jos tiedonsiirtoyhteydessé on katkos, kun parametrilla KOMM VIKA AIKA asetettu aika on kulunut, tiedonsiirron
vikatoiminto ké&ynnistyy. Parametri 5205 KOMM VIKA.
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Koodi

Kuvaus

5205

KOMM VIKA
Tiedonsiirron vikatoiminto.

0 = EI KAYTOSSA
Toiminto ei ole kéytdsséa.

1 = PYSAYTA
Naytolle tulee vikailmoitus ja ACS 160 pysahtyy vapaasti hidastuen.

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

3 = VANHA NOPEUS
Naytolle tulee varoitus ja nopeus asettuu tasolle, jolla ACS 160 toimi viimeksi. Kymmenen viimeisen
sekunnin keskinopeus madarittda taman arvon.

Tarkeda: Jos valitaan VAKIONOP. 7 tai VANHA NOPEUS, on varmistettava, ettd toiminnan jatkaminen on
turvallista siinakin tapauksessa, etta tiedonsiirto katkeaa.

5206

VAARIA SANOMIA
Tamé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdelld aina, kun ACS 160 18ytaéa jonkin tiedonsiirtovirheen. Normaalissa
kéytossé tama laskuri ei yleensé kasva.

5207

OIKEITA SANOMIA
Tamaé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdelld aina, kun ACS 160 vastaanottaa oikeaksi todetun Modbus-viestin.
Normaalissa kaytdssa tamaé laskuri kasvaa jatkuvasti.

5208

PUSKURIN YLITYS
Pisin mahdollinen ACS 160:n viestin pituus on 32 tavua. Tdma diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun
tatd suurempaa viestia vastaanotettaessa vastaanotetaan merkki, jota ei voida sijoittaa puskuriin.

5209

MUOTOVIRHEET

Tamé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun vaylasté vastaanotetaan muotovirheellinen merkki.
* Vaylaan liitettyjen laitteiden tiedonsiirtonopeuden asetukset vaihtelevat.
* Ymparistdn hairiétaso saattaa olla liilan korkea.

5210

PARITEETTIVIRH.

Tamaé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun vaylasta vastaanotetaan pariteettivirheellinen merkki.
* Vaylaan liitettyjen laitteiden pariteettiasetukset vaihtelevat.
* Ymparistdn hairiétaso saattaa olla liian korkea.

5211

CRC-VIRHEET

Tamé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun vastaanotetaan CRC-virheellinen viesti.
* Ymparistdn kohinataso saattaa olla liian korkea.
* CRC-laskentaa ei ole suoritettu oikein.

5212

VARATTU-VIRHEET
Tamé diagnostiikkalaskuri kasvaa yhdella aina, kun ACS 160 vastaanottaa vaylastad merkin, vaikka se
kéasittelee viela edellista viestia.

» Kahdella asemalla voi olla sama asemanumero.

* Ympariston héiridtaso saattaa olla liian korkea.

5213

VAYLAVIKA 1
Viimeisin lahetetty Modbus-keskeytyskoodi.

5214

VAYLAVIKA 2
Edellinen lahetetty Modbus-keskeytyskoodi.

5215

VAYLAVIKA 3
Vanhin l&hetetty Modbus-keskeytyskoodi.

ACS 160 Kayttéjén opas 97



Ryhma 54: Jarrutus (Sdhkémekaanisen jarrun ohjaus)

ACS 160:n monipuolisiin jarrutusominaisuuksiin kuuluu mahdollisuus ohjata séhkdmekaanista
jarrua. Sdhkémekaanista jarrua voidaan ohjata ACS 160:n ohjelmoitavilla releléhdéilla. Jarru on
kiinni moottorin ollessa pysahtynyt (relelahté ei veda).

Séhkémekaanisen jarrun ohjaus otetaan kayttédn asettamalla parametrin 1401 RELELAHTO 1 (tai
1402 RELELAHTO 2) arvoksi 32 (MEK JARR SAATO). Parametreilla 5401 MJAR AUKI VIIVE ja 5403 MJAR
TAAJ TASO valitaan mekaanisen jarrun toimintatapa. Katso Kuva 28.

Huom! Releléhtdarvot on otettava huomioon viiteosion K mukaan. Tarvittaessa on kaytettava
lisdkontaktoria jarrukelan syéttoon.

Koodi (Kuvaus

5401 |MJAR AUKI VIIVE
Ulkoisen jarrun avautumisviive. Tdma viive maérittelee kokonaisajan, joka kuluu jarrun avaamiskomennosta
hetkeen, jolloin jarru on mekaanisesti auki.

Huom! Talla parametrilla asetetun ajan tulisi olla hieman pitempi kuin ulkoisen jarrun aukeamiseen kuluva
aika. Liian pitké aika saattaa johtaa ylivirtalaukaisuun, silla moottorin akseli ei pysty pyérimaan jarrun
toiminnan takia.

5403 |MJAR TAAJ TASO
Taajuus, jonka alapuolella ulkoinen jarru ohjataan auki. Taajuustason tulisi olla tarpeeksi alhainen, jotta
moottorin nopeus laskee l&hes nollaan ulkoisen jarrun sulkeutumisviiveen aikana.
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Kuva 28 Sdhkémekaanisen jarrun ohjaus.

Huom! Kuvattu toiminto on kaytéssa ACS 160:n ohjelmistoversiossa 1.0.0.F ja sitd uudemmissa.
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Ryhma 82: Paikoitus

ACS 160:n sisdanrakennetut paikoitusominaisuudet mahdollistavat taajuusmuuttajan kaytén
yksinkertaisissa paikoitussovelluksissa, usein ilman ulkoista ohjelmoitavaa logiikkaa. Mahdollisia
sovellusesimerkkeja ovat suhteellinen paikoitus ja paikoitus kahden pisteen vélille. My6s
kotiutustoimintoa voidaan kayttda. Kayttdon voidaan liséksi ottaa sdhkdmekaaninen jarru ja
dynaaminen jarrutus.

Paikoitus-makron toiminta on kuvattu Sovellusmakrot-luvussa.

Huom! Kun Paikoitus-makro on valittu asettamalla parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvoksi 14
(PAIKOITUS), taajuusmuuttajasta on katkaistava jannite ja kytkettava se uudelleen paalle. Kun
Paikoitus-makro on valittuna, analogialahtd AO1 ei ole kéytettavissa.

* Paikoitusta varten ACS 160 on varustettava pulssianturilla. Asennus tehdaén parametreilla 8201
-8204. Lisatietoja anturista, katso Taulukko 5.

* Paikoitustapa valitaan parametreilla 8215 PAIK TAVAN VAL. Paikoitustilassa taajuusmuuttajaa on
ohjattava ulkoisesta ohjauspaikasta ULK2 (ohjelmistoversio 1.0.0.F ja sitd uudemmat).

e Séaatdparametreja 8218 KAYRA VAHV1, 8220 NOPEUS VAHV 1 ja 8229 DELTA ETAISYYS kaytetdan
toiminnan optimoimiseen kohdepaikkaan siirryttdessa.

e Parametri 8216 KOTIUTUS TAPA kertoo kuinka jarjestelma I6ytaa alkuperdisen paikan, kun jannite
on katkaistu. Yksinkertaisimmissa jarjestelmissé kotiutustoimintoa ei tarvita.

* Paikoitusohjesarjoja on kaksi. Molemmissa on kohdepaikka ja erilliset nopeusprofiilit.
Paikoitusohjeen valintatapa valitaan parametrilla 8206 PAIK OHJEEN VAL.

* Paikkaa kohden tarvitaan kaksi ACS 160 -parametria: Merkitsevin paikan osa annetaan tdysina
akselikierroksina ja véhiten merkitsevin osa annetaan yhden akselikierroksen 1/65536-osana.

Esimerkki

Kohteen 1 etdisyys on 52 taytté akselikierrosta plus yksi neljdnneskierros. Tassé tapauksessa
kohde tallennetaan:

Parametri 8207 KOHDE 1 AL = 1/4 * 65536 = 16384
Parametri 8208 KOHDE 1 YL = 52

Huom! Koska paneelin ndytdssa on vain nelja segmenttia, naytélla nakyva arvo on kerrottava
kymmenell&, kun parametrin arvo ylittda 9999.

Taulukko 5 Pulssianturitiedot

Syoéttéjannite 24 V liittimista X1:9 (+24 V) ja X1:8 (GND)

Virran maksimikulutus 100 mA

Pulssianturilahdét Kytketty liittimiin X1:14 (DI4) ja X1:15 (DI5). Pulssianturin
vastakkaisvaiheisia signaaleja ei kayteta.

Pulssianturikaapelin maksimipituus 3m

Maks. pulssitaajuus 200 kHz

Lisatietoja saa laitteen toimittajalta.
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Koodi

Kuvaus

8201

ANT PULSSIMAARA
Pulssianturin pulssien maéara per kierros.

8202

ANT VIRHE
Maarittelee ACS 160:n toiminnan, kun pulssianturissa tapahtuu virhe.

0 = EI KAYTOSSA
Pulssianturin valvonta ei ole kéytdssa.

1= VIKA

Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti hidastaen ja antaa vikailmoituksen seuraavien ehtojen tayttyessa:
* taajuusmuuttaja on toiminnassa ja |&htétaajuus on yli 0 Hz.
* pulssianturin pulsseja ei vastaanoteta maéritetyssa ajassa parametrilla 8203 ANT VIIVE.

8203

ANT VIIVE
Viive ennen pulssianturin vikailmoitusta. Katso parametri 8202 ANT VIRHE.

8204

ANT SKAALA

Asettaa paikkalaskurin laskusuunnan.

0 ja positiiviset arvot = SUUNTA 1.

Negatiiviset arvot = SUUNTA 2

Esimerkki:

Jos moottori py6rii mydtépaivaan ja paikkalaskurin arvo etenee positiiviseen suuntaan (katso parametrit
8227 PAIK OLO AL ja 8228 PAIK OLO YL) on valittava SUUNTA 1. Muutoin on valitava SUUNTA 2.
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Koodi

Kuvaus

8206

PAIK OHJEEN VAL
Paikoitusohjesarjan valinta.

1 = OHJE SARJA 1
Ohjesarja 1 kaytossa.
2 = OHJE SARJA 2
Ohjesarja 2 kaytossa.
3 = AI2
Ohjesarja valitaan analogiatulolla 2 (Al2):
* Al2 =0...5V (0...10 mA): Valitaan ohjesarja 1.
* Al2 =5...10 V (10...20 mA): Valitaan ohjesarja 2.
4 =DI2
Ohjesarja valitaan digitaalitulolla 2 (DI2):
* DI2 ei ole kytketty: Valitaan ohjesarja 1.
* DI2 on kytketty: Valitaan ohjesarja 2.
5=DI3
Ohjesarja valitaan digitaalitulolla 3 (DI3):
* DI3 ei ole kytketty: Valitaan ohjesarja 1.
* DI3 on kytketty: Valitaan ohjesarja 2.

Taulukko 6 Ohjesarja, kun parametrin 8206 arvo on 1...5

Ohjesarja 1

Ohjesarja 2

Kohdepaikka, alaosa

KOHDE 1 AL (8207)

KOHDE 2 AL (8209)

Kohdepaikka, yldosa

KOHDE 1 YL (8208)

KOHDE 2 YL (8210)

Paikoitustaajuuden ohje

VAKIONOPEUS 1 (1202)

VAKIONOPEUS 2 (1203)

Kohdeikkunataajuuden ohje

VAKIONOPEUS 3 (1204)

VAKIONOPEUS 3 (1204)

Kotiutustaajuuden ohje

VAKIONOPEUS 6 (1207)

VAKIONOPEUS 6 (1207)

Kiihdytysaika

KIIHDYTYSAIKA 1 (2202)

KIIHDYTYSAIKA 2 (2204)

Hidastusaika

HIDASTUSAIKA 1 (2203)

HIDASTUSAIKA 2 (2205)

6 = SARJA 1 + ULK O

7 = SARJA 2 + ULK O

Ohjesarjaa 1 kéytdssé, paikoitustaajuuden ohje valitaan parametrilla 1106 ULK2 OHJE VAL.

Ohjesarja 2 kaytdssa, paikoitustaajuuden ohje valitaan parametrilla 1106 ULK2 OHJE VAL.
Taulukko 7 Ohjesarjat, kun parametrin 8206 arvo on 6,7

Ohjesarja 1

Ohjesarja 2

Kohdepaikka, alaosa

KOHDE 1 AL (8207)

KOHDE 2 AL (8209)

Kohdepaikka, yldosa

KOHDE 1 YL (8208)

KOHDE 2 YL (8210)

Paikoitustaajuuden ohje

ULK OHJ2 VALINTA (1106) *

ULK OHJ2 VALINTA (1106) *

Kohdeikkunataajuuden ohje

VAKIONOPEUS 3 (1204)

VAKIONOPEUS 3 (1204)

Kotiutustaajuuden ohje

VAKIONOPEUS 6 (1207)

VAKIONOPEUS 6 (1207)

Kiihdytysaika

KIHDYTYSAIKA 1 (2202)

KIIHDYTYSAIKA 2 (2204)

Hidastusaika

HIDASTUSAIKA 1 (2203)

HIDASTUSAIKA 2 (2205)

Huom!

* Kun Ulk Ohj2 on valittu, parametrille 1106 voidaan valita vain arvot 0, 1 ja 2.
Parametrin 1201 VAKION. VALINTA arvoksi on asetettava 0 (El KAYTOSSA).
Parametrin 2201 KIIHD./HID. 1/2 arvoksi on asetettava 0 (EI KAYTOSSA).

Taajuusohje seka kiihdytys- ja hidastusajat voidaan asettaa vain, kun taajuusmuuttaja on pyséhtynyt.
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Koodi

Kuvaus

8207
8208

KOHDE 1 AL

KOHDE 1 YL
Kohdepaikan 1 ohjearvot. Katso esimerkki sivulla 100.

8209
8210

KOHDE 2 AL

KOHDE 2 YL
Kohdepaikan 2 ohjearvot. Katso esimerkki sivulla 100.

8213

PAIK VIIVE
Pyséaytysviiveen skaalauskerroin paikoitustilassa 9. Kaantdpisteiden pyséhdysaika voidaan skaalata talla
parametrilla. Jos parametrin arvo on nolla, viive on aina nolla.

Viive [ms] = PAIK VIIVE * 40 / Paikoitustaajuuden ohje (Hz).

8215

PAIK TAVAN VAL
Paikoitustavan valinta.

4 = SUHT SIIRTO1

Valittu kohdepaikka suhteessa edelliseen kohdepaikkaan. Kun kaynnistyskomento annetaan, paikkalaskurin
lukema asetetaan ensin nollaan ja korjataan sitten varsinaisen ja halutun pyséhtymispaikan valisella erolla.
Taman tarkoituksena on estéa akselia "rydmiméasta” alkuperaisesta paikastaan. Korjaus tehdaén vain, kun
edellinen siirtyminen on saavuttanut kohdeikkuna-alueen. Jos kéytetdan kahta kohdetta, on varmistettava,
ettd kohdeohjetta muutetaan vain taajuusmuuttajan ollessa pyséhtynyt!

5 = ABS SIIRTO 1
Valittu kohdepaikka on absoluuttinen. Paikkalaskuria ei saa nollata, kun kéynnistyskomento on annettu.
Tata tilaa kaytetdan yleensa silloin, kun kuormaa siirretdén kahden paikan valilla.

6 = ABS SIIRTO JK1

Perustoiminta kuten tilassa 5. Jaksollinen korjaus lisatty. Paikkalaskurin arvo asetetaan kotiaseman
parametreilla 8225 KOTIASEMA AL ja 8226 KOTIASEMA YL, kun digitaalitulon 3 (DI3) tila vaihtuu
kytkemattdmasta kytketyksi.

7 = ABS SIIRTO JK2
Perustoiminta kuten tilassa 5. Jaksollinen korjaus lisatty. Paikkalaskuri asetetaan kotiaseman parametreilla
8225 KOTIASEMA AL ja 8226 KOTIASEMA YL, kun digitaalitulon 3 (DI3) tila vaihtuu kytketyst& kytkeméattémaksi.

8 = SUHT SIIRTO2
Kuten tilassa 4, mutta paikkalaskuri aloittaa laskennan parametreilla 8225 KOTIASEMA AL ja 8226 KOTIASEMA
YL asetetuista arvoista aina kun kaynnistyskomento annetaan. Tassa tilassa paikoitusta ei voida korjata.

9 = JATK SIIRTO1

Valittu kohde on absoluuttinen. Jatkuva siirto kotiaseman ja kohdepaikan 1 valilla. Kaytetaan esimerkiksi
kehruusovelluksissa. Paikoitusaikaviiveen parametri 8213 PAIK VIIVE ja ulkoisen taajuusohjeen parametri
8217 APU PAIK KOMENTO voidaan méaérittaa.
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Koodi

Kuvaus

8216

KOTIUTUS TAPA
Kotiutustapa on mahdollinen vain, kun valittuna on ulkoinen ohjauspaikka ULK2.

0 = El VALITTU
Kotiutus ei kaytdssa.

1... 3 =varattu

4 = KOTIUTUS 1
Kotiutustaajuuden ohje asetetaan parametrilla 1207 VAKIONOPEUS 6. Kotiutussuunta méaaritetdan
digitaalitulolla 3 (DI3):

* suunta on eteen, kun DI3 ei ole kytkettyna.

* suunta on taakse, kun DI3 on kytkettyna.
Kotiasema asetetaan paikkalaskurin arvoksi, kun digitaalitulon DI3 tila vaihtuu. TAmén jalkeen
palautusnopeuden ohje pakotetaan nollaan. Kuorma hidastuu palautustaajuudesta nollaan. Paikoitus on
kaytdsséa, kun kdynnistyskomento annetaan.

5 = KOTIUTUS 2

Kuten KOTIUTUS 1 seuraavin eroin:
* suunta on taakse, kun DI3 ei ole kytkettyna
* suunta on eteen, kun DI3 on kytkettyna

6 = KOTIUTUS 3

Kuten KOTIUTUS 4 ja KOTIUTUS 5, mutta kotiutussuunta mééritetdan analogiatulolla Al1:
* suunta on eteen, kun Al1 =0...4 V (0...8 mA)
* suunta on taakse, kun Al1 =6...10 V (12...20 mA).

Huom! Jos arvo 4 tai 5 on valittuna, taajuusmuuttaja suorittaa kotiutustoiminnon, kun jannite on kytkettyna
ia annetaan ensimmainen kaynnistyskomento. Ulkoisen ohjauspaikan ULK2 on oltava valittuna. Kun
kotiutustoiminto on valmis, taajuusmuuttaja siirtyy parametrilla 8215 PAIK TAVAN VAL asetettuun
paikoitustapaan.

8217

APU PAIK KOMENTO
Apupaikoitustilan komentojen valinta.

0 = EI VALITTU

1=D12
Digitaalitulolla 2 (DI2) annetaan paikoituksen kaynnistys- ja pysaytyskomentoja. Tama komento ei kdynnista
eika pysayta ACS 160:n modulointia. Kotiutuksen aikana komento toimii ainoastaan kaynninestona.

2=PYS.0 HZ
Paikoitustaajuuden ohjeeksi asetetaan 0 Hz, kun paikoituksen kohdeikkuna on saavutettu.

3 = PYS. MOD.
Modulointi pyséhtyy, kun paikoituksen kohdeikkuna on saavutettu.

4 = ULK TAAJUUS
Mahdollistaa ulkoisen taajuusohjeen kaytdn paikoitustilassa 9. Taajuusohje valitaan parametrilla 1106 ULK2
OHJE VAL.
Sallitut arvot: parametrin 1106 ( ULK2 OHJE VALINTA) = 0,1 tai 2
Ulkoisen taajuusohjeen paivitysté voidaan ohjata digitaalitulolla DI2:
* DI2 ei ole aktiivinen, taajuusohjeen muutoksiin reagoidaan kaantopisteissé.
* DI2 on aktiivinen, taajuusohjeen muutoksiin reagoidaan jatkuvasti.

8218

KAYRA VAHV 1

Taajuusohjeen hidastuskayran ohjaus. Arvot, jotka ovat yli 1000, viivastyttavat hidastuksen aloitusta ja
kohdepaikka saavutetaan nopeammin. Arvot, jotka ovat alle 1000, lisdavét hidastusaikaa ja kohdepaikka
saavutetaan hitaammin.

8220

NOPEUS VAHV 1
Paikoituksen nopeudens&addn vahvistuskerroin hidastuksen aikana. Mita korkeampi arvo, sitd kovempi
nopeus.

8221
8222

KOHDEIKKUNA AL
KOHDEIKKUNA YL
Kohdepaikkaikkunan raja, katso esimerkki sivulla 100.

Toiminta: Kun paikan oloarvo on kohdealueella (kohdeohje+- kohdeikkuna), releléhtd kytketaan, jos
parametrien 1401 RELELAHTO 1 tai 1402 RELELAHTO 2 arvo on 34 (KOHTEESSA). Rele ei ole kytkettynd, kun
seuraava kaynnistyskomento annetaan.
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Koodi

Kuvaus

8223
8224

MAKS KOHDE AL

MAKS KOHDE YL
Kohdepaikkarajan maksimi, katso esimerkki sivulla 100.

Toiminta: Kun absoluuttinen arvo nousee tdmén rajan ylédpuolelle, 1ahtétaajuudeksi pakotetaan 0 Hz.
Varoitusta tai vikailmoitusta ei anneta.

8225
8226

KOTIASEMA AL

KOTIASEMA YL
Kotiasema, katso esimerkki sivulla 100.

Tama arvo asetetaan paikkalaskurilla parametrien 8216 KOTIUTUS TAPA ja 8215 PAIK TAVAN VAL
maarittelemissa tilanteissa.

8227
8228

PAIK OLO AL

PAIK OLO YL
Paikan oloarvo, katso esimerkki sivulla 100. Naytdlla nékyy oloarvoksi asetettu paikka (vain luku).

8229

DELTA ETAISYYS

Saatéparametri. Taté parametria kdytetddn yhdessé parametrien 8218 KAYRA VAHV1 ja 8220 NOPEUS VAHV1
kanssa. Jos paikkaero kahden perakkéisen 4 ms aikaperiodin valilla on pienempi kuin tdma parametriarvo,
paikoitusnopeus kasvaa parametrin 8820 NOPEUS VAHV1 arvon verran. Jos ero on suurempi,
paikoitusnopeus laskee.

Parametrien 8220 NOPEUS VAHV1 ja 8229 DELTA ETAISYYS tarkoituksena on saada varsinainen

paikoitusnopeus lahelle kohdetta kuormasta riippuen ja varmistaa, ettd kohde saavutetaan.
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Vianmaaritys

Yleista

Téssé luvussa kerrotaan vianmaéaritysilmoituksista ja ilmoitusten yleisimmisté syista. Jos vikaa ei
voida korjata annettujen ohjeiden avulla, ota yhteys ABB:n huoltoon.

Tarkeaa! Al4 tee mitd&n mittaus-, osanvaihto- ja huoltotoimia, joita ei kasitella tdssé& oppaassa.
Tallaiset toimet johtavat takuun purkautumiseen, vaarantavat laitteen oikean toiminnan, pidentavéat
seisokkiaikaa ja lisdavat kustannuksia.

Vika- ja varoitusnaytto

Ohjauspaneelin seitsensegmenttinen nayttd ilmoittaa varoituksista ja vioista kayttdémalla koodeja
"ALxx” tai "FLxx”, joissa xx tarkoittaa vastaavaa varoitus- tai vikakoodia.

Varoitukset 1-7 aiheutuvat painikkeiden vaéarasté kaytosta.

Varoitus- ja vikailmoitukset haviavéat naytélta painettaessa ohjauspaneelin MENU-, ENTER- tai
nuolindppaimia. limoitus tulee takaisin ndytdlle muutaman sekunnin kuluttua, jos nappaimistéén ei
kosketa ja varoitus tai vika on yhéa aktiivinen.

Kolme viimeista vikakoodia tallennetaan parametreihin 0128 - 0130. Ndma vikamuistit voidaan
tyhjentda ohjauspaneelista painamalla YLOS- tai ALAS-painikkeita samanaikaisesti
parametriasetustilassa tai sarjaliikennetilassa kirjoittamalla niihin 0.

Vian kuittaus

Viat voidaan kuitata joko ohjauspaneelista (KAY/SEIS-painikkeella), digitaalitulolla (parametri 1604)
tai sarjaliikenteell, tai katkaisemalla sy6ttdjannite hetkeksi. Kun vika on poistettu, moottori voidaan
kaynnistaa.

ACS 160 voidaan asettaa kuittaamaan tietyt viat automaattisesti. Katso parametriryhma 31 AUTOM.
VIANKUITT.

Varoitus! Jos kaynnistyskomennolle valitaan ulkoinen lahde ja komento on p&alla, ACS 160 voi
kaynnistya heti vian kuittauksen jalkeen.

Varoitus! Kaikki tdssé luvussa kuvatut séhkéasennus- ja huoltotoimet saa suorittaa vain valtuutettu
séhkbdalan ammattilainen. TAméan kayttéoppaan ensimmaisilla sivuilla olevia turvaohjeita on
noudatettava.

ACS 160:n kédytt6 ilman ohjauspaneelia

Jos kaytdssé ei ole ohjauspaneelia tai sarjaliikennetta eiké vikaa saada poistumaan, tarkista
seuraavat asiat:

¢ Moottorikaapelin kytkennat mahdollisen oikosulun varalta.
e Syéttéjannite ja -kaapelit.
* Jos analogiatulo on kéaytdssa, tarkista DIP-kytkimen asetukset.
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Taulukko 8 Varoitukset

Varoitus- -
koodi Nimi Kuvaus
1* TOIMINTO EI ONNISTU | Parametrin kopiointi muistista tai muistiin epéonnistui. Taajuusmuuttajien

sovellusversiot eivat ehké ole yhteensopivia. Sovellusversio nahdaan
parametrista 3301 SOVELLUSVERSIO.

2* KAYNNISTYS PAALLA | Toiminto ei ole sallittu Ky-komennon ollessa aktivoitu.

3" PAIKALLIS/KAUKO Toiminto ei ole sallittu nykyisessé ohjaustilassa (paikallis- tai kauko-ohjaus).
Paikallisohjaus on valittuna, kun ohjauspaneelin naytélla nékyy LOC ja kauko-
ohjaus, kun naytélla nakyy REM.

5* PAINIKE EI KAYTOSSA | Toiminto ei onnistu joistakin seuraavista syista:

e KAY/SEIS-painike on lukittu digitaalitulosta. Katso luku Sovellusmakrot.

¢ SUUNNANVAIHTO-painike on lukittu, koska pydrimissuunta on lukittu
parametrilla 1003 PYORIMISSUUNTA.

e Kayttd on kauko-ohjauksessa eivatka KAY/SEIS- ja SUUNNANVAIHTO-
painikkeet toimi.

6* PARAM/PAIK. OHJ Toiminto ei ole sallittu:

LUKITT e Parametri 1602 PARAMETRILUKKO estda parametrien muuttamisen.
e Parametri 1605 PAIKALLISLUKKO estda paikallisohjauksen.

7* TEHDASMAKRO Toiminto ei ole sallittu: Tehdas-makro on valittu ja estda parametrien
muuttamisen. Tdmé& makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa ei ole kdytdssa
ohjauspaneelia.

10 ** YLIVIRTA Ylivirran s&ataja on aktiivinen.
11 YLIJANNITE Ylijannitteen saataja on aktiivinen.
12 DC ALIJANNITE Alijannitteen saataja on aktiivinen.
13 KAYNTISUUNTA Pyérimissuunta on lukittu parametrilla 1003 PYORIMISSUUNTA.
LUKITTU
14 SARJALIIKENNE- Sarjaliikenteen katkos vakio-Modbus-kanavassa.
KATKOS e Tarkista ulkoisen ohjausjarjestelman ja ACS 160:n véliset liitdnnat.
e Katso parametrit 5204 KOMM VIKA AIKA ja 5205 KOMM VIKA.
15*, ** | MODBUS KESKEYTYS |Keskeytysvaste lahetetdédn vakio-Modbus-kanavan kautta. Vaylan master-
ohjain voi lahettaé tiedusteluja, joita ACS 160 ei pysty kasittelemaan.
Kolme viimeista keskeytysvastekoodia tallennetaan parametreihin 5213 - 5215.

16 AI1 SIGNAALI POISSA | Analogiatulon 1 vika. Analogiatulon 1 arvo on pienempi kuin MiNiMI Al1 (1301).
Katso my6s PARAMETRI 3001 AI<MIN FUNKTIO.

17 AI2 SIGNAALI POISSA | Analogiatulon 2 vika. Analogiatulon 2 arvo on pienempi kuin MINIMI Al2 (1306).
Katso my6s PARAMETRI 3001 AI<MIN FUNKTIO.

18 PANEELIVIKA Paneelin tiedonsiirtovika. Ohjauspaneeli ei ole kytkettyna, kun
- Kaytto on paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin naytélla nakyy LOC), tai
- Kayttdé on kauko-ohjauksessa (REM) ja parametrit asetettu hyvédksymaan
ohjauspaneelista annettavat kaynnistys-, pyséytys-, suunta- ja
ohjearvokomennot. Katso parametrit ryhmissa 10 KAY/SEIS/SUUNTA ja 11
OHJEARVON VALINTA.

Katso myds parametri 3002 PANEELIVIKA.
19 ** ACS160 YLILAMPO ACS 160:n lampétila on liian korkea. Tdma varoitus annetaan, kun lampétila
saavuttaa 95 % laukaisurajasta.

20 MOOTTORIN YLILAMPO | Moottorin lampétila on liian korkea. Katso parametrit 3004 — 3008.

21 ALIKUORMITUS Moottorin kuorma on liian pieni. Varmista, etté kaytettavassa laitteessa ei ole
héiriditd. Katso parametrit 3013 — 3015.

22 MOOTTORI JUMISSA | Moottori toimii jumialueella. Syyné voi olla liian suuri kuorma tai moottorin
riittdmatoén teho. Katso parametrit 3009 — 3012.

23 Varattu.

24 Varattu.
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Varoitus-

koodi Nimi Kuvaus
25 Varattu.
26 ** YLIKUORMITUS Vaihtosuuntaajan ylikuormitustila. ACS 160 I&htdvirta ylittda viiteosiossa P
annetut arvot.
27" AUTOM. VIANKUITTAUS | ACS 160 suorittaa automaattisen viankuittauksen, jonka seurauksena kayttd
voi kaynnistyd. Katso parametriryhma 31 AUTOM. VIANKUITTAUS.
28 * PID-SAATO NUKKUU ACS 160 on nukkumistilassa. Katso parametrit 4018 NUKKUMIS VAL., 4013
NUKKUMISVIIVE, 4014 NUKKUMISTAAJUUS ja 4015 HAVAHTUMISRAJA.
29 Varattu.
30 Varattu.
31 JARRUVAST Jarruvastus on l&hes ylikuormitettu. Katso jarruvastuksen ohjeet.
YLIKUORMA

Huom! Tama (*) varoitus ei aiheuta relelahdén RO1 (RO2) vetamista, kun releléhté on asetettu
ilmaisemaan varoitustilasta yleensa. (Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (1402 RELELAHTO 2) arvo on 5
(VAROITUS) tai 13 (VIKA/HAL)).

Huom! Varoitukset (**) ndkyvat vain, kun parametrin 1608 NAYTA HALYT. arvo on 1 (PAALLA).
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Taulukko 9 Viat.

Vikakoodi

Nimi

Kuvaus

1

YLIVIRTA

Lahtdvirta on liian suuri.

*  Moottorin kuormitus voi olla liian suuri

*  Kiihdytysaika voi olla liian lyhyt (parametrit 2201 KilHD./HID. 1/2 ja
2203 HIDASTUSAIKA 2).

*  Moottori tai moottorikaapeli on viallinen tai vaarin kytketty.

DC YLIJANNITE

Vdlipiirin tasajannite on liilan suuri.

e Tarkista syéttdjannite.

* Hidastusaika voi olla liian lyhyt (parametrit 2202 KIIHDYTYSAIKA 1 ja
2204 KIIHDYTYSAIKA 2)

e Jarrukatkoja (jos kaytdssa) voi olla alimitoitettu

ACS160 YLILAMPOTILA

ACS 160:n jaahdytyselementin lampétila on liian korkea. Lampétilan
laukaisuraja on 105 °C.

*  Tarkista iiman virtaus ja puhaltimen toiminta.

¢  Varmista, ettd moottoriteho vastaa laitteen tehoa.

OIKOSULKU

Vikavirta. Vian mahdollisia syité ovat:
¢ Moottorikaapelissa (kaapeleissa) on oikosulku
e Syoéttéhairiot.

YLIKUORMITUS

Vaihtosuuntaajan ylikuormitustila. ACS 160:n l&htdvirta ylittda
viiteosiossa P annetut arvot.

DC ALIJANNITE

Valipiirin tasajannite ei ole riittava.
*  Verkon vaihe voi olla kadonnut
e Sulake voi olla palanut

ANALOGIATULO 1

Analogiatulon 1 vika. Analogiatulon arvo on pienempi kuin MiNIMI Al1
(1301). Katso myds parametri 3001 AI<MIN FUNKTIO.

ANALOGIATULO 2

Analogiatulon 2 vika. Analogiatulon arvo on pienempi kuin MINIMI Al2
(1306). Katso myds parametri 3001 AI<MIN FUNKTIO.

MOOTTORIN LAMPOTILA

ACS 160:n laskema moottorin ylildmpétila. Katso parametrit 3004 —
3008.

10

PANEELIVIKA

Paneelin tiedonsiirtovika. Ohjauspaneeli ei ole kytkettynd, kun kaytté
saa kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot paneelista.

- Kéayttd on paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin naytélla ndkyy LOC)
tai

- Kayttdé on kauko-ohjauksessa (REM) ja parametrit on asetettu
hyvéksymaan kéaynnistys-, pyséytys-, suunta- ja ohjearvokomennot
paneelista. Katso parametrit ryhmista 10 KAY/SEIS/SUUNTA ja 11
OHJEARVON VALINTA.

Katso myds parametri 3002 PANEELIVIKA.

11

PARAMETERING

Parametriarvot eivat ole yhdenmukaisia:

*  MINIMI AT > MAKSIMI Al1 (parametrit 1301, 1302)

*  MINIMI AI2 > MAKSIMI AI2 (parametrit 1304, 1305)

*  MINIMITAAJUUS > MAKSIMITAAJUUS (parametrit 2007, 2008)

12

MOOTTORI JUMISSA

Moottorin jumi. Syyné voi olla lilan suuri kuorma tai moottorin
riittdmatodn teho. Katso parametrit 3009 — 3012.

13

SARJALIIKENNEVIKA

Sarjaliikenteen katkos vakio-Modbus-kanavassa.
e Tarkista ulkoisen ohjausjarjestelmén ja ACS 160:n véliset liitannat.
e Katso parametrit 5204 KOMM VIKA AIKA ja 5205 KOMM VIKA.

14

ULKOINEN VIKA

Ulkoinen vika on aktiivinen. Katso parametri 3003 ULKOINEN VIKA.

15

MAASULKU

Maasulku. Tulovirran kuorma on epéatasapainossa.
e  Moottorissa tai moottorikaapelissa voi olla vikaa.
*  Moottorikaapeli voi olla liian pitka.

16

DC JANNITE RIPPELI

e Tasajénnitevalipiirin rippelijannitteet ovat liian suuria.
*  Verkon vaihe voi olla kadonnut.
e Sulake voi olla palanut.
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17 ALIKUORMITUS Moottorin kuorma on liian pieni. Varmista, etta kaytettdvassé laitteessa
ei ole hairi6ita. Katso parametrit 3013 — 3015.
18 Varattu
19 Varattu.
20 ** Al ALUEEN ULK Analogiatulo sallitun alueen ulkopuolella. Tarkista analogiatulon taso.
21-29* |LAITTEISTOVIKA Laitteistovika. Ota yhteys laitteen toimittajaan.
30 JARRUVAST YLIKUORMA Jarruvastus on ylikuormitettu. Katso parametri 2005 YLIJANNITESAATO.
31 ANTURIVIKA Paikoitus-makro on kdytdssa, mutta taajuusmuuttaja ei vastaanota
pulsseja. Tarkista anturi ja sen kytkennat.

Koko naytto vilkkuu (ACS100-PAN)
"SARJALIIKENNEKATKOS” (ACS-PAN)

Sarjaliikennelinkin vika. Ohjauspaneeli ei saa yhteytta laitteeseen.

Huom! Néisté vioista (**) ilmoittaa vilkkuva punainen LED-valo, ja viat kuitataan katkaisemalla virta

hetkeksi.
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Liite A

Ohjaussignaalit

Taajuusmuuttaja voi vastaanottaa ohjaussignaalit digitaali- ja analogiatulojen kautta,
ohjauspaneelista tai sarjaliikenteen kautta. Ryhmien 10, 11, 12 ja 16 parametreilla voidaan méaarittaa
lahteet kéy-, seis- ja suuntasignaaleille, taajuusohjeelle, ulkoinen kéynnistyksen esto -signaalille,

ULK1/ULK2 -valintasignaalille seké viankuittaussignaalille.

Kuvassa 29 on kuvattu kuinka parametreilla valitaan ohjaussignaalien lahteet.

Kun sovellusmakro valitaan parametrilla 9902 SOVELLUSMAKRO, parametrien arvot asetetaan valitun
makron mukaisesti. Kuvasta 30 ja 31 ndhdaan miten makron valinta vaikuttaa taajuusmuuttajan

sisdisiin signaaleihin.

ULK OHJ2 | |ULK OHJ1 ULK1/ULK2| [VAKION. PANEELI-
VALINTA VALINTA VALINTA VALINTA OHJE
Ohjaus- 110§ 1103 1102 1201 1101
liittimet ! . ' ! !
Al1-2.DHH-5 ULK1 | : ‘
Analogia- ' PANEELI ULK2™ ' '
tulot ' o '
Al1, AI2 ; £ ‘
Al1-2, DIt-5 ‘ DH-DIs
Kauko )
Digitaali- PANEELI Sovell. ‘
tulot 1 Paikallis ‘ (PID) . [Vakio-
DI1-DI5 . |nopeudet
' Kiihd./Hid.
' ' REF2 (%) '
' REF1 (Hz)
Paneeli . '
Ref
Loc / Rem
| ' ,
! ' o Kay/Seis
EI KAYTOSSA . Paikallis -
DI1-DI5 ™\ ULK1 PYYNNOSTA ‘
PANEELI ' N Kauko Suunta
, El KAYTOSSA ETEEN ® ;
, DI-DI5 ULK2 | TAAKSE ® ‘
. PANEELI . s P
Kaytettavissa,
' ' ' 'DI1-DI5
ULK1 uLK2 P.SUUNTA ULK.K.ESTO
1001 1002 1003 1601

Kuva 29 Ohjauspaikan ja ohjausldhteen valinta.
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ULK OHJ2| [ULK OHJ1 ULK1/ULKT VAKION. |[PANEELI-
VALINTA VALINTA VALINTA VALINTA OHJE
: 11Q6 1103 1102 1201 1101
I%?rﬁgts— ‘ ‘ ULK1 DI3,4
Al ULKT'
Analogia- 'PANEELI j
tulot ‘ ULK2 Kauko
Al1, Al2 - 5 '
Al1-2,011-5 Kauko ‘DI3,4
Digitaali PAM Paikallis
tulot M i Vakio- ]
Di1-DI5 nopev- Kiihd./Hid
e
REF2 (%)
REF1 (Hz
Paneeli
Ref
Loc/Remt |- - - - - - o oo oo oL oL Lo
| Kay/Seis, Suunta j
El KAYTOSSA . Paikallis L - © KaylSeis
DI1-DI5 ULKT Kauk PYYNNOSTA Suunta
@ [PANEELI' E! KAYTOSSA o Kauko ey, ‘
'DI1-DI5\___ ULK2)] TAAKSE »
' ‘ ‘ Kéaytettavissa,
| PANEELL DIT-DI5
ULK1 ULK2 P.SUUNTA ||ULK.K.ESTO
1001 1002 1003 1601

Kuva 30 Vakio-ohjaus-, Vaihto-ohjaus- ja Esimagnetointi -makrojen ohjaussignaalivalinnat.

114

ACS 160 Kéyttdjdn opas



ULK OHJ2| |ULK OHJ1 ULK1/ULK2 |VAKION. PANEELI-
VALINTA VALINTA VALINTA VALINTA OHJE
_ 1106 1103 1102 1201 1101
e . o2 08
ntu '
- AN ULKT :
Analogia- | PANEELI ‘
tulot ULK2 . Kauko
Al i _
Kauko ‘ Mlnk.ta;aj.l
Digitaali+ PANEEL]| - aks.taa
ikalli PID Paikallis
ot —Palkalls o vell 1 1 [Vakio- ‘
£||21/ OLO1: . | nopeu- Kiihd./Hid.
"Al1 oLo2 - [det
Al2 A ‘
oLO1 ‘
Frade ‘ REF2 (%) |
. |OLOARV. ‘
oL02 | |VALINTA ‘ REF1 (Hz)
TULON VAL 4006 }
—_— 4008 |
Paneeli ‘
Ref
Loc/Remt -[- - - - - - - - - - - - - oo - oo
| Kéay/Seis, Suunta . j
El KAYTOSSA ' Paikallis L * Kay/Seis
DI1 ULKT PYYNNOSTA
PANEELI' N Kauko ETEEN ' Suunta
' EI KAYTQSSA j ko < ‘
. Di5 | TAAKSE
‘PANEELT ‘
‘ j ‘ . DI4
uLK1 ULK2 P.SUUNTA ||ULK.K.ESTO
1001 1002 1003 1601
Kuva 31

PID-sédé&td-makron ohjaussignaalivalinnat.
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Liite B
Mitat
Moottorin paalle asennus

A
D
G
C E
G
= I 1
Muuttajatyyppi Runko- A B C D E Paino
ACS 163- koko (mm) (mm) (mm) (mm) (mm) (kg)
1K1-3-A...2K7-3-A R1 99 112 157 221 171 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 55
4K1-3-B R2 135 149 157 261 171 6,3
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Seinédlle asennus

A
PE————— = S
[° 5 o
D D B
[
o o
C
E
0 0 0 eQ
= . . J
(0] [/
o
G =3 | H
)
@
Muuttajatyyppi Runko-| A B C D E F G H Paino
ACS 163- koko | (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 7,5
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Liite C
EMC-ohjeet ja kaapeleiden maksimipituudet

EMC-direktiivin mukainen pakollinen asennusohje ACS 160 -taajuusmuuttajille

EMC tarkoittaa séhkémagneettista yhteensopivuutta (Electromagnetic Compatibility). Se kuvaa
séhkdisen tai elektronisen laitteen kykya toimia héiriéittd sdhkémagneettisessa ymparistéssa
héiritsemétta ahistolla olevia laitteita.

EMC-direktiivi maarittelee vaatimukset Euroopan talousalueella kaytettyjen séahkélaitteiden
hairiénsiedolle ja paastoille. EMC-tuotestandardi SFS-EN 61800-3 sisaltaa taajuusmuuttajille
asetetut vaatimukset. Tyypista riippuen ACS 160 -taajuusmuuttajat vastaavat standardin SFS-EN
61800-3 vaatimuksia 2. ja 1. kayttdéympéristdssa toimiville laitteille (rajoitettu tai rajoittamaton
jakelu). Tarkemmat tiedot on annettu myéhemmin tassa liitteessa.

Tuotestandardissa SFS-EN 61800-3 (Adjustable speed electrical power drive systems - Part 3:
EMC product standard including specific test methods) 1. kayttdympaéristé (First Environment)
madaritellddn ymparistoksi, jossa on asuinrakennuksia. Se kattaa myds liikerakennukset, jotka on
kytketty suoraan (ilman muuntajaa) asuinrakennuksia syottavaan pienjanniteverkkoon.

2. kayttéymparistd (Second Environment) kattaa muut liikerakennukset kuin ne, jotka on kytketty
suoraan (ilman muuntajaa) asuinrakennuksia syéttavaan pienjanniteverkkoon.

Seuraavaksi esitelladn merkintéja, joilla pyritddn varmistamaan direktiivien ja sdédnnésten oikea
kaytto.

CE-merkinta

ACS 160 -taajuusmuuttajiin liitetty CE-merkinta vahvistaa, etta laite vastaa Euroopan
pienjénnitedirektiivia ja EMC-direktiivia (direktiivi 73/23/EEC, tarkennettu 93/68/EEC:n mukaan ja
direktiivi 89/336/EEC, tarkennettu 93/68/EEC:n mukaan).
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Yhteensopivuus varmistetaan noudattamalla tissé oppaassa ja lisédlaiteoppaissa annettuja
ohjeita.

Kaapelointi

Jatd maadoituspannan ja kaapeliliittimen vélinen suojaamaton kaapeliosuus mahdollisimman
lyhyeksi. Veda ohjauskaapelit erilldédn tehokaapeleiden kulkureiteistéa.

Verkkokaapeli

Verkkokaapeliksi suositellaan nelijohdinkaapelia (kolme vaihetta ja suojamaa). Metallisuoja ei ole
véalttaméatdn. Mitoita kaapelit ja sulakkeet tulovirran mukaan. Noudata aina paikallisia méarayksia
mitoittaessasi kaapelia ja sulakkeita.

Moottorikaapeli (seindlle asennus)

Moottorikaapelina kaytetdan konsentrisella PE-johtimella varustettua symmetrista
kolmijohdinkaapelia tai konsentrisella metallisuojalla varustettua nelijohdinkaapelia. Symmetrisen
PE-johtimen kaytté on kuitenkin aina suositeltavaa. Kuvassa 32 on esitetty moottorikaapelin suoja,
joka tayttaa hairiosuojauksen vahimmaisvaatimukset.

Eristyskuori Kuparilankasuoja Kierretty kuparifolio Sis&eristys

Vaihejohdin

Kuva 32 Hadiriésuojauksen vdhimmadisvaatimukset tdyttdva moottorikaapelin suoja (esim. MCMK,
NK Cables).
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Suositus
Suojattu, symmetrinen kaapeli:
kolmivaiheiset johtimet ja konsentrinen tai
muutoin rakenteeltaan symmetrinen PE-

Sallittu
Erillinen PE-johdin tarvitaan, jos kaapelin
suojavaipan johtokyky on < 50 % vaihe-
johtimen johtokyvysta.

johdin ja suojavaippa.

PE-johdin Uoia
ja vaippa .
suojavaippa \?:i;];e-l
PE
e PE

Ei moottorikaapelointiin.

Nelijohdinjarjestelmé:
kolmivaihejohtimet ja suojajohdin.

Kuva 33 Kaapelisuositukset ja -rajoitukset.

Suoja-
@ vaippa

Voidaan kayttda moottori-
kaapelointiin, jos vaihejohtimien
poikkipinta on alle 10 mm?2.

Nyrkkiséantd konsentrisen metallisuojan suodatustehosta: Mitd parempi ja tiiviimpi suoja, sitéa
vahemmaén séteilevia hairiditd. Kuvassa 33 on esitetty tehokkaasti hairiéitd vaimentava suoja.

Punottu metallisuoja

Siséeristys

Eristyskuori

Kuva 34 Tehokkaasti hdiri6itd vaimentava moottorikaapelin suoja (esim. Olflex-Servo-FD 780 CP,
Lappkabel tai MCCMK, NK Cables)

Kirist kaapelin suojavaippa taajuusmuuttajan paéssa lapivientilevyyn ja kierra suojan langat
yhteen johtimeksi siten, ettd néin aikaansaadun johtimen pituus on enintdéan viisi kertaa sen
paksuus. Kytke johdin muuttajan oikeassa alakulmassa olevaan liittimeen - , ellei kdytettavassa
kaapelissa ole erillistd PE-johdinta.

Moottorin p4éssa kaapelin suoja maadoitetaan koko ympérysmitaltaan (360 astetta) kayttéden
EMC-l&pivientiholkkia (esimerkiksi ZEMREX SCG Screened cable glands), tai suojan langat
kierretdan yhteen johtimeksi siten, etta johtimen pituus on enintéan viisi kertaa sen paksuus.
Yhteenkierretty suoja maadoitetaan moottorin PE-liittimeen.
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Ohjauskaapelit
Ohjauskaapeleina kaytetdan monijohdinkaapeleita, joiden suojat ovat kuparilankapunosta.

Kaapelin suoja kierretdan yhteen johtimeksi siten, ettd johtimen pituus on enintaan viisi kertaa sen
paksuus. Kierretty suoja kytketaan liittimeen X1:1 (digitaalinen ja analoginen 1/0).

Veda ohjauskaapelit mahdollisimman kauas verkko- ja moottorikaapeleista (vahintdan 20 cm). Jos
ohjauskaapeli on vedettéva ristiin paapiirikaapelin kanssa, kaapeleiden tulee olla 90 asteen
kulmassa toisiinsa néhden (tai niin I&helld 90 astetta kuin mahdollista). Kaapeleihin sateilevien
hairididen minimoimiseksi kaapelit vedetééan siten, ettd etaisyys taajuusmuuttajan kyljista on
véhintdén 20 cm.

Suositeltava kaapelityyppi analogiasignaaleille on kaksoissuojattu kierretty parikaapeli. Jokaiselle
signaalille on kaytettéava yhté suojattua paria. Eri analogiasignaaleille ei tule kayttaa yhteista
paluujohdinta.

Kaksoissuojattu kaapeli on paras vaihtoehto pienjannitteisille digitaalisignaaleille, mutta myés
yksinkertaiseti suojattua, kierrettyd useamman parin kaapelia voidaan kayttdé (katso Kuva 35).

‘(
> T

Kuva 35 Vasemmalla kaksoissuojattu, parikierretty kaapeli ja oikealla yksinkertaisesti suojattu,
useamman kierretyn parin kaapeli.

Analogisille ja digitaalisille tulosignaaleille on kéytettéva erillisi& suojattuja kaapeleita.

Releohjatuille signaaleille voidaan kéyttda samoja kaapeleita kuin digitaalitulosignaaleille,
edellyttéden, etté niiden jannite ei ole yli 48 V. Releohjatuille signaaleille suositellaan kaytettavaksi
kierrettyja pareja.

24 VDC ja 115/230 VAC -signaaleja ei saa koskaan kytkea samaan kaapeliin.

Huom! Jos ensisijainen ohjauslaitteisto ja ACS 160 asennetaan samaan kaappiin, nAméa
suositukset voivat olla liian tiukkoja. Jos koko laitteisto tullaan testaamaan, kustannuksissa voidaan
saastaa lieventdmalla néita suosituksia kéyttdmalla esimerkiksi digitaalituloissa suojaamattomia
kaapeleita. Asiakkaan on kuitenkin varmistettava tdma.

Ohjauspaneelin kaapeli

Jos ohjauspaneeli asennetaan etdalle muuttajasta, kdytd CA-PAN-L-kaapelia.

Veda paneelikaapeli mahdollisimman kauas verkko- ja moottorikaapeleista (vahintaan 20 cm).
Kaapeliin sateilevien hairididen minimoimiseksi kaapeli tulee vetaa siten, etta etaisyys
taajuusmuuttajan kyljistd kaapeliin on véhintdan 20 cm.
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Seinélle asennettavat yksiko6t
Standardin SFS-EN61800-3 EMC-vaatimusten tayttdminen

2. kayttoymparisté

Kéaytd muuttajatyyppid, joka tayttaa 2. kayttdympariston EMC-vaatimukset (Taulukko 10), ja
noudata kaikkia kaapelin suojan kytkentdohjeita.

Moottorikaapelin pituus ei saa ylittda taulukossa 10 annettuja arvoja, ja kaapelissa on oltava kuvan
34 mukainen tehokkaasti hairioita vaimentava suoja. Moottorin pd&ssé kaapelin suoja on maadoi-
tettava ympariinsa (360 astetta) EMC-lapivientiholkilla (esim. Zemrex SCG screened cable glands).

Taulukko 10 SFS-EN 61800-3 2. kdyttdympadristén mukaiset moottorikaapeleiden maksimipituudet (m)

Seinélle asennus Tulojénnite
EMC-suotimella Kytkentétaajuus

2. kdyttoymparisto Rajoitettu jakelu Rajoittamaton jakelu

400V 480 V 400 V 480 V
q 4 kHz 8 kHz 4kHz | 8 kHz 4 kHz 8 kHz 4 kHz 8 kHz
Tyyppi m m m m m m m m

ACS 163-1K1-3-E 40 20 20 10 401 20 20 10
ACS 163-1K6-3-E 60 20 20 10 60 20 20 10
ACS 163-2K1-3-E 80 20 20 10 80 20 20 10
ACS 163-2K7-3-E 90 50 40 30 90 50 40 30
ACS 163-4K1-3-E 100 100 80 80 100 100 80 80

1. kayttéymparisto

Kéytd muuttajatyyppid, joka tayttaa 1. kayttdympériston EMC-vaatimukset (Taulukko 11), ja
noudata kaikkia kaapelin suojan kytkentdohjeita.

Moottorikaapelin pituus ei saa ylittda taulukossa 11 annettuja arvoja, ja kaapelissa on oltava kuvan
34 mukainen tehokkaasti hairiditéd vaimentava suoja. Moottorin padssé kaapelin suoja on maadoi-
tettava ympariinsé (360 astetta) EMC-lapivientiholkilla (esim. Zemrex SCG screened cable glands).

Taulukko 11 SFS-EN 61800-3 1. kdyttéympadriston mukaiset kaapeleiden maksimipituudet (m)

Seinélle asennus Tulojénnite
EMC-suotimella Kytkentétaajuus

1. kdyttoymparisté Rajoitettu jakelu Rajoittamaton jakelu

400 V 480 V 400 V 480 V
. 4kHz | 8 kHz 4 kHz 8 kHz 4 kHz 8 kHz 4 kHz 8 kHz
Tyyppi m m m m m m m m

ACS 163-1K1-3-E 10 10 10 10 5 5 5 5
ACS 163-1K6-3-E 10 10 10 10 5 5 5 5
ACS 163-2K1-3-E 10 10 10 10 5 5 5 5
ACS 163-2K7-3-E 10 10 10 10 5 5 5 5
ACS 163-4K1-3-E 10 10 10 10 5 5 5 5
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Kun standardin SFS-EN 61800-3 EMC-vaatimuksia ei tarvitse tayttaa

Kun EMC-vaatimuksia ei tarvitse tayttaa, moottorikaapeleiden maksimipituudet ovat taulukon 12
mukaiset.

Taulukko 12 Moottorikaapeleiden maksimipituudet (m)

Seinélle asennus ilman Tulojéannite
EMC-suodinta Kytkentétaajuus
400 V 500 V
" 4 kHz 8kHz 4kHz 8kHz

Tyyppi m m m m
ACS 163-1K1-3-D 40 20 20 10
ACS 163-1K6-3-D 60 40 20 10
ACS 163-2K1-3-D 80 60 20 10
ACS 163-2K7-3-D 100 80 40 30
ACS 163-4K1-3-D 100 100 80 80

L&htdkuristimia kdytettdesséa voidaan valita pidemmét moottorikaapelit (Taulukko 13).
L&htodkuristimien suojausluokka on IP20.

Taulukko 13 Moottorikaapeleiden maksimipituudet, kun kdytetédén ldhtdkuristimia (m)

Tyyppi Tulokuristin Lahtokuristin n':’::(‘;ti‘n‘:i’:;fual:’:m)
ACS 163-1K1-3-D ACS-CHK-A3 ACS-CHK-B3 60
ACS 163-1K6-3-D ACS-CHK-A3 ACS-CHK-B3 80
ACS 163-2K1-3-D ACS-CHK-B3 ACS-CHK-B3 700
ACS 163-2K7-3-D ACS-CHK-B3 ACS-CHK-C3 120 2)
ACS 163-4K1-3-D ACS-CHK-C3 ACS-CHK-C3 1402

1) Verkkojannite 380-480, kytkentataajuus 4 kHz.
2) Kun verkkojannite on vahintaan 440 V, kaapelin maksimipituus on 100 m.

Moottorin paille asennettavat yksikot
Standardin SFS-EN61800-3 EMC-vaatimusten tayttaminen

2. kayttoympaéristé

ACS 160 -taajuusmuuttajan tyypit ACS 163-xKx-3-B tayttavat standardissa SFS-EN 61800-3,
2. kayttdympaéristd, rajoitettu ja rajoittamaton jakelu, mainitut vaatimukset, kytkentéataajuudella
4 kHz tai 8 kHz, kun asennus tehddan moottorin kytkentékotelon péélle.

ACS 160 -taajuusmuuttajan tyyppien 163-xKx-3-A EMC-tiedot saa laitteen toimittajalta.

1. kayttéymparisto

ACS 160 -taajuusmuuttajan tyypit ACS 163-xKx-3-B tayttavat standardissa SFS-EN 61800-3,
1. kayttdymparistd, rajoittamaton ja rajoitettu jakelu, mainitut vaatimukset, kytkentéataajuudella
4 kHz tai 8 kHz, kun asennus tehddan moottorin kytkentékotelon péélle.
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Verkkovirran yliaallot

Tuotestandardissa SFS-EN 61800-3 viitataan standardiin SFS-EN 61000-3-2, joka méaarittelee rajat
julkiseen pienjanniteverkkoon kytkettavan laitteen aiheuttamille yliaaltovirroille.

Julkiset pienjanniteverkot

Standardin SFS-EN 61000-3-2 rajat ja vaatimukset koskevat laitteita, joiden nimellisvirta on <16 A.
ACS 160 on eri teollisuudenaloille ammattikayttéon tarkoitettu laite, eika sité ole tarkoitettu
myytavaksi tavallisille kuluttajille.

ACS 160, jonka nimellisteho on yli 1 kW, tayttaa standardin SFS-EN 61000-3-2 vaatimukset. Alle 1
kW:n laitteista standardin SFS-EN 61000-3-2 A-luokan rajoitukset tayttavat: ACS163-1K1-3-B ja -
E, sekd ACS163-1K6-3-B ja -E.

Teollisuusverkot

Jos ACS 160 -taajuusmuuttajaa kaytetdan teollisuusasennuksissa, joita standardi SFS-EN 61000-
3-2 ei koske, on otettava huomioon koko kokonaisuus.

Yleensa yksittdinen pienjannitteinen laite, kuten ACS 160, ei aiheuta verkossa merkittavia
jannitesardja. Kayttajan on kuitenkin tunnettava syéttojarjestelmassa esiintyvien yliaaltovirtojen ja
-jannitteiden arvot seka jarjestelman sisdinen impedanssi ennen ACS 160:n kytkemista. ACS 160:n
aiheuttamat yliaaltovirrat nimelliskuormalla saa laitteen valmistajalta pyynndsta. Ohjeena voi
kayttaa standardin SFS-EN 61800-3:n liitteessé B annettuja arvioita.

Maadoittamattomat jakeluverkot

ACS 160 -taajuusmuuttajan tyyppejé 163-xKx-B ja -E ei voida kayttdad maadoittamattomissa tai
korkeaimpedanssimaadoitetuissa teollisuusjakeluverkoissa.
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