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*  Multi-Step-nopeussovellus = ASFIFF04
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TIETOJA TASTA OPPAASTA

Taman oppaan tekijanoikeudet omistaa Vacon Oyj. Kaikki oikeudet pidatetaan. Oikeudet
muutoksiin pidatetdan. Naiden ohjeiden alkuperainen kieli on englanti.

Tassa oppaassa on tietoja VACON®-taajuusmuuttajan toiminnoista seka kaytosta.

Tama opas sisaltaa useita parametritaulukoita. Naissa ohjeissa kerrotaan, miten taulukoita
luetaan.

R ] KK QK YK K

Index Parameter Min ax Unit Default | Cust Description ‘
G
A. Parametrin sijainti taulukossa G. Asiakkaan oma asetus.
(parametrin numero). H. Parametrin tunnus.
B. Parametrin nimi. I.  Parametrin arvojen tai toiminnan lyhyt
C. Parametrin pienin mahdollinen arvo. kuvaus.
D. Parametrin suurin mahdollinen arvo. J. Kun tama symboli on nakyvissa, voit
E. Parametrin arvon yksikko. Yksikko lukea lisatietoja parametrista luvusta
naytetaan, jos sellainen on. Parametrikuvaukset.
F. Tehtaalla asetettu arvo.
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1 PERUSSOVELLUS

1.1 YLEISTA

Perussovellus on yksinkertainen ja helppokayttoinen. Se on oletusarvoisesti asetettu
valmiiksi tehtaalla. Jos nain ei ole, valitse perussovellus valikon Mé sivulla S6.2. Lisatietoja
on tuotteen kayttoohjeessa.

Digitaalitulon DIN3 voi ohjelmoida.

Perussovelluksen parametrit selitetaan luvussa 9 Parametrikuvaukset jaljempana tassa
oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.

1.1.1 PERUSSOVELLUKSEN MOOTTORINSUOJAUSTOIMINNOT

Perussovellus sisaltaa lahes kaikki samat suojaustoiminnot kuin muutkin sovellukset:

*  Suojaus ulkoisilta vioilta.

* Tulovaiheen valvonta.

» Alijannitesuojaus.

» Lahtovaiheen valvonta.

* Maasulkusuojaus.

*  Moottorin lampodsuoja.

» Termistorivikasuojaus.

*  Kenttavaylan vikasuojaus.
*  Korttipaikan vikasuojaus.

Muista sovelluksista poiketen perussovelluksessa ei ole parametreja vikojen
vastetoimintojen tai raja-arvojen valintaan. Lisatietoja moottorin lampdsuojasta on
parametrin ID704 kuvauksessa luvussa 9 Parametrikuvaukset.
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1.2 OHJAUS-I/0

Vakiolaajennuskortti
Viitepotentiometri —
1-10 kQ | Signaali__ | Kuvaus |
\ _| _ _I 1 | | +10 V | |Ohjausj'annite|'aht6| |Jénnite potentiometriin jne.|
|
Analogiatulo 1 i
DN 2 | |Am1+ hannitealue 0-10 v De|fANalogiatulon 1
| Ohjelmoitava (P2.14)[ |taajuusohje
_____ | 3 | | All- | |I/O maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen maa1
| 4 | |A12+ | |Ana|ogiatu|o 2 |
Analogiatulon 2 taajuusohje
| 5 | |A12— | |Vir‘ta-a|ue 0-20 mff\
R -| 6 | | +24 V ® | |Ohjausjénnite|éht6 | |Jénnite kytkimiin jne. maks. 0,1| A
E | 7 | | GND ® | |I/O maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen ma4
5—— - —/ ———————— -I 8 | | DIN1 | |Kéy eteen | |Kosketin kiinni = kay eteenpéinl
- . { 9 |[DIN2 | [Kay taakse | Kosketin kiinni = kay taaksepin]
oee e {10 [om3 | (BRI 7, | (Eoskeh ot
| 11 |[CMA | ¥hteinen (DIN 1 - DIN 3) [Kytke GND tai +24 V |
5 | 12 |[+24V ® | [Ohjausjanniteléhts | [3annite kytkimiin (katso 6) |
E o= _.I 13 | | GND ® | |1/o maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen ma4
“-- S r----1 14 | [ DIN4 | [Vakionopeusvalinta 1| | DIN4 | DIN5 | _Taaj.ohje
' \ | |I/O-ohjearvo (P2.14)
| _/ | . . ] \uKi (Vakionopeus 1
[ I 15 DINS Vakionopeusvalinta 2| | Auki_ | Kiinni [Vakionopeus 2
. : Kiinni | Kiinni IMaksimitaajuus
b oo [16 ] [om | [Vian kuittaus | [£o2Kein Rianr v itonus
! ! 17 | | cmB Ihteinen tuloille DIN4-DING [Kytke GND tai +24 V
! 1 n - o
: Analogialahtd 1
, ' 18 | | AO1+ nalogial
: : Lahtotaajuus Alue 0-20 mA/R,
' ! b hjelmoitav.
| | 19 | | ao1- ® ?P2Je16)o tava maks. 500 Q
1 VALMIS i
i ! 20 | | po1 Digitaalilahto 1 Open collector,
) T VALMIS I1<50 mA, U<48 VDC
1
! OPTA 2 / OPTA 3 *)
1
| 1
: i ! 21 || RO1 Relelahtd 1
i KAY I 22 RO1 KAY
1
3 @ _________ 23 | [ rOL —
24 | | RO2 Releldhtd 2
25 RO2 VIKA
26 RO2 —

Kuva 1: Perussovelluksen tulojen ja ldhtdjen oletusasetukset
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*) Lisakortin A3 toisessa relelahddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (Liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:
CMA:n ja CMB:n maadoitus

ee®| CMB kytketty maahan
®e| CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

o CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 2: Pistikevalinnat
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1.3 PERUSSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

— 3.2 Paneelin ohjearvo |
FTTTTT 2.14 Riviliittimen ohje
i — 2.18 Vakionopeus 1
2.19 Vakionopeus 2
DIN4 ® {-------------frmmmmmmmm oo f oo
2111N5 i IRREE LR Rt EEEEREL, SR RECEEAN | 3.1 Ohjauspaikka
® ®. ' . '
Al2 ® ° . '
E— . ,
hd — . Sisdinen
| 2.2 Maksimitaajuus/— ! taajuusohje
b OO ..
UOhje kenttavayldlta Kuittauspainike T © O
X i 3\ 3av] 5 1+5 | Kdy/Seis-painikkeet— : 0O
Kdy/Seis kenttavaylalta | =2 P !
Suunta kenttavaylalta
DIN1 @ Kéy eteen Kay/Seis- ja | Kay/seis . Sisdinen Kay/Seis
DIN2 ® taakse-logiikka o
Kay taakse _|T K ,
aakse _: s maas
| 3.3 Paneelin suunta | ?.Mgakse
DING .| Vian kuittaus -tulo — > 1 Sisdisen vian kuittaus
DIN3 ® Ulkoinen vika -tulo (ohjelmoitava)

Kuva 3: Perussovelluksen ohjaussignaalilogiikka

1.4 PERUSSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

1.4.1 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Naita arvoja ei voi muokata.
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Taulukko 1: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7

1.9 Laitteen lampdtila °C 8
1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Analoginen lout mA 26
V1.17 Monivalvonta-arvot
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1.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 2: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1 Minimitaajuus 0.00 P2.2 Hz 0.00 101
P2.2 Maksimitaajuus P2.1 320.00 Hz 50.00 102
P2.3 Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 3.0 103
P2.4 Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 3.0 104
P2.5 Virtaraja 0.1xIH 2xIH A IL 107
NX2: 230
L v
ppe | moottorinnimel- |44, 690 v | NX5: 400 110
lisjannite N
NXé: 690
v
pp7 | moottorinnimel- | g5 | 3000 | HZ 50.00 11
listaajuus
ppg | Moottorinnimel- o 95000 | rpm 1440 112
lisnopeus
ppg | Moottorinnimel- 14 4 1ok A IH 13
lisvirta
ppqo | Moottorin teho- | 4 1.00 0.85 120
kerroin
0= Ramppi
R . 1 =Vauhtikaynnis-
P2.11 Kay”m”:ittysm" 0 2 0 505 |[tys
© 2=Ehdollinen vauh-
tikdynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
2 =2 =Ramppi +
kaynnistys sallittu
P2.12 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |vapaasti pyodrien
Rampilla
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi
0 = Ei kaytossa
P213 | U/f-optimointi 0 i 0 109 |!=Automaattinen
momentin maksi-
mointi
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Taulukko 2: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0=Al
Ohjearvopaikan 1=AI2
valinta 0 3 0 17 2 = Paneeli

3 = Kenttavayla

P2.14

Analogiatulo 2,

P2.15 . - .
ohjearvon siirtyma

0 1 1 302 ?z 20 mA

0-
=4-20mA

0 = Ei kaytossa

1 = Lahtotaajuus

(0-fmax)

2 = Taajuusohje (0-

fmax)

3 = Moottorin

nopeus (0-mootto-

rin nimellisno-

peus)

Analogigléhdén 0 8 1 307 4 = Lahtovirta (0-
toiminto InMotor)

5 = Moottorin

momentti (0-TnMo-

tor]

6 = Moottorin teho

(0-PnMotor)

7 = Moottorin jan-

nite (0-UnMotor)

8 = Valipiirin jan-

nite (0-1 000 V)

P2.16

0 = Ei kaytossa

1 = Ulkoinen vika,
sulk. kosketin

2 = Ulkoinen vika,
avaut. kosketin

3 = Kaynnistys sal-
littu, sk

P2.17 DIN3 toiminto 0 7 1 301 4 = Kaynnistys sal-
littu, ak

5 = Pakota op: rivi-
liitin

6 = Pakota op:
paneeli

7 = Pakota op:
kenttavayla

P2.18 Esiasetettu 0.00 P2.2 Hz 0.00 105
nopeus 1

P2.19 Esiasetettu 0.00 P22 Hz 50.00 106
nopeus 2

P2 20 AutorT']. uu_del— 0 1 0 731 0= Eluka}/to.sfsa
leenkadynnistys 2 = Kaytossa
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1.4.3 PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.

Taulukko 3: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
1 = Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 |2 =Paneeli

3 = Kenttavayla

P3.2 Paneelin ohjearvo P2.1 P2.2 Hz 0.00

Suunta (panee-

P3.3 lissa)

0 1 0 123

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
R3.4 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytdssa

1.4.4 JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttooppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myos yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

1.4.5 LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.
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2 VAKIOSOVELLUS

2.1 YLEISTA

Valitse vakiosovellus valikon M6 sivulla S56.2.

Vakiosovellusta kaytetaan tyypillisesti pumppu- ja puhallinsovelluksissa seka kuljettimissa,
joille perussovellus on liian rajallinen mutta joissa ei tarvita erityisominaisuuksia.

» Vakiosovelluksessa on samat tulo- ja lahtdsignaalit ja sama ohjauslogiikka kuin
perussovelluksessa.
* Digitaalitulo DIN3 ja kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavia.

Lisdtoiminnot:

«  Ohjelmoitava Kay/Seis- ja Taakse-signaalilogiikka.

» Viitearvon skaalaus.

* Yhden taajuusrajan valvonta.

* Toisen rampin ja S-rampin ohjelmointi.

» Ohjelmoitavat Kay- ja Seis-toiminnot.

» DC-jarru pysaytyksessa.

* Yksi estotaajuusalue.

«  Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkent&taajuus.

» Automaattinen uudelleenkaynnistys.

*  Moottorin lampo- ja jumisuojaus: ohjelmoitava toiminta - pois, varoitus, vika

Vakiosovelluksen parametrit selitetaan luvussa 9 Parametrikuvaukset jaljempana tassa
oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.
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VACON - 19

2.2 OHJAUS-

1/0

a

| OPTA2 / OPTA3 *)

1-10 kQ
\ _ _I 1 | | +10 Vref | |Ohjausjénnite|éht6 | |Jénnite potentiometriin jne. |
| .
Analogiatulo 1 i
| \‘ """ 2 AIl+ Jannitealue 0-10 V DC tAna.|09|aE'!lon 1
| Ohjelmoitava (P2.1.11) aajuusonje
————— Ohjearvon ja
3 All- 1/0 maa ohjaustulojen maa
4 Al2+ .
Apalog:atulo 2 Analogiatulon 2
\élr;%_a lf taajuusohje
5 AI2- -<0m
T 6 | +24 V ® | | Ohjausjénnitelahtod | | Jannite kytkimiin jne. maks. 0,1 A |
E / | 7 | | GND o | |I/O maa | | Ohjearvon ja ohjaustulojen maa |
' K t . .. - - P
LR .I 8 | | DIN1 | Kay eteen o logiikka (P2.2)1 || Kosketin kiinni = kéy eteenpair)
- - ? ________ .I 9 | | DIN2 | |E|a¥nfga1(556k | [ Kosketin kiinni = kay taaksepajn
: Ulkol fka -tul Kosketin auki = e Vik
b e {10] [ | B 922 [oon ]
| 11 | | CMA | |Yhteinen (DIN 1 - DIN 3) | | Kytke GND tai +24 V |
E | 12 | | +24 V [ ] | |Ohjausjénnite|éht6 | |J;’a’nnite kytkimiin (katso 6) |
E Frm=-=- -I 13 | | GND [ ] | |I/O maa | | Ohjearvon ja ohjaustulojen maa |
E__ R EEEEE 14 DIN4 [Vakionopeusvalinta 1 | [ DIN4 | DIN5| Taaj.ohje |
| : ﬁ!,_lkl i ﬁuﬁl \O/h]ekarvopalkan vaI]|-n
' i i iinni |Auki akionopeus
Lo _/ R EREEE 15 DIN5 Vakionopeusvalinta 2 NI e VaklonoBeus 3
! \ K||nn| Kiinni | Analogiatulo 2
e 116 | [ DIN6 | [Vian kuittaus | e e e
i X 17 CMB |Yhteinen tuloille D1N4—D1Nei | Kytke GND tai +24 V
\ |
! ! 18 AO1+ Analogialahto 1
E ! Lahtotaajuus Alue 05_OZOO§TA/RLI
' I au - ® | | Ohjelmoitava (P2.3.2) | | Max.
| VALMIS ! 19 || Aol
.®: _________ 20 DO1 \?i\gl_iﬁl%!iléhtﬁ 1 Open collector, IS50 mA,
! Ohjelmoitava (P2.3.7) | |Y=48 VDC
1
1
1
1
1
X .
1
1
1

%

21 RO1 Relelahto 1
KAY

22 RO1 Ohjelmoitava
23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Relelahtd 2
VIKA

25 RO2 Ohjelmoitava
26 RO2 — (P2.3.9)

Kuva 4: Vakiosovelluksen tulojen ja lGhtdjen oletusasetukset
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*) Lisakortin A3 toisessa relelahddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (Liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:
CMA:n ja CMB:n maadoitus

ee®| CMB kytketty maahan
®e| CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

o CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 5: Pistikevalinnat
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2.3 VAKIOSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

— 3.2 Paneelin ohjearvo|
SRR 2.1.11 Riviliittimen ohje
' RRREREEES 2.1.12 Paneelin nopeus 1
{iooooee 2.1.13 Kenttavaylan ohjearvo
' 2.1.14 Vakionopeus 1
DING ; o 2.1.15 Vakionopeus 2
® - o R
DINS ® o-----------=--=mmammmmmamcmiameas RN o EEEEE
NI N . - 3.1 Ohjauspaikka
* ' Sisainen
¢ ol taajuusohje
@ : _______ :
Y H :
E— | °
5 OO s
UOhje kenttavaylalta Kuittauspainike T © O
= : =,z 14x | KAy/Seis-painikkeet || j OLO
Kay/Seis kenttdvaylaltd
Suunta kenttavaylalta ,
Kay eteen - - ” Kay/Seis . Ty z ;
Bméz (ohjelmoitava) ggﬂ;|q;0¥:;fsg_ay/ _Ei Sisdinen Kay/Seis
K'i?]y tlaak_%e logiikka _| !
(ohjelmoitava) :  [Taakse o.__ Sisainen taakse
| 3.3 Paneelin suunta | .
DING .| Vian kuittaus -tulo — > 1 Sisaisen vian kuittaus
DIN3 ® Ulkoinen vika -tulo (ohjelmoitava)

Kuva é: Vakiosovelluksen ohjaussignaalilogiikka

2.4 VAKIOSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

2.41 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Naita arvoja ei voi muokata.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 22 VAKIOSOVELLUS

Taulukko 4: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7

1.9 Laitteen lampdtila °C 8
1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Analoginen lout mA 26
V1.17 Monivalvonta-arvot
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2.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 5: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1.1 Minimitaajuus 000 | P212 | Hz 0.00 101
P21.2 | Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320,00 | Hz 50.00 102
P2.13 | Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 103
P214 | Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Virtaraja 0.1xIH 2xIH A IL 107
NX2: 230
L v
p2.16 | Moottorinnimel- | 4, 690 v NX5: 400 110
lisjannite N
NX6: 690
v
pp.1g | Mmoottorinnimel- g 05 | 30000 | Hz 50.00 11
listaajuus
p2.1.g | Moottorinnimel- | 20000 | rpm 1440 112
lisnopeus
p2.1.9 | Moottorinnimel- ¢l oy A IH 113
lisvirta
p2.1.10 | Moottorinteho- |4 45 1.00 0.85 120
kerroin
0= Al
P2 111 Ohjear\{opalkan 0 3 0 117 1=AI2 .
valinta 2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
0=Al
o 1=A12
P2.1.12 | Paneelin ohjearvo 0 3 2 121 .
2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
0=Al
pp.1.13 | Kenttavayldn 0 3 3 122 |1=AI2
ohjearvo 2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
P2.1.14 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 10.00 105
nopeus 1
P2.1.15 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 50.00 106
nopeus 2
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2.43 TULOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.2)

Taulukko 6: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri

Logiikka=0
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen
Ohj.sign. 2 = Kay
taakse
Logiikka =1
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 2
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Kaynn.
sallittu
Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Kaynnistys-/ Ohj.sign. 2 = Seis-
pysaytyslogiikka 0 é 0 300 pulssi
Logiikka = 4
Ohj.sign. 1 = Eteen-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi (reuna)
Logiikka =5
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi
Logiikka= 6
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Salli-
pulssi

P2.2.1

0 = Ei kaytossa

1 = Ulkoinen vika,
sulk. kosketin

2 = Ulkoinen vika,
avaut. kosketin

3 = Kaynn. sallittu

4 = Kiihd./hid.aikaval.
5 = Pakota op: rivilii-
tin

6 = Pakota op:
paneeli

7 = Pakota op: kent-
tavayla

8 = Taakse

p2.2.2 DIN3 toiminto 0 8 1 301

0=0-20 mA (0-10V)

Analogiatulo 2, *x
ohjearvon siirtyma 0 ! ! 302 1=4-20 mA (2-10V)

* %

P2.2.3
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Taulukko 6: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
pp.o4 | Ohieenskaalauk-1 4454 | 390 g9 Hz 0.00 303
sen minimiarvo
ppos | Ohieenskaalauk-1 454 | 599 g9 Hz 0.00 304
sen maksimiarvo
P2.2.6 | Ohjearvon kaants | 0 1 0 305 |97 Elkadnnetty
1 = Kadanteinen
P2 27 Ohjearvoq suoda- 0.00 10.00 < 0.10 306 0 = Ei suodatusta
tusaika
pp.o.g++x | All-signaalin A1 377
valinta
P2 2 g *kx AI2—5|gnaal|n A2 388
valinta

** = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

*** = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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2.4.4 LAHTOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.3

Taulukko 7: Lahtosignaalit, G2.3

Numero Parametri

pp3q | Analogialdhddn 0 A1 464
signaalin valinta
0 = Ei kaytdssa (20
mA/10V)
1 = Lahtotaajuus
(0-fmax)
2 = Taajuusohje (0-
fmax)
3 = Moottorin
nopeus (0-mootto-
rin nimellisno-
s eus)
p232 | Analogialahdon 0 8 1 307 |4 Moottorin virta
toiminto

(0-InMotor)
5 = Moottorin
momentti (0-TnMo-
tor)
6 = Moottorin teho
(0-PnMotor])
7 = Moottorin jan-
nite (0-UnMotor)
8 = Valipiirin jan-
nite (0-1 000 V)

P23 3 Analogiléhc'i'dn 0.00 10.00 S 1.00 308 0 = Ei suodatusta

suodatusaika
P2 3.4 Analogli.alé.hd'dn 0 1 0 309 0= Ei"lf'één‘netty
kaanto 1 = Kaénteinen
Analogialédhdon 0=0mA(0V)
P2.3.5 minimi 0 1 0 310 1osamazv)
p236 | Analogialahdon 10 1000 % 100 311
skaalaus
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Taulukko 7: Lahtosignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 =Valmis

2 = Kay

3 =Vika

4 = Vika kaannetty
5 = Taajuusmuut-
tajan ylikuumentu-
misvaroitus

6 = Ulkoinen vika
tai varoitus

7 = Ohjearvon vika
tai varoitus

8= Varoitus
Digitaalilahdon 1 9 = Taakse
toiminta 0 16 ! 312 10 = Vakionopeus 1
11 = Asetetussa
nopeudessa

12 = Moottorisaa-
din kaytossa

13 = Kaytto-
taaj.rajan 1 val-
vonta

14 = Ohjauspaikka:
10

15 = Termistorivika
tai -varoitus
16=kenttavaylan
DIN1

P2.3.7

Kuten parametri

P2.3.8 RO1 toiminto 0 16 2 313 937

Kuten parametri

pP2.3.9 RO2 toiminto 0 16 3 314 237

0 = Ei rajaa

1 = Alarajan val-
0 2 0 315 |vonta

2 =Ylarajan val-
vonta

Lahtotaajuusrajan

P2.3.10 1 valvonta

Lahtdtaajuusrajan
P2.3.11 1 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 316
vonta-arvo

Analogialédhdon 2

P2.3.12* . : )
signaalin valinta

0.1 E.10 0.1 471

Analogialéahdon 2 0 8 4 472 Kuten parametri

P2.3.13 toiminto 2.3.2

Analogialéhdon 2 0 = Ei suodatusta

P2.3.14 . 0.00 10.00 s 1.00 473
suodatusaika
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Taulukko 7: Lahtosignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2 3.15 Analogl.z.a.lér.l.ddn 2 0 1 0 474 0= E|"L.<.één.netty
kaanto 1 = Kadanteinen
Analogialdhdon 2 0=0mA(0V)
P2.3.16 gl eh 0 1 0 A5 1 4mA2v)
p.23.17 |Analogialahdon 2 10 1000 % 1.00 476
skaalaus

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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2.4.5 TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 ->
G2.4

Taulukko 8: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero Parametri

0 = Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0.0 10.0 s 0.1 500 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

0 = Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0.0 10.0 s 0.0 501 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 503
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa kayn-
nin aikana
2 = Ulkoinen jarru-
katkoja

P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504 |3 = Kaytossa

pysaytettyna /
kaynnin aikana
4 = Kaytossa kayn-
nin aikana (ei tes-

tausta)
0= Ramppi
R . 1 = Vauhtikdynnis-
P2.4.6 Kay”n::ittfto" 0 2 0 505 |[tys
2=Ehdollinen vauh-
tikaynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
1= Ramppi
2 = Ramppi + kayn-
P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |nistys sallittu
vapaasti pydrien
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0.00 IL A 0.7xIH 507
ppsg | DCarrutusaika |40 | (609 s 0.00 508 |0 = DC-jarru pois
pysaytyksessa pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-
pp.4.1g |@rrutusaloitetaan | g0 1 4009 Hz 1.50 515
hidastaen pysay-
tettdessa
po.4q | DCiarrutusaika g4 460 g9 s 0.00 514 |0 DCjarru pois
kaynnistyksessa kaynnistyksessa
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Taulukko 8: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.4.12 * Vuojarru 0 1 0 5o0 |0 Elkaytossa
0 = Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0.00 IL A IH 519

2.4.6 ESTOTAAJUUKSIEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.5)

Taulukko 9: Estotaajuuden parametrit, G2.5

Numero Parametri

pp5.q |Estotdajuusalue it 00 f 30000 | HZ 0.00 509
alaraja

pp5o |Estotaajuusalued | g4 | 30000 [ py 0.00 510
ylaraja

P2.5.3 Ei kiihd./ 0.1 10.0 X 1.0 518
hid.ramppia
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2.4.7 MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.6)

Taulukko 10: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

0 = Taajuusohje
1 = Nopeusohje
NXP:
Moottorin ohiaus- 2 = Momenttioh-
P2.6.1* oottorin onjaus 0 1/3 0 600 |jaus, open loop
tila .
3 = Nopeusohjaus,
closed loop
4 = Momenttioh-
jaus, closed loop
0 = Ei kaytossa
P2 42 * Moott./pgh: opti- 0 1 0 109 1= Automaattlngn
mointi momentin maksi-
mointi
0 = Lineaarinen
1 = Neliollinen
P2.6.3* U/f-suhteen 0 3 0 108 |2 = Ohjelmoitava
valinta . .
3 = Lineaarinen,
vuon opt.
Po.6.4* | Kentanheiken- g 05 | 3000 | He 50.00 602
nyspiste
Jannite kentan
P2.6.5* heikennyspis- 10.00 200.00 % 100.00 603
teessa
poegx | V/kayrankeski- | g 00l po 4y Hz 50.00 604
pistetaajuus
poegx |YiKayrankeski- 1 00 1 40009 % 100.00 605
pistejannite
poog* | Lantoiannite nol- | 05| 45 o9 % | Vaihtelee 606
lataajuudella
P2.6.9 | Kytkentstaajuus 1.0 Val':;e' kHz | Vaihtelee 601
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 |ramppia)
2 = Kaytossa
(ramppi)
P2.6.11 | Alijannitesastaja 0 1 1 s0g |0 Eikaytbssa
1 = Kaytossa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0.00 100.00 % 0.00 620
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Taulukko 10: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Tunnistus ilman
kayntia
2 =Tunnistus ja ajo
P2.6.13 ID ajo 0 1/2 0 631 3 = Enkooderitun-
nistusajo
4 = Ei kaytossa
5 = Tunnistusajo
epaonnistui
Closed loop -parametriryhma 2.6.14
P2.6.14.1 Magnetointivirta 0.00 2x IH A 0.00 612
P2.6.14.2 |Nopeusohjauksen | 1000 30 613
P-vahvistus
P2.6.14.3 |Nopeusohiauksen | o 32000 | ms 30.0 614
I-aika
P2.6.145 |Kilhdytyksenkom-1 g a5 1 30000 | s 0.00 626
pensointi
P2.6.14.6 Jattdman saato 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetointivirta g g IL A 0.00 627
kaynnistyksessa
P2.6.148 | Magnetointiaika 0 60000 | ms 0 628
kaynnistyksessa
P2.6.14.9 | Nolanopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
P2.6.14.10 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0 = Ei kaytossa
1 = Momenttimuisti
P2 6. 14.11 Kaynnlstys.;mo— 0 3 0 621 2= M.(')me.nttlohje
mentti 3 = Kdynnistysmo-
mentti eteen/
taakse
Kaynnistysmo- o
P2.6.14.12 mentti ETEEN -300.0 300.0 %o 0.0 633
Kaynnistysmo- . 0
P2.6.14.13 mentti TAAKSE 300.0 300.0 %o 0.0 634
P2.6.14.15 | Enkeederinsuo= g4 | 4000 | ms 0.0 518
datusaika
P2.6.14.17 | VirtaohiauksenP- | g 45| 440 g9 % 40.00 617
vahvistus
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Taulukko 10: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
Tunnistusparametriryhma 2.6.15
P2.6.15.1 Nopeusaskel -50.0 50.0 0.0 0.0 1252
* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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2.4.8 SUOJAUKSET (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.7

Taulukko 11: Suojaukset, G2.7

Numero Parametri

0 = Ei vastetta

1= Varoitus

2 =Varoitus + edel-
linen taajuus

P2 71 \(aste 4 mA:n 0 5 0 700 3 =Varoitus + vaki-
ohjearvon vikaan onopeus 2.7.2

4 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan

5 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien

4 mA:n ohjearvon

P2.7.2 . . 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
vian taajuus
P2 7.3 Vaste.ulk0|seen 0 3 5 701 0=Ei vgstetta
vikaan 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

Tulovaiheen val- 2.4.7:n mukaan
P2.7.4 0 3 0 730 |3 =Vika, pysaytys

vonta. e
vapaasti pyorien

Vaste alijannitevi- 0 = Vika tallentuu

P2.7.5 0 1 0 727 |vikahistoriaan
kaan o

Ei vian tallennusta

P27 6 Lahtdvaiheen val- 0 3 2 702 0=Ei vgstetta

vonta 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703  |2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys

P27 8 Moottorlp l@ampo- 0 3 2 704 vapaasti pydrien

suojaus
Moottorin ympa-
P2.7.9 riston lampotila- -100.0 100.0 % 0.0 705
kerroin
Moottorin jaahdy-
P2.7.10 tyskerroin nolla- 0.0 150.0 % 40.0 706
nopeudella
p2.7.11 | Moottorin lam- 1 200 | min |vaihtelee 707
poaikavakio.

P2.7.12 Kayttosuhde 0 150 % 100 708
0 = Ei vastetta
1= Varoitus

P2.7.13 Jumisuojaus 0 3 0 709 |27 Vika. pys.

2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
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Taulukko 11: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.7.14 Jumivirta 0.00 2xIH A IH 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1.0 P2.1.2 Hz 25.00 712
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P9 717 Allkuor.mltussuo- 0 3 0 713 2 =Vika, pys.
jaus 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
p2.7.1g | Allkuormitussuo- 4 4 150.0 % 50.0 714
jaus momentista
Alikuormitussuo-
P2.7.19 | jauksen nollataa- 5.0 150.0 % 10.0 715
juuskuorma
p2.7.20 | Alikuormitussuo= |55 | oo | s 20.00 716
jan aikaraja
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste termistori- 2 =Vika, pys.
P2.7.21 vikaan 0 3 2 732 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2 7 99 Vaste k.enttavayla- 0 3 2 733 Katso P2.7.21.
vikaan
P2 7 93 Vaste kprttlpalk— 0 3 2 734 Katso P2.7.21.
kavikaan
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2.4.9 AUTOMAATTISEN UUDELLEENKAYNNISTYKSEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:
MENU M2 -> G2.8)

Taulukko 12: Automaattisen uudelleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

Numero Parametri

Jalleenkaynnis-

P2.8.1 tysviive 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Yritysaika 0.00 60.00 s 30.00 718
0= Ramppi
bogs | Kaynnistystoi- . , . - :y: Vauhtikaynnis-

minto 2 = Parametrin

P2.4.6 mukaan

Yritysten maara
P2.8.4 alijannitelaukai- 0 10 0 720
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.5 ylijannitelaukai- 0 10 0 721
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten maara 4
P2.8.7 mA:n ohjearvolau- 0 10 0 723
kaisun jalkeen

Yritysten maara

moottorin ldmpo-

tilavian laukaisun
jalkeen

P2.8.8 0 10 0 726

Yritysten maara
P2.8.9 ulkoisen vian lau- 0 10 0 725
kaisun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.10 | alikuormitusvika- 0 10 0 738
laukaisun jalkeen

2.410 PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.
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Taulukko 13: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
1 = Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 |2 =Paneeli
3 = Kenttavayla
P3.2 Paneelin ohjearvo P2.1 P2.2 Hz 0.00
P3.3 Suunta (panee- 0 1 0 123

lissa)

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
R3.4 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytossa

2.4.11  JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttooppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myds yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

2.4.12  LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.
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3 PAIKALLIS-/ETAOHJAUSSOVELLUS

3.1 YLEISTA
Valitse paikallis-/etaohjaussovellus valikon Mé sivulla S6.2.

Paikallis-/etdohjaussovellusta kaytettaessa kaytossa on kaksi erillista ohjauspaikkaa.
Kummankin ohjauspaikan taajuusohje voidaan valita joko ohjauspaneelin, riviliitinten tai
kenttavaylan kautta. Aktiivinen ohjauspaikka valitaan digitaalitulolla DING.

» Kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa.

Lisatoiminnot:

« Ohjelmoitava Kay/Seis- ja Taakse-signaalilogiikka.

» Viitearvon skaalaus.

* Yhden taajuusrajan valvonta.

* Toisen rampin ja S-rampin ohjelmointi.

» Ohjelmoitavat Kay- ja Seis-toiminnot.

* DC-jarru pysaytyksessa.

* Yksi estotaajuusalue.

«  Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus.

* Automaattinen uudelleenkaynnistys.

*  Moottorin lampo- ja jumisuojaus: ochjelmoitava toiminta - pois, varoitus, vika

Paikallis-/etédohjaussovelluksen parametrit selitetaan luvussa 9 Parametrikuvaukset
jaljempana tassa oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PAIKALLIS-/ETAOHJAUSSOVELLUS VACON - 39

3.2 OHJAUS-I/0

OPTA1
Viitepotentiometri

{jﬁ _ | 1 ]| +10v, | [Ohjausjanniteldhtd | pannite potentiometriin jne.|
| -

Analogiatulo 1 i ;
| \_ _____ 2 All+ Jannitealue 0-10 V DC Analogiatulon 1 ohjearvo,

| Ohjelmoitava (P2.1.12) | | °hjauspaikka B
————— Ohjearvon ja

Ohjelmoitava (P2.3.7)
| OPTA2 / OPTA3 *)

3 All- I/0 maa ohjaustulojen maa
s s Analogiatulo 2
Etdaohje ---4 4 AI2+ f
Virta-alue 0-20 mA Analogiatulon 2 ohjearvo,
) . ohjauspaikka A
0(4)-20 mA---4 5 AI2- Ohjelmoitava (P2.1.11)
e 6 || +24V @ | [Ohjausjanniteldhtd | pannite kytkimiin jne. maks. 0,1 A
E | 7 | | GND ® | |I/O maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen maﬂ
5-- N -I 8 | | DIN1 | Bﬂkka A: Kay eteen )|Kosketin kiinni = kay eteenpéin|
Fo- I -| 9 | | DIN2 | | paikka é:SKEghtrﬁakse | [Kosketin kiinni = kay taaksepaif
L oo Ulkol fka -tul i T=eivi
Fe- _/ _I 10 | | DIN3 thélrrlnegitvalvaa (Pli.oz.z) | Kosketin auki : € vikaa
5 | 11 ]| cMA | Whteinen (DIN 1 - DIN 3)] [Kytke GND tai +24 V |
| | 12 || +24Vve@ | Ohjausjannitelahts | [3annite kytkimiin (katso 6)]
E 1 - -I 13 | | GND ® | |I/O maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen ma4
H 1
. ! Paikka B: Kdy eteen Kosketin kiinni = kay eteenpéin
c-- PR 14 | | DIN4 Ohjelmoitava logiikka (P2.2.15 S
! / : Palkka B- Kav taakee Kosketin kiinni = kdy taaksepain
F-- 2 i 1 15 | [ DINS ||lein='5k |
;--/ e 116 | [ DING | [Paikan A/B valinta | (Koo aifoni P ake eositiner ]
E I 17 || cmB | Yhteinen tuloille DIN4-DING | [ Kytke GND tai +24 V |
N 1
' | 18 AO1+ Analogialahto 1
' X v Alue 0-20 mA/R ,
: X Lahtétaajuus m 500 Q
: | -4 19 | | AO1- ° : - ax.
L VALMIS ! Ohjelmoitava (P2.3.2)
! 1
! ! Digitaalilahto 0
T, pen collector, IS50 mA,
i @ : 20 | | DO1 VALMIS <48 VDC
l :
! 1
! 1
! 1
! 1
! |
1
1
1

21 RO1 Relelahto 1

KAY L. 22 | [ RO1 L KAY

Ohjelmoitava

- "@ """"" 23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Releldhto 2

25 | [ RO2 [/ . VIKA
Ohjelmoitava
26 RO2 — (P2.3.9)

Kuva 7: Paikallis-/etdohjaussovelluksen tulojen ja ldhtojen oletusasetukset
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*) Lisakortin A3 toisessa relelahddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (Liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:
CMA:n ja CMB:n maadoitus

ee®| CMB kytketty maahan
®e| CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

o CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 8: Pistikevalinnat
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3.3 PAIKALLIS-/ETAOHJAUSSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

5 N

DING® -~ —2.1.15 Ryémintanopeusohje |
2.1.14 Kenttavaylan ohjearvoj-------------- |

2.1.13 Paneelin ohjearvo  [~"""""""""- !
2.1.12 Riviliittimen B ohje ~ f------
2.1.11 Riviliittimen A ohje -

[R3.2 Paneelin ohjearvo P ! | | 3.1 Ohjaus-
All® , . o | 5 ; paikka
AI2® o~ i i A i
;W !
YI6s M i b ' !
DIN2® Moottoripo- R Pl oeB :
DIN3 ®{Alas__ltentiometri —:\ [ T ! !
I I | | Sisainen
i 5 : | taajuusohje
__;/1/- : : ° i .
o i : e |
o T E !
Y ! | !
— e \----------1 Kay/Seis-painikkeet
Kuittauspainike \ i
Ohje kenttavaylalta - ; ®
Kay/Seis kenttavaylalta \ | OO o
Suunta kenttavaylalta ! OO0

Kay eteen _ .
DIN1 & (ohjelmoitava) _Plggg,zl&{g%fa}\éa A Kay/Seis oo

K&y taakse i - i |
DIN2® (ohjelmoitava) mnlias FB ! |

Kay eteen __ § e Sisainen Kay/Seis
DIN4® (ohjelmoitava) ?Qie's”;%fﬁ‘éa Al Taakse o e

= Taakse- ~—e
Kay taakse logiikka B —e
DINS® (ohjelmoitava) ogiikka B

Sisdinen taakse

[3.3 Paneelin suunta |

i i - 1 i Sisadisen vian kuittaus
DIN3® Vian kuittaus -tulo (ohjelmoitava)

1\
[y

Kuva 9: Paikallis-/etdohjaussovelluksen ohjaussignaalilogiikka

3.4 PAIKALLIS-/ETAOHJAUSSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

3.4.1 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Naita arvoja ei voi muokata.
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Taulukko 14: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7

1.9 Laitteen lampdtila °C 8
1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Analoginen lout mA 26
V1.17 Monivalvonta-arvot

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PAIKALLIS-/ETAOHJAUSSOVELLUS VACON - 43

3.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 15: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1.1 Minimitaajuus 0.00 | P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 | Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320.00 Hz 50.00 102
P2.1.3 Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 103
P2.1.4 Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Virtaraja 0.1xIH 2xIH A IL 107
NX2: 230
o v
pp.1.6+ | moottorinnimel- | g, 690 v | NX5: 400 110
lisjannite N
NX6: 690
v
pp.q.7+ | Mmoottorinnimel- | g5 | 35000 | H 50.00 11
listaajuus
pp.1.g+ | Moottorinnimel- 4o, 1 o000 | rpm 1440 12
lisnopeus
pp.1.9+ | Moottorinnimel- | oyl oy A IH 13
lisvirta
p2.1.10+ | Moottorin teho- |5 5 1.00 0.85 120
kerroin
0=Al1
1=AI2
. 2 = Paneeli
* -

P2.1.11 I/0 A -ohjearvo 0 4 1 117 3 = Kenttavayl
4 = Moottoripoten-
tiometri
0=Al1
1=AI2

P2.1.12* | 1/0 B -ohjearvo 0 4 0 131 |2 Paneell

o 3 = Kenttavayla
4 = Moottoripoten-
tiometri
0=Al1
P2.1.13 * | Paneelin ohjearvo 0 3 2 121 1=A2 .
2 = Paneeli

3 = Kenttavayla
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Taulukko 15: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0=AI1
p2.1.14+ | Kenttavaylan 0 3 3 122 |1=ARZ
ohjearvo 2 = Paneeli

3 = Kenttavayla

Ryomintanopeus-

. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 124
ohje

P2.1.15*

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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3.4.3 TULOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.2)

Taulukko 16: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri

Logiikka=0
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen

Ohj.sign. 2 = Kay
taakse

Logiikka =1
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 2
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Kaynn.
sallittu

Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Seis-
pulssi

Logiikka = 4
Ohj.sign. 1 = Kay
Paikan A kaynnis- eteen

P2.2.1 *** | tys-/pysé&ytyslogii- 0 8 0 300 | Ohj.sign. 2 = Mootto-
kan valinta ripotentiometri YLOS
Logiikka =5
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen (reuna)
Ohj.sign. 2 = Kay
taakse (reuna)
Logiikka= 6
Ohj.sign. 1 = Kay
(reuna) / seis
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka =7
Ohj.sign. 1 = Kay
(reuna) / seis
Ohj.sign. 2 = Kaynn.
sallittu

Logiikka =8
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen (reuna)
Ohj.sign. 2 = Mootto-
ripotentiometri YLOS
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Taulukko 16: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 = Ulkoinen vika,
sulk. kosketin

2 = Ulkoinen vika,
avaut. kosketin

3 = Kaynn. sallittu

4 = Kiihd./hid.aikaval.
5 = Pakota op: rivilii-
tin

6 = Pakota op:
P2.2.2 DIN3 toiminto 0 13 1 301 paneeli

7 = Pakota op: kent-
tavayla

8 = Taakse

9 = Ryomintanopeus
11 = Ei kiihdytysta/
hidastusta

12 = DC-jarrutusko-
mento

13 = Moottoripoten-
tiometri ALAS

P2.2.3 Al1-signaalin
— valinta 0.1 E.10 Al 377

0=0-10V(0-20
mA**]

P2.2.4 | Al1-signaalialue 0 2 0 320 :an;]m v14-20
2=Asiakaskohtainen
asetusalue**

pP2.2.5 Al1 oma minimi -160.00 160.00 % 0.00 321

P2.2.6 Al1 oma maksimi | -160.00 160.00 % 100.00 322

P2.2.7 Al1-signaalin 0 1 0 323

kaanto
Al1-signaalin suo-
P2.2.8 . 0.00 10.00 s 0.10 324
datusaika
P2.2.9 Al2-signaalin
e valinta 0.1 E.10 A2 388
0=0-10V(0-20

P2.2.10 | Al2-signaalialue 0 2 1 325 :nzAf;]m v14-20
2=Asiakaskohtainen
asetusalue**

P2.2.11 Al2 oma minimi -160.00 160.00 % 0.00 326

P2.2.12 Al2 oma maksimi | -160.00 160.00 % 100.00 327
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Taulukko 16: Tulosignaalit, G2.2

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
p2.2.13 | Al2signaalin 0 1 0 328
kaanto
pp.2.14 |AZ-signaalinsuo- | o 10.00 s 0.10 329
datusaika
Logiikka=0
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen
Ohj.sign. 2 = Kay
taakse
Logiikka =1
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 2
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Kaynn.
sallittu
Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay-
. A ulssi (reuna)
pp.2.15 |Faikan B kaynnis- ghj.sign. 2 = Seis-
e tys-/pysaytyslogii- 0 6 0 363 pulssi
kan valinta Logiikka = 4
Ohj.sign. 1 = Eteen-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi (reuna)
Logiikka=5
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi
Logiikka = 6
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Salli-
pulssi
Paikan A ohjeen
P2.2.16 |skaalauksen mini- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
miarvo
Paikan A ohjeen
P2.2.17 |skaalauksen mak- 0.00 304
simiarvo
Paikan B ohjeen
P2.2.18 |skaalauksen mini- 0.00 320.00 Hz 0.00 364
miarvo
Paikan B ohjeen 0.00 = ei skaalausta
P2.2.19 |skaalauksen mak- 0.00 320.00 Hz 0.00 365 >0 = skaalattu mak-
simiarvo simiarvo
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Taulukko 16: Tulosignaalit, G2.2

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
Vapaa analogia- 0 = Ei kaytossa
P2.2.20 tulo, signaalin 0 2 0 361 1 = Analogiatulo 1
valinta 2 = Analogiatulo 2
0 = Ei palautusta
1 = Alentaa virtarajaa
(P2.1.5)
Vapaa analogia- 2 = Pienentaa DC-
P2.2.21 tpl ; imingt 0 4 0 362 |jarrutusvirtaa
dho, toiminto 3 = Pienents kiihd.-
ja hidast.aikoja
4 = Alentaa momen-
tin valvontarajaa
pp.2.22 | Moottoripotentio= g 1) oa00 | Hy/s 10.0 331
metrin ramppi
0 = Ei palautusta
Moottoripotentio- 1 = Nollaus pysaytyk-
P2 2 93 metrln tqajgusoh- 0 2 1 37 |e" tai V|rrank?tka|-
jeen muistin nol- sun yhteydessa
laus 2 =Nollaus virrankat-
kaisun yhteydessa
0 = Ei Kay-tilan
. N kopiointia
P2.2.24 Kay-pulssimuisti 0 1 0 498 1 = Kiy-tila kopioi-
daan

** = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttdohjeessa.

*** = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.

%k %k % %k

= Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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3.4.4

Taulukko 17: Lahtésignaalit, G2.3

Numero

Parametri

LAHTOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.3

P2.3.1

AQO1-signaalin
valinta

0.1

E.10

AN

P2.3.2

Analogialéahddn
toiminto

307

0 = Ei kaytdssa (20
mA/10V)

1 = Lahtotaajuus
(0-fmax)

2 = Taajuusohje (0-
fmax)

3 = Moottorin
nopeus (0-mootto-
rin nimellisno-
peus)

4 = Moottorin virta
(0-InMotor)

5 = Moottorin
momentti (0-TnMo-
tor)

6 =7 = Moottorin
jannite (0-UnMotor]
Moottorin teho (0-
PnMotor)

8 = Valipiirin jan-
nite (0-1 000 V)

P2.3.3

Analogilahddn
suodatusaika

0.00

10.00

1.00

308

0 = Ei suodatusta

P2.3.4

Analogialédhdon
kaanto

309

0 = Ei kaannetty
1 = Kdanteinen

P2.3.5

Analogialahddn
minimi

310

0=0mA(0V)
T=4mA(2V)

P2.3.6

Analogialédhdon
skaalaus

1000

%

100

31
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Taulukko 17: Lahtésignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 =Valmis

2 = Kay

3 =Vika

4 = Vika kaannetty

5 = Taajuusmuut-

tajan ylikuumentu-

misvaroitus

6 = Ulkoinen vika

tai varoitus

7 = Ohjearvon vika

tai varoitus

8= Varoitus

9 = Taakse

10 = Rydomintano-

peus valittu

11 = Asetetussa

nopeudessa

12 = Moottorisaa-

din kaytossa

13 = Kaytto-

Digitagliléhddn 1 0 29 1 319 taaj.rajan valvonta
toiminta 1

14 = Kayttotaa-

juusrajan 2 val-

vonta

15 = Momenttira-

jan valvonta

16 = Ohjearvon

rajan valvonta

17 = Ulkoisen jar-

run ohjaus

18 = Ohjauspaikka:

10

19 = Taajuusmuut-

tajan lampatilara-

jan valvonta

20 = Pyytamaton

pyorimissuunta

21 = Ulkoisen jar-

run ohjaus (kaan-

teinen)

22 = Termistori-

vika/-varoitus

P2.3.7

Kuten parametri

P2.3.8 RO1 toiminto 0 22 2 313 937

Kuten parametri

P2.3.9 RO2 toiminto 0 22 3 314 937
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Taulukko 17: Lahtésignaalit, G2.3

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.1g |Lahtotaajuusrajan | 2 0 315  |vonta
1 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtotaajuusrajan
P2.3.11 1 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 316
vonta-arvo
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.1p |Lahtotaajuusrajan | 2 0 346 |vonta
2 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtdtaajuusrajan
P2.3.13 2 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 347
vonta-arvo
M ttirai 0=Ei
P2.3.14 omen tirajan 0 2 0 348 |1=Alaraja
valvontatoiminto L
2 =Ylaraja
Momenttirajan
P2.3.15 -300.0 300.0 % 0.0 349
valvonta-arvo
Ohjearvorajan val- 0=Ei
P2.3.16 jearvorajan v 0 2 0 350 |1 =Alaraja
vontatoiminto .
2 =Ylaraja
Ohjearvorajan val-
P2.3.17 0.0 100.0 % 0.0 351
vonta-arvo
p23.1g | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 0.5 352
OFF-viive
p23.19 | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 15 353
ON-viive
Taajuusmuuttajan 0=Ei
P2.3.20 lampdtilarajan 0 2 0 354 |1 =Alaraja
valvonta 2 =Ylaraja
Taajuusmuuttajan
P2.3.21 l@ampdatilarajan -10 100 °C 40 355
arvo
pp3.2p |Analogialdhdon2 |, E.10 0.1 471
skaalaus
P2 393 Analog.lal.ahdon 2 0 8 4 472 Kuten parametri
toiminto 2.3.2
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Taulukko 17: Lahtésignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2 394 AnaloglalahQOn 2 0.00 10.00 S 100 473 0 = Ei suodatusta
suodatusaika
pp3.25 | Analogialdhdsn 2 0 1 0 474 |0 Eikaannetty
kaanto 1 = Kaanteinen

Analogialdhdon 2 0=0mA(0V)

P2.3.26 minimi 0 ! 0 475 1=4mA(2V)

P32y |Analogialahdon 2 10 1000 % 1.00 476

skaalaus
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3.4.5 TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 ->
G2.4

Taulukko 18: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero Parametri

0 = Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0.0 10.0 s 0.1 500 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

0 = Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0.0 10.0 s 0.0 501 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 503
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa kayn-
nin aikana
2 = Ulkoinen jarru-
katkoja

P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504 |3 = Kaytossa

pysaytettyna /
kaynnin aikana
4 = Kaytossa kayn-
nin aikana (ei tes-

tausta)
0= Ramppi
R . 1 = Vauhtikdynnis-
P2.4.6 Kay”n::ittfto" 0 2 0 505 |[tys
2=Ehdollinen vauh-
tikaynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
1= Ramppi
2 = Ramppi + kayn-
P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |nistys sallittu
vapaasti pydrien
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0.00 IL A 0.7xIH 507
ppsg | DCarrutusaika |40 | (609 s 0.00 508 |0 = DC-jarru pois
pysaytyksessa pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-
pp.4.1g |@rrutusaloitetaan | g0 1 4009 Hz 1.50 515
hidastaen pysay-
tettdessa
po.4q | DCiarrutusaika g4 460 g9 s 0.00 514 |0 DCjarru pois
kaynnistyksessa kaynnistyksessa
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Taulukko 18: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
_ 0 = Ei Kavtssi
P2.4.12 * Vuojarru 0 1 0 520 |, P;éfét"ssa
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0.00 IL A IH 519
3.4.6 ESTOTAAJUUKSIEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.5)

Taulukko 19: Estotaajuuden parametrit, G2.5

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
pp5.1 |EStotaauusalue i g0 | 35000 | Hg 0.00 509
alaraja
Estotaajuusalue 1 0 = Estotaajuus-
P2.5.2 Juus ' 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |alue 1 poissa kay-
ylaraja R
tosta
pp5g |Estotaajuusalue2 | g4 | 3000 [ py 0.00 511
alaraja
Estotaajuusalue 2 0 = Estotaajuus-
P2.5.4 Juus ’ 0.00 320.00 Hz 0.00 512 |alue 2 poissa kay-
ylaraja o
tosta
p25s5 |EStotaaiuusalued 1 g0 | 35000 | Hg 0.00 513
alaraja
Estotaajuusalue 3 0 = Estotaajuus-
P2.5.6 Juuis ' 0.00 320.00 Hz 0.00 514 |alue 3 poissa kay-
ylaraja o
tosta
P25.7 Ei kiihd./ 0.1 10.0 X 1.0 518
hid.ramppia
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3.4.7 MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.6)

Taulukko 20: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

0 = Taajuusohje
1 = Nopeusohje
NXP:
Moottorin ohiaus- 2 = Momenttioh-
P2.6.1* oottorin onjaus 0 1/3 0 600 |jaus, open loop
tila .
3 = Nopeusohjaus,
closed loop
4 = Momenttioh-
jaus, closed loop
0 = Ei kaytossa
P2 42 * Moott./pgh: opti- 0 1 0 109 1= Automaattlngn
mointi momentin maksi-
mointi
0 = Lineaarinen
1 = Neliollinen
P2.6.3* U/f-suhteen 0 3 0 108 |2 = Ohjelmoitava
valinta . .
3 = Lineaarinen,
vuon opt.
Po.6.4* | Kentanheiken- g 05 | 3000 | He 50.00 602
nyspiste
Jannite kentan
P2.6.5* heikennyspis- 10.00 200.00 % 100.00 603
teessa
poegx | V/kayrankeski- | g 00l po 4y Hz 50.00 604
pistetaajuus
poegx |YiKayrankeski- 1 00 1 40009 % 100.00 605
pistejannite
poog* | Lantoiannite nol- | 05| 45 o9 % | Vaihtelee 606
lataajuudella
P2.6.9 | Kytkentstaajuus 1.0 Val':;e' kHz | Vaihtelee 601
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 |ramppia)
2 = Kaytossa
(ramppi)
P2.6.11 | Alijannitesastaja 0 1 1 s0g |0 Eikaytbssa
1 = Kaytossa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0.00 100.00 % 0.00 620
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Taulukko 20: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Tunnistus ilman
kayntia
2 =Tunnistus ja ajo
P2.6.13 ID ajo 0 1/2 0 631 3 = Enkooderitun-
nistusajo
4 = Ei kaytossa
5 = Tunnistusajo
epaonnistui
Closed loop -parametriryhma 2.6.14
P2.6.14.1 Magnetointivirta 0.00 2x IH A 0.00 612
P2.6.14.2 |Nopeusohjauksen | 1000 30 613
P-vahvistus
P2.6.14.3 |Nopeusohiauksen | o 32000 | ms 30.0 614
I-aika
P2.6.145 |Kilhdytyksenkom-1 g a5 1 30000 | s 0.00 626
pensointi
P2.6.14.6 Jattdman saato 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetointivirta g g IL A 0.00 627
kaynnistyksessa
P2.6.148 | Magnetointiaika 0 60000 | ms 0 628
kaynnistyksessa
P2.6.14.9 | Nolanopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
P2.6.14.10 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0 = Ei kaytossa
1 = Momenttimuisti
P2 6. 14.11 Kaynnlstys.;mo— 0 3 0 621 2= M.(')me.nttlohje
mentti 3 = Kdynnistysmo-
mentti eteen/
taakse
Kaynnistysmo- o
P2.6.14.12 mentti ETEEN -300.0 300.0 %o 0.0 633
Kaynnistysmo- . 0
P2.6.14.13 mentti TAAKSE 300.0 300.0 %o 0.0 634
P2.6.14.15 | Enkeederinsuo= g4 | 4000 | ms 0.0 518
datusaika
P2.6.14.17 | VirtaohiauksenP- | g 45| 440 g9 % 40.00 617
vahvistus
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Taulukko 20: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
Tunnistusparametriryhma 2.6.15
P2.6.15.1 Nopeusaskel -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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3.4.8 SUOJAUKSET (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.7

Taulukko 21: Suojaukset, G2.7

Numero Parametri

0 = Ei vastetta

1= Varoitus

2 =Varoitus + edel-
linen taajuus

P2 71 \(aste 4 mA:n 0 5 0 700 3 =Varoitus + vaki-
ohjearvon vikaan onopeus 2.7.2

4 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan

5 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien

4 mA:n ohjearvon

P2.7.2 . . 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
vian taajuus
P2 7.3 Vaste.ulk0|seen 0 3 5 701 0=Ei vgstetta
vikaan 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

Tulovaiheen val- 2.4.7:n mukaan
P2.7.4 0 3 0 730 |3 =Vika, pysaytys

vonta. e
vapaasti pyorien

Vaste alijannitevi- 0 = Vika tallentuu

P2.7.5 0 1 0 727 |vikahistoriaan
kaan o

Ei vian tallennusta

P27 6 Lahtdvaiheen val- 0 3 2 702 0=Ei vgstetta

vonta 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703  |2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys

P27 8 Moottorlp l@ampo- 0 3 2 704 vapaasti pydrien

suojaus
Moottorin ympa-
P2.7.9 riston lampotila- -100.0 100.0 % 0.0 705
kerroin
Moottorin jaahdy-
P2.7.10 tyskerroin nolla- 0.0 150.0 % 40.0 706
nopeudella
p2.7.11 | Moottorin lam- 1 200 | min |vaihtelee 707
poaikavakio.

P2.7.12 Kayttosuhde 0 150 % 100 708
0 = Ei vastetta
1= Varoitus

P2.7.13 Jumisuojaus 0 3 0 709 |27 Vika. pys.

2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
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Taulukko 21: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.7.14 Jumivirta 0.00 2xIH A IH 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1.0 P2.1.2 Hz 25.00 712
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P9 717 Allkuor.mltussuo- 0 3 0 713 2 =Vika, pys.
jaus 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
p2.7.1g | Allkuormitussuo- 4 4 150.0 % 50.0 714
jaus momentista
Alikuormitussuo-
P2.7.19 | jauksen nollataa- 5.0 150.0 % 10.0 715
juuskuorma
p2.7.20 | Alikuormitussuo= |55 | oo | s 20.00 716
jan aikaraja
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste termistori- 2 =Vika, pys.
P2.7.21 vikaan 0 3 2 732 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2 7 99 Vaste k.enttavayla- 0 3 2 733 Katso P2.7.21.
vikaan
P2 7 93 Vaste kprttlpalk— 0 3 2 734 Katso P2.7.21.
kavikaan
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3.4.9 AUTOMAATTISEN UUDELLEENKAYNNISTYKSEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:
MENU M2 -> G2.8)

Taulukko 22: Automaattisen uudelleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

Numero Parametri

Jalleenkaynnis-

P2.8.1 tysviive 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Yritysaika 0.00 60.00 s 30.00 718
0= Ramppi
bogs | Kaynnistystoi- . , . - :y: Vauhtikaynnis-

minto 2 = Parametrin

P2.4.6 mukaan

Yritysten maara
P2.8.4 alijannitelaukai- 0 10 0 720
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.5 ylijannitelaukai- 0 10 0 721
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten maara 4
P2.8.7 mA:n ohjearvolau- 0 10 0 723
kaisun jalkeen

Yritysten maara

moottorin ldmpo-

tilavian laukaisun
jalkeen

P2.8.8 0 10 0 726

Yritysten maara
P2.8.9 ulkoisen vian lau- 0 10 0 725
kaisun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.10 | alikuormitusvika- 0 10 0 738
laukaisun jalkeen

3.4.10  PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.
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Taulukko 23: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
1 = Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 |2 =Paneeli
3 = Kenttavayla
P3.2 Paneelin ohjearvo P2.1 P2.2 Hz 0.00
P3.3 Suunta (panee- 0 1 0 123

lissa)

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
R3.4 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytossa

3.4.11  JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttooppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myds yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

3.4.12  LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 62 MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUS

4 MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUS

41 YLEISTA

Valitse Multi-Step-nopeussovellus valikon M6 sivulla S6.2.

Multi-Step-nopeussovellusta voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa tarvitaan kiinteita
nopeuksia. Sovellukseen voi ohjelmoida yhteensa 15 + 2 nopeutta: yhden perusnopeuden,
15 Multi-Step-nopeutta ja yhden ryomintanopeuden. Nopeudet valitaan digitaalisignaaleilla
DINS, DIN4, DIN5 ja DINé6. Jos ryomintanopeus on kaytossa, DIN3 voidaan ohjelmoida
kaytettavaksi ryomintanopeuden valintaan vian kuittauksen sijasta.

Perusnopeusohje voi olla analogiatuloliittimen (2/3 tai 4/5) kautta tuotava jannite- tai
virtasignaali. Toinen analogiatulo voidaan ohjelmoida muihin tarkoituksiin.

» Kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa.

Lisatoiminnot:

«  Ohjelmoitava Kay/Seis- ja Taakse-signaalilogiikka.

» Viitearvon skaalaus.

* Yhden taajuusrajan valvonta.

* Toisen rampin ja S-rampin ohjelmointi.

» Ohjelmoitavat Kay- ja Seis-toiminnot.

* DC-jarru pysaytyksessa.

*  Yksi estotaajuusalue.

«  Ohjelmoitava U/f-kayré ja kytkent&taajuus.

» Automaattinen uudelleenkaynnistys.

*  Moottorin lampo- ja jumisuojaus: ohjelmoitava toiminta - pois, varoitus, vika

Multi-Step-nopeussovelluksen parametrit selitetaan luvussa 9 Parametrikuvaukset
jaljempana tassa oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.
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4.2 OHJAUS-

1/0

Viitepotentiometri

OPTA1

| OPTA2 /OPTA3 *)

1-10 kQ
\ _ _I 1 | | +10 Veer | |OhJaUSJann|teIahto | |Jann|te potentiometriin jne.
|
| \_ _____ All+ Analogiatulo 1. Analogiatulon 1
2 J&nnitealue 0-10 V DC taajuusohje
|
————— Ohjearvon ja
3 All- 1/0 maa ohjaustulojen maa
Analogiatulo 2.
N N Virtaalue 0-20 mA Analogiatulon 2
B icere
1 s || A Ohjelmoitava (P2.1.11) | [Oletusohjearvo
o 6 |[+24Vv @ | [Ohjausjannitelahts | [7annite kytkimiin jne. maks. 0,1 A |
E | 7 | | GND o | |I/O maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen maa |
5—- - -/ -------- -I 8 | | DIN1 | éiye?ﬁcﬁ?ava logiikka (P2.2.1) | |Kosketin kiinni = kay eteenpéin|
E__ D -| 9 | | DIN2 | Ef‘mﬁa'fsg o | |Kosketin kiinni = kay taaksepéivb
L UTk Ka -tul ketin auki = e vik
b -/ -| 10 | | DIN3 | Oh‘Q'AfQ.tVa'VS (Plioz 2) | ﬁg:kgg:ﬂ Kiinni = vika |
| 11 |[ CMA | [Yhteinen (DIN 1 - DIN 3) | [Kytke GND tai +24 V |
E | 12 | | +24V @ | |Ohjausjénnite|éht6 | |Jénnite kytkimiin (katso 6) |
E 1m----- -I 13 | | GND ® | | I/0 maa | Ohjearvon ja ohjaustulojen maa
! X vall val2 val3 val4 (ja DIN3)
L. S — 14 | | DIN4 Vakionopeusvalinta 1 0 0 0 0 I/O-ohje
‘ | 1 0 0 0 Nopeusl
:————/ c e { 15 | | DINS | [vakionopeusvalinta2 |0 1 0 0 Nopeus2
' 1 - mmmmees
E.___/ A -| 16 | | DIN6 | |Vakionopeusva|inta 3 | 1 1 1 1 Nopeus15
1 1
! ! 17 CMB |Yhteinen tuloille DIN4—DIN6| |Kytke GND tai +24 V
! ! 18 AO1+ Analogialahto 1:
; | Lahtétaajuus Alue 0-20 mA/RL,
' | 4 19 AO1- ® Ohjelmoitava (P2.3.2) max. 500 Q
| VALMIS '
i---@-J _______ 20 DO1 eiAgLiﬁIaSl”éht@ Open collector, I<50 mA,
! Ohjelmoitava (P2.3.7) Us<48 VDC
1
1
1
X ;
1
1
1

%

21 RO1 Relelahto 1
22 ; KAY ) .
RO1 Ohjelmoitava Ohjelmoitava
23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Relelaht6 2
; VIKA . :
25 RO2 S Ohjelmoitava
26 RO2 — (P2.3.9)

Kuva 10: Multi-Step-nopeussovelluksen tulojen ja lGhtdjen oletusasetukset
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*) Lisakortin A3 toisessa relelahddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (Liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:
CMA:n ja CMB:n maadoitus

ee®| CMB kytketty maahan
®e| CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

o CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 11: Pistikevalinnat
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4.3 MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

| 3.2 Paneelin ohjearvol- T 2.1.11 Riviliittimen ohje
| Fommm e 2.1.12 Paneelin ohjearvo
Lo 2.1.13 Kenttdvaylan ohjearvo
{1 [2.1.15Vakionopeus 1
! P ...2.1.29 Vakionopeus 15
) e s 2.1.14 Rydminta-
DIN4 g|-- Vakionopeus 1 |~  “TTTiTTTTOCITTTTTTT071 [nopeusohje
DIN5.| .. Vakionopeus2 | I T A Pl
|__Vakionopeus3 | S A I R : .
Bmgg_"\_/@kjgnpﬂe_u_s_i_______________; _____ N I /8.1 Ohjauspaikkal
All ® N e | :
A2 @ o NG L
i % i Sisdinen
I | o, taajuusohje
-l — i
e Tt : i
—e i
J - Kuittaus- |
painike : O o
L_| Ohje kenttévéylélta Kay/Seis- . o0 @®
Kay/Seis kenttavaylalta bainikkeet TS
Suunta kenttavaylalta E
DIN1 ® Kéy. eteer\ hjelmoitava Kay/Seis .. Sisainen Kay/Seis
(ohjelmoitava) Kay/Seis- ja e
DIN2 ®1— Taakse-logiikka .
Kag/. t?akste ) _‘ Taak |
moitava aakse | e s
(ohjelmoitay , o Sisdinen taakse
3.3 Paneelin suunta | .
DIN3 @ Vian kuittaus -tulo ] > 1 Sisdisen vian kuittaus
(ohjelmoitava) B

Kuva 12: Multi-Step-nopeussovelluksen ohjaussignaalilogiikka

4.4 MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

4.1 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Naita arvoja ei voi muokata.
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Taulukko 24: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7

1.9 Laitteen lampdtila °C 8
1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 D01, RO1, RO2 17
V1.16 Analoginen lout mA 26
V1.17 Monivalvonta-arvot
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4.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 25: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1.1 Minimitaajuus 0.00 | P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 | Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320.00 | Hz 50.00 102
P21.3 | Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 103
P2.1.4 Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Virtaraja 0.1xIH 2xIH A IL 107
NX2: 230
o v
pp.1.6+ | moottorinnimel- | g, 690 v | NX5: 400 110
lisjannite N
NX: 690
v
pp.q.7+ | Mmoottorinnimel- | g5 | 35000 | H 50.00 11
listaajuus
pp.1.g+ | Moottorinnimel- 4o, 1 o000 | rpm 1440 12
lisnopeus
p.1.9+ | Moottorin nimel-4 4 4y 1 oy A IH 13
lisvirta
p2.1.10+ | Moottorin teho- |5 5 1.00 0.85 120
kerroin
0= Al
pp.1.11+ | Ohiearvopaikan 0 3 1 17 [1=A2
valinta 2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
0= Al
P2.1.12* | Paneelin ohjearvo 0 3 2 121 1=Al2 .
2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
0=Al
pp.1.q3+ | Kenttdvaylan 0 3 3 122 |1=A2
ohjearvo 2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
pp.1.14 | RyOmIntanopeus- g5 | o g5 Hz 0.00 124
ohje
P2.1.15 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 5.00 105

nopeus 1
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Taulukko 25: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

Esiasetettu

P2.1.16 000 | P212 | Hz 10.00 106
nopeus 2

P2.1.17 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 12.50 126
nopeus 3

P2.1.18 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 15.00 127
nopeus 4

P2.1.19 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 17.50 128
nopeus 5

P2.1.20 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 20.00 129
nopeus 6

P2.1.21 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 22.50 130
nopeus 7

P2.1.22 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 25.00 133
nopeus 8

P2.1.23 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 27.50 134
nopeus 9

P2.1.24 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 30.00 135
nopeus 10

P2.1.25 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 32.50 136
nopeus 11

P2.1.26 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 35.00 137
nopeus 12

P2.1.27 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 40.00 138

nopeus 13

P2.1.28 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 45.00 139
nopeus 14

P2.1.29 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 50.00 140
nopeus 15

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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4.4.3 TULOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.2)

Taulukko 26: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri

Logiikka=0
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen
Ohj.sign. 2 = Kay
taakse
Logiikka =1
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 2
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Kaynn.
sallittu
Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Kaynnistys-/ Ohj.sign. 2 = Seis-
pysaytyslogiikka 0 é 0 300 pulssi
Logiikka = 4
Ohj.sign. 1 = Eteen-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi (reuna)
Logiikka =5
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi
Logiikka= 6
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Salli-
pulssi

P2.2.1 ***
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Taulukko 26: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 = Ulkoinen vika,
sulk. kosketin

2 = Ulkoinen vika,
avaut. kosketin

3 = Kaynn. sallittu

4 = Kiihd./hid.aikaval.
5 = Pakota op: rivilii-
tin

6 = Pakota op:
paneeli

7 = Pakota op: kent-
tavayla

8 = Taakse [jos
P2.2.1 =2, 3 tai 6)

9 = Ryomintanopeus
10 = Vian kuittaus

11 = Ei kiihdytysta/
hidastusta

12 = DC-jarrutusko-
mento

13 = Vakionopeus

P2.2.2 DIN3 toiminto 0 13 1 301

P2.2.3 Al1-signaalin

rowk valinta 0.1 E.10 AT 377

0=0-10V(0-20
1=2-10V (4-20
2=Asiakaskohtainen
asetusalue**

P2.2.4 Al1-signaalialue 0 2 0 320

P2.2.5 Al1 oma minimi -160.00 | 160.00 % 0.00 321

P2.2.6 Al1 oma maksimi | -160.00 | 160.00 % 100.00 322

Al1-signaalin

kaants 0 1 0 323

P2.2.7

Al1-signaalin suo-

datusaika 0.00 10.00 s 0.10 324

P2.2.8

P2.2.9 Al2-signaalin

- valinta 0.1 E.10 A2 388

0=0-10V (0-20
1=2-10V (4-20
mA**]
2=Asiakaskohtainen
asetusalue**

P2.2.10 Al2-signaalialue 0 2 1 325

P2.2.11 Al2 oma minimi -160.00 | 160.00 % 0.00 326
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Taulukko 26: Tulosignaalit, G2.2

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.2.12 | Al2 oma maksimi | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
p2.213 | AlZ-signaalin 0 1 0 328
kaanto
p2.2.14 |AlZ-signaalinsuo- | 44 10.00 s 0.10 329
datusaika
ppoq5 |Onieenskaalauk-| g 00 | 50500 | hZ 0.00 303
sen minimiarvo
Ohieen skaalauk- 0.00 = ei skaalausta
P2.2.16 J S 0.00 320.00 Hz 0.00 304 |>0=skaalattu mak-
sen maksimiarvo .
simiarvo
Vapaa analogia- 0 = Ei kaytossa
P2.2.17 tulo, signaalin 0 2 0 361 1=AI
valinta 2=Al2
0 = Ei toimintoa
1 = Alentaa virtarajaa
(P2.1.5)
2 = Pienentaa DC-
Vapaa analogia- jarrutusvirtaa P2.4.8
P2.2.18 tulo, toiminto 0 4 0 362 3 = Pienentaa kiihd.-
ja hidast.aikoja
4 = Alentaa momen-
tin valvontarajaa
P2.3.15

OP = ohjauspaikka
sk = sulkeutuva kosketin
ak = avautuva kosketin

** = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.
*¥** = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.

% = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUS

4.4.4

Taulukko 27: Lahtésignaalit, G2.3

LAHTOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.3

Numero Parametri
pp3.1* | AO1-signaalin 0.1 E.10 INE 464
valinta
0 = Ei kaytdssa (20
mA/10V)
1 = Lahtotaajuus
(0-fmax)
2 = Taajuusohje (0-
fmax)
3 = Moottorin
nopeus (0-mootto-
rin nimellisno-
T eus)
pp32 | Analegialahdon 0 8 1 307 E: Moottorin virta
toiminto

(0-InMotor)
5 = Moottorin
momentti (0-TnMo-
tor)
6 = Moottorin teho
(0-PnMotor)
7 = Moottorin jan-
nite (0-UnMotor)
8 = Valipiirin jan-
nite (0-1 000 V)

P23 3 Analogiléhc'i'dn 0.00 10.00 S 1.00 308 0 = Ei suodatusta

suodatusaika
P2 3.4 Analo.gi]li.alé.hd'dn 0 1 0 309 0= Ei"lf'één‘netty
kaanto 1 = Kdanteinen
Analogialédhdon 0=0mA(0V)
P2.3.5 minimi 0 ! 0 310 1 _4mA2v)
p236 | Analogialahdon 10 1000 % 100 311
skaalaus
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Taulukko 27: Lahtésignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 =Valmis

2 = Kay

3 =Vika

4 = Vika kaannetty

5 = Taajuusmuut-

tajan ylikuumentu-

misvaroitus

6 = Ulkoinen vika

tai varoitus

7 = Ohjearvon vika

tai varoitus

8= Varoitus

9 = Taakse

10 = Rydomintano-

peus valittu

11 = Asetetussa

nopeudessa

12 = Moottorisaa-

din kaytossa

13 = Kaytto-

Digitagliléhddn 1 0 29 1 319 taaj.rajan valvonta
toiminta 1

14 = Kayttotaa-

juusrajan 2 val-

vonta

15 = Momenttira-

jan valvonta

16 = Ohjearvon

rajan valvonta

17 = Ulkoisen jar-

run ohjaus

18 = Ohjauspaikka:

10

19 = Taajuusmuut-

tajan lampatilara-

jan valvonta

20 = Pyytamaton

pyorimissuunta

21 = Ulkoisen jar-

run ohjaus (kaan-

teinen)

22 = Termistori-

vika/-varoitus

P2.3.7

Kuten parametri

P2.3.8 RO1 toiminto 0 22 2 313 937

Kuten parametri

P2.3.9 RO2 toiminto 0 22 3 314 937
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Taulukko 27: Lahtésignaalit, G2.3

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.1g |Lahtotaajuusrajan | 2 0 315  |vonta
1 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtotaajuusrajan
P2.3.11 1 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 316
vonta-arvo
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.1p |Lahtotaajuusrajan | 2 0 346 |vonta
2 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtdtaajuusrajan
P2.3.13 2 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 347
vonta-arvo
Momenttirajan 0=Ei
P2.3.14 omentiiraja 0 2 0 348 |1 =Alaraja
valvontatoiminto L
2 =Ylaraja
Momenttirajan
P2.3.15 -300.0 300.0 % 0.0 349
valvonta-arvo
Ohjearvorajan val- 0=Ei
P2.3.16 J a8 0 2 0 350 |1 =Alaraja
vontatoiminto .
2 =Ylaraja
Ohjearvorajan val-
P2.3.17 0.0 100.0 % 0.0 351
vonta-arvo
p23.1g | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 0.5 352
OFF-viive
p23.19 | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 15 353
ON-viive
Taajuusmuuttajan 0=Ei
P2.3.20 lampdtilarajan 0 2 0 354 |1 =Alaraja
valvonta 2 =Ylaraja
Taajuusmuuttajan
P2.3.21 l@ampdatilarajan -10 100 °C 40 355
arvo
pp.3.22+ | Analegialahdonz 4 E.10 0.1 471
skaalaus
P2 393 * Analog.lal.ahdon 2 0 8 4 472 Kuten parametri
toiminto 2.3.2
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Taulukko 27: Lahtosignaalit, G2.3
Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
p2.3.24+ | Andlogialahdin 1 g g5 | 19 g9 s 1.00 473 |0 = Eisuodatusta
suodatusaika
P 325 * Analogﬁlél}db’n 2 0 1 0 474 0 = Ei kaannetty
kaanto

1 = Kaanteinen

P2 326 * Analogialahdon 2

L 0 1 0 475 0=0mA(0V]
minimi

T=4mA(2V)

P 2327 * Analogialédhdon 2

10 1000 % 1.00 476
skaalaus

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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4.4.5 TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 ->
G2.4

Taulukko 28: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero Parametri

0 = Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0.0 10.0 s 0.1 500 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

0 = Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0.0 10.0 s 0.0 501 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 503
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa kayn-
nin aikana
2 = Ulkoinen jarru-
katkoja

P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504 |3 = Kaytossa

pysaytettyna /
kaynnin aikana
4 = Kaytossa kayn-
nin aikana (ei tes-

tausta)
0= Ramppi
R . 1 = Vauhtikdynnis-
P2.4.6 Kay”n::ittfto" 0 2 0 505 |[tys
2=Ehdollinen vauh-
tikaynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
1= Ramppi
2 = Ramppi + kayn-
P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |nistys sallittu
vapaasti pydrien
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0.00 IL A 0.7xIH 507
ppsg | DCarrutusaika |40 | (609 s 0.00 508 |0 = DC-jarru pois
pysaytyksessa pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-
pp.4.1g |@rrutusaloitetaan | g0 1 4009 Hz 1.50 515
hidastaen pysay-
tettdessa
po.4q | DCiarrutusaika g4 460 g9 s 0.00 514 |0 DCjarru pois
kaynnistyksessa kaynnistyksessa
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Taulukko 28: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
_ 0 = Ei Kavtssi
P2.4.12 * Vuojarru 0 1 0 520 |, P;éfét"ssa
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0.00 IL A IH 519
4.4.6 ESTOTAAJUUKSIEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.5)

Taulukko 29: Estotaajuuden parametrit, G2.5

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
pp5.1 |EStotaauusalue i g0 | 35000 | Hg 0.00 509
alaraja
Estotaajuusalue 1 0 = Estotaajuus-
P2.5.2 Juus ' 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |alue 1 poissa kay-
ylaraja R
tosta
pp5g |Estotaajuusalue2 | g4 | 3000 [ py 0.00 511
alaraja
Estotaajuusalue 2 0 = Estotaajuus-
P2.5.4 Juus ’ 0.00 320.00 Hz 0.00 512 |alue 2 poissa kay-
ylaraja o
tosta
p25s5 |EStotaaiuusalued 1 g0 | 35000 | Hg 0.00 513
alaraja
Estotaajuusalue 3 0 = Estotaajuus-
P2.5.6 Juuis ' 0.00 320.00 Hz 0.00 514 |alue 3 poissa kay-
ylaraja o
tosta
P25.7 Ei kiihd./ 0.1 10.0 X 1.0 518
hid.ramppia
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4.4.7 MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.6)

Taulukko 30: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

0 = Taajuusohje
1 = Nopeusohje
NXP:
Moottorin ohiaus- 2 = Momenttioh-
P2.6.1* oottorin onjaus 0 1/3 0 600 |jaus, open loop
tila .
3 = Nopeusohjaus,
closed loop
4 = Momenttioh-
jaus, closed loop
0 = Ei kaytossa
P2 42 * Moott./pgh: opti- 0 1 0 109 1= Automaattlngn
mointi momentin maksi-
mointi
0 = Lineaarinen
1 = Neliollinen
P2.6.3* U/f-suhteen 0 3 0 108 |2 = Ohjelmoitava
valinta . .
3 = Lineaarinen,
vuon opt.
Po.6.4* | Kentanheiken- g 05 | 3000 | He 50.00 602
nyspiste
Jannite kentan
P2.6.5* heikennyspis- 10.00 200.00 % 100.00 603
teessa
poegx | V/kayrankeski- | g 00l po 4y Hz 50.00 604
pistetaajuus
poegx |YiKayrankeski- 1 00 1 40009 % 100.00 605
pistejannite
poog* | Lantoiannite nol- | 05| 45 o9 % | Vaihtelee 606
lataajuudella
P2.6.9 | Kytkentstaajuus 1.0 Val':;e' kHz | Vaihtelee 601
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 |ramppia)
2 = Kaytossa
(ramppi)
P2.6.11 | Alijannitesastaja 0 1 1 s0g |0 Eikaytbssa
1 = Kaytossa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0.00 100.00 % 0.00 620
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Taulukko 30: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Tunnistus ilman
kayntia
2 =Tunnistus ja ajo
P2.6.13 ID ajo 0 1/2 0 631 3 = Enkooderitun-
nistusajo
4 = Ei kaytossa
5 = Tunnistusajo
epaonnistui
Closed loop -parametriryhma 2.6.14
P2.6.14.1 Magnetointivirta 0.00 2x IH A 0.00 612
P2.6.14.2 |Nopeusohjauksen | 1000 30 613
P-vahvistus
P2.6.14.3 |Nopeusohiauksen | o 32000 | ms 30.0 614
I-aika
P2.6.145 |Kilhdytyksenkom-1 g a5 1 30000 | s 0.00 626
pensointi
P2.6.14.6 Jattdman saato 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetointivirta g g IL A 0.00 627
kaynnistyksessa
P2.6.148 | Magnetointiaika 0 60000 | ms 0 628
kaynnistyksessa
P2.6.14.9 | Nolanopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
P2.6.14.10 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0 = Ei kaytossa
1 = Momenttimuisti
P2 6. 14.11 Kaynnlstys.;mo— 0 3 0 621 2= M.(')me.nttlohje
mentti 3 = Kdynnistysmo-
mentti eteen/
taakse
Kaynnistysmo- o
P2.6.14.12 mentti ETEEN -300.0 300.0 %o 0.0 633
Kaynnistysmo- . 0
P2.6.14.13 mentti TAAKSE 300.0 300.0 %o 0.0 634
P2.6.14.15 | Enkeederinsuo= g4 | 4000 | ms 0.0 518
datusaika
P2.6.14.17 | VirtaohiauksenP- | g 45| 440 g9 % 40.00 617
vahvistus
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Taulukko 30: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
Tunnistusparametriryhma 2.6.15
P2.6.15.1 Nopeusaskel -50.0 50.0 0.0 0.0 1252
* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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4.4.8

Taulukko 31: Suojaukset, G2.7

Numero

Parametri

SUOJAUKSET (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.7)

Vaste 4 mA:n

0 = Ei vastetta

1= Varoitus

2 =Varoitus +
edellinen taajuus

P2.7.1 . . 0 5 0 700 3 = Varoitus + vaki-
ohjearvon vikaan
onopeus 2.7.2
4 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan
5 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien
pp72 | 4mAnohiearvon 1 g 40 by Hz 0.00 728
vian taajuus
P2 73 Vaste_ulkmseen 0 3 9 701
vikaan 0 = Ei vastetta
1= Varoitus
2 =Vika, pys.
P27 4 Tulovaiheen val- 0 3 3 730 2.4.75n mukaﬂan
vonta. 3 = Vika, pysaytys
vapaasti pyorien
P2 75 Vaste alijannitevi- 0 1 0 797 O.= Vlka ta.llentuu
kaan vikahistoriaan
Eivian tallennusta
P27 6 Lahtovaiheen val- 0 3 2 702 .
vonta 0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 2 = Vika, pys.
2.4.7:n mukaan
P2 78 Moottorlp l@mpo- 0 3 ’ 704 3= Vlka: pyﬁaytys
suojaus vapaasti pyorien
Moottorin ympa-
P2.7.9 riston lampotila- -100.0 100.0 % 0.0 705
kerroin
Moottorin jaahdy-
P2.7.10 tyskerroin nolla- 0.0 150.0 % 40.0 706
nopeudella
p2.7.11 | Moottorin lam- 1 200 | min | Vvaihtelee 707
poaikavakio.
P2.7.12 Kayttésuhde 0 150 % 100 708

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 82

MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUS

Taulukko 31: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P2.7.13 Jumisuojaus 0 3 0 709 2 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien
P2.7.14 Jumivirta 0.00 2xIH A TH 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1.00 P2.1.2 Hz 25.00 712
0 = Ei vastetta
Alik it ) 1= Varoitus
P2.7.17 fruormItussuo 0 3 0 713 |2 =Vika, pys.
jaus 2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien
P2.7.18 | YLOS momentista 10.0 150.0 % 50.0 714
Alikuormitussuo-
P2.7.19 | jauksen nollataa- 5.0 150.0 % 10.0 715
juuskuorma
p2.7.20 | Alikuormitussuo- ) g1 ¢n0.00 s 20.00 716
jan aikaraja
0 = Ei vastetta
Vaste t <tori 1=Varoitus
P2.7.21 aste .irm's o 0 3 2 732 |2 =Vika, pys.
vikaan 2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien
P2 7 99 Vaste k.enttévéylé- 0 3 2 733 Katso P2.7.21.
vikaan
P2 723 Vaste kprttlpalk— 0 3 734 Katso P2.7.21.
kavikaan
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4.4.9 AUTOMAATTISEN UUDELLEENKAYNNISTYKSEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:
MENU M2 -> G2.8)

Taulukko 32: Automaattisen uudelleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

Numero Parametri

Jalleenkaynnis-

P2.8.1 tysviive 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Yritysaika 0.00 60.00 s 30.00 718
0= Ramppi
bogs | Kaynnistystoi- . , . - :y: Vauhtikaynnis-

minto 2 = Parametrin

P2.4.6 mukaan

Yritysten maara
P2.8.4 alijannitelaukai- 0 10 0 720
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.5 ylijannitelaukai- 0 10 0 721
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten maara 4
P2.8.7 mA:n ohjearvolau- 0 10 0 723
kaisun jalkeen

Yritysten maara

moottorin ldmpo-

tilavian laukaisun
jalkeen

P2.8.8 0 10 0 726

Yritysten maara
P2.8.9 ulkoisen vian lau- 0 10 0 725
kaisun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.10 | alikuormitusvika- 0 10 0 738
laukaisun jalkeen

4.410 PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.
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Taulukko 33: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
1 = Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 |2 =Paneeli
3 = Kenttavayla
P3.2 Paneelin ohjearvo | P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
P3.3 Suunta (panee- 0 1 0 123

lissa)

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
R3.4 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytossa

4.411  JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttooppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myds yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

4.412  LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.
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5 PID-SAATOSOVELLUS

5.1 YLEISTA

Valitse PID-saatosovellus valikon Mé sivulla 56.2.

PID-saatosovelluksessa on kaksi riviliitinohjauspaikkaa. Paikka A on PID-saatimelle, ja
lahde B on suora taajuusohje. Ohjauspaikka A tai B valitaan digitaalitulolla DINé.

PID-saatimen ohje voidaan valita analogiatuloista, kenttavaylalta, moottoripotentiometrista,
ottamalla PID-ohjearvo 2 kayttoon tai kayttamalla ohjauspaneelin ohjearvoa. PID-saatimen
oloarvo voidaan valita analogiatuloista, kenttavaylalta tai moottorin oloarvoista tai naiden
matemaattisten funktioiden kautta.

Suoraa taajuusohjetta voidaan kayttaa ohjaukseen ilman PID-saadinta. Se valitaan
analogiatuloista, kenttavaylalta, moottoripotentiometrista tai ohjauspaneelista.

PID-sovellusta kaytetaan yleensa esimerkiksi tasonmittauksen tai pumppujen ja puhaltimien
ohjaukseen. Naissa sovelluksissa PID-saatosovellus antaa kayttoon kitkattoman hallinnan
seka integroidun mittaus- ja ohjauspaketin, jossa ei tarvita lisdosia.

» Digitaalitulot DIN2, DIN3 ja DIN5 seka kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavia.

Lisatoiminnot:

* Analogiatulosignaalialueen valinta.

* Kahden taajuusrajan valvonta.

* Momenttirajan valvonta.

» Ohjearvorajan valvonta.

» Toisen rampin ja S-rampin ohjelmointi.

» Ohjelmoitavat Kay- ja Seis-toiminnot.

* DC-jarru kaynnistyksessa ja pysaytyksessa.

*  Kolme estotaajuusaluetta.

« Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus.

» Automaattinen uudelleenkaynnistys.

*  Moottorin lampo- ja jumisuojaus: taysin ohjelmoitavissa - pois, varoitus, vika.
*  Moottorin alikuormitussuojaus.

* Tulo- ja lahtovaiheen valvonta.

*  Summapistetaajuuden lisays PID-lahtoon.

« PID-sa&dinta voidaan kayttaa myos I/0 B -ohjauspaikasta, paneelista ja kenttavaylalta.
*  PehmoOP-toiminto.

* Lepotoiminto.

PID-saatosovelluksen parametrit selitetaan luvussa ? Parametrikuvaukset jaljempana tassa
oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.
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5.2 OHJAUS-I/0

. . B OPTA1
Viitepotentiometri
110 k5 — Sigreai ]
ﬁﬁ _ | 1 ][+10v, | [Ohjausjénniteldhtd | [potentiometrin ohjejannite jne
| -
Analogiatulo 1 i
DN 2 | |AIL+ J&nnitealue 0-10 V DC é‘{‘glgﬂ'-aegurl\?ol
| Ohjelmoitava (P2.1.11) J
————— Ohjearvon ja
3 All- 1/0 maa ohjaustulojen maa
Kaksijohdinlahetin a || A2+ Analogiatulo 2
Olo- - Virta-alue 0-20 mA Ana]ogiatu|o 2
arvo . . PID-oloarvo 1
(0a-20 R 5 Al2- Ohjelmoitava (P2.2.9)
mA + - T ET AR
R ———— 6 [[+24V @ | [Ohjausjénniteldhtd | pannite kytkimiin jne. maks. 0,1 A
E """I 7 | | GND ® | |I/O maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen maa‘
L _I ) | | DIN1 | Ralkka A: Kdy eteen | [osketin kiinni = kéy eteenpain|
R (o | [om2 | [ihen s 350, ] [(omketn ki = oy taskserty
S T —
- { 10 [om3 | (SRR oo | [odkeln S o
' | 11 | | CMA | |Yhteinen (DIN 1 - DIN 3)| kosketin kiinni = vian kuittau4
5 [12|[+24V @ | [Ohjausjénniteldhts | [Kytke GND tai +24 V |
: F------ | 13 | | GND ® | |I/O maa | |Jénnite kytkimiin (katso 6) |
' 1
! ! Paikka B: Kay eteen . . ) ]
E_ - _/ L 14 DIN4 Ri min = 5 kO Ohjearvon ja ohjaustulojen mag
ro” 4------{ 15 ] [oms | R | Pl )
:L--/ “deeees { 16 | | DIN6 | [ohjauspaikan A/B valinta| [K9sketin Kiinni = rydmintan-
! 1 = = = =
1 | Yhteinen tuloille Kosketin auki = ohjauspaikka A
| aktiivinen Kosketin kiinni =
' | 17 CMB DIN4-DIN6 ohjauspaikka B aktiivinen
1 1
5 -| 18 | [AOL+ | [Analogialahts 1 [Kytke GND tai +24 V
| | Lahtétaajuus _
I [ Alue 0-20 mA/R,,
E VALMIS E - 19 AO1- Ohjelmoitava (P2.3.2) max. 500 Q /R
L___@-.: _______ 20 | | po1 \B,ib‘gl_ilE/?IaSmahté Open collector, 150 mA,
! I Ohjelmoitava (P2.3.7) | |US48 VDC
I 1
! : | OPTA2 / OPTA3 *)
I 1
! , X 21 RO1 Releléhto 1
1 .
A\ QO S 22 | [ RO1 L7 b
1 . .
| Ohjelmoitava
R PN ittty 23 | | RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Releldhto 2
25 | [ RO2 [/ VIKA
Ohjelmoitava
26 | | RO2 — (P2.3.9)

Kuva 13: PID-s&éatésovelluksen tulojen ja ldhtéjen oletusasetukset [kaksijohdinléhetin)
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*) Lisakortin A3 toisessa relelahddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (Liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:

CMA:n ja CMB:n maadoitus

CMB kytketty maahan
CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 14: Pistikevalinnat
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5.3 PID-SAATOSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

Ulkoinen vika (ohjelmoitava)

DIN2® — - -
DIN5 & |- RyOmintanopeus (ohjelmoitava)
Paikan A/B valin : Kayta PID-paneeliohjetta
DIN6®{-Palkan A/Bvalinta_____________ . 1 2 (DINS = 13)
2.2.7 Kenttavaylan ohjearvot-------- ) E i
2.2.6 Paneelin ohjearvof----7 1 | |
2.2.5 Riviliittimen B ohje el E b
224 PID-paaohje _}--—-y | i1 i
! 111 1| R35PID-paneeliohje 21—
DIN2®{, "~ [Moottoripo |, 83 et + -
DIN3® tentiometri - PID_@
¥ Pba Oloarvon olo 1 Oloarvon | |
2.1.11 PID—ohjearvo|» F--F4-F---- Lo >\valinta, par.—> li
A 22.95a  jolog valinta
ﬁ%%g 00 1 11 5514 —>1 par. 2.2.8
o1 Poroa |
R3.4 PID-paneeliohie] 3% AT i IR
TR
seQ i il
0—& o
R3.2 Paneeliohie =§ B P
o4 P
*> LT
[ YY) \ i i 1
ol oo
=§"K' AL r‘—|. 2.1.19 Rydmintanopdusohje
9| e
o5 P B.1 Ohjauspaikka
90 oo Sisdinen
—el ! i taajuusohje
L o2 ! .
——o3F* ' o
o4 \Kenttavayla
o5 ! . inik
Ohje kenttavaylala | Kuittauspainike @
Kay/Seis kenttavaylatts : eXe ()
Suunta kenttavaylalts : Kay/Seis-painikkeet| ()OO
DIN1 | Kay; Paikka A A _ - L } i
DIN4 & S I_%\._lKay/Sels _:'\ Sisdinen Kay/Seis
DIN2 d
DIN3 ® 2 -
DINS ?3.3 Paneelin suunta | g\wa»kse
DIN3 | Vian kuittaus -tulo (ohjelmoitava) — | > 1 |Siséisen vian kuittaus

Kuva 15: PID-sédatosovelluksen ohjaussignaalilogiikka

5.4 PID-SAATOSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

5.4.1 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Naita arvoja ei voi muokata.

HUOMAUTUS!
Valvonta-arvot V1.19-V1.22 ovat kaytettavissa vain PID-saatosovelluksessa.
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Taulukko 34: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7

1.9 Laitteen lampdtila °C 8

1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 Analogiatulo 3 27
V1.14 Analogiatulo 4 28
V1.15 DIN1,2,3 15
V1.16 DIN 4,5, 6 16
V1.17 D01, RO1, RO2 17
V1.18 Analoginen lout mA 26
V1.19 PID-saat.ohje % 20
V1.20 PID-oloarvo % 21
V1.21 PID-virheen arvo % 22
V1.22 PID l&htoarv % 23
V123 Oloar\r/:;r;t(:gikois- 99
V1.24 PT-100-lampétila °C 42
G1.25 Valvonta-arvot
V1.26.1 Virta A 1113
V1.26.2 Momentti % 1125
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Taulukko 34: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.26.3 DC-jannite v VA
V1.26.4 Tilasana 43
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5.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 35: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1.1 Minimitaajuus 0.00 | P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 | Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320.00 Hz 50.00 102
P2.1.3 Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 103
P2.1.4 Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Virtaraja 0.1xIH 2xIH A IL 107
NX2: 230
o v
pp.1.6+ | moottorinnimel- | g, 690 v | NX5: 400 110
lisjannite N
NX6: 690
v
pp.q.7+ | Mmoottorinnimel- | g5 | 35000 | H 50.00 11
listaajuus
pp.1.g+ | Moottorinnimel- 4o, 1 o000 | rpm 1440 12
lisnopeus
p.1.9+ | Moottorin nimel-4 4 4y 1 oy A IH 13
lisvirta
p2.1.10+ | Moottorin teho- |5 5 1.00 0.85 120
kerroin
0=Al1
1=AI2
2 = PID-ohjearvo
PID-saitimen Sjazegg zhla“s’s"
P2.1.11* | ohjearvosignaali 0 4 1 332 N
(paikka A) 3 = PID-ohjearvo
P kenttavaylalta
(ProcessDatalN 1)
4 = Moottoripoten-
tiometri
p2.1.12 | FiD-saatimen 0.0 1000.0 % 100.0 118
vahvistus
P2.1.13 | PID-saadin, I-aika | 0.00 | 320.00 s 1.00 119
pp.1.14 | PID-saadin.D- 0.00 | 100.00 s 0.00 132
aika
P2.1.15 Lepotaajuus 0.00 | P2.1.2 Hz 10.00 1016
P2.1.16 Lepoviive 0 3600 s 30 1017
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Taulukko 35: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

P2.1.17 Havahtumisraja 0.00 100.00 % 25.00 1018

0 = Havahtuminen,
kun havahtumis-
P2 118 Havaht_um|st0|— 0 1 0 1019 |raie (2.1.17) al_|ttuu
minto 1 = Havahtuminen,
kun havahtumis-

raja (2.1.17) ylittyy

Ryémintdanopeus-

P2.1.19 ohje

0.00 P2.1.2 Hz 10.00 124

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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5.4.3 TULOSIGNAALIT

Taulukko 3é: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri

0 = Ei kaytossa

1 = Ulkoinen vika
(sk)

2 = Ulkoinen vika
(ak)

3 = Kaynn. sallittu
4 = Kiihd./hid.aika-
valinta

5=0P: Riviliittimet
(ID125)

6 = OP: Paneeli
(ID125)

pP2.2.1 ** DIN2 toiminto 0 13 1 319 7 = OP: Kenttavayla
(ID125)

8 = Eteen/taakse
9 = Ryomintataa-
juus (sk]

10 = Vian kuittaus
(sk)

11 = Ei kiihdyt./
hidast. (sk)

12 = DC-jarrutus-
komento

13 = Moottoripot.
YLOS (sk)

Katso edellinen,
paitsi:

13 = Moottoripot.
ALAS (sk)

p2.2.2 ** DIN3 toiminto 0 13 10 301

Katso edellinen,
paitsi:

13 = Kayta PID-
ohjearvoa 2

P2.2.3 ** DIN5 toiminto 0 13 9 330

0 = Suora PID-lah-
dén arvo

1 =Al1 + PID-lahto
2 = Al2 + PID-1&hto
3 =AI3 + PID-lahto
4 = Al4 + PID-18hto
0 7 0 376 |5 =PID:n paneeli +
PID-lahto

6 = Kenttavayla +
PID-l&ht6 (Pro-
cessDatalN3])

7 = Moottoripot. +
PID-lahto

PID-summapis-

k%
P2.2.4 teen ohjearvo
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Taulukko 3é: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0=Al

1=AI2

2=AI3

3=Al4

4 = Paneelin
ohjearvo

0 7 1 343 |5 = Kenttavaylan
ohjearvo
(FBSpeedRefe-
rence)

6 = Moottoripoten-
tiometri

7 = PID-sdadin

I/0 B -ohjearvon

pP2.2.5 ** .
valinta

Paneeliohjauksen Kuten P2.2.5

P2.2.6 ** . ) 0 7 4 121
ohjearvon valinta

Kenttavaylaoh- Kuten P2.2.5

P2.2.7** | . ) 0 7 5 122
jauksen ohjearvo

0 =0Oloarvo 1
1=0loarvo 1+
Oloarvo 2

2 =0loarvo 1 - Olo-
arvo 2

3 =0loarvo 1 x
Oloarvo 2
4=Min(0.arvo 1,
p2.2.8 ** Oloarvon valinta 0 7 0 333 O.arvo 2)
5=Max(0.arvo 1,
O.arvo 2)

6 = Keski-
arvo(O.arvo 1,
O.arvo 2)

7 = Nelio-
juuri(O.arvo1) +
Neligjuuri(0.arvo2)

0 = Ei kaytossa

1 = Al1-signaali (c-
kortti)

2 = Al2-signaali (c-
kortti)

3=AI3

4 = Al4

5 = Kenttavaylan
P2.2.9 ** | Oloarvon 1 valinta 0 10 2 334 ProcessDatalN2

6 = Moottorin
momentti

7 = Moottorin
nopeus

8 = Moottorin virta
9 = Moottorin teho
10 = Enkooderin
taajuus
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Taulukko 3é: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Al1 signaali
2=Al2 signaali
3=AI3
4 = Al4
5 = Kenttavaylan
ProcessDatalN3
P2.2.10 ** Oloarvon 2 tulo 0 10 0 335 6 = Moottorin
momentti
7 = Moottorin
nopeus
8 = Moottorin virta
9 = Moottorin teho
10 = Enkooderin
taajuus
p.2.41 | Otoarven Tmini= 1 4400 | 14000 | % 0.0 336
miskaalaus

p2.2.12 |OtearvenTmaksi- 1 1000 | 16000 | % 100.0 337

miskaalaus
Oloarvon 2 mini-

P2.2.13 . -1600.0 | 1600.0 % 0.0 338

miskaalaus

p2.2.14 |Oleavenzmaksi- | 100 | 14000 | % 100.0 339

miskaalaus

P2.2.15 Al1-signaalin

e valinta 0.1 E.10 A1 377
0=0-10V (0-20
mA*)

P2.2.16 | All-signaalialue 0 2 0 320 :an]‘m Vie-20
2=Asiakaskohtai-
nen alue*

p2.2.17 |AlTomaminimia- 1 4000 | 16000 | % 0.00 321

setus

p2.2.1 | Altemamaksi- 1 1000 | 16000 | % 100.0 322

miasetus

P2.219 |  Alf:n kaants 0 1 0 323 |0~ Eikadnnetty
1 = Kaanteinen

P2.2.20 Al1 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 324
0=0-20 mA (0-10
V*)

P2 991 AI2—5|gnaal|n 0.1 10 AD 188 1=4-20 mA (2-10

valinta V*)
2=Asiakaskohtai-
nen alue*

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 96

PID-SAATOSOVELLUS

Taulukko 3é: Tulosignaalit, G2.2

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 =0-20 mA*
. . 1 =4-20 mA*
P2.2.22 Al2-signaalialue 0 2 1 325 2-Asiakaskohtai-
nen*
p.2.23 |AlZomaminimia- | 4000 | 160.00 | % 0.00 326
setus
p2.2.24 | AZOmamaksi- I 40000 | 16000 | % 0.00 327
miasetus
P2.2.25 |  Al2:n kaants 0 1 0 gog |97 Eikadnnetty
1 = Kaanteinen
P2.2.26 Al2 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 329
pp.g.g7 | Moottoripotentio= 11 oa00 0 | g 10.0 331
metrin ramppi
0 = Ei palautusta
1 = Nollaus pysay-
Moottoripotentio- tyksen tai virran-
P2 998 metrln tgajgusoh— 0 9 1 347 katkelxllsun yhtey-
jeen muistin nol- dessa
laus 2 = Palautus vir-
rankatkaisun
yhteydessa
0 = Ei palautusta
1 = Nollaus pysay-
Moottoripotentio- tyksen tai virran-
P2 2 99 metrln PII.J-' 0 2 0 370 katkelll|sun yhtey-
ohjearvomuistin dessa
nollaus 2 = Palautus vir-
rankatkaisun
yhteydessa
P2.2.30 PID-minimiraja -1600.0 | P2.2.31 % 0.0 359
P2.2.31 PID-maksimiraja | P2.2.30 | 1600.0 % 100.0 360
P2.2.32 |Virhearvon kisnts | 0 1 0 340 |0 Eikaantoa
1 = Kaanto
pp.2.33 | PID-ohjearvon 0.1 100.0 s 5.0 341
nousuaika
p2.234 | F'D-ohjearvon 0.1 100.0 s 5.0 342
laskuaika
Ohjearvon skaa-
P2.2.35 lauksen mini- 0.00 320.0 Hz 0.00 344
miarvo, paikka B
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Taulukko 3é: Tulosignaalit, G2.2

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

Ohjearvon skaa-
P2.2.36 lauksen maksi- 0.00 320.0 Hz 0.00 345
miarvo, paikka B

0 = Pida ohje
P2.2.37 PehmoOP vaihto 0 1 0 366 1 = Kopioi nykyinen
ohje
P2.2.38 Al3-signaalin
e valinta 0.1 E.10 0.1 141
0 = Signaalialue 0-
P2.2.39 Al3-signaalialue 0 1 1 143 10V
o 9 1 = Signaalialue 2-
10V
P2.2.40 |  Al3:n kaants 0 1 0 151 |0 = Ei kaannetty
1 = Kadanteinen
P2.2.41 Al3 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 142
P2.2.42 Al4-signaalin
e valinta 0.1 E.10 0.1 152
0 = Signaalialue 0-
P2.2.43 Al4-signaalialue 0 1 1 154 10V
- g 1 = Signaalialue 2-
0V
P2.2.44 | Alkin kaants 0 1 0 142 |9~ Ei kaannetty
1 = Kaanteinen
P2.2.45 Al4 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 153

P2.2.46 | Oloarvon erikois- 0 30000 0 1033
nayton minimi

p2.2.47 | Oloarvon erikois- 0 30000 100 1034
nayton maksimi

p2.2.4g | Oloarvon erikois- 0 4 1 1035
nayton desimaalit

ol ikois- Katso ID1036
P2.2.49 oarvon erikois 0 29 4 1036 |luvussa 9 Paramet-

nayton yksikko rikuvaukset.

OP = ohjauspaikka
sk = sulkeutuva kosketin
ak = avautuva kosketin

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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*** = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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5.4.4 LAHTOSIGNAALIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.3

Taulukko 37: Lahtésignaalit, G2.3

Numero Parametri

AQO1-signaalin

*
P2.3.1 valinta

0.1 E.10 A1 464

0 = Ei kaytossa

1 = Lahtotaajuus

(0-fmax)

2 = Taajuusohje (0-

fmax)

3 = Moottorin

nopeus (0-mootto-

rin nimellisno-

peus)

4 = Moottorin virta

(0-InMotor)

5 = Moottorin

momentti (0-TnMo-

tor]

6 = Moottorin teho

Analogialdhdon (0-PnMotor)
toiminto 0 14 ! 307 7 = Moottorin jan-

nite (0-UnMotor)

8 = Valipiirin jan-

nite (0-1 000 V)

9 = PID-saatimen

ohjearvo

10 = PID-saatimen

oloarvo 1

11 = PID-saatimen

oloarvo 2

12 = PID-saatimen

virhearvo

13 = PID-saatimen

lahto

14 = PT100-lamp6-

tila

P2.3.2

Analogilahddn

P2.3.3 suodatusaika

0.00 10.00 s 1.00 308

Analogialahdon 0 1 0 309 0 = Ei kddnnetty

P2.3.4 kaanto 1 = Kdanteinen

Analogialédhdon 0 . 0 310 0=0mA(0V)

P2.3.5 minimi T=4mA(2V)

Analogialahdon

P2.3.6 skaalaus

10 1000 % 100 31
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Taulukko 37: Lahtésignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 =Valmis

2 = Kay

3 =Vika

4 = Vika kaannetty

5 = Taajuusmuut-

tajan ylikuumentu-

misvaroitus

6 = Ulkoinen vika

tai varoitus

7 = Ohjearvon vika

tai varoitus

8= Varoitus

9 = Taakse

10 = Vakionopeus 1

11 = Asetetussa

nopeudessa

12 = Moottorisaa-

Digitaalilahdon 1 din kaytossa
toiminta 0 23 ! 312 13 = Kaytto-

taaj.rajan valvonta

1

14 = Kayttotaa-

juusrajan 2 val-

vonta

15 = Momenttira-

jan valvonta

16 = Ohjearvon

rajan valvonta

17 = Ulkoisen jar-

run ohjaus

18 = Ohjauspaikka:

10

19 = Taajuusmuut-

tajan lampatilara-

jan valvonta

20 = Pyytamaton

pyorimissuunta

P2.3.7

21 = Ulkoisen jar-
run ohjaus (kaan-
teinen)

0 23 1 312 22 = Termistori-
vika/-varoitus

23 = Kenttavaylan
DIN1

Digitaalilahdon 1

P2.3.7 toiminta

Kuten parametri

pP2.3.8 RO1 toiminto 0 23 2 313 937

Kuten parametri

P2.3.9 RO2 toiminto 0 23 3 314 237
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Taulukko 37: Lahtésignaalit, G2.3

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.1g |Lahtotaajuusrajan | 2 0 315  |vonta
1 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtotaajuusrajan
P2.3.11 1 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 316
vonta-arvo
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.1p |Lahtotaajuusrajan | 2 0 346 |vonta
2 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtdtaajuusrajan
P2.3.13 2 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 347
vonta-arvo
M ttirai 0=Ei
P2.3.14 omen tirajan 0 2 0 348 |1=Alaraja
valvontatoiminto L
2 =Ylaraja
Momenttirajan
P2.3.15 -300.0 300.0 % 100.0 349
valvonta-arvo
Ohjearvorajan val- 0=Ei
P2.3.16 jearvorajan v 0 2 0 350 |1 =Alaraja
vontatoiminto .
2 =Ylaraja
Ohjearvorajan val-
P2.3.17 0.0 100.0 % 0.0 351
vonta-arvo
p23.1g | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 0.5 352
OFF-viive
p23.19 | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 15 353
ON-viive
Taajuusmuuttajan 0=Ei
P2.3.20 lampdtilarajan 0 2 0 354 |1 =Alaraja
valvonta 2 =Ylaraja
Taajuusmuuttajan
P2.3.21 l@ampdatilarajan -10 100 °C 40 355
valvonta-arvo
pp3.2p |Analogialdhdon2 |, E.10 0.1 471
skaalaus
P2 393 Analog.lal.ahdon 2 0 14 4 472 Kuten parametri
toiminto 2.3.2
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Taulukko 37: Lahtésignaalit, G2.3

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

p23.24 | Analogialahdin2 4 g4, 10.00 s 1.00 473

suodatusaika
pp3.25 | Analogialdhdsn 2 0 1 0 474 |0 Eikaannetty
kaanto 1 = Kaanteinen
Analogialdhdon 2 0=0mA(0V)
P2.3.26 e 0 1 0 A5 s hma2v)
P32y |Analogialahdon 2 10 1000 % 1.00 476
skaalaus

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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5.4.5 TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 ->
G2.4

Taulukko 38: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero Parametri

0 = Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0.0 10.0 s 0.1 500 |>0=S-kayran
ramppiaika

0 = Lineaarinen

P2.4.2 Rampin 2 muoto 0.0 10.0 s 0.0 501 >0 = S-kayran
ramppiaika

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa kayn-
nin aikana

2 = Ulkoinen jarru-
katkoja

P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504 |3 = Kaytossa
pysaytettyna /
kaynnin aikana

4 = Kaytossa kayn-
nin aikana (ei tes-

tausta)
0= Ramppi
R . 1 = Vauhtikdynnis-

P2.4.6 Kay”n::ittfto" 0 2 0 505 |[tys
2=Ehdollinen vauh-
tikaynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
1= Ramppi
2 = Ramppi + kayn-

P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |nistys sallittu
vapaasti pydrien
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi

P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0.00 IL A 0.7xIH 507

ppsg | DCarrutusaika |50 | (6009 s 0.00 508

pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-
pp.4.1g |3rrutusaloitetaan | g0 1 4009 Hz 1.50 515
hidastaen pysay-
tettdessa
po.4q | DCiarrutusaika 144 4609 s 0.00 516

kaynnistyksessa
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Taulukko 38: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.4.12 * Vuojarru 0 1 0 5o0 |0 Elkaytossa
0 = Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0.00 IL A IH 519

5.4.6 ESTOTAAJUUKSIEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.5)

Taulukko 39: Estotaajuuden parametrit, G2.5

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

P2 51 Estotaajuu;alue 1, 100 120,00 Hy 0.00 £09 0 = Ei kéiytossa
alaraja

pp52 |EStotaajuusaluel, |40 | 32900 | 0.00 5rg |0 Eikdytossa
ylaraja

P2 53 Estotaajuu;alue 2, 0.00 120,00 Hy 0.00 - 0 = Ei kéytossa
alaraja

pp54 |EStoraaluusalue | g o5 | 32000 | H2 0.00 512 |0 i kytosss
ylaraja

P2 55 Estotaajuu;alue 3, 0.00 120,00 Hy 0.00 £13 0 = Ei kéiytossa
alaraja

P25 |EStotaajuusalued, | g0 | 32900 | 0.00 514 |0 Eikaytossa
ylaraja

P2.5.7 Eikiihd./ 0.1 10.0 X 1.0 518

hid.ramppia
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5.4.7 MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.6)

Taulukko 40: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

0 = Taajuusohje
1 = Nopeusohje
NXP:
P2 6.1 Moottorlln ohjaus- 0 13 0 600 2 =Ei kaytossg
tila 3 = Nopeusohjaus,
closed loop
4 = Momenttioh-
jaus, closed loop
NXP:
0 = Ei kaytossa
P2.6.2 U/f-optimointi 0 1 0 109 1 = Automaattinen
momentin maksi-
mointi
0 = Lineaarinen
1 = Neliollinen
P2.6.3 Ufi-suhteen 0 3 0 108 |2 = Ohjelmoitava
valinta . .
3 = Lineaarinen,
vuon opt.
P64 | Kemanheken- 4 g 55 | 32000 | Mz 50.00 602
nyspiste
Jannite kentan
P2.6.5 heikennyspis- 10.00 200.00 % 100.00 603
teessa
pooe | Y/fkayrankeski- |00 | b)) Hz 50.00 604
pistetaajuus
ppey | V/fkayrankeski- | g 00|00 00 % 100.00 605
pistejannite
po4g | Lantoinnitenol- | g 50 14009 % | Vaihtelee 606
lataajuudella
P2.6.9 | Kytkentstaajuus 1 Val':;e' kHz | Vaihtelee 601
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 |ramppia)
2 = Kaytossa
(ramppi)
P2.6.11 | Alijannitesastaja 0 1 1 sog |0 Eikdytossa
1 = Kaytossa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0.00 100.00 % 0.00 620
P2.6.13 ID ajo 0 1/2 0 631
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Taulukko 40: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
Closed loop -parametriryhma 2.6.14
P2.6.14.1 Magnetointivirta 0.00 2xIH A 0.00 612
P2.6.14.2 |Nopeusohjauksen 1 1000 30 613
P-vahvistus
P2.6.14.3 N°pe”|f;’m:“kse” 00 | 32000 | ms 30.0 614
P2.6.145 |Kiihdytyksenkom- | 5 5 | 554 g % 0.00 626
pensointi
P2.6.14.6 | Jattaman saato 0 500 % 100 619
P2.6.147 | Magnetointivirta 1} o, IL A 0.00 627
kaynnistyksessa
P2.6148 | Magnetointiaika 0 60000 | ms 0 628
kaynnistyksessa
P2.6.14.9 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
P2.6.14.10 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0 = Ei kaytossa
1 = Momenttimuisti
P2.6.14.11 | Kaynnistysmo- 0 3 0 621 |2~ Momenttiohje
mentti 3 = Kaynnistysmo-
mentti eteen/
taakse
Kaynnistysmo- 0
P2.6.14.12 | NS -300.0 | 300.00 % 0.0 633
Kaynnistysmo- 0
P26.14.13 | N keg | -3000 | 3000 % 0.0 634
P2.6.14.15 | Enkooderin suo- 0.0 100.0 ms 0.0 618
datusaika
P2.6.14.17 | Virtaohiauksen P-4 4 100.00 % 40.00 617
vahvistus
Tunnistusparametriryhma 2.6.15
P2.6.15.1 Nopeusaskel -50.0 50.0 % 0.0 1252
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5.4.8 SUOJAUKSET (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.7

Taulukko 41: Suojaukset, G2.7

Numero |Parametri

0 = Ei vastetta
1= Varoitus
2 =Varoitus + edel-
linen taajuus
P2 7 1 \(aste 4 mA:n 0 5 4 700 3 = Varoitus + vaki-
ohjearvon vikaan onopeus 2.7.2
4 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan
5 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
pp72 | 4mAmohiearvon | q40 ] by gy Hz 0.00 728
vian taajuus
P27 3 Vaste.ulkmseen 0 3 2 701 0=Ei vgstetta
vikaan 1=Varoitus
2 =Vika, pys.
Tulovaiheen val- 2:4.7:n mukaan
P2.7.4 0 3 0 730 |3 =Vika, pysaytys
vonta. L
vapaasti pydrien
Vaste alidnnitevi- 0 = Vika tallentuu
p2.7.5 | Yastearuannitev 0 1 0 727  |vikahistoriaan
kaan o
Ei vian tallennusta
P27 6 Lahtdvaiheen val- 0 3 2 702 0=Ei vgstetta
vonta 1= Varoitus
2 =Vika, pys.
P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703  |2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
P278 Moottorm ldmpo- 0 3 2 704 vapaasti pydrien
suojaus
Moottorin ympa-
P2.7.9 ristén l@mpatila- -100.0 100.0 % 0.0 705
kerroin
Moottorin jaahdy-
P2.7.10 [tyskerroin nollano- 0.0 150.0 % 40.0 706
peudella
p2.7.11 | Moottorin lam- 1 200 | min |Vvaihtelee 707
podaikavakio.
P2.7.12 Kayttosuhde 0 150 % 100 708
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
L 2 =Vika, pys.
P2.7.13 Jumisuojaus 0 3 1 709 2 4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
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Taulukko 41: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.7.14 Jumivirta 0.00 2xIH A TH 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1.0 P2.1.2 Hz 25.0 712
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P2 717 Allkuor.mltussuo- 0 3 0 713 2 =Vika, pys.
jaus 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2.7.18 | YLOS momentista 10.0 150.0 % 50.0 714
Alikuormitussuo-
P2.7.19 | jauksen nollataa- 5.0 150.0 % 10.0 715
juuskuorma
p2.7.20 | Alikuormitussuo- | 5 g5 1 409 09 s 20.00 716
jan aikaraja
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste termistorivi- 2 =Vika, pys.
P2.7.21 kaan 0 3 2 732 2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2 7 99 Vaste k.enttavayla- 0 3 2 733 Katso P2.7.21.
vikaan
P2.793 Vaste kgrttlpalkka- 0 3 2 734 Katso P2.7.21.
vikaan
pp.7.24 | PT100-tulojen 0 5 0 739
maara
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste PT100- 2 =Vika, pys.
P2.7.25 vikaan 0 3 0 740 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2.7.26 |PT100-varoitusraja | -30.0 200.0 °C 120.0 741
P2.7.27 | PT100-halytysraja -30.0 200.0 °C 130.0 742
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5.4.9 AUTOMAATTISEN UUDELLEENKAYNNISTYKSEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:
MENU M2 -> G2.8)

Taulukko 42: Automaattisen uudelleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

Numero Parametri

Jalleenkaynnis-

P2.8.1 tysviive 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Yritysaika 0.00 60.00 s 30.00 718
0= Ramppi
bogs | Kaynnistystoi- . , . - :y: Vauhtikaynnis-

minto 2 = Parametrin

P2.4.6 mukaan

Yritysten maara
P2.8.4 alijannitelaukai- 0 10 0 720
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.5 ylijannitelaukai- 0 10 0 721
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten maara 4
P2.8.7 mA:n ohjearvolau- 0 10 0 723
kaisun jalkeen

Yritysten maara

moottorin ldmpo-

tilavian laukaisun
jalkeen

P2.8.8 0 10 0 726

Yritysten maara
P2.8.9 ulkoisen vian lau- 0 10 0 725
kaisun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.10 | alikuormitusvika- 0 10 0 738
laukaisun jalkeen

5.4.10  PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.
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Taulukko 43: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
1 = Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 |2 =Paneeli
3 = Kenttavayla
P3.2 Paneelin ohjearvo | P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
P3.3 Suunta (panee- 0 1 0 123
lissal
P3.4 PID-ohjearvo 0.00 100.00 % 0.00 167
P3.5 PID-ohje 2 0.00 100.00 % 0.00 168

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
R3.4 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytdssa

5.4.11  JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttdoppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myos yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

5.4.12  LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.
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6 ERIKOISKAYTTOSOVELLUS

6.1 YLEISTA

Valitse erikoiskayttosovellus valikon Mé sivulla S6.2.

Erikoiskayttosovelluksessa on runsaasti parametreja moottorien ohjaukseen. Sita voidaan
kayttdaa monenlaisiin prosesseihin, joissa tarvitaan I/0-signaalien joustavuutta eika PID-
saadin ole pakollinen (jos tarvitset PID-saatimen toimintoja, kayta PID-s&atosovellusta tai
pumppu- ja puhallinsovellusta).

Taajuusohje voidaan valita esimerkiksi analogiatuloista, ohjaussauvasta,
moottoripotentiometrista tai analogiatulojen matemaattisesta funktiosta. Myds kenttavaylan
kautta tapahtuvalle tietoliikenteelle on parametrit. Multi-Step-nopeudet ja rydmintanopeus
voidaan valita myds, jos naille toiminnoille on ohjelmoitu digitaalitulot.

* Digitaalitulot ja kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavia, ja sovellus tukee kaikkia
laajennuskortteja.

Lisatoiminnot:

* Analogiatulosignaalialueen valinta.

* Kahden taajuusrajan valvonta.

* Momenttirajan valvonta.

» Ohjearvorajan valvonta.

» Toisen rampin ja S-rampin ohjelmointi.

«  Ohjelmoitava Kay/Seis- ja Taakse-logiikka.
* DC-jarru kaynnistyksessa ja pysaytyksessa.
*  Kolme estotaajuusaluetta.

« Ohjelmoitava U/f-kdyré ja kytkentataajuus.
» Automaattinen uudelleenkaynnistys.

*  Moottorin lampo- ja jJumisuojaus: taysin ohjelmoitavissa - pois, varoitus, vika.
*  Moottorin alikuormitussuojaus.

* Tulo- ja lahtovaiheen valvonta.

* Ohjaussauvan hystereesi.

* Lepotoiminto.

NXP:n toiminnot:

» Tehorajatoiminnot.

* Eritehorajat moottori- ja generaattoripuolille.

« Isantd/seuraaja-toiminto.

» Eri momenttirajat moottori- ja generaattoripuolille.

» Jaahdytyksen valvontatulo lammadnvaihtoyksikosta.

» Jarrujen valvontatulo ja virran oloarvon valvonta, joka mahdollistaa jarrutuksen heti.

* Erillinen nopeussaato eri nopeuksille ja kuormille.

*  Kaksi erillista askellustoiminnon ohjearvoa.

* Mahdollisuus liittaa kenttavaylan prosessidata mihin tahansa parametriin ja joihinkin
valvonta-arvoihin.

» Tunnistusparametria voidaan saataa manuaalisesti.
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Erikoiskayttosovelluksen parametrit selitetaan luvussa ? Parametrikuvaukset jaljempana
tassa oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.
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6.2

OHJAUS-I/0

OPTA1
Viitepotentiometri

1-10 kQ

| | Ohjausjannitelahto

| |Jann|te potentiometriin jne.

Analogiatulo 1
| \_ _____ » AT+ Jannitealue 0-10 V DC Analogiatulon 1 tanuusoh]e
| Ohjelmoitava (P2.1.11)
————— Ohjearvon ja ohjaustulojen maa
3 All- I1/0 maa
a4 AI2+ .
Cnrilog:atui)o %O A Analogiatulon 2 taajuusohje
irta-alue 0-20 m
5 Al2-
e 6 |[+24V @ | [ ohjausjannitelahto | pannite kytkimiin jne. maks. 0,1
E | 7 | | GND [ | | I/0 maa | | Ohjearvon ja ohjaustulojen maal
. / ________ -I 8 | | DIN1 | CK)?1 e?n?c?l?ava logiikka (P2.2.1. | Kosketin kiinni = kay eteenpéinl
E-- - -/ -------- -I 9 | | DINZ2 | | Kéy taakse R, min = 5 kQ | | Kosketin kiinni = kay taaksep'air1
L. Vi |3
L 110 | [DIN3 | [ RRisotavs (62.2.7) (KOS i nouseva reuna)
| 11 | [CMA | | Yhteinen (DIN 1 - DIN 3} [ Kytke GND tai +24 V |
e [ 12|[+24V @ | | Ohjausjénnitelahtd | [Jannite kytkimiin (katso 6)]
1
! 1mm---- -I 13 | | GND ® | | I/0 maa | |Ohjearvon ja ohjaustulojen ma#
1
\ / ' Ryémintanopeusvalinta | |Kosketin auki = 10-ohje aktiivinen
k- R 14 DIN4 Ohjelmoitava (G2.2.7) Kosketin kiinni = rydmintanopeus ak
E._ - ? _-E ------ -I 15 | | DIN5 | U||!,(°'|rr‘§n,\“ka 2.2.7 &ggﬁggﬂ ﬁitijrlfhiz—ehlvlyéianaen vika
! Kiihd./hid.aikavalint: Kosketin auki = P2.1.3 ja P2.1.4
r ) 'E """ 16 | | DING Olll1jelr<10litaavlaa(\€2|.nz.a7) K3y s e Kosketin kilnni = P2.4.3 Ja
! : | 17 | [cmB | | Yhteinen tuloille DIN4-DIN6| | Kytke GND tai +24 V|
| e Bl | Inalogialahts
! ! 18 | | AOA1l+ Analogialahtd 1
: Léhté?aajuus ﬂ:i 05_020051 ARy
1 _ . . .
| VALMIS ! ] 19 | | AOAL ® | [Ohjelmoitava (P2.3.5.2)
1
L ] Dlgltaalllahto Open collector, I<50 mA,
i \ 20 | [ DOA1 VALMIS U<48 VvDC
X ! Ohjelmoitava (G2.3.3) =
1
; 5 | OPTA2 / OPTA3 *)
o KAY 21 | [RO1 — Relelahtd 1
LX) 22 | [RO1 N
@ ! Ohjelmoitava
------- 23 | | RO1 — (G2.3.3)
24 RO2 7 Releldhté 2
VIKA
=L R Ohjelmoitava
26 RO2 — (G2.3.3)

A

iivinen

Kuva 16: Erikoiskayttdsovelluksen I/0-oletusasetukset ja kytkentdesimerkki
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*) Lisakortin A3 toisessa relelahddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (Liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:
CMA:n ja CMB:n maadoitus

ee®| CMB kytketty maahan
®e| CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

o CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 17: Pistikevalinnat
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6.3 ERIKOISKAYTTOSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

|3.2 Paneelin ohjearvo |- oo 2.1.11 Riviliittimen ohje
R 2.1.12 Paneelin ohjearvo

""" 2.1.13 Kenttavayldn ohjearvo

qmmmmmm————— e

i E 2.1.15 Vakic|>(nopeus 1
i1 |_...2.1.21 Vakionopeus 7
DIN# @{--------==--======sfmmo- . L e arre?
. ! v 2.1.14 Rydminta-
DIN# gl /akionopeus 1| === =mi nopeusohje
Vakionopeus 2 I
DIN# @ arionopeus 3 [~ i
DIN# @ -~ : /3.1 Ohjauspaikkal
Al# ® .~ E
Al# ® o N i
DIN# . | o
®—-—1|Moottoripo- s ! E Slse_unen )
®—-—| tentiometri ! ! s taajuusohje
DIN# — —
e s
L :
——e -~ Kuittaus- i
painike_ : o
L [Ohje kenttavaylalta Kay/Seis- : O ®
Kay/Seis kenttavaylalta painikkeet | OO
Suunta kenttavaylalta |
Kay eteen 5 i ! s " .
DIN# ® Y - Ohjelmoitava Kay/Seis o, _ Sisainen Kay/Seis
(ohjelmoitava) Kay/Seis- ja —e
DIN# & Kég' tlaakse Taakse-logiikka —| d E
j it ! . e
(ohjelmoitava) : | [Taakse ! Sisdinen taakse
[3.3 Paneelin suunta | - T - o
DIN# g Vian kuittaus -tulo —| > 1 [Sisdisen vian kuittaus
(ohjelmoitava)

Kuva 18: Erikoiskayttosovelluksen ohjaussignaalilogiikka

6.4 ERIKOISKAYTTOSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

6.4.1 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Tahdella (*) merkittyja valvonta-arvoja voidaan ohjata kenttavaylan kautta.
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Taulukko 44: Valvonta-arvot, NXS-taajuusmuuttajat

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus

V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7
V1.9 Laitteen lampdtila °C 8
V1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DINT,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Analogialdhts 1 V/mA 26
V1.16 Analogiatulo 3 V/mA 27
V1.17 Analogiatulo 4 V/mA 28
V1.18 Momenttiohje % 18
V1.19 A”“Jlgr?]g;atﬁzimi' oC 42
G1.20 Monivalvonta-arvot

V1.21.1 Virta A 1113

V1.21.2 Momentti % 1125

V1.21.3 DC jannite \% L4

V1.21.4 Status Word 43 KatsoTaulukko 53 Sovelluksen tilasanan sisalto.

V1.21.5 Vikahistoria 37

V1.21.6 Moott.virta A 45

V1.21.7 Varoitus 74
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Taulukko 44: Valvonta-arvot, NXS-taajuusmuuttajat

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.21.8 Anturin 1 lampétila °C 50
V1.21.9 Anturin 2 lampétila °C 51
V1.21.10 Anturin 3 lampé&tila °C 52
V1.21.25 Anturin 4 lampétila °C 69
V1.21.26 Anturin 5 lampétila °C 70
V1.21.27 Anturin 6 lampé&tila °C 71
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Taulukko 45: Valvonta-arvot, NXP-taajuusmuuttajat

Indeksi Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7
V1.9 Laitteen lampdtila °C 8
V1.10 Moottorin lampdtila % 9
V111 * Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 * Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DINT,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Analogialdhts 1 V/mA 26
V1.16 * Analogiatulo 3 V/mA 27
V1.17 * Analogiatulo 4 V/mA 28
V1.18 Momenttiohje % 18
V1.19 A”“Jlgr?]g;atﬁzimi' oC 42
G1.20 Monivalvonta-arvot
V1.21.1 Virta A 1113
V1.21.2 Momentti % 1125
V1.21.3 DC jannite \% L4
V1.21.4 Status Word 43 Katso Taulukko 53 Sovelluksen tilasanan sisalto.
V1.21.5 Enkooderin 1 taajuus Hz 1124
V1.21.6 Akselin kierrokset r 1170 Katso 1D1090.
V1.21.7 Akselin kulma Aste 1169 Katso 1D1090.
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Taulukko 45: Valvonta-arvot, NXP-taajuusmuuttajat

Indeksi Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.21.8 Anturin 1 lampétila °C 50
V1.21.9 Anturin 2 lampétila °C 51
V1.21.10 Anturin 3 lampé&tila °C 52
V1.21.11 Enkooderin 2 taajuus Hz 53
V12112 Absolguttignkoode- 54
rin paikka
V1.21.13 Absgluqtﬂenkoode- 55
rin kierrokset
V1.21.14 Tunnistusajon tila 49
V1.21.15 Napojen numero 58
V1.21.16 Analogiatulo 1 % 59
V1.21.17 Analogiatulo 2 % 60
V1.21.18 * Analogiatulo 3 % 61
V1.21.19 * Analogiatulo 4 % 62
V1.21.20 Analogialahto 2 % 31
V1.21.21 Analogialéhtd 3 % 32
vi.21.22 | Lopullinen taajuus- Hz 1131
ohje, closed loop
V1.21.23 Askelvaste Hz 1132
V1.21.24 Lahtoteho kW 1508
V1.21.25 Anturin 4 lampétila °C 69
V1.21.26 Anturin 5 lampétila °C 70
V1.21.27 Anturin 6 lampétila °C 71
V1.22.1 % Kenttavaylan % 1140
momenttiohje
V1229 % Kenttavaylan rajan % 46
skaalaus
V1223 * Kenttavaylgn saato- % 47
ohje
V1224 + | Kenttdvayldnanalo- | 48
gialahto
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Taulukko 45: Valvonta-arvot, NXP-taajuusmuuttajat

Indeksi Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1225 Viimeisin- aktiivinen 37
vika

V1.22.6 M°°”t°ér\igy"lgltlae kent- 5 45
V1.22.7 DIN-StatusWord 1 56 Katso Taulukko 47 Digitaalitulojen tila: ID56 ja ID57
V1.22.8 DIN-StatusWord 2 57 Katso Taulukko 47 Digitaalitulojen tila: ID56 ja ID57
V1.22.9 Varoitus 74
V1.22.10 Vikasana 1 1172 Katso Taulukko 48 Vikasana 1, ID1172
V1.22.11 Vikasana 2 1173 Katso Taulukko 49 Vikasana 2, ID1173
V1.22.12 Varoitussana 1 1174 Katso Taulukko 50 Varoitussana 1, ID1174
V1.23.1 J.é?'.rj.estelmé?'.véy.Lén 1601 Katso Taulukko 51 Jarjestelmévéyléan tila-sana,

jarjestelman tila 1D1601
V1.23.2 Harmoniset virrat A 83
V1.23.3.1 Moottorin virta D1 A 1616
V1.23.3.2 Moottorin virta D2 A 1605
V1.23.3.3 Moottorin virta D3 A 1606
V1.23.3.4 Moottorin virta D4 A 1607
V1.23.4.1 Tila-sana D1 1615 Katso Taulukko 52 Seuraajalaitteen tila-sana
V1.23.4.2 Tila-sana D2 1602 Katso Taulukko 52 Seuraajalaitteen tila-sana
V1.23.4.3 Tila-sana D3 1603 Katso Taulukko 52 Seuraajalaitteen tila-sana
V1.23.4.4 Tila-sana D4 1604 Katso Taulukko 52 Seuraajalaitteen tila-sana

Taulukko 46: Digitaalitulojen tila: ID15 ja ID16

DIN1/DIN2/DINS tila DIN4/DIN5/DING tila

b0 DIN3 DINé
b1 DIN2 DINS
b2 DIN1 DIN4
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Taulukko 47: Digitaalitulojen tila: ID56 ja ID57

DIN-StatusWord 1 DIN-StatusWord 2

b0 DIN: A1 DIN: C.5
b1 DIN: A.2 DIN: C.6
b2 DIN: A3 DIN: D.1
b3 DIN: A.4 DIN: D.2
b4 DIN: A5 DIN: D.3
b5 DIN: A.6 DIN: D.4
bé DIN: B.1 DIN: D.5
b7 DIN: B.2 DIN: D.6
b8 DIN: B.3 DIN: E1
b9 DIN: B.4 DIN: E.2
b10 DIN: B.5 DIN: E.3
b11 DIN: B.6 DIN: E.4
b12 DIN: C.1 DIN: E.5
b13 DIN: C.2 DIN: E.6
b14 DIN: C.3

b15 DIN: C.4
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Taulukko 48: Vikasana 1, ID1172

Vika Huomautus

b0 Ylivirta tai IGBT F1, F31, F41
b1 Ylijannite F2

b2 Alijannite F9

b3 Moottori jJumissa F15

b4 Maasulkusuojaus F3

b5 Moottorin alikuormitus F17

b6 Taajuusmuuttajan ylilampatila F14

b7 Moottorin ylildmpdtila F16, F56, F29, F65
b8 Tulovaihe F10

b11 Paneeli- tai PC-ohjaus F52
b12 Kenttavayla F53

b13 Jarjestelmavayla F59
b14 Paikka F54
b15 4 mA F50

Taulukko 49: Vikasana 2, ID1173

Vika Huomautus

b2 Enkooderi F43
b4

o] Ulkoinen F51
b9 IGBT F31, F41
b10 Jarru- F58
b14 Paakytkin auki F64
b15
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Taulukko 50: Varoitussana 1, ID1174

Varoitus Huomautus

b0 Moottori jJumissa W15
b1 Moottorin ylilampétila W16, W29, W56, W65
b2 Moottorin alikuormitus W17
b3 Tulovaihehavio W10
b4 Lahtdvaihehavio W11
b8 Kayton ylildmpovaroitus W14
b9 Analogiatulo < 4 mA W50
b10 Ei kaytossa

b13 Ei kaytossa

b14 Mekaaninen jarru W58
b15 Paneeli- tai PC-vika/varoitus W52
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Taulukko 51: Jarjestelmavaylan tila-sana, ID1601

b0 Varattu

b1 Taajuusmuuttaja 1 valmis
b2 Taajuusmuuttaja 1 kadynnissa
b3 Taajuusmuuttajan 1 vika
b4 Varattu

b5 Taajuusmuuttaja 2 valmis
b6 Taajuusmuuttaja 2 kaynnissa
b7 Taajuusmuuttajan 2 vika
b8 Varattu

b9 Taajuusmuuttaja 3 valmis
b10 Taajuusmuuttaja 3 kaynnissa
b11 Taajuusmuuttajan 3 vika
b12 Varattu

b13 Taajuusmuuttaja 4 valmis
b14 Taajuusmuuttaja 4 kaynnissa
b15 Taajuusmuuttajan 4 vika
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Taulukko 52: Seuraajalaitteen tila-sana

b0 Vuo ei valmis Vuo valmis (> 90 %)
b1 Ei valmis-tilassa Valmis

b2 Ei kdynnissa Kay

b3 Ei vikaa Vika

b4 Latauskytkimen tila
b5

b6 Kaynnistys estetty Kaynn. sallittu

b7 Ei varoitusta Varoitus

b8

b9

b10

b11 Ei DC-jarrua DC-jarru aktiivinen
b12 Ei Kay-pyyntoa Kay-pyynto

b13 Ei aktiivisia rajaohjaimia Rajaohjaus aktiivinen
b14 Ulkoisen jarrun ohjaus POIS Ulkoisen jarrun ohjaus PAALLA
b15 Heartbeat

Sovelluksen Status Word yhdistda taajuusmuuttajien tilat yhdeksi sanaksi (katso valvonta-
arvo V1.21.4 Status Word). Status Word n&kyy paneelissa vain erikoiskayttosovelluksessa.
Kaikkien muiden sovellusten Status Word voidaan lukea NCDrive PC -sovelluksella.
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Taulukko 53: Sovelluksen tilasanan sisalto

Sovellus

Tilasana

Paikallis-/
etdohjaus

Multi-Step

Erikoiskaytto

Pumppu ja
puhallin

b1 Valmis Valmis Valmis Valmis Valmis Valmis
b2 Kay Kay Kay Kay Kay Kay
b3 Vika Vika Vika Vika Vika Vika
b4
b5 Ei hé.t.épyséy—
tysta (NXP)

b6 Kaynn. sallittu | Kaynn. sallittu |Kaynn. sallittu |Kaynn. sallittu [Kaynn. sallittu [Kaynn. sallittu
b7 Varoitus Varoitus Varoitus Varoitus Varoitus Varoitus
b8
b9
b10
b11 DC-jarr. DC-jarr. DC-jarr. DC-jarr. DC-jarr. DC-jarr.
b12 Kay-pyynto Kay-pyynto Kay-pyynto Kay-pyynto Kay-pyynto Kay-pyynto
b13 Rajaohjaus Rajaohjaus Rajaohjaus Rajaohjaus Rajaohjaus Rajaohjaus
b15 Paik.lfa. Bon PID aktiivi- Apu 2

aktiivinen sena
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6.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 54: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1.1 Minimitaajuus 000 | P212 | Hz 0.00 101
P21.2 | Maksimitaajuus | P2.1.1 | 32000 | Hz 50.00 102
P213 | Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 3.0 103
P214 | Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 3.0 104
P2.15 Virtaraja Vainte- | Vaihte- | 0.00 107

lee lee
NX2: 230
o v
p2.1.6* | moottorinnimel- | g, 690 v | Nxs: 400 110
lisjannite N
NX6: 690
v

pp.17* | moottorinnimel- | g0 | 50500 | py 50.00 11

listaajuus

ppqg+ | Moottorinnimel- o/ 4 o600 | rpm 1440 112

lisnopeus

P2.19* Moottprm nimel- | Vaihte- | Vaihte- A 5 40 113

lisvirta lee lee

p2.1.10 | Moottorinteho- | 45 1.00 0.85 120

kerroin
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Taulukko 54: Perusparametrit G2.1

Numero

P2.1.11

Parametri

Ohjearvopaikan
valinta

Min. Maks.

0 15/16

Yks. Oletus

Oma

ID

17

Kuvaus

0=AI1

1=AI2
2=Al1+AI2
3=Al1-AI2
4=Al2 - Al
5=Al1xAI2

6 = Al1-ohjaus-
sauva

7 = Al2-ohjaus-
sauva

8 = Paneeli

9 = Kenttavayla
10 = Moottoripo-
tentiometri

11 =Al1, Al2
minimi

12 = Al1, Al2 mak-
simi

13 = Maksimitaa-
juus

14 = AI1/AI2-
valinta

15 = Enkooderi 1
16 = Enkooderi 2
(vain NXP)

P2.1.12

Paneelin ohjearvo

121

0=AIN

1=AI2
2=A11+AI2
3=Al1-AI2
4=AI2 - Al
5=Al1xAI2

6 = Al1-ohjaus-
sauva

7 = Al2-ohjaus-
sauva

8 = Paneeli

9 = Kenttavayla

P2.1.13

Kenttavaylan
ohjearvo

122

Katso P2.1.12.

P2.1.14

Ryomintanopeus-
ohje

0.00 P2.1.2

Hz 5.00

124

Katso ID413
luvussa ? Paramet-
rikuvaukset.

P2.1.15

Esiasetettu
nopeus 1

0.00 P2.1.2

Hz 10.00

105

P2.1.16

Esiasetettu
nopeus 2

0.00 P2.1.2

Hz 15.00

106

P2.1.17

Esiasetettu
nopeus 3

0.00 P2.1.2

Hz 20.00

126
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Taulukko 54: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

Esiasetettu

P2.1.18 000 | P212 | Hz 25.00 127
nopeus 4

P2.1.19 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 30.00 128
nopeus 5

P2.1.20 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 40.00 129
nopeus 6

P2.1.21 Esiasetettu 000 | P212 | Hz 50.00 130
nopeus 7

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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6.4.3 TULOSIGNAALIT

Taulukko 55: Perusasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.1)

Indeksi |Parametri in. Kuvaus

Logiikka=0
Ohj.sign. 1 = Kay
eteen
Ohj.sign. 2 = Kay
taakse
Logiikka =1
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 2
Ohj.sign. 1 = Kay/seis
Ohj.sign. 2 = Kaynn.
sallittu
Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Seis-
pulssi
P2.2.1.1 | Kaynnistys-/pysay- 0 7 0 300 Logiikka = 4

o tyslogiikan valinta Ohj.sign. 1 = Kay
Ohj.sign. 2 = Mootto-
ripotentiometri YLOS
Logiikka=5
Ohj.sign. 1 = Eteen-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi (reuna)
Logiikka = 6
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse-
pulssi
Logiikka =7
Ohj.sign. 1 = Kay-
pulssi (reuna)
Ohj.sign. 2 = Salli-
pulssi

P2.2.1.2 | Moottoripotentio-

o . . 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
metrin ramppi

0 = Ei palautusta
Moottoripotentio- 1 = Nollaus pysaytyk-
P2.2.1.3 | metrin taajuusoh- sen tai virrankatkai-
o . L 0 2 1 367 -
jeen muistin nol- sun yhteydessa
laus 2 =Nollaus virrankat-

kaisun yhteydessa
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Taulukko 55: Perusasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.1)

Indeksi |Parametri Min. Maks. Laite Oletus (o]}, F:] ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1=Al1
P. 2=AI2
2.2.1.4 Saatdtulo 0 5 0 493 [3=AI3
o 4=Al4
5=kenttavayla (katso
ryhméa G2.9)
P2.2.1.5 Minimin saato 0.0 100.0 % 0.0 494
P2.2.1.6 Maksimin saato 0.0 100.0 % 0.0 495

** = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.

Taulukko 56: Analogiatulo 1 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.2)

Numero Parametri

P2.*2>;2.1 AI1—5|gnaal|n 0.1 E10 A1 377
valinta
P2.2.2.2 | Al1 suodatusaika 0.00 320.00 s 0.10 324
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10V (4-20
P2.2.2.3 Al1-signaalialue 0 3 0 320 |mA*)
2=-10V-+10V*
3= Asiakaskohtai-
nen alue*
p2.2.2.4 |Atomaminimia= 1 44000 | 16000 | % 0.00 321
setus
p2.2.25 | ATomamaksi- 1 40500 | 16000 | % | 100.00 322
miasetus
Al1 Ohjearvon
P2.2.2.6 skaalaus, mini- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
miarvo
Al1 Ohjearvon
P2.2.2.7 | skaalaus, maksi- 0.00 320.00 Hz 0.00 304
miarvo
p2.2.2.g |A10hiaussawvan | qqy | 9909 % 0.00 384
hystereesi
P2.2.2.9 Al1 Leporaja 0.00 100.00 % 0.00 385
P2.2.2.10 Al1 Lepoviive 0.00 320.00 s 0.00 386
p2.2.2.11 |AlTOhiaussawan | 5040 | 10000 | % 0.00 165
siirtyma
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* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

Taulukko 57: Analogiatulo 2 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.3)

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.*2;3.‘| AI2-S|gnaaL|n 0.1 E10 A2 388
valinta
P2.2.3.2 | Al2 suodatusaika 0.00 320.00 s 0.10 329 |0 =Eisuodatusta
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10V (4-20
P2.2.3.3 | Al2-signaalialue 0 3 1 325 | mA*)
2=-10V-+10 V*
3= Asiakaskohtai-
nen alue*
p2.2.3.4 |AZ0maminimia- | 4000 | 16000 | % 20.00 326
setus
p2.2.3.5 | AlZomamaksi- 1 y4000 | 16000 | % 100.00 327
miasetus
Al2 Ohjearvon
P2.2.3.6 skaalaus, mini- 0.00 320.00 Hz 0.00 393
miarvo
Al2 Ohjearvon
P2.2.3.7 | skaalaus, maksi- 0.00 320.00 Hz 0.00 394
miarvo
p223g |A20hiaussawvan | qq0 | 9909 % 0.00 395
hystereesi
P2.2.3.9 Al2 Lepojara 0.00 100.00 % 0.00 396
P2.2.3.10 Al2 Lepoviive 0.00 320.00 s 0.00 397
p2.2.3.11 |Al20Naussawan | 450 05 | 10000 | % 0.00 166
siirtyma

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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Taulukko 58: Analogiatulo 3 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.*2;4.‘| AI3-5|gnaaL|n 0.1 E10 01 141
valinta
P2.2.4.2 Al3 suodatusaika 0.00 320.00 s 0.00 142 0 = Ei suodatusta
0=0-10V (0-20
mA*)
1=2-10V (4-20
P2.2.4.3 | Al3-signaalialue 0 3 0 143 | mA*)
2=-10V-+10 V*
3= Asiakaskohtai-
nen alue*
P2.2.44 |A30maminimia- 4 40660 | 160.00 % 0.00 144
setus
p2245 | AlBomamaksi- 1660 | 160.00 % 100.00 145
miasetus
P24 | A3-signaalin 0 1 0 151 |0 Ei kadnnetty
kaanto 1 = Kaanteinen

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta naille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

Taulukko 59: Analogiatulo 4 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.5)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.*2>;5.1 AI4—5|gnaal|n 0.1 E10 01 152
valinta
P2.2.5.2 Al4 suodatusaika 0.00 320.00 s 0.00 153 0 = Ei suodatusta
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10V(4-20
P2.2.5.3 Al4-signaalialue 0 3 1 154 | mA*)
2=-10V-+10V*
3= Asiakaskohtai-
nen alue*
Al4 oma minimia-
P2.2.5.4 -160.00 160.00 % 20.00 155
setus
p2.2.55 | Alhomamaksi- 1 yi000 | 16000 | % | 100.00 156
miasetus
p2256 | Al4-signaalin 0 1 0 162 |0 Ei kdannetty
kaanto 1 = Kadanteinen
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* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

Taulukko 60: Vapaa analogiatulo, signaalin valinta [paneeli: Menu M2 -> G2.2.6)

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Al
2=AI2
Virtarajan skaa- 3=AI3
P2.2.6.1 laus 0 5 0 399 4= Ald
5= Kenttavaylan
rajan skaalaus,
katso ryhma G2.9
DC-iarrutusvirran Kuten parametri
P2.2.6.2 L el 0 5 0 400 |P2.2.6.1, skaalaus
0 - ID507.
Kuten parametri
P226.3 Kiihd./hid.aikojen 0 5 0 401 P2.?.§.1, skaala.a
skaalaus aktiivisen rampin
100 %:sta 10 %:iin.
Momentin valvon- Kuten parametri
P2.2.6.4 taraian skaalaus 0 5 0 402 |P2.2.6.1, skaalaus
) 0 - 1D348.
Kuten parametri
Momenttirajan pP2.2.6.1, skaalaus
P2.2.65 skaalaus 0 5 0 485 0 - (ID609 (NXS) tai
ID1287 (NXPJ).
Vain NXP-laitteet
Generaattorin Kuten parametri
P2.2.6.6 momenttirajan 0 5 0 1087 |P2.2.6.1, skaalaus
skaalaus 0-1D1288.
. Kuten parametri
P2.2.6.7 M".Z:osrk'gsleahufa' 0 5 0 179 |P2.2.6.1, skaalaus
J 0 - 1D1289.
Generaattorin Kuten parametri
P2.2.6.8 tehorajan skaa- 0 5 0 1088 [P2.2.6.1, skaalaus
laus 0 -1D1290.

Kayta TTF-ohjelmointitapaa kaikille digitaalituloparametreille. Katso luku 9.9 TTF (Terminal
to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate
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Taulukko 61: Digitaalitulot (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Numero Parametri Min. Oletus |Oma ID Kuvaus
P2.2.7.1* Kaynnistyssignaali 1 0.1 A 403 Katso P2.2.1.1.
P2.2.7.2* Kaynnistyssignaali 2 0.1 A2 404 [Katso P2.2.1.1.
P2.2.7.3* Kaynn. sallittu 0.1 0.2 407

P2.2.7.4* Taakse 0.1 0.1 412

P2.2.75* Esiasetettu nopeus 1 0.1 0.1 419  |Katso vakionopeudet koh-

dassa Perusparametrit

P2.2.7.6* Esiasetettu nopeus 2 0.1 0.1 420 |(G2.1).

P2.2.7.7* Esiasetettu nopeus 3 0.1 0.1 421

P2.2.7.8 * MOOSﬁjr;z?\t/i”Atfget”” 0.1 0.1 417

P2.2.7.9 * Moogﬁjre'g?\t/i”;;_"énse”'” 0.1 0.1 418

P2.2.7.10 * Vian kuittaus 0.1 A3 414

P2.2.7.11 % Ulkoinen vika (kiinni) 0.1 A5 405

P2.2.7.12* Ulkoinen vika (auki) 0.1 0.2 406

P2.2.7.13 * Kiihd./hid.aikavalinta 0.1 Ab 408

P2.2.7.14 * Ei kiihdytysta/hidastusta 0.1 0.1 415

P2.2.7.15* DC-jarrutus 0.1 0.1 416

P2.2.7.16 * Ryémintanopeus 0.1 Al 413

P2.2.7.17 * Al1/Al2-valinta 0.1 0.1 422

P2.2.7.18 * Ohjaus riviliittimelta: 0.1 0.1 409

P2.2.7.19 * Ohjaus paneelista 0.1 0.1 410

P2.2.7.20 * Ohjaus kenttavaylalta 0.1 0.1 411

P2.2.7.21 * |Parametrijoukon 1/2 valinta 0.1 0.1 496

P2.2.7.22 * | Moottorin ohjaustapa 1/2 0.1 0.1 164

Vain NXP-laitteet

P2.2.7.23 * Jaahdytyksen valvonta 0.1 0.2 750

P2.2.7.24 * Ulkoisen jarrun kuittaus 0.1 0.2 1210

P2.2.7.26 * Askellus sallittu 0.1 0.1 532
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Taulukko 61: Digitaalitulot (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Numero Parametri Min. Oletus |[Oma ID Kuvaus

P2.2.7.27 * Askellusohje 1 0.1 0.1 530

P2.2.7.28 * Askellusohje 2 0.1 0.1 531

P2 27 99 % Enkooderin laskurin nol- 01 01 1090

laus

P2.2.7.30 * Hatapysaytys 0.1 0.2 1213
Katso luku 9.2 Iséntéd/

P2.2.731* |  Isanta/seuraaja-tila 2 0.1 0.1 1092 |seuraaja-toiminto [vain NXF)
ja parametrit P2.11.1-
P2.11.7.

P2.2.7.32* Tulokytkimen kuittaus 0.1 0.2 1209

P2 2733 % AktllVlsep suodattimen 01 01 214

vikatulo

sk = sulkeutuva kosketin
ak = avautuva kosketin

* = K&yta naille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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6.4.4 LAHTOSIGNAALIT

Taulukko 62: Viivdstetty digitaalildhto 1 [paneeli: Menu M2 -> G2.3.1)

Numero Parametri

Digitaalilahdon 1

P2.3.1.1* . . :
signaalin valinta

0.1 E.10 0.1 486

0 = Ei kaytossa

1 =Valmis

2 = Kay

3=Vika

4 = Vika kaannetty
5 = Taajuusmuut-
tajan ylikuumentu-
misvaroitus

6 = Ulkoinen vika
tai varoitus

7 = Ohjearvon vika
tai varoitus

8= Varoitus

9 = Taakse

10 = Ryomintano-
peus valittu

11 = Asetetussa
nopeudessa

12 = Moottorisaa-
din kaytossa

0 29 1 312 13 = Taajuusrajan
1 valvonta

14 = Taajuusrajan
2 valvonta

15 = Momenttira-
jan valvonta

16 = Ohjearvon
rajan valvonta

17 = Ulkoisen jar-
run ohjaus

18 = Riviliitinoh-
jauspaikka aktiivi-
nen

19 = Taajuusmuut-
tajan lampatilara-
jan valvonta

20 = Ohjearvo
kaannetty

21 = Ulkoisen jar-
run ohjaus (kaan-
teinen)

Digitaalilahddn 1

P2.3.1.2 toiminta
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Taulukko 62: Viivastetty digitaalildhté 1 [paneeli: Menu M2 -> G2.3.1)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
22 = Termistori-
vika/-varoitus
23 = P&alla/pois-
ohjaus
24=Kenttavayla
DIN 1
25 = Kenttavayla
Digitaalildhdon 1 DIN 2

P23.1.2 toiminta 0 29 ! 312 26 = Kenttavayla
DIN 3
27 = Lampdtilava-
roitus
Vain NXS-mallit:
28 = Lampdatilavika
Vain NXP-laitteet:
29 = |D-bitti

pp3.g | Digitaalilahdsnd 4 g 64 1 590 g9 s 0.00 487

ON-viive
pp.3.1.4 | Digitaalilahdond g 55 1 35000 | s 0.00 488
OFF-viive
Vain NXP-laitteet

Vain NXS-mallit:

pP2.3.1.5 K&antoviive DO1 0 1 0 1587 |0=Ei
1=Kylla

P2.3.1.6 | ID-bitti vapaa DO1 0.0 200.15 0.0 1217

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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Taulukko 63: Viivastetty digitaalildhté 2 [paneeli: Menu M2 -> G2.3.2)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
pp.3.2.1 | Digitaalilandsn2 0.1 E.10 0.1 489
signaalin valinta
P2399 Dlgltagllléhddn 2 0 29 0 490 Katso P2.3.1.2.
toiminta
pp3.23 | Digitaalilahdon2 4 g 54 | 590 g9 s 0.00 491
ON-viive
p23.24 | DigitaalilEhddn2 4 60 1 590 09 s 0.00 492
OFF-viive
Vain NXP-laitteet
e e s 0=Ei
pP2.3.2.5 Kaantoviive DO1 0 1 0 1588 ..
1=Kylla
P2.3.2.6 |ID-bitti vapaa DO1 0.0 200.15 0.0 1385
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Taulukko é4: Digitaalildhtdjen signaalit [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Indeksi Parametri Min. Oletus |[Oma ID Kuvaus

P2.33.1* Valmis 0.1 Al 432

P2.3.3.2* Ajaa 0.1 B.1 433

P2.3.3.3* Vika 0.1 B.2 434

P2.33.4* Kaannetty vika 0.1 0.1 435

P2.3.3.5* Varoitus 0.1 0.1 436

P2.3.3.6* Ulkoinen vika 0.1 0.1 437

P2.3.3.7* | Ohjearvon vika tai varoitus 0.1 0.1 438

P2.3.3.8* Ylilampovaroitus 0.1 0.1 439

P2.3.3.9* Taakse 0.1 0.1 440

P2.3.3.10 * Pyytamatdn suunta 0.1 0.1 441

P2.3.3.11* Asetetussa nopeudessa 0.1 0.1 442

P2.3.3.12* Ryomintanopeus 0.1 0.1 443

P2.3.3.13 * I/0-ohjauspaikka 0.1 0.1 Lbb

P2.3.3.14* Ulkoisen jarrun ohjaus 0.1 0.1 445  |Katso ID445 ja ID446 luvussa
9 Parametrikuvaukset.

p2.33.15+ | Utkoisenjarrun ohjaus, 0.1 0.1 446

kaanteinen
P23.3.16 * Lahtotaajuusrajan 1 val- 01 01 47 Katsq ID315 luvussa ¢ Para-
vonta metrikuvaukset.
P2 3317 * Lahtdtaajuusrajan 2 val- 01 01 448 Katsq ID346 luvussa 9 Para-
vonta metrikuvaukset.

P2.3.3.18* | Ohjearvorajan valvonta. 0.1 0.1 449 |Katso D350 luvussa 9 Para-
metrikuvaukset.

P2.3.3.19* | Lampétilarajan valvonta 0.1 0.1 450  |Katso D354 luvussa 9 Para-
metrikuvaukset.

P2.3.3.20* | Momenttirajan valvonta. 0.1 0.1 451 |KatsoID348 luvussa 9 Para-
metrikuvaukset.

P2.3.3.21 * | Termistorivika tai -varoitus 0.1 0.1 452

P2.3.3.22 * | Analogiatulon valvontaraja | 0.1 0.1 453 |Katso1D356 luvussa 7 Para-
metrikuvaukset.

P2.3.3.23 * | Moottorin sdaddn aktivointi 0.1 0.1 454

P2.3.3.24 * Kenttavaylan DIN 1 0.1 0.1 455
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Taulukko é4: Digitaalildhtdjen signaalit [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Indeksi Parametri Min. Oletus (o]}, F:] ID Kuvaus
P2.3.3.25 * Kenttdvayldn DIN 2 0.1 0.1 456
P2.3.3.26 * Kenttavaylan DIN 3 0.1 0.1 457
P2.3.3.27 * Kenttavayldn DIN 4 0.1 0.1 169
P2.3.3.28 * Kenttdvayldan DIN 5 0.1 0.1 170

Vain NXP-laitteet

P2.3.3.29 * DC valmis -pulssi 0.1 0.1 1218

Odottamattoman kaynnis-

*
P2.3.330 tyksen esto aktiivinen

0.1 0.1 756

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.

C HUOMiIO!
Valttaaksesi yliajot ja varmistaaksesi virheettoman toiminnan tarkista
HUOLELLISESTI, ettet kytke kahta toimintoa samalle lahdolle.
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Taulukko 65: Raja-arvoasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.4)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei valvontaa
1 = Alarajan val-
Lihtstaai raian vonta
P2.3.4.1 |-2ntotaajuusraja 0 3 0 315 |2 =Ylirajan val-
1 valvonta
vonta
3 =Jarru kiinni -
ohjaus
Lahtotaajuusrajan
P2.3.4.2 1 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 316
vonta-arvo
0 = Ei valvontaa
1 = Alarajan val-
vonta
T . 2 =Ylarajan val-
p2343 |Lahtotaajuusrajan | 4 0 346 |vonta
2 valvonta .
3=Jarruirti -
ohjaus
4 = Jarru kiinni/irti
-ohjaus
Lahtdtaajuusrajan
P2.3.4.4 2 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 347
vonta-arvo
0 = Ei valvontaa
1 = Alarajan val-
Momenttirajan vonta
P2.3.4.5 ) 0 3 0 348 2 = Ylarajan val-
valvonta.
vonta
3=Jarruirti -
ohjaus
Momenttirajan
P2.3.4.6 -300.0 300.0 % 100.0 349
valvonta-arvo
Ohjearvorajan val- 0= Eivalvontaa
P2.3.4.7 J ) 0 2 0 350 |1 =Alaraja
vonta. L
2 =Ylaraja
0,0 = vahimmais-
pp.3.4g |Ohjearvorajanval- | g, 100.0 % 0.0 g5 |t@auus
vonta-arvo 100,0 = enimmais-
taajuus
P23.4y9 | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 0.5 352
OFF-viive
P2.3.4.10 | Ykoisenjarrun 0.0 100.0 s 1.5 353
ON-viive
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Taulukko 65: Raja-arvoasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.4)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
Lampotilarajan 0 = Eivalvontaa
P2.3.4.11 P J 0 2 0 354 |1=Alaraja
valvonta L
2 =Ylaraja
P2.3.4.12 | Lampotilanval- -10 100 °C 40 355
vonta-arvo
0 = Ei kaytossa
Analog . 1=AI
P2.3.4.13 ”jn‘t’gs'fe:ag. 0 4 0 356 [2=Al2
vontasignaati 3=A3
h=Alb
P2.3.4.14 | Analogisenval- 0.00 100.00 % 10.00 357 |Katso P23.3.22.
vonnan alaraja
P2.3.4.15 | Analogisenval- 0.00 100.00 % 90.00 358 |Katso P23.3.22
vonnan ylaraja
Vain NXP-laitteet
P2.3.4.16 | Jarry kiinnifirti 0 2% IH A 0 1085
-virtaraja
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Taulukko 6é: Analogialdhto 1 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.5)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

Analogialahddn 1

P2.3.5.1* ) . .
signaalin valinta

0.1 E.10 A1 464

0 = Ei kaytossa (20

mA/10V)

1 = Lahtotaajuus

(0-fmax)

2 = Taajuusohje (0-

fmax)

3 = Moottorin

nopeus (0-mootto-

rin nimellisno-

peus)

4 = Moottorin virta

(0-InMotor)

5 = Moottorin

momentti (0-TnMo-

tor)

6 = Moottorin teho

(0-PnMotor)

Analogialahdon 1 7 = Moottorin jan-
toiminto 0 15 ! 307 nite (0-UnMotor)

8 = Valipiirin jan-

nite (0-1 000 V)

9 =AI

10=Al2

11 = Lahtotaajuus

(fmin-fmax)

12 = Moottorin

momentti (-2 -

+2xTNmot)

13 = Moottorin

teho (-2 -

+2xTNmot)

14 = PT100-lampo-

tila

15=Analogialahto

(kenttdv.) Process-

Data4 (NXS)

P2.3.5.2

Analogialahdon 1

P2.3.5.3 suodatusaika

0.00 100.00 s 1.00 308

Analogialahddn 1 0 1 0 309 0 = Ei kaannetty

P2.3.5.4 kianto 1 = Kaanteinen

Analogialdhdon 1 0 1 0 310 0=0mA(0V)

P2.35.5 minimi 1=4mA(2V)

Analogialahddn 1

P23.5.6 skaalaus

10 1000 % 100 311

Analogialahdon 1

P2.3.5.7 et o
siirtyma

-100.00 | 100.00 % 0.00 375
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* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.

Taulukko 67: Analogialdhto 2 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.6)

Numero Parametri

p2.3.6.1+ | Analogialahdon 2|4 o E.10 0.1 471
signaalin valinta
P2.3.6.2 Analogilallahdon 2 0 15 4 472 Katso P2.3.5.2.
toiminto
p23.63 | Analogialahdin2 4 g4, 10.00 s 1.00 473
suodatusaika
P23.6.4 Analog!élahdon 2 0 1 0 474 0= Elulfaan.netty
kaanto 1 = Kaanteinen
Analogialdhdon 2 0=0mA(0V)
P2.3.6.5 minimi 0 ! 0 475 1=4mA(2V)
p23.6.6 |Analogialdndonz -, 1000 % 100 476
skaalaus
p23.67 |Analegialahdsn2 4 14464 | 100.00 % 0.00 477
siirtyma
* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
Taulukko 68: Analogialdhto 3 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.7]
Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
pp.3.7.1 « | Analogialahdon3 |4 o E.10 0.1 478
signaalin valinta
P2379 Analog.lal.ahdon 3 0 15 5 479 Katso P2.3.5.2.
toiminto
pp3.73 | Analogialahdon3 444 10.00 s 1.00 480
suodatusaika
P2 374 Analogﬁlal}don 3 0 1 0 481 0= Elulfaan‘netty
kaanto 1 = Kadanteinen
Analogialdhdon 3 0=0mA(0V)
P2.3.7.5 minimi 0 ! 0 482 1=4mA(2V]
p23.76 |Analogialahdon3 10 1000 % 100 483
skaalaus
pp3.77 |Analegialahdsn3 4 14445 | 100.00 % 0.00 484
siirtyma

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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6.4.5 TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 ->
G2.4

Taulukko 69: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero Parametri

0 = Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0.0 10.0 s 0.1 500 100 = T&ydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

0 = Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0.0 10.0 s 0.0 501 100 = Taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0.1 3000.0 s 10.0 502

P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0.1 3000.0 s 10.0 503
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa kayn-
nin aikana
2 = Ulkoinen jarru-
katkoja

P2.4.5* Jarrukatkoja 0 4 0 504 |3 = Kaytossa

pysaytettyna /
kaynnin aikana
4 = Kaytossa kayn-
nin aikana (ei tes-

tausta)
0= Ramppi
R . 1 = Vauhtikdynnis-

P2.4.6 Kay”n::ittfto" 0 2 0 505 |[tys
2=Ehdollinen vauh-
tikaynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
1= Ramppi
2 = Ramppi + kayn-

P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |nistys sallittu
vapaasti pydrien
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi

P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0.00 IL A 0.7xIH 507

ppsg | DCarrutusaika |40 | (609 s 0.00 508

pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-
pp.4.1g |@rrutusaloitetaan | g0 1 4009 Hz 1.50 515
hidastaen pysay-
tettdessa
po.4q | DCiarrutusaika g4 460 g9 s 0.00 516

kaynnistyksessa
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Taulukko 69: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.4.12 Vuojarru 0 1 0 5o0 |0 Elkaytossa
0 = Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0.00 IL A IH 519
Vain NXP-laitteet
p2.4.14 | DCarrwirta 0 IL A 0.1x IH 1080
pysaytyksessa
P2.4.15 Askellusohje 1 -320.00 | 320.00 Hz 2.00 1239
P2.4.16 Askellusohje 2 -320.00 | 320.00 Hz 653.36 1240
P2.4.17 Askellusramppi 0.1 3200.0 s 1.0 1257
0 = Vapaasti pyo-
P2.4.18 Hatapysaytystapa 0 1 0 1276 |rien
1= Ramppi
P2.4.19 Ohjausvalinnat 0 65536 0 1084
0 = ASIC-modu-
. . laattori
P2.4.20 [Modulaattorityyppi 0 1 0 1516 1 = Ohjelmistomo-
dulaattori 1
P2.4.21 Ramppi; ohita S2 0 1 0 1900

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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6.4.6 ESTOTAAJUUKSIEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.5)

Taulukko 70: Estotaajuuden parametrit, G2.5

Numero Parametri

pp5 |Estotaaluusalued |y 50 | 32000 | H2 0.00 509 |0 Ei keytosss
alaraja

P2 52 EstotannLJu?alue 1, 0.00 120,00 Hy 0.00 510 0 = Ei kéytossa
ylaraja

pp.53 |Estotaaluusalue. | o5 | 32000 | H2 0.00 511 |0 i kéytoss
alaraja

P25 4 EstotannLJu?alue 2, 0.00 120,00 Hy 0.00 51 0 = Ei kéiytossa
ylaraja

pp.55 |Estoraaluusalue3. | o0 | 32000 | H2 0.00 513 |0 i kéytosss
alaraja

P2 56 EstotannLJu?alue 3, 0.00 120,00 Hy 0.00 - 0 = Ei kéytossa
ylaraja

P2.5.7 Eikiihd./ 0.1 10.0 x 1.0 518

hid.ramppia
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6.4.7

Taulukko 71: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero

MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.6)

Parametri

0 = Taajuusohje
1 = Nopeusohje
2 = Momenttioh-

. — jaus
pp.6.1 | Moottorin ohjaus 0 24 0 600 |NXP:
tila .
3 = Nopeusohjaus,
closed loop
4 = Closed loop
-momenttiohjaus
NXP:
0 = Ei kaytossa
P2.6.2 U/f-optimointi 0 1 0 109 1 = Automaattinen
momentin maksi-
mointi
NXP:
0 = Lineaarinen
U/f-suhteen 1 = Nelié6llinen
P2.6:3 valinta 0 3 0 108 2 = Ohjelmoitava
3 = Lineaarinen,
vuon opt.
pp.64 | Kentanheikennys= 1 g0 | 39009 Hz 50.00 602
piste
Jannite kentan
P2.6.5 heikennyspis- 10.00 200.00 % 100.00 603
teessa
P | U/f-kayrankeski- |00 by o) Hz 50.00 604
pistetaajuus
ppy | Y/fkayrankeski- | 000 | ag000 | o 100.00 605
pistejannite
po.4.g |Lantdiannite nolla- | g 55 f 4009 % | Vaihtelee 606
taajuudella
P2.6.9 | Kytkentstaajuus 1 Val':;e' kHz | Vaihtelee 601
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 |ramppial
2 = Kaytossa
(ramppi)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.11 Alijannitesaataja 0 2 1 608 |ramppial
2 = Kaytossa
(ramppi)
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Taulukko 71: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2 6,12 Moottorin ohjaus- 0 4 2 591 Katso P2.6.1.
tapa 2
Nopeussaatajan P-
P2.6.13 vahvistus (open 0 32767 3000 637
loop)
Nopeussaatajan I-
P2.6.14 vahvistus (open 0 32767 300 638
loop)
P2.6.15 Kuormitusjousto 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Ei kaytossa
1=Tunnistus ilman
kayntia
NXP:
2 = Tunnistus ja ajo
P2.6.16 ID ajo 0 1/4 0 631 3=Enkooderi-tun-

nistusajo (kesto-
magneettimoot-
tori)

4 = Kaikkien tun-
nistus

Vain NXP-laitteet

p2.6.17 |Yudelleenkdynnis- 14400 1 5000 s Vaihtelee 1424
tysviive
Kuormitusjouston
P2.6.18 . 0 32000 | ms 0 656
aika
p2.619 | Negativinentaa- | o0 ol poson | Hz | -327.67 1286
juusraja
p2.620 | Positivinentaa- | o) 1o | 30747 | 1z 327.67 1285
juusraja
Generaattorin
P2.6.21 tori 0.0 300.0 % 300.0 1288
momenttiraja
P2.6.22 Moottorin 0.0 300.0 % 300.0 1287

momenttiraja

* = Parametrin arvoa voi muuttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.

HUOMAUTUS!

Joissakin sovelluksen versioissa parametrin koodi on ehka 2.6.17.xx eika 2.6.23.xx
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Taulukko 72: NXS-taajuusmuuttajat: Closed loop -parametrit [ohjauspaneeli: Valikko M2 ->
G2.6.23)

Parametri
P2.6.17.1 | Magnetointivirta | 0.00 2 x IH A 0.00 612
P2.6.17.2 | Nopeussaats P 1 1000 30 613
p2.6.17.3 | Nopeusohiauk-f 49600 | 32000 | ms 100.0 614
sen l-aika
P2.6.17.5 Kiihdytyksen 0.00 | 300.00 s 0.00 626
kompensointi
P2.6.17.6 | Jattaman saato 0 500 % 75 619
p2.6.17.7 | Magnetointivirta 5 IL A 0.00 627
kaynnistyksessa
p2.6.17.8 | Magnetointiaika 0 32000 | ms 0 628
kaynnistyksessa
p2.6.17.9 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
p2.6.17.10 | Nolanopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0 = Ei kaytossa
1 = Momenttimuisti
P2.6.17.11 | Kaynnistysmo- 0 3 0 421 |2 = Momenttiohje
mentti 3 = Kaynnistysmo-
mentti eteen/
taakse
Kaynnistysmo-
P2.6.17.12 | VRIS | -300.0 | 300.0 s 0.0 633
Kaynnistysmo-
P2.6.17.13 | I ee | -300.0 | 300.0 s 0.0 634
p2.6.17.15 | Enkooderin suo- 0.0 100.0 ms 0.0 618
datusaika
p2.617.17 | Virtachiauksen o0 ya000 | 9 40.00 617
P-vahvistus
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Taulukko 73: NXP-taajuusmuuttajat: Closed loop -parametrit (ohjauspaneeli: Valikko M2 ->

G2.6.23)
Parametri
P2.6.23.1 | Magnetointivirta | 0.00 2 x IH A 0.00 612
P2.6.23.2 | Nopeussaits P 1 1000 30 613
P2.6233 | Nopeusohiauk- 49000 | 39000 | ms 100.0 614
sen l-aika
P2.6.23.5 Kiihdytyksen 0.00 | 300.00 s 0.00 626
kompensointi
P2.6.23.6 | Jattaman saato 0 500 % 75 619
P2.6.23.7 | Magnetointivirta 0 IL A 0.00 627
kaynnistyksessa
P2.6238 | Magnetointiaika 0 60000 | ms 0 628
kaynnistyksessa
P2.6.23.9 | Nollanopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
p2.6.23.10 | Nolanopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0 = Ei kaytossa
1 = Momenttimuisti
P2.6.23.11 | Kaynnistysmo- 0 3 0 421 |2 = Momenttiohje
mentti 3 = Kaynnistysmo-
mentti eteen/
taakse
Kaynnistysmo-
P2.6.23.12 | ' MRS | -300.0 | 300.0 s 0.0 633
Kaynnistysmo-
P2.6.23.13 | VI ee | -300.0 | 300.0 s 0.0 634
P2.6.23.15 | Enkooderin suo- 0.0 100.0 ms 0.0 618
datusaika
p2.623.17 | Virtachiauksen g0 aon00 | 9 40.00 617
P-vahvistus
P2.6.23.18 V'rtaoahifa“kse” 0.0 3200.0 ms 15 657
Generaattorin
P2.6.23.19 . 0.0 300.0 % 300.0 1290
tehoraja
P2.6.23.20 M°°“‘;g}2t9h°' 0.0 300.0 % 300.0 1289
p2.62321 | Negativinen 0.0 300.0 % 300.0 645
momenttiraja
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Taulukko 73: NXP-taajuusmuuttajat: Closed loop -parametrit (ohjauspaneeli: Valikko M2 ->
G2.6.23)

Numero Parametri

P2.6.23.22 Positiivinen 0.0 300.0 % 300.0 646
momenttiraja

P2.6.23.23 | Vuon OFF-viive 1 32000 s 0 1402

P2.6.23.24 | Pysaytystilanvuo | 0.0 150.00 % 100.00 1401

P2.6.23.25 | SPCf1 -piste 0.00 | 320.00 Hz 0.00 1301

P2.6.23.26 | SPC f0 -piste 0.00 320.0 Hz 0.00 1300

P2.6.23.27 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299

P2.6.23.28 | SPC Kp kh-piste 0 1000 % 100 1298

P2.6.23.29 | SPC:n momentin |y 4 400.0 % 0.0 1296

minimi

P2.6.23.30 | °PC:n momentin 0 1000 % 100 1295
minimi Kp

262331 | SPCKp AK- 0 1000 ms 0 1297
momentti

P2.6.23.32 | Vuon ohjearvo 0.0 500.0 % 100.0 1250

Nopeusvirheen

P2.6.23.33 | g\ jodatusaika

0 1000 ms 0 1311

P2.6.23.34 | Modulointiraja 0 150 % 100 655
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Taulukko 74: NXP-taajuusmuuttajat: Kestomagneettimoottorin ohjausparametrit
(ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.6.24)

Parametri

0 = Induktiomoot-

. . tori
P2.6.24.1 Moottorin tyyppi 0 1 0 650 1 = Kestomagneet-
timoottori
Kestomagneetti-
P2.6.24.2 | moottorin akselin 0 65535 0 649
asento

Kaynnistyskulman

P2.6.24.3 tunnusta muutettu 0 10 0 1691
P2.6.24.4 | K@ynnistyskulman | 4 150.0 % 0.0 1756
tunnistusvirta
P2.6.24.5 | Napaisuuspulssi- | 200.0 % 1.0 1566
virta
P2.6.24.6 I/f-virta 0.0 150.0 % 50.0 1693
P2.6.24.7 | I/f -ohjausraja 0.0 300.0 % 10.0 1790
P2.6.24.8 Vuovirta, Kp 0 32000 500 651
P2.6.24.9 Vuovirran aika 0.0 100.0 ms 5.0 652

Taulukko 75: NXS-taajuusmuuttajat: Tunnistusparametrit (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.6.25]

Parametri
P2.6.18.1 Nopeusaskel -50.0 50.0 % 0.0 1252
P2.6.18.2 Momenttiaskel -100.0 300.0 % 0.0 1253
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Taulukko 76: NXP-taajuusmuuttajat: Tunnistusparametrit [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.6.25)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.6.25.1 Vuo 10 % 0.0 250.0 % 10.0 1355
P2.6.25.2 Vuo 20 % 0.0 250.0 % 20.0 1356
P2.6.25.3 Vuo 30 % 0.0 250.0 % 30.0 1357
P2.6.25.4 Vuo 40 % 0.0 250.0 % 40.0 1358
P2.6.25.5 Vuo 50 % 0.0 250.0 % 50.0 1359
P2.6.25.6 Vuo 60 % 0.0 250.0 % 60.0 1360
P2.6.25.7 Vuo 70 % 0.0 250.0 % 70.0 1361
P2.6.25.8 Vuo 80 % 0.0 250.0 % 80.0 1362
P2.6.25.9 Vuo 90 % 0.0 250.0 % 90.0 1363
P2.6.25.10 Vuo 100 % 0.0 250.0 % 100.0 1364
P2.6.25.11 Vuo 110 % 0.0 250.0 % 110.0 1365
P2.6.25.12 Vuo 120 % 0.0 250.0 % 120.0 1366
P2.6.25.13 Vuo 130 % 0.0 250.0 % 130.0 1367
P2.6.25.14 Vuo 140 % 0.0 250.0 % 140.0 1368
P2.6.25.15 Vuo 150 % 0.0 250.0 % 150.0 1369
P2.6.25.16 | Rs-jannitehavio 0 30000 Vaihtelee 662
Ir: lisdys nolla-
P2.6.25.17 | pistejannittee- 0 30000 Vaihtelee 664
seen

Ir: lisdys gene-
P2.6.25.18 raattorin skaa- 0 30000 Vaihtelee 665
laukseen

Ir: lisdys mootto-

P2.6.2519 | " 0 30000 Vaihtelee 667
rin skaalaukseen
P2.6.25.20 | Moottorinvasta- |50 | 39500 | g 90.0 674
jannite
P2.6.25.21 | Ls-jannitehsvis 0 3000 512 673
P2.6.25.22 lu offset -32000 | 32000 10000 668
P2.6.25.23 Iv offset -32000 | 32000 0 669
P2.6.25.24 w offset 232000 | 32000 0 670
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Taulukko 76: NXP-taajuusmuuttajat: Tunnistusparametrit [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.6.25)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.6.25.25 Nopeusaskel -50.0 50.0 % 0.0 1252
P2.6.25.26 Momenttiaskel -100.0 100.0 % 0.0 1253

Taulukko 77: Stabilaatt.

Indeksi Parametri

Momenttistabi-
P2.6.26.1 laattorin vahvis- 0 1000 100 1412
tus

Momenttistabi-
P2.6.26.2 | laattorin vaimen- 0 1000 900 1413
nus

Momenttistabi-
P2.6.26.3 | ‘Battorin vahvis- 0 1000 50 1414
tus kentan hei-

kennyspisteessa

Momenttistabi-

P2.6.26.4 laattorin raja- 0 20.00 % 3.00 1720
suhde
Vuoympyrastabi-
P2.6.26.5 | laattorin vahvis- 0 32767 10000 1550
tus

Vuostabilaattori

P2.6.26.6 o 0 32700 900 1551
P2.6.26.7 | Vuostabilaattorin 0 32000 500 1797
vahvistus

P2.6.26.8 | Vuostabilaatiorin - 45000 1 5004, 64 1796
kerroin

P2.6.26,9 |Jannitestabilaat- 0 100.0 % 10.0 1738
torin vahvistus

P2.6.26.10 | Jennitestabilaat- 0 1000 900 1552
tori AK

Jannitestabilaat-

P2.6.26.11 . : 0 32000 Hz 1.50 1553
torin raja
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6.4.8 SUOJAUKSET (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.7

Taulukko 78: Suojaukset, G2.7

Numero Parametri

0 = Ei vastetta

1= Varoitus

2 =Varoitus + edel-
linen taajuus

P2 71 \(aste 4 mA:n 0 5 0 700 3 =Varoitus + vaki-
ohjearvon vikaan onopeus 2.7.2

4 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan

5 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien

4 mA:n ohjearvon

P2.7.2 . . 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
vian taajuus
P2 7.3 Vaste.ulk0|seen 0 3 5 701 0=Ei vgstetta
vikaan 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

Tulovaiheen val- 2.4.7:n mukaan
P2.7.4 0 3 3 730 |3 =Vika, pysaytys

vonta. e
vapaasti pyorien

Vaste alijannitevi- 0 = Vika tallentuu

P2.7.5 0 1 0 727 |vikahistoriaan
kaan o

Ei vian tallennusta

P27 6 Lahtdvaiheen val- 0 3 2 702 0=Ei vgstetta

vonta 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703  |2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys

P27 8 Moottorlp l@ampo- 0 3 2 704 vapaasti pydrien

suojaus
Moottorin ympa-
P2.7.9 riston lampotila- -100.0 100.0 % 0.0 705
kerroin
Moottorin jaahdy-
P2.7.10 tyskerroin nolla- 0.0 150.0 % 40.0 706
nopeudella
p2.7.11 | Moottorin lam- 1 200 | min |vaihtelee 707
poaikavakio.

P2.7.12 Kayttosuhde 0 150 % 100 708
0 = Ei vastetta
1= Varoitus

P2.7.13 Jumisuojaus 0 3 0 709 |27 Vika. pys.

2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
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Taulukko 78: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.7.14 Jumivirta 0.00 P2.1.2 A TH 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1.0 P2.1.2 Hz 25.0 712
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P2 717 Allkuor.mltussuo- 0 3 0 713 2 =Vika, pys.
jaus 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
p2.7.1g |Kentan heikennys- 4 150.0 % 50.0 714
alueen kuorma
P2.7.19 nollataajuus- 5.0 150.0 % 10.0 715
kuorma.
p2.7.20 | Alikuormitussuo- 4 ) g1 ¢n0 00 s 20.00 716
jan aikaraja
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste termistori- 2 =Vika, pys.
P2.7.21 vikaan 0 3 2 732 2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
2 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
S vapaasti pydrien
p2.7.22 |Vaste kenttavayla 0 4 2 733 |4 = Varoitus, aseta
vikaan . - .
taajuusohjeeksi
kenttavaylavian
vakionopeus
(P2.7.40) (vain
NXP-taajuusmuut-
tajat)
P2 7 93 Vaste kprttlpalk- 0 3 2 734 Katso P2.7.21.
kavikaan
0 = Ei kaytossa
1 =Kanava 1
2 =Kanavat 1ja 2
P2.7.24 LKortin1 numerot 0 5 0 739 3 =Kanavat 1,2 ja
3
4 =Kanavat2ja3
5 =Kanava 3
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Taulukko 78: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
o 2 =Vika, pys.
P2.7.25 LKortin vikavaste 0 3 0 740
2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2.7.26 LKortin1 var.raja -30.0 200.0 °C 120.0 741
P2.7.27 LKortin1 hal.raja -30.0 200.0 °C 130.0 742
Vain NXP-laitteet
1= Varoitus
. . 2 =Vika, pys.
p2.7.28 | Jarrunvikatoi- 1 3 1 1316 [2.4.7:n mukaan
minto . .
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2.7.29 Jarrun vikaviive 0.00 320.00 s 0.20 1317
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P2 7 30 Jarjeste.lmavaylan 3 3 3 1082 2 =Vika, pys.
vika 2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
pp731 |Jeriestelmavaylan |4, 10.00 s 3.00 1352
vikaviive
P2.7.32 Jdahdytyksen 0.00 7.00 s 2.00 751
vikaviive
0 = Ei vastetta
. . 1= Varoitus
P2.7.33 Nopeusvirhetila 0 2 0 752 2 = Vika, pysiytys
vapaasti pydrien
Nopeusvirheen
P2.7.34 o 0 100 % 5 753
maksimiero
pp.735 | 'Nopeusvirheen 0.00 100.0 s 0.50 754
vikaviive
1=Varoitus, pysay-
Odottamattoman tys vapaasti pyo-
P2.7.36 kaynnistyksen 0 2 1 755 |rien
estotila 2 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien

NXP- ja NXS-taajuusmuuttajat
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Taulukko 78: Suojaukset, G2.7

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 =Kanava 1

2 =Kanavat 1ja 2
p2.7.37 LKortin2 numerot 0 5 0 743 3=Kanavat 1, 2ja
3

4 =Kanavat2ja 3
5 = Kanava 3

P2.7.38 LKortin2 var.raja -30.0 200.0 °C 120 745

P2.7.39 LKortin2 hal.raja -30.0 200.0 °C 130 746

Vain NXP-laitteet

po.7.40 | Kenttavaylavian 0 P212 | Hz 20.00 1801
taajuus
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Aktiivisen suodat- 2 =Vika, pys.
P2.7.41 timen vika 0 3 2 776 P2.4.7:n mukaan

3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
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6.4.9 AUTOMAATTISEN UUDELLEENKAYNNISTYKSEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:
MENU M2 -> G2.8)

Taulukko 79: Automaattisen uudelleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

Numero Parametri

Jalleenkaynnis-

P2.8.1 tysviive 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Yritysaika 0.00 60.00 s 30.00 718
0= Ramppi
bogs | Kaynnistystoi- . , . - :y: Vauhtikaynnis-

minto 2 = Parametrin

P2.4.6 mukaan

Yritysten maara
P2.8.4 alijannitelaukai- 0 10 0 720
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.5 ylijannitelaukai- 0 10 0 721
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten maara 4
P2.8.7 mA:n ohjearvolau- 0 10 0 723
kaisun jalkeen

Yritysten maara

moottorin ldmpo-

tilavian laukaisun
jalkeen

P2.8.8 0 10 0 726

Yritysten maara
P2.8.9 ulkoisen vian lau- 0 10 0 725
kaisun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.10 | alikuormitusvika- 0 10 0 738
laukaisun jalkeen
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6.4.10

Taulukko 80: Kenttavayldan parametrit

Numero

P2.9.1

Parametri

Kenttavaylan
minimiskaalaus

0.00

320.00

Hz

0.00

KENTTAVAYLAPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.9)

P2.9.2

Kenttavaylan
maksimiskaalaus

0.00

320.00

Hz

0.00

P2.9.3

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 1
valinta

10000

852

P2.9.4

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 2
valinta

10000

853

P2.9.5

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 3
valinta

10000

45

854

P2.9.6

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 4
valinta

10000

855

P2.9.7

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 5
valinta

10000

856

P2.9.8

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 6
valinta

10000

857

P2.9.9

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 7
valinta

10000

858

P2.9.10

Kenttavaylan pro-
sessidatalahdon 8
valinta

10000

37

859

Vain NXP-Llaitteille [NXS-laitteissa oletusarvoja ei voi muuttaa

P2.9.11

Kenttavaylan pro-
sessidatatulon 1
valinta

10000

1140

876

P2.9.12

Kenttavaylan pro-
sessidatatulon 2
valinta

10000

46

877

P2.9.13

Kenttavaylan pro-
sessidatatulon 3
valinta

10000

47

878
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Taulukko 80: Kenttavaylan parametrit

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

Kenttavaylan pro-
P2.9.14 sessidatatulon 4 0 10000 48 879
valinta

Kenttavaylan pro-
P2.9.15 sessidatatulon 5 0 10000 0 880
valinta

Kenttavaylan pro-
P2.9.16 sessidatatulon 6 0 10000 0 881
valinta

Kenttavaylan pro-
P2.9.17 sessidatatulon 7 0 10000 0 882
valinta

Kenttavaylan pro-
P2.9.18 sessidatatulon 8 0 10000 0 883
valinta
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6.4.11 MOMENTTIOHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.10)

Taulukko 81: Momenttiohjausparametrit, G2.10

Numero Parametri

P2.10.1 Momenttiraja 0.0 300.0 % 300.0 609
Momenttirajan
P2.10.2 | ohjauksen P-vah- 0 32000 3000 610
vistus
Momenttirajan
P2.10.3 ohjauksen I-vah- 0 32000 200 611
vistus
0 = Ei kaytossa
1=AI
2=AI2
3=AI3
4=Al4
_— 5=Al1-ohjaussauva
p2.10.4 | Momeniiohieen | 8 0 641 |(-10..10V)
6 = Al2-ohjaus-
sauva (-10-10 V)
7=Momenttiohje
paneelilta, R3.5
8 = Kenttavaylan
momenttiohje
p2.105 | Momenttiohieen 1 3055 | 3000 | % 100 642
maksimi
p2.10.6 | Momenttiohjeen 1 5000 | 3000 | % 0.0 643
minimi
. 0 = Maksimitaajuus
Momentin 1 = Valittu taajuus-
P2.10.7 nopeusrajoitus 0 3 1 644 - )
(oL) ohje
2 = Vakionopeus 7
Open loop -
P2.10.8 | momenttiohjauk- 0.00 P2.1.2 Hz 3.00 636
sen minimitaajuus
pp.109 [|Momenttisastajan | g 32000 150 639
P-vahvistus
p2.10.10 |Momenttisadtdjan | 32000 10 640
|-vahvistus
Vain NXP-laitteet
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Taulukko 81: Momenttiohjausparametrit, G2.10

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Nopeussaato
(CL)
1 = Pos./neg. taa-
juusraja
2 = Ramppiléhto
(-/+)
P2.10.11 | nopeusrajoitus 0 7 2 1278 ppranio
4 = Ramppilahto-
(CL) P e
o0s. taaj.raja
5 = Ramppilahtoik-
kuna
6 = 0-ramppilahto
(-/+)
7 = Ramppilahtoik-
kuna On/Off
p2.10.12 | Momenttiohjeen 0 32000 | ms 0 1244
suodatusaika
Ikkuna, negatiivi-
P2.10.13 nen 0.00 50.00 Hz 2.00 1305
P2.10.14 'kk“”ar']eprfs't”"" 0.00 50.00 Hz 2.00 1304
Ikkuna, negatiivi-
P2.10.15 . 0.00 P2.10.13 Hz 0.00 1307
nen pois
Ikkuna, positiivi-
P2.10.16 . 0.00 P2.10.14 Hz 0.00 1306
nen pois
p2.10.17 |Nopeusohiauksen | g | 300 | g 300.0 1382
l&htoraja
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6.4.12  NXP-TAAJUUSMUUTTAJAT: ISANTA/SEURAAJA-PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:

MENU M2 -> G2.11)

Taulukko 82: Isdntd/seuraajaparametrit, G2.5

Numero

Parametri

P2.11.1

Isdntd/seuraaja-
tila

1324

0 = Yksi taajuus-
muuttaja

1 = Isantakaytto

2 = Seuraajakaytto

P2.11.2

Seuraajan pysay-
tystoiminto

1089

0 = Vapaasti pyo-
rien

1 = Rampilla

2 =|santana

P2.11.3

Seuraajan nopeu-
sohjeen valinta

1081

0=AI1

1=AI2
2=Al1+AI2
3=Al1-AI2
4=Al2 - Al
5=Al1xAI2

6 = Al1-ohjaus-
sauva

7 = Al2-ohjaus-
sauva

8 = Paneeli

9 = Kenttavayla
10 = Moottoripo-
tentiometri

11 =Al1, Al2
minimi

12 = Al1, Al2 mak-
simi

13 = Maksimitaa-
juus

14 = AI1/AI2-
valinta
15=Enkooderi 1 (C.
1)

16=Enkooderi 2 (C.
3)

17 = Iséannan
ohjearvo

18 = Isannan ram-
pin lahto
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Taulukko 82: Isdntd/seuraajaparametrit, G2.5

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1=Al

2=AI2

3=AI3

4=Al4

5 = Al1 ohjaus-
sauva

6 = Al2 ohjaus-
sauva
7=Momenttiohje
paneelilta, R3.5
8 = Kenttavaylan
momenttiohje
9=Paamomentti

Seuraajan
P2.11.4 momenttiohjeen 0 9 9 1083
valinta

P2.11.5 Nopeudenjako -300.00 | 300.00 % 100.0 1241

P2.11.6 Kuormanjako 0.0 500.0 % 100.0 1248

0 = Yksi taajuus-
Iséntd/seuraaja- muuttaja

tila 2 0 2 0 1093 1 = Isantakaytto
2 = Seuraajakaytto

P2.11.7

0 = Yksi taajuus-
muuttaja

1 = Isantakaytto

2 = Seuraajakaytto

P2.11.8 Seuraajan vika 0 2 0 1536

6.4.13  PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.
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Taulukko 83: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = PC-Ohjaus
P3.1 Ohjauspaikka 0 3 1 125 1 = Riviliitin
. J P 2 = Paneeli

3 = Kenttavayla

R3.2 Paneelin ohjearvo | P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
P33 Suuntg (panee- 0 1 0 123 0 = Eteen
lissa) 1 = Taakse

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
P3.4 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytossa

R3.5 Momenttiohje -300.0 300.0 % 0.0

6.4.14  JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttooppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myos yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

6.4.15  LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.
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7 PUMPPU- JA PUHALLINSOVELLUS

7.1 YLEISTA
Valitse pumppu- ja puhallinsovellus valikon Mé sivulla S6.2.

Pumppu- ja puhallinsovelluksen avulla voidaan ohjata yhta muuttuvanopeuksista kayttoa ja
enintaan neljaa apukayttoa. Taajuusmuuttajan PID-saadin ohjaa muuttuvanopeuksisen
kayton nopeutta ja ohjaa kokonaisvirtausta antamalla kaynnistys- ja pysaytysohjaussignaalit
apukaytoille. Vakiovarusteena olevien kahdeksan parametriryhman lisaksi saatavilla on
monipumpputoiminnon ja puhaltimen ohjaustoimintojen parametriryhma.

Sovelluksessa on kaksi ohjauspaikkaa riviliittimessa. Paikka A on pumpun ja puhaltimen
ohjaus, ja paikka B on suora taajuusohje. Ohjauspaikka valitaan digitaalitulolla DIN6.

Kuten nimikin jo kertoo, pumppu- ja puhallinsovellusta kaytetaan pumppujen ja puhaltimien
toiminnan ohjaamiseen. Silla voidaan esimerkiksi pienentaa paineenlisdysasemien painetta,
jos mitattu tulopaine laskee kayttajan maarittaman raja-arvon alapuolelle.

Sovellus siirtyy taajuusmuuttajaan liitettyjen moottorien valilla ulkoisten kontaktorien avulla.
Vuorotteluominaisuuden ansiosta apukayttojen kaynnistysjarjestysta voidaan vaihtaa.
Kahden kayton (paakaytts + yksi apukéaytto) vuorottelu on asetettu oletukseksi, katso luku
9.11 Kéyttdjen vuorottelu (vain sovellus 7).

» Kaikki tulot lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa.

Lisdtoiminnot:

* Analogiatulosignaalialueen valinta.

* Kahden taajuusrajan valvonta.

*  Momenttirajan valvonta.

* Ohjearvorajan valvonta.

* Toisen rampin ja S-rampin ohjelmointi.

« Ohjelmoitava Kay/Seis- ja Taakse-logiikka.
» DC-jarru kaynnistyksessa ja pysaytyksessa.
*  Kolme estotaajuusaluetta.

« Ohjelmoitava U/f-kdyra ja kytkentataajuus.
» Automaattinen uudelleenkaynnistys.

*  Moottorin lampo- ja jumisuojaus: taysin ohjelmoitavissa - pois, varoitus, vika.
*  Moottorin alikuormitussuojaus.

* Tulo- ja lahtovaiheen valvonta.

* Lepotoiminto.

Pumppu- ja puhallinsovelluksen parametrit selitetaan luvussa 9 Parametrikuvaukset
jaljempana tassa oppaassa. Selitykset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.
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7.2

OHJAUS-I/0

Viitepotentiometri

OPTA1

1-10 kQ
_ _I 1 | | +10V | |Ohjausjénnite|'aht6 | |Jénnite potentiometriin jne. |
| = =
N Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 PID-ohje
: 2 || AL+ Jénnitealue 0-10 V DC g;’gggl'ﬁ?:s;;‘?letusome
————— Ohjearvon ja
3 All- I/0 maa ohjaustulojen maa
Kaksijohdinl&hetin 4 Al2+ .
Sloarve -~ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2
oarvo T Virta-alue 0-20 mA PID:n oloarvo 1
(0420 5 Al2- Ohjelmoitava (P2.2.1.9)
A +E_ - —_———
p— o] e |[+24v e | [Ohjausjannitelahtd | pannite kytkimiin jne. maks. 0,1 A
| :_____I 7 | | GND P | |I/O maa | |ohjearvon ja ohjaustulojen mag
E__ - _/ ________ _I 8 | | DIN1 | Paikka A: Kay/Seis Ohjauspaikan A~
Lo s { o |[oin2 | [ e o | [T p e
Lo s {10 [om3 N P | = R e
| 11 | [ CMA | [Yhteinen (DIN 1 - DIN 3)| [Kytke GND tai +24 V |
e m o 112 ][ +24v e | |[Ohjausjénniteldhtd | [Jannite kytkimiin (katso 6)]
1
! R .I 13 | | GND ® | |I/O maa | [Ohjearvon ja ohjaustulojen maa
I : Paikka B: Kay/Seis PR
:___/ __E _______ 14 DIN4 Ohjelmoitava (G2.2.6) Kosketin kiinni = kaynnistys
\ Ryominta lint Kosketin kiinni =
L-- ? - _E ______ .I 15 | | DINS | Qﬁojemm|nQatnao!!pae(ugszvazmﬁ)a ryémintanopeus aktiivinen
I 7 Ohi ik A/B lint Kosketi K = o Kka A aktiivi
r 16 | | DING et (L5 3%)™ | |Kosketin Kiini ~ ohjauspaikia B aktjuinen
! : [[17 | [ cvB | [Yhteinen tuloille DIN4-DING | [Kytke GND tai +24 V |
1 1
! | | 18 | | AO1+ | Analogialaht6 1 **) Alue 0-20 mA/RL,
! | L&htotaajuus max. 500 Q
' Vika ! 19 | | AO1-(GND) ® | Ohjelmoitava (P2.3.3.2))
| 1
| ! Digitaalilaht6 Open collector,
[ Tt 20 DO1 VA%_MIS 1
! @ | Ohjelmoitava (G2.3.1) ||I=50 mA, U<48 VDC
| 1
; : | OPTA2 / OPTA3 **x)
| 1
! | 21 RO1 Releléhto 1
| o 22 Apu/vuorottelu 1 o
X - RO1 Ohjelmoitava )
B VA e 23 || RO1 — (G2.3.1)
24 RO2 Releléhto 2
25 RO2 Apu/vuorottelu 2 *)
Ohjelmoitava
26 | | RO2 — (G2.3.1)

Kuva 19: Pumppu- ja puhallinsovelluksen I/0-oletusasetukset ja kytkentdesimerkki
[kaksijohtiminen ldhetin]
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*) Katso Taulukko 92 Digitaalildhtojen signaalit (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.1).

**) Katso Taulukko 94 Analogialéhtd 1 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.3), Taulukko 95
Analogialéhté 2 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.4) ja Taulukko 96 Analogialéhté 3
[ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.7).

***] Lisakortin A3 toisessa releldhddssa ei ole avoimen koskettimen liitinta (liitin 24 puuttuu).

HUOMAUTUS!
Katso alla olevat pistikevalinnat. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Pistikeryhma X3:
CMA:n ja CMB:n maadoitus

ee| CMB kytketty maahan
®e| CMA kytketty maahan

e@® | CMB erotettu maasta
e®® | CMA erotettu maasta

o CMB ja CMA sisaisesti kytketty
yhteen, erotettu maasta

= tehdasasetus

Kuva 20: Pistikevalinnat
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230 VAC
22 VACON OPT-A2 25
24 VDC
RO1 412 34 DIN2 RO2 DIN3 410
23 » 26
Autom. \{Séhkij erkko Autom. \/Séhkév erkko
S1 i S2 7 [t N 7
K2 K1
K2 K1
K1.1 K1 /- K2.1 K2 /-
Ki[ _Jk1.1[ ] kK2 [ _Jk2.1[ 1
M1/Vacon M1/verkko M2/Vacon M2/verkko

Kuva 21: Pumppujen vuorottelujarjestelma, ensisijainen ohjauskaavio
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K1 Kl.lE‘j K2 K2.1E‘j K3 K3.1E‘j

230 VAC
: VACON OPT-A1 VACON OPT-A1 VACON OPT-A1!
{24 VDC DIN2 DIN3 DIN4
12 9 10 14 :
22 VACON OPT-B5 1 25 VACON OPT-B5t 28
23 26 29
A vSéhkgverkko A V Sahkoverkko A Vv Sahkgverkko
R i §2 o L §3 o N i
K37 ka K3\ K3/ ki1 7‘3 K17 ka2 Kli
K2 K1 ‘ K2
K1i.1 K17 K2.1 K2 7 K3.1 K3 7

M1/Vacon M1/verkko M2/Vacon M2/verkko M3/Vacon M3/verkko

Kuva 22: Pumppujen vuorottelujérjestelma, ensisijainen ohjauskaavio
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7.3 PUMPPU- JA PUHALLINSOVELLUKSEN OHJAUSSIGNAALILOGIIKKA

Rydmintanopeus (ohjelmoitava), par. 2.2.6.12)
DIN5 & : v " h
Paikan A/B valinta (ohjelmoitava, par. 2.2.6.3)
DIN6 &®- + - A 4
Lukitus 1 (ohjelmoitava, par. 2.2.6.18)
DIN2 &® - . - T
SO @ Lukitus 2 (ohjelmoitava, par. 2.2.6,19)
2.2.1.3 Kenttévéylan ohjeafve-----------; |
2.2.1.2 Paneelin ohjearvor----------5 1 | Kayta PID-paneeliohjetta 2
2.2.1.1 Riviliittimen B ohje [-=---=--7 & | ! (par. 2.4.6.23)
2.2.1.4 PID-ohjearvo 2 }----- Co
2.1.11 PID-ohjearvo 1 [~~~ T
Al ot i Bt ondsn
®0 ' | T aajuusohjeen ___
AI2 ol NAL G i T ohjaus |A ohjearvo]
AI3 o2 1 | T — o logiikan
Al4 03 [ Oloarvo 1 PID| |laskenta Vuorottelu 1 RO1
— 3 . (ohjelmoitava)
PID-kenttavaylaohje :g P R T 2.2.1.9 _IVuorottelu-
(FBProcessDataIN1) . | i 0 = Ei kéytos$3 logiikka Vuorottelu 2 RO2
oo % = ﬁ%% 9 {ohjelmoitava) ®
PID-paneeliohje 1 o 1h2 3=AI3
R3.4 $ oA sl
PID-paneeliohje 2 p o glgarsgtgava 3
R35 | o 0 = Ei kaytossa
PID-kenttavaylaonjel2|| || & #-89 D 1 = AIl
(FBProcessDataIN3) > [ 2 = AI2
— 3 . 3 = AI3
Paneeliohje, R3.2! Py} ol 4 = Al4
2 o 5 = Kenttavayla
° L A ohjearvol
o0 H T B
ol N
82 kT
16s e ' 9 [ 1. 3Minta 1
DIN#®_aIas MootEorpo- o5 e l—;—|2 1.19 Rydmintanopeusohje
DIN# ®— tentiometri o6 o e
(ohjelmoitava) R - 1B B.1 Ohjauspaikka
—el : Sisdinen
_._°§ | \Paneeli . taajuusohje
——e4 9 , e
[ £ F Kenttévayla |
Ohje kenttavaylalta H :  Kuittauspainike °®
K&y/Seis kenttavaylatta I : OOO Y
Svavialta ) ' | Kay/Seis-painikkeet
Suunta kenttavaylalg————— : | _\_’" p OoD
Ké&y; Paikka A, ohjelm. par. 2:2.6.1 L . -
DIN1 ® A = - . Sisdinen Kay/Seis |
DIN4 ®. l_‘\'g—, Kay/Seis _i\\—\_ | Stop-painike
Kay;|Paikka B, ohjelm. par. 2.2.6.2 ! > 1 [Taktiivinen,
DIN# ®- Riviliitin taakse, par. 2.2.6.11 (ohjelmoitava) . : Sisdinen taakse P3.6 =1
[3.3 Paneelin suuntal .
— > Sisadisen vian kuittaus
Kuittaus kenttavaylalta 21

A1= PID-ohjearvo (I/0 A); A2= PID-ohjearvo 2 (I/0 A); B= Suora taajuusohje (I/= B);
Kuva 23: Pumppu- ja puhallinsovelluksen ohjaussignaalilogiikka

1.4 PUMPPU- JA PUHALLINSOVELLUKSEN PARAMETRILUETTELOT

7.4.1 VALVONTA-ARVOT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M1)

Valvonta-arvoja ovat parametrien ja signaalien todelliset arvot seka niiden tilat ja mitatut
arvot. Naita arvoja ei voi muokata.

HUOMAUTUS!

Valvonta-arvot V1.18-V1.23 ovat kaytettavissa vain pumppu- ja
puhallinsovelluksessa.
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Taulukko 84: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1
V1.2 Taajuusohje Hz 25
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4
V1.6 Moottorin teho % 5
V1.7 Moottorin jannite \% 6
V1.8 Valipiirin jannite \% 7

1.9 Laitteen lampdtila °C 8

1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1. Analogiatulo 1 V/mA 13
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14
V1.13 DINT,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Analoginen lout mA 26
V1.16 Analogiatulo 3 V/mA 27
V1.17 Analogiatulo 4 V/mA 28
V1.18 PID-saat.ohje % 20
V1.19 PID-oloarvo % 21
V1.20 PID-virheen arvo % 22
V1.21 PID l&htoarv % 23
0
V123 Oloar\;c;r;tfgikois— 99
V1.24 PT-100-lampétila °C 42
G1.25 Monivalvonta-arvot
V1.26.1 Virta A 1113
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Taulukko 84: Valvonta-arvot

Numero Valvonta-arvo Laite ID

Kuvaus
V1.26.2 Momentti % 1125
V1.26.3 DC-jannite \% 7
V1.26.4 Status Word 43
V1.26.5 Vikahistoria 37
V1.26.6 Moott.virta A 45
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7.4.2 PERUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.1)

Taulukko 85: Perusparametrit G2.1

Numero Parametri

P2.1.1 Minimitaajuus 0.00 | P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 | Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320.00 Hz 50.00 102
P2.1.3 Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 1.0 103
P2.1.4 Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 1.0 104
P2.1.5 Virtaraja 0.1xIH 2xIH A IL 107
NX2: 230
o v
pp.1.6* | Moottorinnimel- | g4 690 v | Nxs: 400 110
lisjannite N
NX6: 690
v
pp.q.7+ | Mmoottorinnimel- | g5 | 35000 | H 50.00 11
listaajuus
pp.1.g+ | Moottorinnimel- 4o, 1 o000 | rpm 1440 12
lisnopeus
p.1.9+ | Moottorin nimel-4 4 4y 1 oy A IH 13
lisvirta
p2.1.10+ | Moottorin teho- |5 5 1.00 0.85 120
kerroin
0=Al1
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4 = PID-ohjearvo
PID-saatimen paneelin ohjaussi-
P2.1.11* | ohjearvosignaali 0 6 4 332 |vulta, P3.4
(paikka A) 5 = PID-ohjearvo
kenttavaylalta
(FBProcessDatalN
1)
6 = Moottoripoten-
tiometri
p2.1.12 | ID-saatimen 00 | 10000 | % 100.0 118
vahvistus
P2.1.13 | PID-sa4din, I-aika | 0.00 | 320.00 s 1.00 119
P2.1.14 P'D'S;i‘:”' D- 0.00 10.00 s 0.00 132
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Taulukko 85: Perusparametrit G2.1

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.1.15 Lepotaajuus 0 P2.1.2 Hz 10.00 1016
P2.1.16 Lepoviive 0 3600 s 30 1017
P2.1.17 Havahtumisraja 0.0 1000.0 % 25.0 1018

0 = Havahtuminen,
kun havahtumis-
raja (P2.1.17) alit-
tuu

1 = Havahtuminen,
kun havahtumis-

raja (P2.1.17) ylit-
Havahtumistoi-

tyy
P2.1.18 minto 0 3 0 1019 2 = Havahtuminen,

kun havahtumis-
raja (P3.4/3.5) alit-
tuu

3 = Havahtuminen,
kun havahtumis-
raja (P3.4/3.5) ylit-
tyy

Ryomintanopeus-

. 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 124
ohje

P2.1.19

* = K&yta naille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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7.43 TULOSIGNAALIT

Taulukko 86: Perusasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.1)

Numero Parametri

0=Al

1=AI2

2=AI3

3=Al4

4 = Paneelin
Riviliittimen B ohjearvo
P2.2.1.1* taajuusohjeen 0 7 0 343 |5 = Kenttavaylan
valinta ohjearvo
(FBSpeedRefe-
rence)

6 = Moottoripoten-
tiometri

7 = PID-sdadin

Paneeliohjauksen Kuten P2.2.1.1

P2.2.1.2* . . 0 7 4 121
ohjearvon valinta

Kenttavaylaoh- Kuten P2.2.1.1

P2.213* | . ) 0 7 5 122
jauksen ohjearvo

0=Al

1=AI2

2=AI3

3=Al4

4 = PID-ohjearvo 1
paneelilta
P2.2.1.4* PID-ohjearvo 2 0 7 7 371 5 = Kenttavaylan
ohjearvo (FBPro-
cessDatalN3])

6 = Moottoripoten-
tiometri

7 = PID-ohjearvo 2
paneelilta

pp.215 | PID-virhearvon 0 1 0 340 |0 =Eikaantsa
kaanto 1 = Kaanto

PID-ohjearvon

P2.2.1.6 .
nousuaika

0.1 100.0 s 5.0 341

PID-ohjearvon

P2.2.1.7 laskuaika

0.1 100.0 s 5.0 342
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Taulukko 86: Perusasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.1)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

0 =0Oloarvo 1
1=0loarvo 1+
Oloarvo 2
2 =0loarvo 1 - Olo-
arvo 2
3 =0loarvo 1x
Oloarvo 2
4 = Max (0.arvo 1,
PID:n oloarvon O.arvg 2)
P2.2.1.87 valinta 0 7 0 333 |[5=Min(O.arvo 1,
O.arvo 2)
6 = Keskiarvo
(O.arvo 1, O.arvo 2)
7 = Nelio-
juuri(0.arvo1) +
Nelio-
juuri(O.arvo2).
Katso P2.2.1.9 ja
P2.2.1.10

0 = Ei kaytossa
1= Al (ohjaus-
kortti)
2 = A2 (ohjaus-
kortti)
3=AI3
4=Al4
5 = Kenttavayla
(FBProcessDa-
talN2)

P2.2.1.9 * | Oloarvon 1 valinta 0 5 2 334

0 = Ei kaytossa
1 =Al1 (ohjaus-
kortti)
2 = A2 (ohjaus-
kortti)
3=AI3
4=Al4
5 = Kenttavayla
(FBProcessDa-
talN3)

P2'2,;1'1O Oloarvon 2 tulo 0 5 0 335

p2.2.1.11 | Oloarven T mini- 4 4000 | 1400.0 % 0.0 33¢ |0 = Ei minimin
miskaalaus skaalausta

p2.2.1.12 |Otearven 1 maksi- | 14000 | 16000 | % 100.0 3g7 |10 = Ei maksimin
miskaalaus skaalausta

p2.2.1.13 | Otoarven 2mini- 4 .06 5 | 1600.0 % 0.0 33g |0 = Eiminimin
miskaalaus skaalausta

p2.2.1.14 |Otearven2maksi- | 14000 | 16000 | % 100.0 339|100 = Ei maksimin
miskaalaus skaalausta
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Taulukko 86: Perusasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.1)

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
p2.2.1.15 | Moottoripatentio- | g - oa04 | e 10.0 331
metrin ramppi
0 = Ei palautusta
1 = Nollaus pysay-
Moottoripotentio- tyksen tai virran-
P22116 metrln tqajgusoh- 0 9 1 367 katkzlal|sun yhtey-
jeen muistin nol- dessa
laus 2 = Palautus vir-
rankatkaisun
yhteydessa
0 = Ei palautusta
1 = Nollaus pysay-
Moottoripotentio- tyksen tai virran-
P2 9117 metrln PII.J—_ 0 9 0 370 katkr—{|sun yhtey-
ohjearvomuistin dessa
nollaus 2 = Palautus vir-
rankatkaisun
yhteydessa
B-ohiearvon skaa- 0 = Ei skaalausta
P2.2.1.18 Jearvon sk 0.00 | 32000 | Hz 0.00 344 |>0 = Skaalattu
laus, minimi L
minimiarvo
B-ohiearvon skaa- 0 = Ei skaalausta
P2.2.1.19 J L 0.00 320.00 Hz 0.00 345  |>0 = Skaalattu
laus, maksimi L
minimiarvo

* = K&yta naille parametreille TTF (Terminal to Function] -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF

(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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Taulukko 87: Analogiatulo 1 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.2)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

P2.*2;2.‘| AI1-5|gnaaL|n 0.1 E10 A1 377

valinta

pP2.2.2.2 Al1 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 324 0 = Ei suodatusta
0=0-10V (0-20
mA*)

P2.2.2.3 | All-signaalialue 0 2 0 320 :an}-10 v14-20
2=Asiakaskohtai-
nen*

p2.2.24 |ATomaminimia- 4 4.660 | 160.00 % 0.00 321

setus

pp225 | AlTomamaksi- 4 10660 | 160.00 % 100.00 322

miasetus

2226 | AlT-signaalin 0 1 0 323 |97 Eikadnnetty

kaanto 1 = Kaanteinen

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

Taulukko 88: Analogiatulo 2 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.3)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

P2.*2);3.1 AI2-5|gnaal|n 0.1 £10 A2 388

valinta

p2.2.3.2 Al2 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 329 0 = Ei suodatusta
0=0-10V (0-20
mA*)

P2.2.3.3 | Al2-signaalialue 0 2 1 325 :an]—m v14-20
2=Asiakaskohtai-
nen*

p2.23.4 |AZomaminimia- | .6 00 | 160.00 % 0.00 326

setus

pp.235 | AlZomamaksi- | 4600 | 160.00 % 100.00 327

miasetus

P2236 | Al2:nkisnts 0 1 0 328 |0 =Ei kadnnetty
1 = Kaanteinen

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.
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** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

Taulukko 89: Analogiatulo 3 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Parametri

P2.*2>;4.1 AI3—5|gnaal|n 0.1 E10 01 141
valinta
P2.2.4.2 Al3 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.10 142 0 = Ei suodatusta
0=0-10V(0-20
mA*)
P2.2.4.3 | Al3-signaalialue 0 2 1 143 :n=Af]—’|0 v14-20
1 = Asiakaskohtai-
nen *
P2.2.4.4 |A130maminimia- | 600 1 140,00 % 0.00 144
setus
p2.2.45 | Aldomamaksi- 600 1 160,00 % 100.00 145
miasetus
P2.2.44 | Al3-signaalin 0 1 0 151 |0 = Ei kadnnetty
kaanto 1 = Kdanteinen

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
[Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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Taulukko 90: Analogiatulo 4 [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.5)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

P2.*2;<5.‘| AI4-5|gnaaL|n 0.1 E10 01 152

valinta

pP2.2.5.2 Al4 suodatusaika 0.00 10.00 s 0.00 153 0 = Ei suodatusta
0=0-10V (0-20
mA*)

P2.2.5.3 | Al4-signaalialue 0 2 1 154 :an}-10 v14-20
2=Asiakaskohtai-
nen*

Al4 oma minimia-

P2.2.5.4 -160.00 160.00 % 0.00 155

setus

pp2s55 | Al4omamaksi- 4 1660 | 160.00 % 100.00 156

miasetus

2256 | Al4-signaalin 0 1 0 162 |0 El kadnnetty

kaanto 1 = Kaanteinen

* = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

** = Kayta néille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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Taulukko 91: Digitaalitulot (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Numero [Parametri Min. Oletus |Oma |[ID Kuvaus

P22 4.1 * Kaynnistyssignaali 0.1 A 423
.2.6. A . .

P22 4% Kaynnistyssignaali 01 Ad 424
2.6. B . .

P22 4.3+ | Ohjauspaikan A/B 0.1 Ab 425
o valinta ’ '

P2.2.6.4* | Ulkoinen vika (sk] 0.1 0.1 405

P2.2.6.5* | Ulkoinen vika (ak] 0.1 0.2 406

P2.2.6.6 * Kaynn. sallittu 0.1 0.2 407

P29 4.7 * Kiihd./hid.aikava- 0.1 0.1 408
o linta ’ ’

P22 4.8 * Ohjaus riviliitti- 0.1 01 409
o melta: ’ ’

P2.2.6.9 * | Ohjaus paneelista 0.1 0.1 410

P2 241 * Ohjaus kenttavay- 0.1 01 A1
R lalta ’ ’

P2_2*_‘6_11 Taakse 0.1 0.1 412

P2'2;6'12 Ryomintanopeus 0.1 A5 413

P2'2;6'13 Vian kuittaus 0.1 0.1 414

P2.2.6.14 Ei kiihdytysta/

* hidastusta 01 01 415
P2'2;6'15 DC-jarrutus 0.1 0.1 416
P22 6.16 Moottoripotentio-

e metrin ohjearvo 0.1 0.1 417
ALAS
P2 9 6.17 Moottoripotentio-
e metrin ohjearvo 0.1 0.1 418
YLOS
P2.2;6.18 Vuorot.telun 1 0.1 A2 426
lukitus
P2.2;6.19 Vuorot.telun 2 0.1 A3 427
lukitus
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Taulukko 91: Digitaalitulot (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.2.4)

Numero Parametri Min. Oletus |Oma |ID

Kuvaus

P2.2;6.20 VuorotFelun 3 0.1 0.1 428

Llukitus
P2.2*.<6.21 VuorotFelun 4 0.1 0.1 429

lukitus
P2.2;6.22 VuorotFelun 5 0.1 0.1 430

Llukitus
P2.2;6.23 PID-ohje 2 0.1 0.1 431

sk = sulkeutuva kosketin
ak = avautuva kosketin

* = K&yta naille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaé (katso luku 9.9 TTF
[Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

7.4.4 LAHTOSIGNAALIT

Kayta TTF-ohjelmointitapaa kaikille digitaalilahtdjen signaalien parametreille.
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Taulukko 92: Digitaalildhtdjen signaalit [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.1)

Numero [Parametri Min. Oletus |Oma |[ID Kuvaus
P2.3.1.1 Valmis 0.1 0.1 432
P2.3.1.2 Ajaa 0.1 0.1 433
P2.3.1.3 Vika 0.1 Al 434
P2.3.1.4 Kaannetty vika 0.1 0.1 435
P2.3.1.5 Varoitus 0.1 0.1 436
P2.3.1.6 Ulkoinen vika 0.1 0.1 437
p23.1.7 |Ohiearvonvikatai | 4 0.1 438
varoitus
P2.3.1.8 | Ylilampovaroitus 0.1 0.1 439
P2.3.1.9 Taakse 0.1 0.1 440
p23.1.10 | Fyytamdton 0.1 0.1 441
suunta
p23.1.11 | Asetetussa 0.1 0.1 442
nopeudessa
P2.3.1.12 | Ryomintanopeus 0.1 0.1 443
p2.3.1.13 | Ytkoinenohjaus- |, 0.1 bty
paikka
P23.114 Ulkmsep jarrun 0.1 01 445 Katso ID445 luvussa 9 Parametrikuvauk-
ohjaus set.
Ulkoisen jarrun
P2.3.1.15 | ohjaus, kaantei- 0.1 0.1 446
nen
P23.116 Lahtotaajuusrajan 0.1 01 447 Katso ID315 luvussa 9 Parametrikuvauk-
1 valvonta set.
P2 3117 Lahtdtaajuusrajan 0.1 01 448 Katso ID346 luvussa 9 Parametrikuvauk-
2 valvonta set.
P23.118 Ohjearvorajan val- 0.1 01 449 Katso ID350 luvussa 9 Parametrikuvauk-
vonta. set.
P23119 K'éyt.b'n lampotila- 0.1 01 450 Katso ID354 luvussa 9 Parametrikuvauk-
rajan valvonta set.
P2.3.120 Momenttirajan 0.1 01 451 Katso ID348 luvussa 9 Parametrikuvauk-
valvonta. set.
p2.3.1.21 | Moottorin lampo- 1 , 0.1 452
suoja.
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Taulukko 92: Digitaalildhtdjen signaalit [ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.1)

Numero Parametri Min. Oletus |Oma |ID Kuvaus
p2.3.1.02 |Analogiatulonval- | , 0.1 463
vontaraja
pp.3.1.03 | Moottorinsaadon | , 0.1 454
aktivointi
P2.3.1.24 Ke”tta"ﬂyla” DN g4 0.1 455
P2.3.1.25 Ke”“avazyla” DIN 1 o4 0.1 456
P2.3.1.26 Ke”tta"a:,}’la” DN g4 0.1 457
Vuorottelu 1/
pP2.3.1.27 apukayton 1 0.1 B.1 458
ohjaus
Vuorottelu 2/
P2.3.1.28 apukayton 2 0.1 B.2 459
ohjaus
Vuorottelu 3/
pP2.3.1.29 apukayton 3 0.1 0.1 460
ohjaus
Vuorottelu 4 /
P2.3.1.30 apukayton 4 0.1 0.1 461
ohjaus
P2.3.1.31 Vuorottelu 5 0.1 0.1 462

C HUOMIO!
Valttaaksesi yliajot ja varmistaaksesi virheettoméan toiminnan tarkista
HUOLELLISESTI, ettet kytke kahta toimintoa samalle lahdolle.
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Taulukko 93: Raja-arvoasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.2)
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei rajaa
e . 1 = Alarajan val-
pp3.2. |Ldhtotaajuusrajan | g 2 0 315  |vonta
1 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtotaajuusrajan
P2.3.2.2 1 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 316
vonta-arvo
0 = Ei rajaa
Lahtdtaajuusrajan ! = Alarajan val-
P2.3.2.3 Juusra) 0 2 0 346 |vonta
2 valvonta A
2 =Ylarajan val-
vonta
Lahtdtaajuusrajan
P2.3.2.4 2 valvonta; val- 0.00 320.00 Hz 0.00 347
vonta-arvo
0 = Ei kaytossa
Momenttirajan 1 = Alarajan val-
P2.3.2.5 Irel 0 2 0 348 [vonta
valvonta. .
2 =Ylarajan val-
vonta
Momenttirajan o
P2.3.2.6 -300.0 300.0 %o 100.0 349
valvonta-arvo
. . 0 = Ei kaytossa
pp3.2y |Chearvorajanval- 0 2 0 350 |1=Alaraja
vonta. .
2 =Ylaraja
Ohjearvorajan val-
P2.3.2.8 0.0 100.0 % 0.0 351
vonta-arvo
p23.2.9 | Utkoisenjarrun 0.0 100.0 s 0.5 352
OFF-viive
p2.3.2.1 | Yikoisenjarrun 0.0 100.0 s 15 353
ON-viive
Taajuusmuuttajan 0= Ei kdytossa
P2.3.2.11 | 2auus J 0 2 0 354 |1=Alaraja
lampotilavalvonta .
2 =Ylaraja
Taajuusmuuttajan
P2.3.2.12 l@mpédtilan val- -10 100 °C 40 355
vonta-arvo
Valvottu analogia- 0=AIN
P2.3.2.13 tulo 0 1 0 372 12 A2
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Taulukko 93: Raja-arvoasetukset (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.2)

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei rajaa
Analogiatul 1 = Alarajan val-
P2.3.2.14 na-ogiatuion 0 2 0 373 |vonta
rajan valvonta -
2 =Ylarajan val-
vonta
p2.3.2.15 |Analegiatulonval-| 4 05 40009 % 0.00 374
vonta-arvo
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Taulukko 94: Analogialdhto 1 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.3)

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

Analogialahddn 1

P2.3.3.1* ) . .
signaalin valinta

0.1 E.10 A1 464

0 = Ei kdytossa (20
mA/10V)

1 = Lahtotaajuus
(0-fmax)

2 = Taajuusohje (0-
fmax)

3 = Moottorin
nopeus (0-mootto-
rin nimellisno-
peus)

4 = Moottorin virta
(0-InMotor)

5 = Moottorin
momentti (0-TnMo-
tor)

6 = Moottorin teho
0 14 1 307 (0-PnMotor)

7 = Moottorin jan-
nite (0-UnMotor)

8 = Valipiirin jan-
nite (0-1 000 V)

9 = PID-saatimen
ohjearvo

10 = PID-saatimen
oloarvo 1

11 = PID-saatimen
oloarvo 2

12 = PID-saatimen
virhearvo

13 = PID-saatimen
lahto

14 = PT100-lampo-
tila

Analogialahddn

P2.3.3.2 toiminto

Analogilahdon 0 = Ei suodatusta

P2.3.3.3 . 0.00 10.00 s 1.00 308
suodatusaika

Analogialédhdon 0 1 0 309 0 = Ei kaannetty

P2.3.3.4 kaanto 1 = Kdanteinen

Analogialéhdon 0 1 0 310 0=0mA(0V)

P2.3.3.5 iR 1=4mA(2V)

Analogialédhdon

P2.3.3.6 skaalaus

10 1000 % 100 31

Analogialahddn

P2.3.3.7 . .
slirtyma

-100.00 | 100.00 % 0.00 375

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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Taulukko 95: Analogialdhto 2 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.4)

Numero

Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.3.6.1+ | Analogialahdn2 1 4 E.10 0.1 471
signaalin valinta
P2 3.4.2 Analog.lal.ahdon 2 0 14 0 472 Katso P2.3.3.2.
toiminto
P23.6.3 AnaloglalahQOn 2 0.00 10.00 S 1.00 473 0 = Ei suodatusta
suodatusaika
P2 364 Analogﬁlal}don 2 0 1 0 474 0= Elulfaan‘netty
kaanto 1 = Kaénteinen
Analogialdhdon 2 0=0mA(0V)
P2.3.6.5 minimi 0 ! 0 475 T=4mA(2V)
P23.6.6 |Analogialdndon2 10 1000 % 100 476
skaalaus
p2.3.6.7 | Analogialahdon2 1 45000 | 10000 | % 0.00 477
siirtyma
* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
Taulukko 96: Analogialdhto 3 (ohjauspaneeli: Menu M2 -> G2.3.7)
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
p2.35.1+ | Analogialahdon3 4 E.10 0.1 478
signaalin valinta
P2 359 Analog.lal.ahdon 3 0 4 4 479 Katso P2.3.5.2.
toiminto
P2 353 AnaloglalahQOn 3 0.00 10.00 s 1.00 480 0 = Ei suodatusta
suodatusaika
p2.3.5.4 |Analogialdndsn3 0 1 0 41 |97 Eikadnnetty
kaanto 1 = Kaénteinen
Analogialdhdon 2 0=0mA(0V)
P2.3.5.5 minimi 0 ! 0 482 1=4mAI(2V)
p235.4 |Analegialdhdon3 |, 1000 % 100 483
skaalaus
p2.3.57 |Analegialahdon3 1 45000 | 10000 | % 0.00 484
siirtyma

* = Ohjelmoi nama parametrit TTF-ohjelmoinnilla.
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7.4.5 TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 ->
G2.4

Taulukko 97: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero Parametri

0 = Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0.0 10.0 s 0.1 500 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

0 = Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0.0 10.0 s 0.0 501 100 = taydet kiihd./
hid. lis.-/véh.ajat

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0.1 3000.0 s 1.0 503
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa kayn-
nin aikana
2 = Ulkoinen jarru-
katkoja

P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504 |3 = Kaytossa

pysaytettyna /
kaynnin aikana
4 = Kaytossa kayn-
nin aikana (ei tes-

tausta)
0= Ramppi
R . 1 = Vauhtikdynnis-
P2.4.6 Kay”n::ittfto" 0 2 0 505 |[tys
2=Ehdollinen vauh-
tikaynnistys
0 = Vapaasti pyo-
rien
1= Ramppi
2 = Ramppi + kayn-
P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506 |nistys sallittu
vapaasti pydrien
3 = Vapaasti pyo-
rien + kaynnistys
sallittu -ramppi
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0.00 IL A 0.7xIH 507
ppsg | DCarrutusaika |40 | (609 s 0.00 508 |0 = DC-jarru pois
pysaytyksessa pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-
pp.4.1g |@rrutusaloitetaan | g0 1 4009 Hz 1.50 515
hidastaen pysay-
tettdessa
po.4q | DCiarrutusaika g4 460 g9 s 0.00 514 |0 DCjarru pois
kaynnistyksessa kaynnistyksessa
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Taulukko 97: Taajuusmuuttajan ohjausparametrit, G2.4

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.4.12 * Vuojarru 0 1 0 5o0 |0 Elkaytossa
0 = Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0.00 IL A IH 519

7.4.6 ESTOTAAJUUKSIEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.5)

Taulukko 98: Estotaajuuden parametrit, G2.5

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

P2 51 Estotaajuu;alue 1, 100 120,00 Hy 0.00 £09 0 = Ei kéiytossa
alaraja

pp52 |EStotaajuusaluel, |40 | 32900 | 0.00 5rg |0 Eikdytossa
ylaraja

P2 53 Estotaajuu;alue 2, 0.00 120,00 Hy 0.00 - 0 = Ei kéytossa
alaraja

pp54 |EStoraaluusalue | g o5 | 32000 | H2 0.00 512 |0 i kytosss
ylaraja

P2 55 Estotaajuu;alue 3, 0.00 120,00 Hy 0.00 £13 0 = Ei kéiytossa
alaraja

P25 |EStotaajuusalued, | g0 | 32900 | 0.00 514 |0 Eikaytossa
ylaraja

P2.5.7 Eikiihd./ 0.1 10.0 X 1.0 518

hid.ramppia
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7.4.7 MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 -> G2.6)

Taulukko 99: Moottorin ohjausparametrit, G2.6

Numero Parametri

P2 41 * Moottorl_n ohjaus- 0 1 0 400 0= TaajuusohJe
tila 1 = Nopeusohje
0 = Ei kaytossa
P2 49 * Moott./pyh: opti- 0 1 0 109 1= Automaattlngn
mointi momentin maksi-
mointi
0 = Lineaarinen
1 = Neliollinen
P2.6.3* Uff-suhteen 0 3 0 108 |2 = Ohjelmoitava
valinta . .
3 = Lineaarinen,
vuon opt.
po.64+ | Kentanheiken- | g5 | 3000 | Hz 50.00 602
nyspiste
Jannite kentan
P2.6.5* heikennyspis- 10.00 200.00 % 100.00 603
teessa
poex | VFkayrankeski- | g 00 | oo |, 50.00 604
pistetaajuus
poe.g+ |YiKayrankeski- 100 1 400 g % 100.00 605
pistejannite
po.g.g* | Lanteiannitenol- 4 g 00 1 4000 | 9 | vaihtelee 606
lataajuudella
Taulukko 158 Koon
Vaihte- mukaan maarayty-
P2.6.9 Kytkentataajuus 1 kHz Vaihtelee 601 vat kytkentétaajuu-
lee L
det sisaltaa tarkat
arvot.
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (ei
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 |ramppial
2 = Kaytossa
(ramppi)
P2.6.11 | Alijannitessstsja 0 1 1 s0g |0 Eikaytossa
1 = Kaytossa
0 = Ei kaytossa
P2.6.12 ID-ajo 631 1=Tunnistus ilman
kayntia

* = Kayta naille parametreille TTF (Terminal to Function) -menetelmaa (katso luku 9.9 TTF
(Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).
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7.4.8 SUOJAUKSET (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M2 -> G2.7

Taulukko 100: Suojaukset, G2.7

Numero Parametri

0 = Ei vastetta

1= Varoitus

2 =Varoitus + edel-
linen taajuus

P2 71 \(aste 4 mA:n 0 5 4 700 3 =Varoitus + vaki-
ohjearvon vikaan onopeus 2.7.2

4 =Vika, pys.
2.4.7:n mukaan

5 =Vika, pysaytys
vapaasti pyorien

4 mA:n ohjearvon

P2.7.2 . . 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
vian taajuus
P2 7.3 Vaste.ulk0|seen 0 3 5 701 0=Ei vgstetta
vikaan 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

Tulovaiheen val- 2.4.7:n mukaan
P2.7.4 0 3 0 730 |3 =Vika, pysaytys

vonta. e
vapaasti pyorien

Vaste alijannitevi- 0 = Vika tallentuu

P2.7.5 0 1 0 727 |vikahistoriaan
kaan o

Ei vian tallennusta

P27 6 Lahtdvaiheen val- 0 3 2 702 0=Ei vgstetta

vonta 1= Varoitus

2 =Vika, pys.

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703  |2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys

P27 8 Moottorlp l@ampo- 0 3 2 704 vapaasti pydrien

suojaus
Moottorin ympa-
P2.7.9 riston lampotila- -100.0 100.0 % 0.0 705
kerroin
Moottorin jaahdy-
P2.7.10 tyskerroin nolla- 0.0 150.0 % 40.0 706
nopeudella
p2.7.11 | Moottorin lam- 1 200 | min |vaihtelee 707
poaikavakio.

P2.7.12 Kayttosuhde 0 150 % 100 708
0 = Ei vastetta
1= Varoitus

P2.7.13 Jumisuojaus 0 3 1 709 |27 Vika. pys.

2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
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Taulukko 100: Suojaukset, G2.7

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
P2.7.14 Jumivirta 0.00 2xIH A TH 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1.00 P2.1.2 Hz 25.00 712
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
P9 717 Allkuor.mltussuo- 0 3 0 713 2 =Vika, pys.
jaus 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2.7.18 [ YLOS momentista 10.0 150.0 % 50.0 714
P2.7.19 nollataajuus- 5.0 150.0 % 10.0 715
kuorma.
p2.7.20 | Alikuormitussuo=| - 55 1 450,00 s 20.00 716
jan aikaraja
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste termistori- 2 =Vika, pys.
P2.7.21 vikaan 0 3 2 732 2.4.7:n mukaan
3 =Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
P2 7 99 Vaste k.entt'év'eiyl'é— 0 3 2 733 Katso P2.7.21.
vikaan
P2 7 93 Vaste kprttlpalk- 0 3 2 734 Katso P2.7.21.
kavikaan
pp.7.24 | PT100-tulojen 0 3 0 739
maara
0 = Ei vastetta
1= Varoitus
Vaste PT100- 2 =Vika, pys.
P2.7.25 vikaan 0 3 0 740 2.4.7:n mukaan
3 = Vika, pysaytys
vapaasti pydrien
p2.7.26 | DT100varoitus= - 354 | 2000 °C 120.0 741
raja
P2.7.27 | PT100-halytysraja | -30.0 200.0 °C 130.0 742
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7.4.9 AUTOMAATTISEN UUDELLEENKAYNNISTYKSEN PARAMETRIT (OHJAUSPANEELI:
MENU M2 -> G2.8)

Taulukko 101: Automaattisen uudelleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

Numero Parametri

Jalleenkaynnis-

P2.8.1 tysviive 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 Yritysaika 0.00 60.00 s 30.00 718
0= Ramppi
bogs | Kaynnistystoi- . , . - :y: Vauhtikaynnis-

minto 2 = Parametrin

P2.4.6 mukaan

Yritysten maara
P2.8.4 alijannitelaukai- 0 10 1 720
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.5 ylijannitelaukai- 0 10 1 721
sun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 1 722
jalkeen

Yritysten maara 4
P2.8.7 mA:n ohjearvolau- 0 10 1 723
kaisun jalkeen

Yritysten maara

moottorin ldmpo-

tilavian laukaisun
jalkeen

P2.8.8 0 10 1 726

Yritysten maara
P2.8.9 ulkoisen vian lau- 0 10 0 725
kaisun jalkeen

Yritysten maara
P2.8.10 | alikuormitusvika- 0 10 1 738
laukaisun jalkeen
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7.4.10  PUMPUN JA PUHALTIMEN OHJAUSPARAMETRIT (OHJAUSPANEELI: MENU M2 ->
G2.9)

Taulukko 102: Pumpun ja puhaltimen ohjausparametrit

Numero Parametri

P2.9.1 Ap“rigét:?e” 0 4 1 1001

P29 | Kaymnistystaa- | o) 04 | ao00 |z 51.00 1002
juus, apukaytto 1

P2.9.3 Pyzzyutz:;fta;ﬂus P21.1 | P2.9.2 Hz 10.00 1003

P24 | Kaynnistystaa- o) o5 | a0 00 |z 51.00 1004
juus, apukaytto 2

P2.9.5 Pyzzyutz;;ftaguzus' P211 | P294 | Hz 10.00 1005

P96 | Kaymnistystaa- o) 00 | a0 00 |z 51.00 1006
juus, apukaytto 3

P2.9.7 Pyzzyutz:;ftaégus P211 | P2.9.6 Hz 10.00 1007

pp.og | Kaymnistystaa- o) 00 | ao00 |z 51.00 1008
juus, apukaytto 4

P2.9.9 Pyzzyutz:;ftaﬁ’s P211 | P2.9.8 Hz 10.00 1009

p2.9.10 | Kéynnistysvive, 0.0 300.0 s 4.0 1010

apukaytot
P2.9.11 Pysaytysviive, 0.0 300.0 s 2.0 1011
apukaytot

P2.9.12 O?;jg;atzkfl 0.00 100.00 % 0.00 1012

P2.9.13 Ogjsuagstatzk;l 0.00 100.00 % 0.00 1013

P2.9.14 O?;jg;atzk’o’el 0.00 100.00 % 0.00 1014

P2.9.15 Ogjpejg?ftzk:l 0.00 100.00 % 0.00 1015

P29 16 PID-saatimen ohi- 0 1 0 1020 1 = PID-saadin ohi-

tus tettu
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Taulukko 102: Pumpun ja puhaltimen ohjausparametrit

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Al
Analogiatulon 2=AI2
valinta syodttopai- 3=AI3
P2.9.17 neen mittausta 0 5 0 1021 4=Al4
varten 5 = Kenttavaylasig-
naali (FBProcess-
DatalN3)
Syottépaineen yla-
P2.9.18 . 0.0 100.0 % 30.0 1022
raja
Syottdpaineen
P2.9.19 . 0.0 100.0 % 20.0 1023
alaraja
Lahtopaineen
P2.9.20 0.0 100.0 % 30.0 1024
lasku
0 = Ei viivetta
pp.9.21 | T3aluudenlaskun |44 300.0 s 0.0 1025 |00 = Eitaajuuden
viive nousua eika kas-
vua
0 = Ei viivetta
Pp.9.g2 |T3aluudennousun |44 300.0 s 0.0 1026 |00 = Eitaajuuden
viive nousua eika kas-
vua
0 = Ei lukituksia
1 = Uusi lukitus vii-
meiseksi; jarjestys
paivitetaan para-
P2.9.23 | Lukituksen valinta 0 2 1 1032 metr|nmPZ.9.26 .
arvon jalkeen tai
pysaytystilassa
2 = Pysaytys ja jar-
jestyksen paivitys
heti
0 = Ei kaytossa
P2.9.24 Vuorottelu 0 1 1 1027 |1 =Vuorottelu kay-
tossa
Vuorottelu- ja 0 = Vain apukaytot
P2.9.25 lukitusautomatii- 0 1 1 1028 |1 = Kaikki kaytét
kan valinta
P2.9.26 Vuorotteluvali 0.0 3000.0 h 48.0 1029 |(0.0=TESTI=40s
Vuorottelu, apu-
P2.9.27 kayttojen maksi- 0 4 1 1030
mimaara
pp.9.og |Vuorottelutaajuu- | o540 | poqo |, 25.00 1031
den raja-arvo
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Taulukko 102: Pumpun ja puhaltimen ohjausparametrit

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus

p2.9.29 | Oloarvon erikois- 0 30000 0 1033
nayton minimi

p2.930 | Oloarvon erikois- 0 30000 100 1034
nayton maksimi

p2.9.37 | Oloarvon erikois- 0 4 1 1035
nayton desimaalit

Oloarvon erikois- Katso ID1036
P2.9.32 von erixol 0 28 4 1036 |luvussa 9 Paramet-

nayton yksikko rikuvaukset.

7.4.11 PANEELIOHJAUS (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M3)

Seuraavassa esitetaan ohjauspaikan ja paneelista valittavan suunnan valintaparametrit.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjan kohdassa Paneeliohjausvalikko.

Taulukko 103: Paneelin ohjausparametrit, M3.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus Oma ID Kuvaus
1 = Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 |2 =Paneeli
3 = Kenttavayla
P3.2 Paneelin ohjearvo | P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
P33 Suuntg (panee- 0 1 0 123 0 = Eteen
lissa) 1 = Taakse
P3.4 PID-ohje 1 0.00 100.00 % 0.00 167
P3.5 PID-ohje 2 0.00 100.00 % 0.00 168

0 = Pysaytyspainik-
keen rajallinen toi-
R3.6 Pysaytyspainike 0 1 1 114 |minta

1 = Pysaytyspai-
nike aina kaytossa

7.4.12  JARJESTELMAVALIKKO (OHJAUSPANEELI: VALIKKO Mé)

Tuotteen kayttooppaassa on tietoja taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon liittyvista
parametreista ja toiminnoista, kuten sovelluksen seka kielen valinnasta ja mukautetuista
parametriryhmista. Kayttooppaassa on myds yleisia laitteisto- ja ohjelmistotietoja.

7.4.13  LAAJENNUSKORTIT (OHJAUSPANEELI: VALIKKO M7)

M7-valikko nayttaa ohjauskorttiin liitetyt lisakortit seka kortteihin liittyvat tiedot. Lisatietoja
on tuotteen ohjekirjassa.
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8 VALVONTA-ARVOJEN KUVAUKSET
Tama kuvaus sisaltaa kaikkien valvonta-arvojen peruskuvaukset.
1 LAHTOTAAJUUS (V1.1)

Tama valvonta-arvo nayttaa todellisen lahtotaajuuden moottorille.

2 MOOTTORIN NOPEUS (V1.3]

Tama valvonta-arvo nayttad moottorin tosiaikaisen nopeuden kierroksina minuutissa
(laskettu arvo).

3 MOOTTORIN VIRTA [V1.4]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.

4 MOOTTORIN MOMENTTI [V1.5]

Tama valvonta-arvo nayttda moottorin todellisen momentin (laskettu arvo). Arvo on
negatiivinen, kun pyorimismomentti on vastapaivaan.

5 MOOTTORIN TEHO (V1.6)

Tama valvonta-arvo nayttdad moottorin todellisen akselitehon (laskettu arvo) prosentteina
moottorin nimellisesta tehosta.

6 MOOTTORIJANNITE (V1.7)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun lahtojannitteen.

7 VALIPIIRIN JANNITE (V1.8, V1.26.3)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tasavirtalinkin mitatun jannitteen.

8 LAITTEEN LAMPOTILA (V1.9)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan jaahdytyselementin mitatun lampatilan.

9 MOOTTORIN LAMPOTILA (V1.10)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin laskennallisen lampdotilan prosentteina nimellisesta
toimintalampéotilasta.

13 ANALOGIATULO 1 (V1.11)]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogisen tulon 1 tilan.

14 ANALOGIATULO 2 (V1.12]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogisen tulon 2 tilan.
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15 DIN1, DIN2, DIN3 (V1.13, V1.15)

Tama valvonta-arvo nayttaa paikan A digitaalitulojen 1-3 tilan (vakio-1/0).

16 DIN4, DIN5, DING (V1.14, V1.16)

Tama valvonta-arvo nayttaa paikan OPTA1 digitaalitulojen 4-6 tilan (vakio-1/0).

17 D01, RO1, RO2 (V1.15, V1.17]

Tama valvonta-arvo nayttaa paikkojen OPTAZ2 ja OPTAS digitaali- ja relelahtojen 1-2 tilan.

18 MOMENTTIOHJE (V1.18]

Tama valvonta-arvo nayttaa lopullisen momenttiohjeen moottorisaadolle.

20 PID-OHJEARVO (V1.18, V1.19)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-ohjearvon prosenttiosuutena enimmaistaajuudesta.

21 PID-SAAT.OLOARVO [V1.19, V1.20]

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-oloarvon prosenttiosuutena enimmaisoloarvosta.

22 PID-SAAT.EROARVO (V1.20, V1.21)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan virhearvon.

23 PID-LAHTO (V1.21, V1.22]

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-s&atéjan ulostulon prosentteina (0-100 %).

25 TAAJUUSOHJE (V1.2)

Tama valvonta-arvo nayttaa tosiaikaisen taajuusohjeen moottorin ohjaukselle.

26 ANALOGINEN 10UT [V1.15, V1.16, V1.18]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogisen lahdon 1 tilan.

27 ANALOGIATULO 3 (V1.13, V1.16]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogisen tulon 3 tilan.

28 ANALOGIATULO 4 (V1.14, V1.17]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogisen tulon 4 tilan.

29 OLOARVON ERIKOISNAYTTO (V1.23]

Tama valvonta-arvo nayttaa erikoisnayton parametrien oloarvot.
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30 KAYNNISSA OLEVAT APUKAYTOT (V1.22)

Tama valvonta-arvo nayttaa monipumppujarjestelmassa toimivien apukayttomoottoreiden
todellisen maaran.

31 ANALOGIALAHTO 2 (v1.21.20)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogialahdon 2 arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

32 ANALOGIALAHTO 3 (v1.21.21)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogialahdon 3 arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

37 VIKAHISTORIA [V1.21.5, V1.22.5, V1.26.5]

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen kuittaamattoman vian vikakoodin.

39 U-VAIHEVIRTA (V1.18.5)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun vaihevirran (1 s. suodatus).

40 V-VAIHEVIRTA (V1.18.6]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun vaihevirran (1 s. suodatus).

41 W-VAIHEVIRTA (V1.18.7)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun vaihevirran (1 s. suodatus).

42 ANTURIN ENIMMAISLAMPOTILA (V1.19, V1.24)

Tama valvonta-arvo nayttaa anturin enimmaislampatilan.

43 TILA-SANA (V1.18.4, V1.21.4, V1.26.4)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tilan bittikoodimuodossa.

44 DC-JANNITE (V1.18.3, V1.21.3, V1.26.3)

Tama valvonta-arvo nayttaa suodattamattoman DC-jannitteen.

45 KV-VIRTA (V1.21.6, V1.22.6, V1.26.6)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran, jossa on kiintea maara desimaaleja.

46 KV-RAJASKAALAUS (V1.22.2)

Tama valvonta-arvo nayttaa kenttavaylan raja-arvon skaalauksen prosenttiosuutena.

47 KENTTAVAYLAN SAATOOHJE (V1.22.3)

Tama valvonta-arvo nayttaa kenttavaylan saadon ohjearvon prosenttiosuutena.
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48 KV-ANALOGIALAHTG (V1.22.4)

Tama valvonta-arvo nayttaa kenttavaylatulon ohjaaman analogialahdon tilan.

49 TUNNISTUSAJON TILA (V1.21.14]

Tama valvonta-arvo nayttaa tunnistusajotoiminnon tilan.

50 ANTURIN 1 LAMPOTILA (V1.21.8]

Tama valvonta-arvo nayttaa anturin 1 mitatun lampatilan arvon.

51 ANTURIN 2 LAMPOTILA (V1.21.9]

Tama valvonta-arvo nayttaa anturin 2 mitatun lampatilan arvon.

52 ANTURIN 3 LAMPOTILA (v1.21.10)

Tama valvonta-arvo nayttaa anturin 3 mitatun lampatilan arvon.

53 ENKOODERIN 2 TAAJUUS (V1.21.11)

Tama valvonta-arvo nayttaa OPTA7-kortin (tulo C.3) ilmoittaman enkooderin 2 taajuuden.

54 ABS-PAIKKA [V1.21.12)

Tama valvonta-arvo nayttaa ABS-asennon OPTBB-kortin ollessa kaytossa.

55 ABS-KIERROKSET (V1.21.13)

Tama valvonta-arvo nayttaa ABS-kierrosten maaran OPTBB-kortin ollessa kaytossa.

56 DIN-TILASANA 1(v1.22.7)

Tama valvonta-arvo nayttaa digitaalitulosignaalien tilan bittikoodimuodossa.

57 DIN-TILASANA 2 [V1.22.8)

Tama valvonta-arvo nayttaa digitaalitulosignaalien tilan bittikoodimuodossa.

58 NAPAPARIN NRO (V1.21.15)

Tama valvonta-arvo nayttaa kaytossa olevan napaparin numeron.

59 Al1(V1.21.16)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

60 AI2 (V1.21.17)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

61AI3(V1.21.18)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.
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62 Al4 (V1.21.19)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

69 ANTURIN 4 LAMPOTILA (V1.21.25)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.

70 ANTURIN 5 LAMPOTILA (V1.21.26)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.

71 ANTURIN 6 LAMPOTILA (V1.21.27)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.

74 VAROITUS (V1.21.7, V1.22.9)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen, kuittaamattoman varoituksen
varoituskoodin.

83 KOKONAISVIRTA (V1.32.2]

Tama valvonta-arvo nayttaa isanta/seuraaja-jarjestelméan taajuusmuuttajien yhteisvirran.

1113 VIRTA (V1.18.1, V1.21.1, V1.26.1)

Tama valvonta-arvo nayttaa suodattamattoman moottorin virran.

1124 ENKOODERIN 1 TAAJUUS [V1.21.5)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogisen tulon 2 tilan.

1125 MOMENTTI (V1.18.2, V1.21.2, V1.26.2)

Tama valvonta-arvo nayttaa suodattamattoman moottorin momentin.

1131 LOPULLINEN TAAJUUSOHJE CL (V1.21.22]

Tama valvonta-arvo nayttaa nopeussaatajan kayttoakselin taajuusohjeen.

1132 ASKELVASTE (V1.21.23)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusrampin askelarvon vasteen.

1140 KV-MOMENTTIOHJE (V1.22.1)

Tama valvonta-arvo nayttaa kenttavaylan momenttiohjeen.

1169 AKSELIN KULMA (V1.21.7)

Tama valvonta-arvo nayttaa enkooderin ilmoittaman akselin kulman.
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1170 AKSELIN KIERROKSET (V1.21.6)

Tama valvonta-arvo nayttaa enkooderin ilmoittamat akselin kierrokset.

1173 VIKASANA 2 (V1.22.11)

Tama valvonta-arvo nayttaa vikasanan 2 tilan bittikoodimuodossa.

1172 VIKASANA 1 (V1.22.10]

Tama valvonta-arvo nayttaa vikasanan 1 tilan bittikoodimuodossa.

1174 VAROITUSSANA 1 (V1.22.12)

Tama valvonta-arvo nayttaa varoitussanan tilan bittikoodimuodossa.

1508 LAHTOTEHO (V1.21.24)

Tama valvonta-arvo nayttaa lahtotehon.

1601 JARJESTELMAVAYLAN TILA [V1.23.1)

Tama valvonta-arvo nayttaa jarjestelmavaylan tilan.

1602 TILA-SANA [V1.23.4.2)

Tama valvonta-arvo nayttaa seuraajalaitteen tilasanan tilan.

1603 TILA-SANA D3 (V1.23.4.3)

Tama valvonta-arvo nayttaa seuraajalaitteen tilasanan tilan.

1604 TILA-SANA D4 [V1.23.4.4)

Tama valvonta-arvo nayttaa seuraajalaitteen tilasanan tilan.

1605 MOOTTORIN VIRTA D2 (V1.23.3.2]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.

1606 MOOTTORIN VIRTA D3 (V1.23.3.3]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.

1607 MOOTTORIN VIRTA D4 (V1.23.3.4]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.

1615 TILA-SANA 1 (V1.23.4.1)

Tama valvonta-arvo nayttaa seuraajalaitteen tilasanan tilan.

1616 MOOTTORIN VIRTA D1 (V1.23.3.1]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 208 PARAMETRIKUVAUKSET

9 PARAMETRIKUVAUKSET

Seuraavilla sivuilla olevat parametrikuvaukset on jarjestetty parametrien tunnusten mukaan.
Parametrin tunnuksen peréssi oleva tahti (esimerkiksi 418 Moottoripotentiometri YLOS *)
tarkoittaa, ettd parametrin ohjelmoinnissa taytyy kayttaad TTF-menetelma&a (katso luku 9.9
TTF [Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate).

Joidenkin parametrien nimien jalkeen on lisaksi numero. Se ilmaisee All in One -sovellukset,
joihin parametri sisaltyy. Jos numeroa ei ole, parametria voidaan kayttaa kaikissa
sovelluksissa. Katso alla. Lisaksi esitetaan parametrinumerot, joita parametrille kaytetaan
eri sovelluksissa.

Perussovellus

Vakiosovellus
Paikallis-/etdohjaussovellus
Multi-Step -nopeussovellus
PID-saatosovellus
Erikoiskayttosovellus
Pumppu- ja puhallinsovellus

Nooprwh -

101 VAHIMMAISTAAJUUS (2.1, 2.1.1)

Taman parametrin avulla maaritat minimitaajuusohjeen.

102 MAKSIMITAAJUUS (2.2, 2.1.2)
Taman parametrin avulla maaritat maksimitajuusohjeen.
Maarittaa taajuusmuuttajan taajuusrajat. Naiden parametrien maksimiarvo on 320 Hz.

Minimi- ja maksimitaajuudet asettavat rajat muille taajuusparametreille (esimerkiksi
vakionopeudelle 1 (ID105), vakionopeudelle 2 (ID106) seka 4 mA:n vian vakionopeudelle
(ID728).

103 KIIHDYTYSAIKA 1 (2.3, 2.1.3)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus kasvaa
nollataajuudesta maksimitaajuuteen.

104 HIDASTUSAIKA 1 (2.4, 2.1.4)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen.

105 VAKIONOPEUS 1 1246 (2.18, 2.1.14, 2.1.15)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 209

106 VAKIONOPEUS 2 1246 (2.19, 2.1.15, 2.1.16)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.

Nailla parametreilla voidaan maarittaa taajuusohjeet, joita kaytetaan, kun maaritetyt
digitaalitulot aktivoituvat.

Parametriarvot rajoitetaan automaattisesti maksimitaajuuteen (ID102).

HUOMAUTUS!

TTF-ohjelmointitavan kaytto erikoiskayttosovelluksessa. Koska kaikki digitaalitulot
ovat ohjelmoitavissa, ensin on maaritettdva kaksi digitaalituloa (DIN])
vakionopeustoiminnoille (parametrit ID419 ja ID420).

Taulukko 104: Vakionopeus

Nopeus Vakionopeus 1 (DIN4/1D419) Vakionopeus 2 (DIN5/1D420)
Perusohje 0 0
ID105 1 0
ID106 0 1

107 VIRTARAJA (2.5, 2.1.5)

Taman parametrin avulla maaritat maksimivirran, jonka moottori saa taajuusmuuttajasta.

Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan. Kun virtarajaa
muutetaan, jumivirtaraja (ID710) asettuu automaattisesti 90 %:iin virtarajasta.

Kun virtaraja on aktiivinen, taajuusmuuttajan lahtotaajuus pienenee.

HUOMAUTUS!
Virtaraja ei ole ylivirran katkaisuraja.

108 U/F-SUHTEEN VALINTA 234567 (2.6.3)

Tama parametri maarittaa nollataajuuden ja kentdn heikennyspisteen valisen U/f-kéyrén
tyypin.
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Taulukko 105: Parametrin ID108 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi

Kuvaus

0 Lineaarinen

Moottorin jannite muuttuu lineaarisesti lahtotaajuuden funk-
tiona. Moottorin jannite kasvaa parametrin ID606 (Nollataa-
juusjannite) arvosta parametrin ID603 (Kent&n heikennyspis-
teen jannite) arvoon parametrin ID602 (Kentdn heikennyspis-
teen taajuus) maarittamalla taajuudella. Kayta taté oletusa-
setusta, jos ei tarvita jotakin toista asetusta.

1 Nelidllinen

Moottorin jannite kasvaa nelidllisesti parametrin ID606 (Nol-
lataajuusjénnite) arvosta parametrin D603 (Kentan heiken-
nyspisteen taajuus) arvoon. Kentan heikennyspisteen ala-
puolella moottori on alimagnetoitu ja tuottaa pienemman
momentin. Neliollistd U/f-suhdetta voidaan kayttaa sovelluk-
sissa, joissa momentin tarve kasvaa nopeuden nelion
mukaan, esimerkiksi keskipakopuhaltimien ja -pumppujen
ohjauksessa. Katso Kuva 24.

2 Ohjelmoitava

U/f-kéyra voidaan ohjelmoida kayttamalld kolmea pistetta:
nollataajuusjannitettd (P1), keskipistejannitettd tai -taajuutta
(P2] ja kentan heikennyspistettd (P3). Voit kayttaa ohjelmoi-
tavaa U/f-kdyraé pienilla taajuuksilla, jos tarvitaan lisamo-
menttia. Optimaaliset asetukset voidaan maarittaa auto-
maattisesti moottorin tunnistusajon (ID631) avulla. Katso
Kuva 25.

3 Lineaarinen, vuon optimointi

Taajuusmuuttaja alkaa etsia moottorin minimivirtaa saas-
taakseen energiaa ja pienentadkseen moottorin melua. Tata
toimintoa voi kdyttaa puhaltimissa, pumpuissa ja muissa
vastaavissa kayttokohteissa.
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ID603 Oletus:

moottorin nimellsjannite

Kentdan heikennyspiste

Lineaarinen

Nelidllnen Oletus:
moottorin nimellstaajuus
/ flz
I
ID602

Kuva 24: Moottorin jénnitteen lineaarinen ja nelidllinen muutos

A U[V]

11
ID603 | Oletus:
moottorin nimellsjannite

Kentdn heikennyspiste

\ Oletus: moottorin nimellstaajuus
P1 ! |

| ¥ f[Hz]
ID604 ID602 g

Kuva 25: Ohjelmoitava U/f-ké&yra

109 U/F-OPTIMOINTI (2.13, 2.6.2]

Tamaéan parametrin avulla maaritat U/f-optimoinnin.
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A
Uy, ;

K.heik.pisteen jannite | AT

Momentin maksimointi

Keskipistejannite Nelisllinen

Lineaarinen

Ohjelmoitava

N .

N
Keskipistetaajuus K.heik.piste

Nollapistejannite

-

Kuva 26: U/f-optimointi

Moottorijannite muuttuu suhteessa tarvittavaan momenttiin, minka vuoksi moottori tuottaa
suuremman momentin kdynnistettaessa ja pienilla taajuuksilla. Automaattista momentin
maksimointia voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa lahtokitka on suuri, esimerkiksi
kuljettimissa.

Jos haluat kaynnistaa suurella momentilla 0 Hz:n taajuudesta, aseta moottorin nimellisarvot
(parametriryhmé 2.1) automaattisesti tai manuaalisesti.
Moottorin nimellisarvojen asettaminen automaattisilla toiminnoilla

1. Suorita tunnistusajo (ID631) moottorin pydriessa.
2. Aktivoi tarvittaessa nopeussaataja tai U/f-optimointi (momentin maksimointi).
3. Aktivoi tarvittaessa seka nopeussaatdja etta U/f-optimointi.
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Moottorin nimellisarvojen asettaminen manuaalisesti

1. Aseta moottorin magnetointivirta:

1. Aja moottoria kayttamalla taajuusohjeena kahta kolmasosaa moottorin
nimellistaajuudesta.

2. Lue moottorin virta valvontavalikosta tai kayta valvontaan NCDrive-sovellusta.

3. Aseta tama virta moottorin magnetointivirraksi (ID612).

Aseta U/f-suhteen valinnan (ID108) arvoksi 2 (ohjelmoitava U/f-kayra).

3. Aja moottoria nollataajuusohjeella ja suurenna moottorin nollapistejénnitetta (ID606),
kunnes moottorin virta on suunnilleen yhta suuri kuin moottorin magnetointivirta. Jos
moottori on matalataajuuksisella alueella vain lyhyita jaksoja, voidaan kayttaa enintaan
65 prosenttia moottorin nimellisvirrasta.

4. Aseta keskipisteen jannitteen (ID605) arvoksi 1,4142*ID606 ja keskipisteen taajuuden
(ID604) arvoksi ID606 /100 % * ID111.

5. Aktivoi tarvittaessa nopeussaataja tai U/f-optimointi (momentin maksimointi).

6. Aktivoi tarvittaessa seka nopeussaataja etta U/f-optimointi.

HUOMAUTUS!
Sovelluksissa, joissa momentti on suuri ja nopeus pieni, moottorin

ylikuumeneminen on todennakaista. Jos moottorin on kaytava pitkia aikoja
tallaisissa olosuhteissa, on kiinnitettava erityista huomiota moottorin
jaahdyttamiseen. Kayta moottorille ulkoista jadhdytysta, jos lampotila pyrkii
nousemaan liian suureksi.

N

110 MOOTTORIN NIMELLISJANNITE (2.6, 2.1.6]

Katso arvo Un moottorin arvokilvesta.

Taman parametrin avulla asetat kentan heikennyspisteen jannitteeksi (ID603) 100 % *
UnMotor-

HUOMAUTUS!
Selvita, onko moottorin kytkenta kolmio- vai tahtityyppinen.

111 MOOTTORIN NIMELLISTAAJUUS (2.7, 2.1.7]

Katso arvo fn moottorin arvokilvesta.

Tama parametri asettaa kentén heikennyspisteelle (ID602) saman arvon.
112 MOOTTORIN NIMELLISNOPEUS (2.8, 2.1.8)

Katso arvo nn moottorin arvokilvesta.

113 MOOTTORIN NIMELLISVIRTA (2.9, 2.1.9)

Katso arvo In moottorin arvokilvesta.

Jos laite tuottaa magnetointivirran, aseta myés parametri ID612 ennen tunnistusajoa (vain
NXP

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 214 PARAMETRIKUVAUKSET

114 SEIS-PAINIKKEEN PAINAMINEN (3.4, 3.6)
Taman parametrin avulla aktivoit paneelin Stop-painikkeen.

Jos haluat, etta Stop-painike pysayttaa laitteen aina riippumatta valitusta ohjauspaikasta,
anna talle parametrille arvo 1.

Katso myos parametri ID125.
117 RIVILIITTIMIEN TAAJUUSOHJEEN VALINTA 12346 (2.14, 2.1.11)

Taman parametrin avulla valitsen ohjeléhteen, kun ohjauspaikaksi on valittu I/0 A.

Taulukko 106: Parametrin ID117 valinnat

0 Analogiatulo 1 (Al1) Analogiatulo 1 (Al1). Katso ID377.

1 Analogiatulo 2 (AI2). Analogiatulo 2 (Al2). Katso 1D388.

2 Paneelin ohjearvo (valikko M3]) Al1+AI2

3 Kenttavaylan ohjearvo AlT-Al2

4 Potentiometrin ohjearvo (vain sovellus 3) Al2-Al1

5 AlIT*AI2

6 Al1 ohjaussauva

7 Al2 ohjaussauva

8 Paneelin ohjearvo (valikko M3])

9 Kenttavaylan ohjearvo

10 Potentiometri.nf)hje.arvo, ohjataan p?rametreilla
ID418 (TOSI=lisdys) ja ID417 (TOSI=vdhennys)

" Pienempi tuloista Al1 ja Al2

12 Suurempi tuloista Al1 ja Al2

13 Maksimitaajuus (suositellaan vain momenttioh-
jauksessal

14 Al1/AlI2-valinta, katso I1D422

15 Enkooderi 1 (Al-tulo C.1)

16 Enkooderi 2 (OPTA7-nopeussynkronoinnilla, vain

NXP) (Al-tulo C.3)
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118 PID-SAATIMEN VAHVISTUS 57 (2.1.12)

Talla parametrilla maaritetaan PID-saatimen vahvistus.

Jos parametrin arvo on 100 %, 10 prosentin muutos virhearvossa muuttaa saatimen
lahtoarvoa 10 prosentilla. Jos parametrin arvoksi asetetaan 0, PID-saadin toimii ID-
saatimena.

Esimerkkeja on parametrin ID132 kuvauksessa.
119 PID-SAADIN, I-AIKA 57 (2.1.13]

Talla parametrilla maaritetaan PID-saatimen l-aika.

Jos parametrin arvoksi asetetaan 1,00 s, 10 prosentin muutos virhearvossa muuttaa
saatimen lahtoarvoa 10,00 prosentilla sekunnissa. Jos parametrin arvoksi asetetaan 0,00 s,
PID-saadin toimii PD-saatimena.

Esimerkkeja on parametrin ID132 kuvauksessa.

120 MOOTTORIN TEHOKERROIN (2.10, 2.1.10]

Katso tama arvo moottorin arvokilvesta.

121 PANEELIN TAAJUUSOHJEEN VALINTA 234567 (2.1.12, 2.1.13, 2.2.6, 2.2.1.2)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

Taulukko 107: Parametrin ID121 valinta

Analogiatulo 1 (Al1)

Analogiatulo 1 (Al1)

Analogiatulo 1 (A1)

Analogiatulo 1 (Al1)

Analogiatulo 2 (Al2)

Analogiatulo 2 (Al2)

Analogiatulo 2 (Al2)

Analogiatulo 2 (Al2)

Paneelin ohjearvo Al3 Al1+AI2 Al3

(valikko M3])

Kenttavayldn ohjearvo* |Al4 Al1-Al2 Al4
Paneelin ohjearvo Al2-Al1 Paneelin ohjearvo
(valikko M3]) (valikko M3])
Kenttavaylan ohjearvo™  [AIT*AI2 Kenttavaylan ohjearvo*

Potentiometrin ohje

Al1 ohjaussauva

Potentiometrin ohje

PID-saatimen ohje

Al2 ohjaussauva

PID-saatimen ohje

Paneelin ohjearvo
(valikko M3])

Kenttavaylan ohjearvo*
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*FBSpeedReference. Lisatietoja on kaytossa olevan kenttavaylan ohjekirjassa.

122 KENTTAVAYLAN TAAJUUSOHJEEN VALINTA 234567 (2.1.13, 2.1.14, 2.2.7, 2.2.1.3)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu kenttavayla.

Muiden sovellusten valinnat ovat parametrin ID121 kuvauksessa.

123 PANEELIN SUUNTA (3.3

Parametri maarittaa moottorin pyorimissuunnan, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

Taulukko 108: Parametrin ID123 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Eteen Moottori pyorii eteenpain, kun paneeli on aktiivisena ohjaus-
paikkana.
1 Taakse Moottori pyorii taaksepdin, kun paneeli on aktiivisena ohjaus-
paikkana.

Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

124 RYOMINTANOPEUSOHJE 34567 (2.1.14, 2.1.15, 2.1.19)

Taman parametrin avulla maaritat ryomintanopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
rydomintanopeustoiminto on kaytossa.

Maarittaa ryomintataajuuden digitaalitulolla aktivoituna. Katso parametrit ID301 ja ID413.

Parametrin arvon ylarajana on automaattisesti maksimitaajuus (ID102).

125 OHJAUSPAIKKA (3.1)

Taman parametrin avulla valitset puhaltimien ohjauspaikan.
Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Start-painikkeen painaminen kolmen sekunnin ajan valitsee ohjauspaneelin aktiiviseksi
ohjauspaikaksi ja kopioi kayttotilan tiedot (Kay/Seis, suunta ja ohjearvo).
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Taulukko 109: Parametrin ID125 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 PC-ohjaus (aktivoidaan
NCDrive-sovelluksella)

1 Riviliittimet

2 Paneeli

3 Kenttavayla

126 VAKIONOPEUS 3 46 (2.1.17]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

127 VAKIONOPEUS 4 46 (2.1.18]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

128 VAKIONOPEUS 5 46 (2.1.19]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

129 VAKIONOPEUS 6 46 (2.1.20]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

130 VAKIONOPEUS 7 46 (2.1.21)

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

Nailla parametreilla voidaan maarittaa ohjetaajuudet, joita kaytetaan, kun tietyt
digitaalitulojen yhdistelmat aktivoituvat.

Multi-step-nopeussovelluksessa [sovellus 4) digitaalitulot DIN4, DIN5 ja DING liitetédan
vakionopeustoimintoihin. Ohjevakionopeus valitaan naiden aktivoitujen tulojen yhdistelmien
perusteella.

HUOMAUTUS!

TTF-ohjelmointitavan kaytto erikoiskayttosovelluksessa. Koska kaikki digitaalitulot
ovat ohjelmoitavissa, ensin on méadritettava kolme digitaalituloa (DIN)
vakionopeustoiminnoille (parametrit ID419, 1D420 ja 1D421).
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Taulukko 110: Vakionopeudet 1-7

Nopeus DIN4/ID419 DIN5/ID420 DIN6/1D421

Perusnopeus 0 0 0
Vakionopeus 1 (ID105) 1 0 0
Vakionopeus 2 (ID106) 0 1 0
Vakionopeus 3 (ID126) 1 1 0
Vakionopeus 4 (ID127) 0 0 1
Vakionopeus 5 (ID128) 1 0 1
Vakionopeus 6 (ID129) 0 1 1
Vakionopeus 7 (ID130) 1 1 1

Katso myos parametrit ID105 ja ID106.

Parametrin arvon ylarajana on automaattisesti maksimitaajuus (ID102).

131 RIVILIITTIMIEN TAAJUUSOHJEEN VALINTA, PAIKKA B3 (2.1.12)

Tamaéan parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu I/0 B.

Katso parametrin ID117 arvot.

132 PID-SAADIN, D-AIKA 57 (2.1.14]

Talla parametrilla maaritetaan PID-saatimen D-aika.

Jos parametrin arvoksi asetetaan 1,00 s, 10 prosentin muutos virhearvossa 1,00 sekunnin
aikana aiheuttaa 10,00 prosentin muutoksen saatimen lahtoarvossa. Jos parametrin arvoksi
asetetaan 0,00 s, PID-saadin toimii Pl-saatimena.

Katso alla olevat esimerkit.

ESIMERKKI 1:

Pienentaakseen virhearvon nollaan taajuusmuuttajan lahto toimii annetuilla arvoilla
seuraavasti:
Annetut arvot:

P2.1.12,P=0%

P2.1.13, I-aika=1,00 s

P2.1.14, D-aika = 0,00 s, minimitaajuus = 0 Hz

Virhearvo (asetusarvo - prosessiarvo) = 10,00 %, maksimitaajuus = 50 Hz

Tassa esimerkissa PID-saadin toimii kaytannossa pelkkana I-saatimena.

Parametrin 2.1.13 (I-aika) arvon mukaisesti PID-l&ht6 kasvaa 5 Hz:lla (joka on 10 % maksimi-
ja minimitaajuuksien valisestd erosta) joka sekunti, kunnes virhearvo on 0.
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------------ PID-I4ht5
Hz woennne Virheen arvo

" | 10%I-o0sa = 5 Hz/4
10% I-osa = 5 Hz/s
10% I-osa = 5 Hz/s
10% I-osa = 5 Hz/s
| Virhe = 10 % I-osa = 5 Hz/s

2 F N S N R NN NN ENENENEEEEENENEWEN] t

1s

Kuva 27: PID-s&étimen toiminta |-séatimena

ESIMERKKI 2

Annetut arvot:

P2.1.12, P =100 %

P2.1.13, I-aika=1,00 s

P2.1.14, D-aika = 1,00 s, minimitaajuus = 0 Hz

Virhearvo (asetusarvo - prosessiarvo) = +10 %, maksimitaajuus = 50 Hz

Kun virta kytketaan, jarjestelma havaitsee asetusarvon ja prosessin oloarvon valisen eron ja
alkaa joko suurentaa tai pienentaé (jos virhearvo on negatiivinen) PID-laht64 I-ajan
mukaisesti. Kun asetusarvon ja prosessiarvon valinen ero on pienentynyt nollaan, lahtoa
pienennetaan parametrin 2.1.13 arvoa vastaavalla maaralla.

Jos virhearvo on negatiivinen, taajuusmuuttaja vastaavasti pienentaa lahtoa.
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............ PID-lahto

Hz nonun Virheen arvo

Virhe = 10 %
Virhe = -10 %1

Kuva 28: PID-l5htékayra esimerkin 2 arvoilla

ESIMERKKI 3

Annetut arvot:

P2.1.12, P =100 %

P2.1.13, I-aika=0,00 s

P2.1.14, D-aika = 1,00 s, minimitaajuus = 0 Hz

Virhearvo (asetusarvo - prosessiarvo) = +10 %/s, maksimitaajuus = 50 Hz

Kun virhearvo kasvaa, myos PID-l&hto kasvaa asetettujen arvojen mukaisesti (D-aika =
1,00 s).

I PID-lahto

HZ ',"'i D_Osa — 10 0/0 — 5,00 HZ iEEEEEREEENE V|rheen arvo

1.00 s

Kuva 29: PID-l5ht6 esimerkin 3 arvoilla
133 VAKIONOPEUS 8 4 (2.1.22)

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 221

134 VAKIONOPEUS 9 4 (2.1.23)

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

135 VAKIONOPEUS 10 4 (2.1.24)

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

136 VAKIONOPEUS 11 4 (2.1.25)

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

137 VAKIONOPEUS 12 4 (2.1.26]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

138 VAKIONOPEUS 13 4 (2.1.27]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

139 VAKIONOPEUS 14 4 (2.1.28]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

140 VAKIONOPEUS 15 4 (2.1.29]

Taman parametrin avulla maaritat vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun
vakionopeustoiminto on kaytossa.

Jotta n&ita vakionopeuksia voitaisiin kdyttda Multi-Step-nopeussovelluksessa (ASFIFF04),
parametrille ID301 on annettava arvo 13. Multi-Step-nopeussovelluksessa (sovellus 4)
digitaalitulot DIN4, DIN5S ja DING liitetaan vakionopeustoimintoihin. Ohjevakionopeus valitaan
naiden aktivoitujen tulojen yhdistelmien perusteella.
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Taulukko 111: Multi-Step-nopeuksien valinnat digitaalituloilla DIN3, DIN4, DIN5 ja DIN6

nob;:lljtt;;snt?/:;. 1 Multi-Step-nopeuden | Multi-Step-nopeuden noh::tljt;-eit?/:[. 4
(DING] val. 2 (DIN5) val. 3 (DIN6) (DIN3)
P2.1.22 (8) 0 0 0 1
P2.1.23(9) 1 0 0 1
P2.1.24 (10) 0 1 0 1
P2.1.25(11) 1 1 0 1
P2.1.26 (12) 0 0 1 1
P2.1.27 (13) 1 0 1 1
P2.1.28 (14) 0 1 1 1
P2.1.29 (15) 1 1 1 1

141 AI3-SIGNAALIN VALINTA * 567 (2.2.38, 2.2.4.1)

Taman parametrin avulla voit kytkea Al-signaalin haluamaasi analogiatuloon.

Taman parametrin avulla voit kytkea Al3-signaalin haluamaasi analogiatuloon. Lisatietoja on
luvussa 9.9 TTF (Terminal to Function, riviliitin toimintoon] -ohjelmointiperiaate.

HUOMAUTUS!
Jos kaytossa on NXP-laite ja Erikoiskayttosovellus (sovellus é), tuloa Al3 voi ohjata
kenttavaylalla, kun talle tulolle annetaan arvo 0.1.

142 AI3-SIGNAALIN SUODATUSAIKA 567 [2.2.41, 2.2.4.2]

Taman parametrin avulla voit suodattaa analogiatulosignaalin hairioita.

Kun taman parametrin arvo on suurempi kuin 0.0, toiminto, joka suodattaa hairicita
analogiatulon signaalista, on kaytossa.

Pitka suodatusaika hidastaa saatovastetta. Katso parametri ID324.

143 AI3-SIGNAALIALUE 567 (2.2.39, 2.2.4.3]
Taman parametrin avulla voit muuttaa analogiasignaalin aluetta.

Talla parametrilla voit muuttaa Al3-signaalin aluetta.
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Taulukko 112: Parametrin ID143 valinta

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA /20-100 % 4 mA/20-100 % 4 mA /20-100 %
2 -10 - +10V Asiakaskohtainen
3 Asiakaskohtainen

144 AI3 OMA MINIMI 67 (2.2.4.4]

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin skaalausta vapaasti -160 prosentin ja
160 prosentin valilla.

145 AI3 OMA MAKSIMI 67 (2.2.4.5]

Taman parametrin avulla saddat analogiatulosignaalin skaalausta vapaasti -160 prosentin ja
160 prosentin valilla.

Aseta oma Al3-signaalin minimi- ja maksimitaso -160 - 160 %.

Esimerkki: Min 40 %, Max 80 % = 8-16 mA.

151 AI3-SIGNAALIN KAANTO 567 (2.2.40, 2.2.4.6)

Taman parametrin avulla kdaannat analogiatulosignaalin.

Taulukko 113: Parametrin ID151 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Ei kaantoa

1 Signaalin kaanto

152 Al4-SIGNAALIN VALINTA * 567 [2.2.42, 2.2.5.1]

Taman parametrin avulla voit kytkea Al-signaalin haluamaasi analogiatuloon.

Katso ID141.

153 Al4 SUODATUSAIKA 567 [2.2.45, 2.2.5.2)

Taman parametrin avulla voit suodattaa analogiatulosignaalin hairioita.

Katso ID142.
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154 Al4-SIGNAALIALUE 567 (2.2.43, 2.2.5.3)

Taman parametrin avulla voit muuttaa analogiasignaalin aluetta.
Katso ID143.

155 Al4 OMA MINIMI 67 (2.2.5.3, 2.2.5.4)

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin skaalausta vapaasti -160 prosentin ja
160 prosentin valilla.

156 Al4 OMA MAKSIMI * 67 [2.2.5.4, 2.2.5.5)

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin skaalausta vapaasti -160 prosentin ja
160 prosentin valilla.

Katso ID144 ja ID145.

162 Al4-SIGNAALIN KAANTO 567 (2.2.44, 2.2.5.5, 2.2.5.6)
Taman parametrin avulla kadnnat analogiatulosignaalin.
Katso ID151.

164 MOOTTORIN OHJAUSTAPA 1/2 6 (2.2.7.22)]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan ohjaustavaksi vaihtoehdon 1 tai 2.

Kosketin on auki (ak) = moottorin ohjaustapa 1 on valittu
Kosketin on kiinni (sk) = moottorin ohjaustapa 2 on valittu
Katso parametrit ID600 ja ID521.

Siirtyminen open loop -ohjauksesta closed loop -ohjaukseen ja painvastoin voidaan tehda vain
pysaytetyssa tilassa.

165 Al1 OHJAUSSAUVAN SIIRTYMA 6 (2.2.2.11]

Taman parametrin avulla maaritat taajuuden nollakohdan. Etsi parametri, sijoita
potentiometri oletettuun nollapisteeseen ja paina paneelin Enter-nappainta.

HUOMAUTUS!
Tama ei kuitenkaan muuta ohjearvon skaalausta.

Voit palauttaa parametrin arvoksi 0,00 % painamalla kuittauspainiketta.

166 Al2 OHJAUSSAUVAN SIIRTYMA 6 (2.2.3.11)

Taman parametrin avulla maaritat taajuuden nollakohdan. Etsi parametri, sijoita
potentiometri oletettuun nollapisteeseen ja paina paneelin Enter-nappainta.

Katso parametri ID165.
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167 PID-OHJEARVO 1 57 (3.4)

Taman parametrin avulla asetat PID-saatimen ohjearvon.

PID-saatimen paneeliohje voidaan valita valilta 0-100 %. Tama ohjearvo on aktiivinen PID-
ohjearvo, jos parametri ID332 = 2.

168 PID-OHJEARVO 2 57 (3.5)

Taman parametrin avulla asetat PID-saatimen ohjearvon.

PID-saatimen paneeliohje 2 voidaan valita valilta 0-100 %. Tama ohjearvo on aktiivinen, jos
DINS:n toiminto = 13 ja DIN5:n kosketin on kiinni.

169 KENTTAVAYLAN DIN4 (FBFIXEDCONTROLWORD, BITTI 6] 6 (2.3.3.27]

Taman parametrin avulla kytket kenttavaylasignaalin (FBFixedControlWord) haluamaasi
digitaalituloon.

170 KENTTAVAYLAN DIN5 (FBFIXEDCONTROLWORD, BITTI 7) 6 (2.3.3.28]

Taman parametrin avulla kytket kenttévaylasignaalin (FBFixedControlWord) haluamaasi
digitaalituloon.

Lisatietoja on kenttavaylan ohjekirjassa.

179 MOOTTORIN TEHORAJAN SKAALAUS 6 (2.2.6.7)
Taman parametrin avulla maaritat moottorin maksimitehorajan.

Moottorin tehoraja on sama kuin parametrin ID1289 arvo, jos valittuna on arvo 0 (Ei
kaytossa). Jos jokin tuloista on valittuna, moottorin tehoraja skaalautuu nollan ja parametrin
ID1289 arvon valille. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteiden closed loop
-ohjauksessa.

Taulukko 114: Parametrin ID179 valinnat

Valinnan . .
Valinnan nimi

numero

0 Ei kaytossa

1 Al

2 Al2

3 Al3

4 Al4

5 Kenttavaylan rajan skaalaus

ID46 (valvonta-arvo)
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214 AKTIIVISEN SUODATTIMEN VIKATULO 6 (2.2.6.7)

Taman parametrin avulla otat aktiivisen suodattimen vikatulon kayttoon.

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon, joka laukaisee aktiivisen suodattimen
vikahalytyksen/varoituksen parametrin ID776 asetuksen mukaisesti. Jos kosketin on
suljettu, parametrin ID776 avulla maaritetty vastaus laukaisee halytyksen.

Tama parametri on kaytossa vain NXP-taajuusmuuttajissa.

HUOMAUTUS!
Tama tulo on maaritetty sulkeutuvaksi. Jos avautuva tulo on tarpeen, on syyta

harkita ulkoisen vika-anturin kayttoa.

300 KAYNNISTYS-/PYSAYTYSLOGIIKAN VALINTA 2346 (2.2.1, 2.2.1.1)

Taman parametrin avulla ohjaat taajuusmuuttajan kaynnistymista ja pysahtymista
digitaalisignaalien kautta.
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Taulukko 115: Parametrin ID300 valinnat

Valinta DI DIN2 DIN3
kosketin kiinni = kay eteen- kosketin kiinni = kay taakse-
0 pain pain
Katso Kuva 30.
kosketin kiinni = kaynnistys, kosketin kiinni = taakse, kos-
kosketin auki = pysaytys ketin auki = eteen

Katso Kuva 31.

kosketin kiinni = kaynnistys, kosketin kiinni = kaynnistys voidaan ohjelmoida taakse-
9 kosketin auki = pysaytys sallittu, kosketin auki = kayn- komennolle
nistys estetty ja kaynnissa
oleva taajuusmuuttaja pysahtyy
kosketin kiinni = kdynnistys- kosketin auki = pysaytyspulssi |voidaan ohjelmoida taakse-
3 pulssi komennolle
Katso Kuva 32.

Sovellukset 2 ja 4:

kosketin kiinni = kadynnistys kosketin kiinni = kaynnistys
4 eteen (kdynnistykseen tarvi- taakse (kaynnistykseen tarvi-
taan nouseva reuna) taan nouseva reuna)
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = taakse
5 (kaynnistykseen tarvitaan kosketin auki = eteen

nouseva reuna)
kosketin auki = pysaytys

voidaan ohjelmoida taakse-

kosketin kiinni = kdynnistys kosketin kiinni = kdynnistys komennoksi, jos sita ei ole valittu
(kaynnistykseen tarvitaan sallittu DINZ:lle
6 . C .
nouseva reuna) kosketin auki = kdynnistys
kosketin auki = pysaytys estetty ja kdynnissa oleva taa-

juusmuuttaja pysahtyy

Sovellukset 3 ja 6:

kosketin kiinni = kay eteen- kosketin kiinni = ohjearvo kas-
pain vaa [moottoripotentiometrin
4 ohjearvo; tama parametri saa
automaattisesti arvon 4, jos
parametrin ID117 arvoksi ase-
tetaan 4 [sovellus 4]).
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = kaynnistys
5 eteen (kdynnistykseen tarvi- taakse (kaynnistykseen tarvi-
taan nouseva reuna) taan nouseva reuna)
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Taulukko 115: Parametrin ID300 valinnat

Valinta DI DIN2 DIN3
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = taakse
6 (kdynnistykseen tarvitaan kosketin auki = eteen

nouseva reuna)
kosketin auki = pysaytys

kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = kaynnistys
(kaynnistykseen tarvitaan sallittu
7 . Ca
nouseva reuna) kosketin auki = kaynnistys
kosketin auki = pysaytys estetty ja kdynnissa oleva taa-
juusmuuttaja pysahtyy
Sovellus 3:
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = ohjearvo kas-
8 eteen (kdynnistykseen tarvi- vaa [moottoripotentiometrin
taan nouseva reuna) ohjearvo)

* = Kolmijohdinkytkenta (pulssiohjaus)

Valintoja, joissa on teksti "Kaynnistykseen tarvitaan nouseva reuna”, taytyy kayttaa
odottamattoman kaynnistyksen estamiseen esimerkiksi tilanteissa, joissa laitteisiin
kytketaan virta tai virta kytkeytyy uudelleen sahkokatkon jalkeen, vian jalkeisissa
uudelleenk&ynnistyksissd, Kaynnistys sallittu -toiminnolla tehtyjen pysaytysten (Kaynnistys
sallittu = epatosi) jalkeen seka silloin, kun ohjauspaikka vaihdetaan riviliittimista muuksi
paikaksi. Moottori voidaan kaynnistaa uudelleen vasta, kun Kay/Seis-kosketin on avattu.

®

A
ETEEN |f

out

>t

_—— = =

TAAKSE
v

DIN1T — 1 - - -

DIN2 — I _____

Kuva 30: K&y eteen / kiy taakse

1.  Ensin valitulla suunnalla on korkein 2. Kun DIN1-kosketin avautuu,
prioriteetti. pyorimissuunta alkaa muuttua.
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3. Jos Kay eteen (DIN1)- ja Kay taakse
(DIN2) -signaalit ovat aktiivisia yhta
aikaa, K&y eteen (DIN1) -signaali on
etusijalla.

A) Pyséaytystoiminto (ID506) = vapaasti pyérien

ETEEN |f

TAAKSE
v

DIN1

DIN2—— -]

Kuva 31: Kéy, Seis, Taakse

A) Pysaytystoiminto (ID506) = vapaasti pydrien

A
out
1 ! . t
| . A
| ! |
| : |
TAAKSE : . :
H |
DIN1 l . .
Kay :
DIN2 |
Seis U

Kuva 32: Kay-pulssi/Seis-pulssi

A) Pysaytystoiminto (ID506) = vapaasti pydrien
B) Jos Kay- ja Seis-pulssit ovat samanaikaiset, Seis-pulssi ohittaa Kay-pulssin
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301 DIN3-TOIMINTO 12345 (2.17, 2.2.2)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon A3 toiminnon.
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Taulukko 116: Parametrin ID301 valinnat

VELLLED

Valinnan nimi Kuvaus Huomautuksia
numero
0 Ei kaytossa
1 Ulkoinen vika Sulkeutuva kosketin: Jarjestelma nayttaa vian
ja reagoi siihen parametrin ID701 mukaan.
Ulkoinen vika Avautuva kosketin: Jarjestelma nayttaa vian ja
2 reagoi sithen parametrin ID701:n mukaan,
kun tulo ei ole aktiivinen.
Kaynn. sallittu Kosketin auki: Moottorin kaynnistys estetty ja
moottori pysahtyy
3 READY-signaali saa arvon EPATOSI
Kosketin kiinni: Moottorin kaynnistys on sal-
littu
Sovellus 1
Kaynn. sallittu Kosketin auki: Moottorin kaynnistys on sallittu
4

Kosketin kiinni: Moottorin kaynnistys estetty
ja moottori pysahtyy

Sovellukset 2-5

Kiihd./hid.aikava-
linta

Kosketin auki: Kiihdytys-/hidastusaika 1
valittu

4
Kosketin kiinni: Kiihdytys-/hidastusaika 2
valittu
5 Sulkeutuva koske- |Ohjauspaikaksi pakotetaan riviliitin
tin
6 Sulkeutuva koske- |Ohjauspaikaksi pakotetaan paneeli
tin
Sulkeutuva koske- |Ohjauspaikaksi pakotetaan kenttavayla
tin
7

Kun pakotetaan ohjauspai-
kan vaihto, kaytetaan
uudessa ohjauspaikassa
patevid Kady/Seis-, suunta- ja
ohjearvoja (ohjearvo para-
metrien ID117, ID121 ja
ID122 mukaan).

HUOMAUTUS!

Parametrin ID125 (Ohjaus-
paikka paneeli) arvo ei
muutu.

Kun DIN3 avautuu, ohjaus-
paikka valitaan paramet-
rin 3.1 mukaan.

Sovellukset 2-5

Taakse

Kosketin auki: Eteen

Kosketin kiinni: Taakse

Voidaan kayttaa kaantami-
seen, jos parametrin D300
arvoon 2, 3tai 6

Sovellukset 3-5

Ryomintanopeus

Kosketin kiinni: Taajuusohjeelle valittu ryo-
mintanopeus
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Taulukko 116: Parametrin ID301 valinnat

VELLLED

Valinnan nimi Kuvaus Huomautuksia
numero
10 Vian kuittaus Kosketin kiinni: Kaikki aktiiviset viat kuittau-
tuvat

1 Ei kiihdytysta/ Kosketin kiinni: Kiihdytys ja hidastus eivat ole

hidastusta mahdollisia, ennen kuin kosketin aukeaa

DC-jarrutusko- Kosketin kiinni: Pysaytystilassa DC-jarrutus
12 mento toimii, kunnes kosketin aukeaa (katso kuva 30

seka parametrit D507 ja 1D1080)

Sovellukset 3 ja 5

Moottoripotentio- Kosketin kiinni: Ohjearvo pienenee, kunnes

13 metri alas kosketin aukeaa

Sovellus 4

13 Vakionopeus
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Kuva 33: DIN3 DC-jarrutuskomennon tulona
A. Pysaytystapa = ramppi B. Pysaytystapa = vapaasti pyorien

302 ANALOGIATULO 2, OHJEARVON SIIRTYMA 12 (2.15, 2.2.3)

Taman parametrin avulla asetat analogiatulon ohjearvon siirtyman.

Taulukko 117: Parametrin ID302 valinnat

VEULLEL

Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Ei siirtymaa: 0-20 mA

Siirtyma 4 mA (eldva nollataso) |Nollatasoisen signaalin valvonta. Vakiosovelluksessa vaste
ohjearvon vikaan voidaan ohjelmoida parametrilla ID700.
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303 OHJEEN SKAALAUKSEN MINIMIARVO 2346 (2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.6]

Taman parametrin avulla voit maarittaa ohjearvon lisaskaalauksen.

304 OHJEEN SKAALAUKSEN MAKSIMIARVO 2346 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.7)

Taman parametrin avulla voit maarittaa ohjearvon lisaskaalauksen.

Jos seka parametrin ID303 etta parametrin ID304 arvo on nolla, skaalaus ei ole kaytdssa.
Skaalaukseen kaytetaan minimi- ja maksimitaajuuksia.

HUOMAUTUS!
Tama skaalaus ei vaikuta kenttavaylan ohjearvoon, joka skaalautuu

minimitaajuuden (parametri ID101) ja maksimitaajuuden (parametri ID102) valiin.
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Kuva 34: Vasen: Viitearvon skaalaus; oikea: ei skaalausta [parametri ID303 = 0]

305 OHJEARVON KAANTO 2 (2.2.6]
Taman parametrin avulla kdannat ohjearvon suunnan.
Kaantaa ohjearvosignaalin:

Tulosignaalin maksimi = minimitaajuuden ohjearvo
Tulosignaalin minimi = maksimitaajuuden ohjearvo

Taulukko 118: Parametrin ID305 valinnat

VEILLED . -
Valinnan nimi
numero
0 Ei kaantoa
1 Ohjearvo kaannetty
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ID304 -

ID303 - ,
-f_1D101 LA

0 max.

v

Kuva 35: Ohjearvon kaanto

306 OHJEARVON SUODATUSAIKA 2 (2.2.7)

Taman parametrin avulla asetat suodatusajan, jonka aikana hairiot suodatetaan
analogiatulosignaaleista Al1 ja Al2.

Pitka suodatusaika hidastaa saatovastetta.

%
A

Suodattamaton signaali

100%----{- L\ AN\ A -

Suodatettu signaali
63%-----4---------, e

p t[s]

ID306

Kuva 36: Ohjearvon suodatus

307 ANALOGIALAHDGN TOIMINTO [2.16, 2.3.2, 2.3.5.2, 2.3.3.2)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon analogialahdon signaalille.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET

VACON - 235

Taulukko 119: Parametrin ID307 valinnat

0 Ei kaytossa Ei kaytossa Ei kaytossa

1 L&htotaajuus (0-fmax) L&htotaajuus (0-fmax) Lahtotaajuus (0-fmax)

2 Taaj.ohje (0-fmax] Taaj.ohje (0-fmax] Taaj.ohje (0-fmax)

3 Moott..nopeus (0-moott. Moott. nopeus (0-moott. nimel- Moott. nopeus (0-moott. nimel-
nimellisnopeus) lisnopeus) lisnopeus)

4 Lahtovirta (0-InMotor) Léhtovirta (0-InMotor) Lahtovirta (0-InMotor)

5 Moott. momentti (0-TnMotor] | Moott. momentti (0-TnMotor) Moott. momentti (0-TnMotor)

6 Moott. teho (0-PnMotor) Moott. teho (0-PnMotor) Moott. teho (0-PnMotor]

7 Moott. jdnnite (0-UnMotor) Moott. jdnnite (0-UnMotor) Moott. jannite (0-UnMotor)

8 DC-Llinkkijann. (0-1 000 V) DC-linkkijann. (0-1 000 V] DC-Llinkkijann. (0-1 000 V)

9 PID-saatimen ohjearvo Al

10 PID-saatimen oloarvo 1 Al2

" PID-s&atimen oloarvo 2 Lahtotaajuus (fmin-fmax]

12 PID-saatimen virhearvo Moott. mom. (-2...+2xTNmot)

13 PID-saatimen lahto Moott. teho (-2...+2xTNmot)

14 PT100-lampatila PT100-lampatila

15 Analogial&hto (kenttév.) Pro-

cessData4 (NXS)

308 ANALOGIALAHDON SUODATUSAIKA 234567 (2.3.3, 2.3.5.3, 2.3.3.3)

Taman parametrin avulla maaritat analogialahtosignaalin suodatusajan.

Jos talle parametrille annetaan arvo 0, suodatus ei ole kaytossa.
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%

Suodattamaton signaali

100%----{- -\ AN\ -

Suodatettu signaali
63%-----4---------, e

p t[s
ID308 [s]
Kuva 37: Analogialdhdén suodatus
309 ANALOGIALAHDON KAANTO 234567 (2.3.4, 2.3.5.4, 2.3.3.4)
Taman parametrin avulla kaannat analogialahtosignaalin.
Lahtosignaalin maksimiarvo = minimiasetusarvo
Lahtosignaalin minimiarvo = maksimiasetusarvo
Katso parametri ID311.
Analogiay
iandon
virta
20 MA e
12 mA F------ IR ID311 = 50 %
10 MA |----omm oo (o
‘ ” ID311 = 100 %
4 MA F--cccoooooio\--0 RS o
‘ID311 = ID307:lla valitun
1200 % signaalin maksimiarvo
OmAg 0.5 1.0 >

Kuva 38: Analogialdhdén kaanté

310 ANALOGIALAHDON MINIMI 234567 (2.3.5, 2.3.5.5, 2.3.3.5)

Taman parametrin avulla valitset analogialahtosignaalin minimiarvon.
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Maarittaa signaalin minimin, joko 0 mA tai 4 mA (elava nollataso). Huomaa ero
analogialahdon skaalauksessa parametrissa ID311 (8-15).

Taulukko 120: Parametrin ID310 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Aseta minimiarvoksi 0 mA/0V

1 Aseta minimiarvoksi 4 mA/2 V

311 ANALOGIALAHDON SKAALAUS 234567 (2.3.6, 2.3.5.6, 2.3.3.6]

Taman parametrin avulla asetat analogialahdolle skaalauskertoimen.

Laske arvot annetulla kaavalla.

Taulukko 121: Analogilahdon skaalaus

Signaali Signaalin maksimiarvo

Lahtotaajuus Maksimitaajuus (parametri ID102)
Taajuusohje Maksimitaajuus (parametri ID102)
Moottorin nopeus Moottorin nimellisnopeus TxnmMotor
Lahtovirta Moottorin nimellisvirta 1xInMotor
Moottorin momentti Moottorin nimellismomentti 1xTnMotor
Moottorin teho Moottorin nimellisteho 1xPnMotor

Moottorin jannite 100 % x Unmotor
Valipiirin jannite 1000V
Pl-ohjearvo 100 % x ohjearvon maksimi
Pl:n oloarvo 1 100 % x oloarvon maksimi
Pl:n oloarvo 2 100 % x oloarvon maksimi
Pl-virhearvo 100 % x virhearvon maksimi
Pl-lahto 100 % x lahd6n maksimi
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Analogig-
lahdon X
virta ID311 = ID311 =
20mA| 200% 100 %
12 mA [ P e, . .
10 mA| ./ T ':_"E ID311 = 50 %
ID310 =1 | 7./ .
4 mA |77 :
+ID307:11a valitun
ID310=0 1 signaalin maksimiarvo
0 mA ! >
0 0.5 1.0
Kuva 39: Analogilédhdén skaalaus
e . Signaali * Analogialdhtéasteikko%o
Ldhtosignaali =
& 100%

312 DIGITAALILAHDON TOIMINTO 23456 (2.3.7, 2.3.1.2)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon digitaalilahdon signaalille.

313 RELELAHDON 1 TOIMINTO 2345 (2.3.8, 2.3.1.3]

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon relelahdon signaalille.

314 RELELAHDGN 2 TOIMINTO 2345 (2.3.9)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon relelahdon signaalille.
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Taulukko 122: DO1-lahtosignaali sekd RO1- ja RO2-ladhtoreleet

Arvon asettaminen Signaalin sisalto

0 = Ei kaytossa

Ei kaytettavissa

Digitaalildhté DO1 laskee virran ja ohjelmoitava rele (RO1, RO2)
aktivoituu, kun:

1 =Valmis Taajuusmuuttaja on toimintavalmis.
2 = Kay Taajuusmuuttaja on kaytossa (moottori kay).
3 =Vika Vikalaukaisu on tapahtunut.

4 =Vika kaannetty

Vikalaukaisua ei ole tapahtunut.

5 = Taajuusmuuttajan ylilampovaroitus

Jaahdytyselementin lampdtila on yli +70 °C

6 = Ulkoinen vika tai varoitus

Vika tai varoitus parametrin ID701 mukaan

7 = Ohjearvon vika tai varoitus

Vika tai varoitus parametrin ID700 mukaan, jos analoginen ohje on
4-20 mA ja signaali on <4 mA

8= Varoitus

Aina, jos jarjestelmassa on varoitus

9 = Taakse

Taakse-komento on valittu

10 = Vakionopeus (sovellus 2)
10 = Ryomintanopeus (sovellukset 3456)

Vakionopeus on valittu digitaalitulolla
Ryomintanopeus on valittu digitaalitulolla

11 = Asetetussa nopeudessa

Lahtdtaajuus on saavuttanut asetetun viitearvon

12 = Moottorin saato aktivoitu

Jokin rajasaatimisté (esimerkiksi virtaraja tai momenttiraja) on
aktiivinen.

13 = Lahtdtaajuusrajan 1 valvonta

Lahtdtaajuus on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso
parametrit ID315 ja ID316).

14 = Ohjaus riviliittimilta (sovellus 2)
14 = Lahtotaajuuden rajan 2 valvonta
(sovellukset 3456)

Riviliitinohjaus valittu (valikossa M3)
L&htGtaajuus on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso
parametrit ID346 ja ID347).

15 = Termistorivika tai -varoitus (sov. 2)
15 = Momenttirajan valvonta (sov. 3456)

Laajennuskortin termistoritulo ilmaisee moottorin ylikuumenneen.
Vika tai varoitus parametrin ID732 mukaan.

Moottorin momentti on asetettujen valvontarajojen (paramet-

rien ID348 ja ID349) ulkopuolella.

16 = Kenttavaylan DIN1 (sovellus 2)
16 = Ohjearvorajan valvonta

Kenttavaylan digitaalitulo 1. Katso kenttavaylan ohje.
Aktiivinen ohjearvo on asetettujen valvontarajojen (paramet-
rien ID350 ja ID351) ulkopuolella.
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Taulukko 122: DO1-lahtosignaali sekd RO1- ja RO2-ladhtoreleet

Arvon asettaminen Signaalin sisalto

Ulkoisen jarrun ON/OFF-ohjaus ohjelmoitavalla viipeellad (paramet-

17 = Ulkoisen jarrun ohjaus (sov. 3456) rit ID352 ja 1D353)

18 = Ohjaus riviliittimilta (sovellus 3456) |Ulkoinen ohjaustapa (valikko M3: |D125)

19 = Taajuusmuuttajan lampédtilarajan Taajuusmuuttajan jadhdytyselementin lampétila on asetettujen val-
valvonta (sov. 3456) vontarajojen ulkopuolella (parametrit ID354 ja ID355).

Pyorimissuunta on eri kuin mita pyydettiin.

20 = Pyytdmaton pydrimissuunta (sov.
345)
20 = Ohjearvo kaannetty (sov. 6)

21 = Ulkoisen jarrun ohjaus, kdanteinen [Ulkoisen jarrun ON/OFF-ohjaus (parametrit ID352 ja ID353); laht6

(sov. 3456) on aktiivinen, kun jarrun ohjaus on OFF
22 = Termistorivika tai -varoitus Laajennuskortin termistoritulo ilmaisee moottorin ylikuumenneen.
(sov. 3456) Vika tai varoitus parametrin ID732 mukaan.

Kenttavaylan digitaalitulo 1. Katso kenttavaylan ohje.

23 = Kenttavaylan DINT (sovellus 5] Valitsee valvottavan analogiatulon. Katso parametrit D356, ID357,

23 = Analogiatulon valvonta (sovellus é)

ID358 ja ID463.
24 = Kenttavaylan DINT (sovellus 6) Kenttavaylan digitaalitulo 1. Katso kenttavaylan ohje.
25 = Kenttavaylan DIN2 (sovellus 6) Kenttavaylan digitaalitulo 2. Katso kenttavéyldn ohje.
26 = Kenttavaylan DIN3 (sovellus 6) Kenttavaylan digitaalitulo 3. Katso kenttavaylan ohje.

315 LAHTGTAAJUUDEN RAJAN VALVONTATOIMINTO 234567 (2.3.10, 2.3.4.1, 2.3.2.1)

Taman parametrilla avulla valitset lahtotaajuuden rajan valvontatoiminnon.

Taulukko 123: Parametrin ID315 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei valvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta
3 Jarru kiinni -ohjaus (Vain sovellus 6, katso luku 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus lisérajo-
jen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349, 352 ja 353).)

Jos lahtotaajuus alittaa tai ylittaa asetetun rajan (ID316), tdma toiminto ldhettad sanoman
digitaalilahtoon

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 241

1. parametrien ID312-1D314 asetusten mukaan (sovellukset 3, 4 ja 5) tai
2. sen mukaan, mihin laht6on valvontasignaali 1 (ID447) on liitetty (sovellukset 6 ja 7).

Jarruohjauksessa kaytetaan toisia lahtotoimintoja. Katso ID445 ja ID446.

316 LAHTGTAAJUUSRAJAN VALVONTA-ARVO 234567 (2.3.11, 2.3.4.2, 2.3.2.2)

Taman parametrilla avulla valitset lahtotaajuuden rajan valvonta-arvon rajan
valvontatoiminnon aktivoinnin yhteydessa.

Valitsee parametrilla ID315 valvottavan taajuusarvon.

A
f[Hz] ID315 =2

ID316 1 - - V2D _

Esimerkki: 21 |RO1

22 |RO1 RO1 3 RO1
23 |RO1 — 23 |RO1 23 |RO1

j 21 |[RO1 | 1 |21 [RO1 j
22 22
I

Kuva 40: Lahtétaajuuden valvonta

319 DIN2 TOIMINTO 5 (2.2.1)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon digitaalitulon signaalille.

Talla parametrilla on 14 valintaa. Jos digitaalituloa DIN2 ei tarvita, aseta parametrin
arvoksi 0.
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Taulukko 124: Parametrin ID319 valinnat

VEULLED

Valinnan nimi Kuvaus Huomautuksia
numero
Ulkoinen vika, Kosketin kiinni: Jarjestelma nayttaa vian ja
1 o . o : .
normaalisti auki pysayttaa moottorin, kun tulo on aktiivinen.
9 Ulkoinen vika, Kosketin auki: Jarjestelma ndyttaa vian ja
normaalisti kiinni | pysayttaa moottorin, kun tulo ei ole aktiivinen.
Kaynn. sallittu Kosketin auki; moottorin kdynnistys ei ole sal-
littu.
3
Kosketin kiinni: Moottorin kdynnistys on sal-
littu
Kiihdytys- tai Kosketin auki, kiihdytys-/hidastusaika 1
hidastusajan valittu
4 valinta
Kosketin kiinni: Kiihdytys-/hidastusaika 2
valittu
5 Sulkeutuva kos- Ohjauspaikaksi pakotetaan riviliitin Kun pakotetaan ohjauspai-
ketin kan vaihto, kaytetaan
uudessa ohjauspaikassa
6 Sulkeutuva kos- Ohjauspaikaksi pakotetaan paneeli patevia Kay/Seis-, suunta- ja
ketin ohjearvoja (ohjearvo para-
metrien ID343, ID121 ja
Sulkeutuva kos- Ohjauspaikaksi pakotetaan kenttavayla ID122 mukaan)
ketin
HUOMAUTUS!
Parametrin ID125 (Ohjaus-
7 paikka paneeli) arvo ei
muutu.
Kun DIN2 avautuu, ohjaus-
paikka valitaan ohjauspaik-
kavalinnan (paneeli)
mukaan.
Taakse kosketin kiinni: eteen Jos useisiin tuloihin on ohjel-
8 moitu taakse-asetus, yks
kosketin kiinni: taakse aktiivinen kosketin riittaa
asettamaan suunnan taakse.
9 Ryomintéanopeus | Kosketin kiinni: Taajuusohjeelle valittu ryo-
(katso par. ID124) [mintanopeus
10 Vian kuittaus Kosketin kiinni: Kaikki aktiiviset viat kuittau-
tuvat
1 Ei kiihdytysta/ Kosketin kiinni: Kiihdytys ja hidastus eivat ole
hidastusta mahdollisia, ennen kuin kosketin avataan
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Taulukko 124: Parametrin ID319 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus Huomautuksia
numero
DC-jarrutusko- Kosketin kiinni: Pysaytystilassa DC-jarrutus
12 mento toimii, kunnes kosketin aukeaa. Katso Kuva
41 DC-jarrutuskomento (valinta 12 on valittu
DIN2-tulolle
13 Moottoripotentio- |Kosketin kiinni: Ohjearvo suurenee, kunnes
metri YLOS kosketin aukeaa.

T
A ! A
fout @ : fout
l
|
ID515 :
|
|
>t : >t
DIN2—] L pmne—! L
KAY | KAY
SEIS i SEIS
Kuva 41: DC-jarrutuskomento [valinta 12] on valittu DIN2-tulolle
A. Pysaytystapa = ramppi B. Pysaytystapa = vapaasti pyorien

320 Al1 SIGNAALIALUE 34567 (2.2.4,2.2.16, 2.2.2.3

Taman parametrilla avulla valitset halutun alueen analogiatulon signaalille.

Taulukko 125: Parametrin ID320 valinnat

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA /20-100 % 4 mA /20-100 % 4 mA /20-100 %
2 Asiakaskohtainen -10-+10V Asiakaskohtainen
3 Asiakaskohtainen

Tietoja asiakaskohtaisista valinnoista on parametrien ID321 ja ID322 kuvauksissa.

321 Al1 OMA MINIMI 34567 [2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.4)

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin minimiarvoa vapaasti -160 prosentin
ja 160 prosentin valilla.
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322 Al1 OMA MAKSIMI 34567 (2.2.6, 2.2.18, 2.2.2.5]

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin maksimiarvoa vapaasti -160
prosentin ja 160 prosentin valilla.

Voit esimerkiksi kayttaa analogiatulosignaalia taajuusohjeena ja asettaa naiden parametrien
arvoksi 40-80 %. T&llGin taajuusohje vaihtuu minimitaajuusohjeen (ID101) ja
maksimitaajuusohjeen (ID102) valilla, kun analogiatulosignaali muuttuu valilld 8-16 mA.

323 Al1 SIGNAALIN KAANTG 3457 (2.2.7, 2.2.19, 2.2.2.6)
Taman parametrin avulla kdaannat analogiatulosignaalin.

Jos taman parametrin arvo = 0, analogiatulosignaalia ei kaanneta

HUOMAUTUS!
Sovelluksessa 3 Al1 on paikan B taajuusohje, jos parametri ID131 = 0 (oletusarvo).

Af

out

ID303 | i R .

ID320 =0
AIl = 0-100 %

ID304 | ID320 = 1 §
et | AIL
| All = oma (itin 2)
0 ID321 D322  100%

Kuva 42: Al1 ei signaalin kdantda

Jos taman parametrin arvo = 1, analogiatulosignaali kaannetaan.

Maks. Al1-signaali = minimitaajuusohje.
Min. Al1-signaali = maksimitaajuusohje.
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ID303 L. . .

ID320=0 |
AI1 = 0-100 %

D320 = 1

'All = oma 5
e cToTTTTTTTTeTe T Al (liitin 2)

[,
Ll

0 IDI321 ID322  100%

Kuva 43: Al1-signaalin kdanto

324 AI1-SIGNAALIN SUODATUSAIKA 34567 (2.2.8, 2.2.20, 2.2.2.2)

Taman parametrin avulla voit suodattaa analogiatulosignaalin hairioita.

Voit aktivoida taman parametrin antamalla sille arvon, joka on suurempi kuin O.

HUOMAUTUS!
Pitka suodatusaika hidastaa saatovastetta.

%
A

Suodattamaton signaali

100%-----{-+-- -\ AN AL -

Suodatettu signaali
63%-f----{---------, LT TE R

» t[s]

ID324

Kuva 44: AlT-signaalin suodatus.

325 ANALOGIATULON AI2 SIGNAALIALUE 34567 [2.2.10, 2.2.22, 2.2.3.3

Taman parametrilla avulla valitset halutun alueen analogiatulon signaalille.
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Taulukko 126: Parametrin ID325 valinnat

0 0-20 mA 0-20 mA 0-100% 0-100%

1 4-20 mA 4 mA /20-100 % 4 mA /20-100 % 4 mA /20-100 %
2 Asiakaskohtainen Asiakaskohtainen -10-+10V Asiakaskohtainen
3 Asiakaskohtainen

326 ANALOGIATULON AlI2 OMA MINIMI 34567 (2.2.11, 2.2.23, 2.2.3.4]

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin minimiarvoa vapaasti -160 prosentin
ja 160 prosentin valilla.

327 ANALOGIATULON AI2 OMA MAKSIMI 34567 [2.2.12, 2.2.24, 2.2.3.5)

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin maksimiarvoa vapaasti -160
prosentin ja 160 prosentin valilla.

Katso 1D322.

ID325 = 1 :
AI2 = 20-100 %'

ID303 -1 L AI2 (liitin 3,4)

— ! : >
0 @ 4mA ID327 20 mA
ID326

Kuva 45: Analogiatulon Al2 skaalaus

328 ANALOGIATULON 2 KAANTO 3457 (2.2.13, 2.2.25, 2.2.3.6)

Taman parametrin avulla kdaannat analogiatulosignaalin.

Katso ID323.

HUOMAUTUS!
Sovelluksessa 3 Al2 on paikan A taajuusohje, jos parametri ID117 = 1 (oletusarvo)
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329 ANALOGIATULON 2 SUODATUSAIKA 34567 (2.2.14, 2.2.26, 2.2.3.2)
Taman parametrin avulla voit suodattaa analogiatulosignaalin hairioita.
Katso 1D324.

330 DIN5 TOIMINTO 5 (2.2.3)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon digitaalitulon signaalille.

Digitaalitulolla DIN5 on 14 mahdollista toimintoa. Jos sita ei tarvita, aseta taman parametrin
arvoksi 0.

Valinnat ovat samat kuin parametrilla ID319 seuraavia lukuun ottamatta:

13 Kayta PID-ohjearvoa 2
Kosketin auki: parametrilla ID332 valittu PID-saatimen ohjearvo.
Kosketin kiinni: parametrilla R3.5 valittu PID-saatimen paneelin ohjearvo 2.

331 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN RAMPPI 3567 (2.2.22, 2.2.27, 2.2.1.2, 2.2.1.15)

Parametri maarittad moottoripotentiometriohjeen muutoksen nopeuden, kun ohjetta
suurennetaan tai pienennetaan.

Moottorin ohjauksen ramppiajat pysyvat aktiivisina.

332 PID-SAATIMEN OHJEARVOSIGNAALI [PAIKKA A) 57 (2.1.11)

Taman parametrin avulla valitset PID-saatajan signaalilahteen.

Taulukko 127: Parametrin ID332 valinta

0 Analogiatulo 1 Analogiatulo 1
1 Analogiatulo 2 Analogiatulo 2
2 PID-ohje valikosta M3, parametri P3.4 Al3

Kenttévaylan ohjearvo (FBProcessDatalN1)
3 Katso luku 9.7 Kenttavaylan ohjausparametrit Al4
(1D850-1D859).

4 Moottoripotentiometrin ohje PID-ohje valikosta M3, parametri P3.4

Kenttévaylan ohjearvo (FBProcessDatalN1)
5 Katso luku 9.7 Kenttavaylan ohjausparametrit
(1D850-1D859).

6 Moottoripotentiometrin ohje
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333 PID-SAATIMEN OLOARVON VALINTA 57 (2.2.8, 2.2.1.8)

Taman parametrin avulla valitset PID-saatajan signaalin todellisen arvon.

Taulukko 128: Parametrin ID333 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Oloarvo 1
1 Oloarvo 1 + Oloarvo 2
2 Oloarvo 1 - Oloarvo 2
3 Oloarvo 1 x Oloarvo 2
Pienempi arvoista Oloarvo 1 ja
4
Oloarvo 2
Suurempi arvoista Oloarvo 1 ja
5
Oloarvo 2
6 Oloarvon 1 ja Oloarvon 2 keski-
arvo
7 Oloarvon 1 nelidjuuri + Oloar-
von 2 nelidjuuri

334 OLOARVON 1 VALINTA 57 (2.2.9, 2.2.1.9)

Taman parametrin avulla valitset todellisen arvon lahteen.

335 OLOARVON 2 VALINTA 57 (2.2.10, 2.2.1.10]

Taman parametrin avulla valitset todellisen arvon lahteen.
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Taulukko 129: Parametrien ID334 ja ID335 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei kaytossa
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
Kenttavayla (Oloarvo 1: FBProcessDatalN2; oloarvo 2: FBProcessDa-
5 talN3). Katso luku 9.7 Kenttdvéyldn ohjausparametrit (ID850-
1D859).
Sovellus 5
6 Moottorin momentti
7 Moottorin nopeus
8 Moottorin virta
9 Moottorin teho
Enkooderin taajuus (vain oloar-
10
volle 1)

336 OLOARVON 1 MINIMISKAALAUS 57 (2.2.11, 2.2.1.11]

Taman parametrin avulla valitset todellisen arvon skaalan minimiarvon.
Katso Kuva 46 Esimerkkeja oloarvosignaalin skaalauksesta.

337 OLOARVON 1 MAKSIMISKAALAUS 57 (2.2.12, 2.2.1.12)]

Taman parametrin avulla valitset todellisen arvon skaalan maksimiarvon.
Katso Kuva 46 Esimerkkeja oloarvosignaalin skaalauksesta.

338 OLOARVON 2 MINIMISKAALAUS 57 (2.2.13, 2.2.1.13)

Taman parametrin avulla valitset todellisen arvon skaalan minimiarvon.

Asettaa oloarvon 2 skaalan minimiarvon. Katso luku 339 Oloarvon 2 maksimiskaalaus 57
[2.2.14,2.2.1.14).

339 OLOARVON 2 MAKSIMISKAALAUS 57 (2.2.14, 2.2.1.14)
Taman parametrin avulla valitset todellisen arvon skaalan maksimiarvon.

Asettaa oloarvon 2 skaalan maksimiarvon. Katso Kuva 46 Esimerkkeja oloarvosignaalin
skaalauksesta.
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ASkaalattu A Skaalattu
tulosignaali [%] tulosignaali [%]

100} - — 100 | <o onneen -
ID336 == 30 g/O i i 76.5 ___________________________ i 7 g i
ID337 = 80 % (15,3 mA)[ID338 = -30 %

ID339 = 140 ¢
17.7
P (3,5 mA), : :

0 80 100 AL[%]  -30-0 100  14QAI[%]
0 3.0 8.0 10,0 V h 0 10,0 V g
0 6.0 16.0 20.0 mA 0 20.0 mA
4 8.8 16.8 20.0 mA 4 20.0 mA

Kuva 46: Esimerkkeja oloarvosignaalin skaalauksesta

340 PID-VIRHEEN KORJAUS ALAS 57 (2.2.32, 2.2.1.5)

Taman parametrin kaannat PID-saatajan virhearvon.

Taulukko 130: Parametrin ID340 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Ei kaantoa

1 Kaannetty

341 PID-OHJEARVON NOUSUAIKA 57 (2.2.33, 2.2.1.6)

Taman parametrin avulla valitset ajan, jossa PID-saatimen ohjearvo nousee 0 prosentista
100 prosenttiin.

342 PID-OHJEARVON LASKUAIKA 57 (2.2.34, 2.2.1.7)

Taman parametrin avulla valitset ajan, jossa PID-saatimen ohjearvo laskee 100 prosentista 0
prosenttiin.

343 RIVILIITTIMIEN OHJEARVON VALINTA 57 (2.2.34, 2.2.1.7)

Taman parametrin avulla valitset taajuusohjelahteen riviliittimen ollessa ohjauspaikassa ja
ohjelahteen B ollessa aktiivinen.
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Taulukko 131: Parametrin ID343 valinnat

\:‘aul::::: Valinnan nimi Kuvaus
0 Al1-ohjearvo (liittimet 2 ja 3, esimerkiksi potentiometri)
1 Al2-ohjearvo (liittimet 5 ja 6, esimerkiksi anturi)
2 Al3-ohjearvo
3 Al4-ohjearvo
4 Paneelin ohjearvo (parametri

R3.2)

Kenttavaylan ohjearvo

(FBSpeedReference)
6 Moottoripotentiometrin ohje
7 PID-s&atimen ohjearvo

Valitse oloarvo (parametrit ID333-1D339) ja PID-saatimen ohjearvo (parametri ID332). Jos
talle parametrille valitaan arvo 6 sovelluksessa 5, jarjestelma asettaa parametrien ID319 ja
ID301 arvoiksi automaattisesti 13.

Sovelluksessa 7 toiminnot Moottoripotentiometri ALAS ja Moottoripotentiometri YLOS taytyy
kytkea digitaalituloihin (parametreihin ID417 ja ID418), jos talle parametrille valitaan arvo 6.

344 OHJEARVON SKAALAUKSEN MINIMIARVO, PAIKKA B 57 (2.2.35, 2.2.1.18)

Taman parametrin avulla valitset ohjearvon skaalan minimiarvon.

345 OHJEARVON SKAALAUKSEN MAKSIMIARVO, PAIKKA B 57 [2.2.36, 2.2.1.19)
Taman parametrin avulla valitset ohjearvon skaalan maksimiarvon.

Voit valita ohjauspaikasta B taajuusohjeen skaalausalueen minimi- ja maksimitaajuuden
valilta.

Jos et halua skaalausta, aseta taman parametrin arvoksi 0.

Seuraavissa kuvissa paikan B ohjearvolle on valittu tulo Al1, jonka signaalialue on 0-100 %.

HUOMAUTUS!
Tama skaalaus ei vaikuta kenttavaylan ohjearvoon, joka skaalautuu

minimitaajuuden (parametri ID101) ja maksimitaajuuden (parametri ID102) véliin.
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| .
»
o
c
-
o
c
-

ID345} - E

; ID344
+f . 1ID101 P AL[V] +f ., ID101 L AL[V]
0 10 > 0 10 >
Kuva 47: Ohjeen skaalauksen maksimiarvo
A. Par. D344 =0 (ei ohjearvon skaalausta) B. Viitearvon skaalaus.

346 LAHTGTAAJUUDEN RAJAN 2 VALVONTATOIMINTO 34567 (2.3.12, 2.3.4.3, 2.3.2.3)

Taman parametrilla avulla valitset lahtotaajuuden rajan valvontatoiminnon.

Taulukko 132: Parametrin ID346 valinnat

VEULLED

Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Ei valvontaa

1 Alarajan valvonta

2 Ylarajan valvonta

3 Jarru kiinni -ohjaus (Vain sovellus 6, katso luku 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus lisérajo-
jen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349, 352 ja 353).)

4 Jarru kiinni/irti -ohjaus (Vain sovellus 6, katso luku 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus lisérajo-
jen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349, 352 ja 353).)

Jos lahtotaajuus alittaa tai ylittaa asetetun rajan (ID347), tama toiminto lahettas
varoitussanoman digitaalilahtoon

1. parametrien ID312-1D314 asetusten mukaan (sovellukset 3, 4 ja 5) tai
2. sen mukaan, mihin lahtoon valvontasignaali 2 (ID448) on liitetty (sovellukset 6 ja 7).

Jarruohjauksessa kaytetaan toisia lahtotoimintoja. Katso parametrit ID445 ja ID446.

347 LAHTGTAAJUUSRAJAN 2 VALVONTA-ARVO 34567 (2.3.13, 2.3.4.4, 2.3.2.4)

Taman parametrilla avulla valitset lahtotaajuuden rajan valvonta-arvon rajan
valvontatoiminnon aktivoinnin yhteydessa.

Valitsee parametrilla ID346 valvottavan taajuusarvon. Katso Kuva 40 Ldhtdtaajuuden valvonta.
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348 MOMENTTIRAJAN VALVONTATOIMINTO 34567 (2.3.14, 2.3.4.5, 2.3.2.5]

Taman parametrilla avulla valitset laskennallisen momenttiarvon valvontatoiminnon.

Taulukko 133: Parametrin ID348 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei valvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta
3 Jarru irti -ohjaus (Vain sovellus 6, katso luku 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus lisdrajo-
jen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349, 352 ja 353).)

Jos laskettu momentti alittaa tai ylittaa maaritetyn rajan (ID349), tdmé toiminto l&hettas
sanoman digitaalilahdon kautta

1. parametrien ID312-1D314 asetusten mukaan (sovellukset 3, 4 ja 5] tai
2. sen mukaan, mihin laht66n momenttirajan valvontasignaali [parametri ID451) on liitetty
(sovellukset 6 ja 7).

349 MOMENTTIRAJAN VALVONTA-ARVO 34567 (2.3.15, 2.3.4.6, 2.3.2.6)

Taman parametrilla avulla valitset momenttirajan valvonta-arvon momenttirajan
valvontatoiminnon aktivoinnin yhteydessa.

Aseta tassa parametrilla ID348 valvottava momentin arvo.
SOVELLUKSET 3 JA 4:

Momentin valvonta-arvoa voidaan pienentaa asetusarvon alapuolelle valitsemalla ulkoinen
vapaa analogiatulosignaali seka toiminto (katso parametrit ID361 ja ID362).

350 OHJEARVORAJAN VALVONTATOIMINTO 34567 (2.3.16, 2.3.4.7, 2.3.2.7)

Taman parametrilla avulla valitset ohjearvon valvontatoiminnon.

Taulukko 134: Parametrin ID350 valinnat

VEULLED . ..
Valinnan nimi
numero
0 Ei valvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta

Jos ohjearvo alittaa tai ylittad maaritetyn rajan (ID351), tdma toiminto lahett&a varoituksen
digitaalilahdon kautta
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1. parametrien ID312-1D314 asetusten mukaan (sovellukset 3, 4 ja 5] tai
2. sen mukaan, mihin laht66n ohjearvorajan valvontasignaali (parametri ID449) on liitetty
(sovellukset 6 ja 7).

Valvottu ohjearvo on aktiivisena oleva ohjearvo. Se voi tulla ohjauspaikasta A tai B
digitaalitulon DIN6 mukaan, riviliittimilta, jos ne ovat aktiivinen ohjauspaikka, paneelilta, jos
se on aktiivinen ohjauspaikka tai kenttavaylalta, jos se on aktiivinen ohjauspaikka.

351 OHJEARVORAJAN VALVONTA-ARVO0 34567 [2.3.17, 2.3.4.8, 2.3.2.8)

Taman parametrilla avulla valitset ohjearvon rajan valvonta-arvon ohjearvon rajan
valvontatoiminnon aktivoinnin yhteydessa.

Taajuusarvo, jota valvotaan parametrilla ID350. Anna arvo prosentteina minimi- ja
maksimitaajuuden valisesta skaalasta.

352 ULKOISEN JARRUN OFF-VIIVE 34567 (2.3.18, 2.3.4.9, 2.3.2.9)

Taman parametrin avulla valitset jarrun avaamisen viiveajan, jonka jalkeen jarru avataan
avausehtojen taytyttya.

353 ULKOISEN JARRUN ON-VIIVE 34567 [2.3.19, 2.3.4.10, 2.3.2.10]

Taman parametrin avulla valitset jarrun sulkemisen viiveajan, jonka jalkeen jarru suljetaan
sulkemisehtojen taytyttya.

Nailla parametreilla ulkoisen jarrun toiminta voidaan ajastaa kaynnistyksen ja pysaytyksen
ohjaussignaaleihin. Katso Kuva 48 Ulkoisen jarrun ohjaus ja luku 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus
lisérajojen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349, 352 ja 353).

Jarrun ohjaussignaali voidaan ohjelmoida digitaalilahdolla DO1 tai jommallakummalla
releldhdoista RO1 ja RO2. Katso parametrit ID312-1D314 (sovellukset 3, 4 ja 5) tai ID445
(sovellukset 6 ja 7). Jarru paélle -viive jatetadan huomiotta, kun yksikko on pysahtyméassa
alasrampituksesta tai vapaasti pyorien.

®

t.=1D352 t,,=ID353 t.=ID352 t,,=Par. ID353
Ulkoinen H M Ulkoinen H [

T
1
1
1
1
1
1
JARRU: POIS ! ! DO1/RO1/ : JARRU: POIS ' DO1/RO1/R0O2
PAALLE ! i [RO2 . PAALLE 5
\ \ 1 '
1 ,
. \
1
1
1
1
1
1

DIN1: KAY ETEEN DIN1: KAY |_|

SEIS PULSSI
DIN2: KAY TAAKSE DIN2: SEIS i
SEIS PULSSI
> |

>t

Kuva 48: Ulkoisen jarrun ohjaus

A. Kaynnistys-/pysaytyslogiikan valinta, B. Kaynnistys-/pysaytyslogiikan valinta,

ID300=0, 1tai?2 ID300 =3
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354 TAAJUUSMUUTTAJAN LAMPOTILARAJAN VALVONTA 34567 (2.3.20, 2.3.4.11, 2.3.2.11)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan lampétilan rajan valvontatoiminnon.

Taulukko 135: Parametrin ID354 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei valvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta

Jos taajuusmuuttajan lampotila alittaa tai ylittdad maaritetyn rajan (ID355), tama toiminto
lahettaa sanoman digitaalilahdon kautta

1. parametrien ID312-1D314 asetusten mukaan (sovellukset 3, 4 ja 5] tai
2. sen mukaan, mihin lahtoon lampatilarajan valvontasignaali (parametri ID450) on liitetty
(sovellukset 6 ja 7).

355 TAAJUUSMUUTTAJAN LAMPOTILARAJAN ARVO 34567 (2.3.21, 2.3.4.12, 2.3.2.12]

Taman parametrilla avulla valitset lampotilarajan valvonta-arvon lampdatilarajan
valvontatoiminnon aktivoinnin yhteydessa.

Tata lampotila-arvoa valvotaan parametrilla ID354.

356 ANALOGINEN VALVONTASIGNAALI 6 (2.3.4.13)

Taman parametrin avulla valitset valvottavan analogiatulon.

Taulukko 136: Parametrin ID356 valinnat

\:‘aul:;\:: Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei kdytossa
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4

357 ANALOGISEN VALVONNAN ALARAJA 6 [2.3.4.14]

Taman parametrin avulla valitset valvottavan analogiatulon alarajan.
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358 ANALOGISEN VALVONNAN YLARAJA 6 (2.3.4.15)

Taman parametrin avulla valitset valvottavan analogiatulon ylarajan.

Nailla parametreilla asetetaan parametrilla ID356 valitun signaalin ala- ja ylarajat.

AI *)
A
ID358 ; /
ID357 N\
_

>t

1

RO1
0

Kuva 49: Esimerkki p&élle/pois-ohjauksesta

*) Valitaan parametrilla ID356

HUOMAUTUS!
Tassa esimerkissa parametrille ID463 on ohjelmoitu B.1.

359 PID-SAATIMEN MINIMIRAJA 5 (2.2.30)

Taman parametrin avulla asetat PID-saatimen lahdon minimirajan.

360 PID-SAATIMEN MAKSIMIRAJA 5 (2.2.31)

Taman parametrin avulla asetat PID-saatimen lahdon maksimirajan.
Raja-asetus: -1 600,0 % (arvosta fmax) < par. ID359 < param. ID360 < 1 600,0 % (arvosta fmax).

Nama rajat ovat tarkeita esimerkiksi PID-saatimen vahvistusta, |-aikaa ja D-aikaa
maaritettaessa.

361 VAPAA ANALOGIATULO, SIGNAALIN VALINTA 34 (2.2.20, 2.2.17]

Taman parametrin avulla valitset tulosignaalin analogiatulolle, jota ei kayteta
ohjearvosignaalille.
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Taulukko 137: Parametrin ID361 valinnat

\:‘aul::::: Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei kaytossa
1 Analogiatulo 1 (Al1)
2 Analogiatulo 2 (Al2)

362 VAPAA ANALOGIATULO, TOIMINTO 34 (2.2.21, 2.2.18)

Taman parametrin avulla valitset toiminnon analogiatulolle, jota ei kayteta

ohjearvosignaalille.

Taulukko 138: Parametrin ID362 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi

Kuvaus

0 Toiminto ei ole kaytossa

Moottorin virtarajan (ID107)
1 alentaminen

Talla signaalilla saddetaan moottorin maksimivirtaa nollan ja
parametrilla ID107 asetetun maksimirajan valilla. Katso
Kuva 50.

DC-jarrutusvirran pienentami-
2 nen

DC-jarrutusvirtaa voidaan vapaalla analogiatulosignaalilla
pienentaa nollavirran ja parametrilla ID507 maaritetyn virran
valilla. Katso Kuva 51.

Kiihdytys- ja hidastusaikojen
lyhentaminen

Kiihdytys- ja hidastusaikoja voidaan lyhentaa vapaalla analo-
giatulosignaalilla seuraavien kaavojen mukaisesti:

3 Lyhennetty aika = asetettu kiihd./hid.aika (parametrit ID103,
ID104, ID502 ja ID503) jaettuna kertoimella R. Kuva 52.
Momentin valvontarajan alenta- |Asetettua valvontarajaa voidaan vapaalla analogiatulosignaa-
4 minen

lilla alentaa nollan ja asetetun momenttirajan valvonta-arvon
(ID349) valilla, katso Kuva 53.
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Momenttiraja

100%  [-ocreeeemeesoseennennss :
Par. ID107 |

| Al
0V Signaalialue 10V
0 mA 20 mA
4 mA 20 mA
Oma Oma
Kuva 50: Moottorin maksimivirran skaalaus
A . .
DC-jarrutusvirta
100 %
Par. ID507
! Vapaa
0,4 x IH r analogiatulo
! |-

0 Signaalialue

Kuva 51: DC-jarrutusvirran pienentdaminen

A .
Kerroin R

Vapaa
ranalogiatulo

.
L

0 Signaalialue

Kuva 52: Kiihdytys- ja hidastusaikojen lyhentdminen
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A .
Momenttiraja

100%  froeeeeemeeee e :
Par. ID349 |

Vapaa
r analogiatulo

[,
Ll

0 Signaalialue

Kuva 53: Momentin valvontarajan alentaminen

363 KAYNNISTYS-/PYSAYTYSLOGIIKAN VALINTA, PAIKKA B3 (2.2.15)

Taman parametrin avulla ohjaat taajuusmuuttajan kaynnistymista ja pysahtymista
digitaalisignaalien kautta.
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Taulukko 139: Parametrin ID363 valinnat

Valinta DIN3 DIN4 DINS
kosketin kiinni = kay eteenpain |kosketin kiinni = kay taaksepain
0
Katso Kuva 54.
kosketin kiinni = kdynnistys, kosketin kiinni = taakse, kosketin
1 kosketin auki = pysaytys auki = eteen
Katso Kuva 55.
kosketin kiinni = kaynnistys, kosketin kiinni = kaynnistys sal-
9 kosketin auki = pysaytys littu, kosketin auki = kaynnistys
estetty ja kdynnissa oleva taa-
juusmuuttaja pysahtyy
Voidaan ohjelmoida taakse- kosketin kiinni = kaynnistys- kosketin auki = pysaytyspulssi
3 komennolle pulssi
Katso Kuva 56.
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = kaynnistys
4 ** eteen (kdynnistykseen tarvi- taakse (kaynnistykseen tarvitaan
taan nouseva reuna) nouseva reuna)
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = taakse
B ** (kdynnistykseen tarvitaan nou- | kosketin auki = eteen
seva reuna)
kosketin auki = pysaytys
kosketin kiinni = kaynnistys kosketin kiinni = kaynnistys sal-
b ** (kdynnistykseen tarvitaan nou- | littu
seva reuna) kosketin auki = kdynnistys estetty
kosketin auki = pysaytys ja kdynnissa oleva taajuusmuut-
taja pysahtyy

* = Kolmijohdinkytkenta (pulssiohjaus)

** = Valintoja 4-6 kaytetaan odottamattoman kaynnistyksen estamiseen esimerkiksi
tilanteissa, joissa laitteisiin kytketaan virta tai virta kytkeytyy uudelleen sahkokatkon jalkeen,
vian kuittauksen jalkeen, Kaynnistys sallittu -toiminnolla tehtyjen pysaytysten (Kaynnistys
sallittu = epatosi) jalkeen seka silloin, kun ohjauspaikka vaihdetaan. Moottori voidaan
kaynnistaa uudelleen vasta, kun Kay/Seis-kosketin on avattu.

Valintoja, joissa on teksti "Kaynnistykseen tarvitaan nouseva reuna”, kaytetaan
odottamattoman kaynnistyksen estamiseen esimerkiksi tilanteissa, joissa laitteisiin
kytketaan virta tai virta kytkeytyy uudelleen sahkokatkon jalkeen, vian kuittauksen jalkeen,
Kaynnistys sallittu -toiminnolla tehtyjen pysaytysten (Kaynnistys sallittu = ep&tosi) jalkeen
seka silloin, kun ohjauspaikka vaihdetaan riviliittimista muuksi paikaksi. Moottori voidaan
kdynnistaa uudelleen vasta, kun Kay/Seis-kosketin on avattu.
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ETEEN

TAAKSE
v

DINd — 1 - - -~

DING — I _____

Kuva 54: Kay eteen / kdy taakse

1. Ensin valitulla suunnalla on korkein 3. Kay-pulssi/Seis-pulssi
prioriteetti.

2. Kun DIN4-kosketin avautuu,
pyorimissuunta alkaa muuttua.

A) Pysaytystoiminto (ID506) = vapaasti pydrien

ETEEN |f

out

TAAKS E‘

1
' |
!
1
DIN4J____+________ L

DINS —— -]

Kuva 55: Kéy, Seis, Taakse

A) Pysaytystoiminto (ID506) = vapaasti pydrien
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A
fout
/QD ./’
| . t
| T »
| l |
| : |
TAAKSEL | . :
H |
DIN4 | . _
Kay !
DIN5S :
Seis U

Kuva 56: Kéy-pulssi/Seis-pulssi

A) Pysaytystoiminto (ID506) = vapaasti pyorien
B) Jos Kay- ja Seis-pulssit ovat samanaikaiset, Seis-pulssi ohittaa Kay-pulssin

364 OHJEEN SKAALAUKSEN MINIMIARVO, PAIKKA B3 (2.2.18]

Taman parametrin avulla voit maarittaa ohjearvon lisaskaalauksen.

365 OHJEEN SKAALAUKSEN MAKSIMIARVO, PAIKKA B3 (2.2.19]

Taman parametrin avulla voit maarittaa ohjearvon lisdskaalauksen.

Katso parametrit ID303 ja ID304.

366 PEHMOOP VAIHTO 5 (2.2.37]

Taman parametrin avulla valitset ohjearvon kopiointitoiminnon.

Taulukko 140: Parametrin ID366 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Pid& ohje
1 Kopioi ohje

Jos on valittu ohjeen kopiointi, voidaan siirtya suorasta ohjauksesta PID-saatoon ja takaisin
ohjearvoa ja oloarvoa skaalaamatta.

Esimerkiksi: Prosessia ajetaan suoralla taajuusohjeella (ohjauspaikka I/0 B, kentt&vayla tai
paneeli) johonkin pisteeseen ja vaihdetaan sitten ohjauspaikaksi sellainen, jossa PID-sdadin
on valittuna. PID-saadin aloittaa pisteen yllapidon.
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Voit my0s vaihtaa ohjauslahteeksi suoran taajuusohjauksen. Talloin lahtotaajuus kopioituu
taajuusohjeeksi. Jos kohdepaikkana on paneeli, kdynnin tila (Kay/Seis, suunta seka ohjearvo)
kopioituvat.

Vaihto tapahtuu sujuvasti, kun kohdepaikan ohje tulee paneelista tai sisaisesta
moottoripotentiometrista (parametri ID332 [PID-ohje] = 2 tai 4, ID343 [I/0 B -ohje] = 2 tai 4,
parametri ID121 [Paneelin ohje] = 2 tai 4 ja ID122 [Kentt&avaylaohjel= 2 tai 4.

367 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN MUISTIN NOLLAUS (TAAJUUSOHJE) 3567 (2.2.23, 2.2.28,
2.2.1.3,2.2.1.16)

Taman parametrin avulla maaritat moottoripotentiometrin taajuusohjeen nollauslogiikan.

Taulukko 141: Parametrin ID367 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei nollaudu
1 Muistin nollaus pysaytyksen ja
virrankatkaisun yhteydessa
Muistin nollaus virrankatkaisun
2 .
yhteydessa

370 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN MUISTIN NOLLAUS (PID-OHJEARVO] 57 (2.2.29, 2.2.1.17)

Taman parametrin avulla maaritat moottoripotentiometrin PID-ohjearvon nollauslogiikan.

Taulukko 142: Parametrin ID370 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Ei nollaudu

Muistin nollaus pysaytyksen ja
virrankatkaisun yhteydessa

Muistin nollaus virrankatkaisun
yhteydessa

371 PID-OHJEARVO 2 (PAIKAN A LISAOHJE) 7 (2.2.1.4]

Taman parametrin avulla valitset PID-saatimen ohjearvon ohjearvopaikan PID-ohjearvon
ollessa aktivoituna.

Jos PID-ohjearvon 2 kéyttoonottoparametrin (ID330) arvona on TOSI, tdma parametri
maarittaa, mika ohjearvopaikka valitaan PID-saatimen ohjearvoksi.
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Taulukko 143: Parametrin ID371 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Al1-ohjearvo (liittimet 2 ja 3, esimerkiksi potentiometri)
1 Al2-ohjearvo (liittimet 5 ja 6, esimerkiksi anturi)
2 Al3-ohjearvo
3 Al4-ohjearvo
4 PID-ohjearvo 1 paneelilta
Ohjearvo kenttavaylalta katso luku 9.7 Kenttévéyldn ohjausparametrit (ID850-1D859)
5
(FBProcessDatalN3)
Moottoripotentiometri Jos talle parametrille valitaan arvo 6, toiminnot Moottoripo-
6 tentiometri ALAS ja Moottoripotentiometri YLOS taytyy kyt-

kea digitaalituloihin (parametreihin ID417 ja ID418).

7 PID-ohjearvo 2 paneelilta

372 VALVOTTU ANALOGIATULO 7 (2.3.2.13)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulon, jolle haluat maarittaa rajan
valvontatoiminnon.

Taulukko 144: Parametrin ID372 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Analogiatulo 1 (Al1)

1 Analogiatulo 2 (Al2)

373 ANALOGIATULON RAJAN VALVONTA 7 (2.3.2.14]

Taman parametrilla avulla valitset valitun analogiatulon rajan valvontatoiminnon.

Jos valitun analogiatulon arvo alittaa tai ylittda asetetun valvonta-arvon (parametri ID374),
tama toiminto lahettdaa sanoman digitaalilahdon tai relelahtojen kautta sen mukaan, mihin
ahtoon analogiatulon valvontatoiminto (parametri ID463) on liitetty.
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Taulukko 145: Parametrin ID373 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei valvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta

374 ANALOGIATULON VALVONTA-ARVO 7 (2.3.2.15])

Taman parametrilla avulla valitset valitun analogiatulon valvonta-arvon rajan
valvontatoiminnon aktivoinnin yhteydessa.

Valitun analogiatulon arvo, jota valvotaan parametrilla ID373.

375 ANALOGIALAHDON SIIRTYMA 67 (2.3.5.7, 2.3.3.7)

Taman parametrin avulla lisaat analogialahtosignaaliin siirtymaarvon.
Lisaa analogialahtosignaaliin =100.0 ... 100.0 %.

376 PID-SUMMAPISTEEN OHJEARVO (PAIKAN A SUORA OHJE] 5 (2.2.4)

Taman parametrin avulla valitset PID-saatimen tulon lisaohjearvolahteet PID-saatimen
ollessa kaytossa.
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Taulukko 146: Parametrin ID376 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei lisdohjearvoa. (Suora PID-l&hddn arvo)
PID-lahto + Al1-ohjearvo liitti-
1 mista 2 ja 3 (esimerkiksi poten-
tiometri)
2 PID-lahto + Al2-ohjearvo liitti-
mist& 4 ja 5 (esimerkiksi anturi)
3 PID-lahto + PID:n paneelin
ohjearvo
4 PID-lahto + kenttavaylan
ohjearvo (FBSpeedReference)
5 PID-lahto + moottoripotentio-
metrin ohjearvo
PID-l&ht6 + kenttavayla + PID- | katso luku 9.7 Kenttavaylan ohjausparametrit (1D850-1D859)
6 il
laht6 (ProcessDatalN3)
7 PID-lahto+ Moottoripotentio-
metri

Jos talle parametrille valitaan arvo 7, jarjestelma asettaa parametreille ID319 ja ID301
automaattisesti arvon 13.

30.00 e 'y

e AN PID-maksimiraja ~

" L LI S :{' Sttt "/': e ';I" bbbk

« | PID-minimitraja -
d

Y

20.00

Kuva 57: PID-summapisteen ohjearvo

HUOMAUTUS!

Kuvassa esitetyt maksimi- ja minimirajat rajoittavat vain PID-lahtoa, ei muita
lahtoja.

377 Al1-SIGNAALIN VALINTA * 234567 (2.2.8, 2.2.3, 2.2.15, 2.2.2.1]

Taman parametrin avulla voit kytkea Al-signaalin haluamaasi analogiatuloon.
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Lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta on luvussa 9.9 TTF (Terminal to Function, riviliitin
toimintoon] -ohjelmointiperiaate.

384 Al1 OHJAUSSAUVAN HYSTEREESI 6 (2.2.2.8)
Taman parametrin avulla maaritat ohjaussauvan hystereesin.
Tama parametri maarittaa ohjaussauvan hystereesin 0-20 %.

Kun sauva- tai potentiometriohjaus kaannetaan taakse-asennosta eteen-asentoon,
lahtotaajuus laskee lineaarisesti valittuun minimitaajuuteen (ohjaussauva tai potentiometri
keskiasennossa) ja pysyy siind, kunnes ohjaussauva tai potentiometri kddnnetéan eteen-
komennon suuntaan. Talla parametrilla asetettu ohjaussauvan hystereesin suuruus
maarittaa, miten paljon ohjaussauvaa tai potentiometria on kdaannettava, jotta taajuus alkaa
kasvaa kohti valittua maksimitaajuutta.

Jos parametrin arvo on 0, taajuus alkaa kasvaa lineaarisesti heti, kun ohjaussauva tai
potentiometri kaannetaan keskiasennosta eteen-komennon suuntaan. Kun ohjaus vaihtuu
eteen-suunnasta taakse-suuntaan, taajuus seuraa samaa kaavaa kaanteisena.

Taajuusohje Hz

A TAAKSE ETEEN
Ohjeen skaalaus, 50% 50%
maks. ID304 /
=70 Hz A B H

Taakse - eteen

f ID102 —f —d Nl I
=50 Hz

Eteen - taakse

AI (V/mA)
f . 1D101 = (0-10 V /20 mA)
Ohjeen skaalaus,
min ID303 = 0 Hz »
L
Par. ID321 T Par. ID322
=20 % Ohj.sauvan hyste- =90 %

reesi, ID384 = 20 %

Kuva 58: Esimerkki ohjaussauvan hystereesista. Tassa esimerkissé parametri ID385 [Leporaja) =0

385 Al1 LEPORAJA 6 (2.2.2.9]

Taman parametrin avulla maaritat leporajan. Taajuusmuuttaja pysahtyy automaattisesti, jos
analogiatulon signaalin taso laskee talla parametrilla maaritetyn rajan alapuolelle.

Katso myos parametri ID386 ja Kuva 59.
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Taajuusohje Hz

A TAAKSE ETEEN
Ohjeen skaalaus, 50% 50%
maks. ID304
= 70 Hz B ;

Taakse - éteen

fa ID102  —f——\-----—i----- —
= 50 Hz

EIS KAY,

Eteen - taakse

AL (V/mA)

f ID101 = Oh- (0-10V /20 mA)

jggn skaalaus, min / '

ID303 = 0 Hz Par. ID321 Par. ID322
= 20% = 90%

& l<Leporaja ID385 =7 %

Ohj.sauvan
hystereesi, ID384 = 20 %

Kuva 59: Esimerkki leporajatoiminnosta

Taajuusohje Hz

A TAAKSE ETEEN
Ohjeen skaalaus, 50% 50%
maks. ID304
= 70 Hz A B
Taakse - eteen
f . ID102 —_ T\t —
= 50 Hz
L NS Eteen - taakse
AI (V/mA)
f ID101 = (0-10V /20 mA)
Ohjeen skaalaus, o
mlg |1_|D303 ID321 = 20 % ID322 = 90 %
= z

Ohj.sauvan hystereesi,
ID384 = 20 %

Kuva 60: Ohjaussauvan hystereesi, kun minimitaajuus on 35 Hz

386 Al1 LEPOVIIVE 6 (2.2.2.10]

Taman parametrin avulla valitset ajan, jonka keston analogiatulosignaalin tulee olla
leporajan alapuolella ennen taajuusmuuttajan pysayttamista.

Tama parametri maarittaa ajan, jonka analogiatulosignaalin on pysyttava parametrilla ID385
maaritetyn leporajan alapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja pysaytetaan.
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388 AI2-SIGNAALIN VALINTA * 234567 (2.2.9, 2.2.21, 2.2.3.1]

Taman parametrin avulla voit kytkea Al-signaalin haluamaasi analogiatuloon.

Taman parametrin avulla voit kytkea Al2-signaalin haluamaasi analogiatuloon. Lisatietoja
TTF-ohjelmointitavasta on luvussa 9.9 TTF (Terminal to Function, riviliitin toimintoon)
-ohjelmointiperiaate.

393 Al2 OHJEARVON SKAALAUS, MINIMIARVO 6 (2.2.3.6]

Taman parametrin avulla voit maarittaa ohjearvon lisaskaalauksen.

394 Al2 OHJEARVON SKAALAUS, MAKSIMIARVO0 6 (2.2.3.7]

Taman parametrin avulla voit maarittaa ohjearvon lisaskaalauksen.

Jos parametrien ID393 ja ID3%94 arvot ovat molemmat nollia, skaalaus ei ole kaytossa.
Skaalaukseen kaytetaan minimi- ja maksimitaajuuksia. Katso parametrit ID303 ja ID304.

395 Al2 OHJAUSSAUVAN HYSTEREESI 6 (2.2.3.8)

Taman parametrin avulla maaritat ohjaussauvan hystereesin.

Tama parametri maarittaa ohjaussauvan kuolleen alueen valille 0-20 %. Katso ID384.
396 AI2-LEPORAJA 6 (2.2.3.9]

Taman parametrin avulla maaritat leporajan. Taajuusmuuttaja pysahtyy automaattisesti, jos
analogiatulon signaalin taso laskee talla parametrilla maaritetyn rajan alapuolelle.

Katso myos parametri ID397 ja Kuva 60 Ohjaussauvan hystereesi, kun minimitaajuus on 35 Hz.
Katso 1D385.
397 AI2-LEPOVIIVE 6 (2.2.3.10)

Taman parametrin avulla valitset ajan, jonka keston analogiatulosignaalin tulee olla
leporajan alapuolella ennen taajuusmuuttajan pysayttamista.

399 VIRTARAJAN SKAALAUS 6 (2.2.6.1]

Taman parametrin avulla valitset signaalin, jonka avulla saddetaan moottorin virran
maksimiarvoa.
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Taulukko 147: Parametrin ID399 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei kaytossa
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 tKael,r\1lt2t]'a'v'aiylé (FBProcessDa- Katso luku 9.7 Kenttévéyldn ohjausparametrit (ID850-1D859).

Talla signaalilla saadetdan moottorin maksimivirtaa nollan ja parametrin ID107 (Moottorin
virtaraja) arvon valill&.

400 DC-JARRUTUSVIRRAN SKAALAUS 6 [2.2.6.2]
Taman parametrin avulla valitset signaalin, jonka avulla saadetaan DC-jarrutusvirtaa.
Katso valinnat parametrin ID399 kohdalta.

DC-jarrutusvirtaa voidaan vapaalla analogiatulosignaalilla pienentaa nollavirran ja
parametrilla ID507 maaritetyn virran valilla.

A
DC-jarrutusvirta
100% W [ .
Par. ID507 '
! Vapaa
0,4 x IH r analogiatulo
' >

0 Signaalialue

Kuva é1: DC-jarrutusvirran skaalaus

401 KIIHDYTYS- JA HIDASTUSAIKOJEN SKAALAUS 6 (2.2.6.3)

Taman parametrin avulla valitset signaalin, jonka avulla saadetaan kiihtyvyys- ja
hidastusaikoja.

Katso parametri ID399.

Kiihdytys- ja hidastusaikoja voidaan lyhentaa vapaalla analogiatulosignaalilla seuraavien
kaavojen mukaisesti:

Lyhennetty aika = asetettu kiihd./hid.aika (parametrit ID103, ID104, ID502 ja ID503) jaettuna
kertoimella R. Kuva 62.
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Analogiatulon nollataso vastaa parametreilla asetettuja ramppiaikoja. Maksimiarvo
tarkoittaa kymmenesosaa parametrilla asetetusta arvosta.

A .
Kerroin R

Vapaa
r analogiatulo

[,
Ll

0 Signaalialue

Kuva é2: Kiihdytys- ja hidastusaikojen lyhentdminen

402 MOMENTIN VALVONTARAJAN SKAALAUS 6 (2.2.6.4]

Taman parametrin avulla valitset signaalin, jonka avulla saadetaan momenttirajan valvonta-
arvoa.

Katso 1D399.

Asetettua momentin valvontarajaa voidaan vapaalla analogiatulosignaalilla alentaa nollan ja
asetetun valvonta-arvon (ID349) valilla.

A .
Momenttiraja

100% = [oreemmmemmmemmeeeeees :
Par. ID349 '

Vapaa
r analogiatulo

[,
Ll

0 Signaalialue

Kuva 63: Momentin valvontarajan alentaminen

403 KAYNNISTYSSIGNAALI * 16 (2.2.7.1]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 1), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 A (FWD).

Oletusohjelmointi A.1.
404 KAYNNISTYSSIGNAALI * 26 (2.2.7.2)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 2], joka kaynnistaé ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on I/0 A (REV).

Oletusohjelmointi A.2.
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405 ULKOINEN VIKA [KIINNI) * 67 (2.2.7.11, 2.2.6.4)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi ulkoisen vian.

Kosketin kiinni: jarjestelma nayttaa vian (F51) ja pysayttad moottorin.
406 ULKOINEN VIKA (AUKI] * 67 (2.2.7.12, 2.2.6.5)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi ulkoisen vian.

Kosketin auki: jarjestelma nayttaa vian (F51) ja pysayttaa moottorin.

407 KAYNNISTYS SALLITTU * 67 (2.2.7.3, 2.2.6.6)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka asettaa taajuusmuuttajan
valmiustilaan.

Kun kosketin on auki, moottorin kaynnistys ei ole sallittu.
Kun kosketin on kiinni, moottorin kaynnistys on sallittu.

Pysaytyksessa taajuusmuuttaja tottelee parametrin ID506 arvoa. Seuraajalaite pysahtyy aina
vapaasti pyorien.

408 KIIHDYTYS-/HIDASTUSAJAN VALINTA * 67 (2.2.7.13, 2.2.6.7)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valitsee kiihtyvyys-/hidastusajan
1 tai 2.

Kun kosketin on AUKI, kiihdytys-/hidastusaika 1 on valittu
Kun kosketin on KIINNI, kiihdytys-/hidastusaika 2 on valittu

Aseta kiihdytys- ja hidastusajat parametreilla ID103 seka ID104 ja vaihtoehtoiset ramppiajat
parametreilla ID502 seka ID503.

409 OHJAUS RIVILIITTIMELTA * 67 (2.2.7.18, 2.2.6.8)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa riviliittimen
ohjauspaikaksi ja taajuusohjeléhteeksi (mista tahansa ohjauspaikastal.

Kosketin kiinni: ohjauspaikaksi pakotetaan riviliitin

Tama tulo on etusijalla parametreihin ID410 ja ID411 nahden.

410 OHJAUS PANEELISTA * 67 (2.2.7.19, 2.2.6.9]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa paneelin ohjauspaikaksi
ja taajuusohjeléhteeksi (mista tahansa ohjauspaikastal).

Kosketin kiinni: ohjauspaikaksi pakotetaan paneeli

Tama tulo on etusijalla parametriin ID411 nahden, mutta ID409 ohittaa sen
tarkeysjarjestyksessa.
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411 OHJAUS KENTTAVAYLALTA * 67 (2.2.7.20, 2.2.6.10)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa kenttavaylan
ohjauspaikaksi ja taajuusohjelahteeksi (I/0 A:sta, I/0 B:st4 tai paikallisohjauksestal).

Kosketin kiinni: ohjauspaikaksi pakotetaan kenttavayla

Parametrit ID409 ja ID410 ovat tarkeysjarjestyksessa taman tulon edella.

HUOMAUTUS!
Kun pakotetaan ohjauspaikan vaihto, kaytetaan uudessa ohjauspaikassa patevia
Kay/Seis-, suunta- ja ohjearvoja.

Parametrin ID125 (Ohjauspaikka paneeli) arvo ei muutu.

Kun tulo avautuu, ohjauspaikka valitaan paneeliohjausparametrin ID125 mukaan.

412 TAAKSE * 67 (2.2.7.4, 2.2.6.11)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa suuntaa, kun
kaynnistyssignaali 2:ta kdytetaan muihun tarkoituksiin.

Kosketin auki: Suunta eteen
Kosketin kiinni: Suunta taakse

Tama komento on aktiivinen, kun kaynnistyssignaalia 2 (ID404) kaytetaan muihin
tarkoituksiin.

413 RYOMINTANOPEUS * 67 (2.2.7.16, 2.2.6.12)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valitsee taajuusohjeen
rydmintanopeuden.

Kosketin kiinni: Taajuusohjeelle valittu rydmintanopeus
Katso parametri ID124.

Oletusohjelmointi: A.4.

414 VIAN KUITTAUS * 67 (2.2.7.10, 2.2.6.13)
Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa kaikki aktiiviset viat.

CLOSED = Kaikki aktiiviset viat kuittautuvat.

415 EI KIIHDYTYSTA/HIDASTUSTA * 67 (2.2.7.14, 2.2.6.14)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kithdytyksen ja hidastuksen.

Kiihdytys tai hidastus ei ole mahdollista, ennen kuin kosketin avautuu.
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416 DC-JARRUTUS * 67 (2.2.7.15, 2.2.6.15]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kaynnistaa DC-jarrutuksen
SEIS-tilassa.

Kosketin kiinni: SEIS-tilassa DC-jarrutus toimii, kunnes kosketin avautuu.

Katso ID1080.

417 MOOTTORIPOTENTIOMETRI ALAS * 67 [2.2.7.8, 2.2.6.16]

Taman parametrin avulla voit laskea lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Kosketin kiinni: moottoripotentiometriohje PIENENEE, kunnes kosketin avautuu.
418 MOOTTORIPOTENTIOMETRI YLOS * 67 (2.2.7.9, 2.2.6.17]

Taman parametrin avulla kasvatat lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Kosketin kiinni: moottoripotentiometriohje KASVAA, kunnes kosketin avataan.
419 VAKIONOPEUS * 16 (2.2.7.5]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

420 VAKIONOPEUS * 26 (2.2.7.6)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

421 VAKIONOPEUS * 36 (2.2.7.7)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

422 Al1/AI2-VALINTA * 6 (2.2.7.17)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulosignaalin, jota kaytetaan taajuusohjeelle.

Jos parametrille ID117 on valittu arvo 14, talla parametrilla voidaan valita taajuusohjeelle
joko signaali Al1 tai Al2.

423 KAYNNISTYSSIGNAALIA * 7 (2.2.6.1)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kaynnistaa ja pysayttaa
taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 A,

Oletusohjelmointi: A.1
424 KAYNNISTYSSIGNAALI B * 7 (2.2.6.2)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kaynnistaa ja pysayttaa
taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 B.

Oletusohjelmointi: A.4
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425 OHJAUSPAIKAN A/B VALINTA * 7 (2.2.6.3]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valitsee ohjauspaikan 1/0 A tai
1/0 B.

Kosketin auki: ohjauspaikka A

Kosketin kiinni: ohjauspaikka B

Oletusohjelmointi: A.6

426 VUOROTTELUN 1 LUKITUS *7(2.2.6.18)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

Kosketin kiinni: vuorottelukayton 1 lukitus tai apukayton 1 aktivointi.
Oletusohjelmointi: A.2.

427 VUOROTTELUN 2 LUKITUS *7(2.2.6.19]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

Kosketin kiinni: vuorottelukayton 2 lukitus tai apukayton 2 aktivointi.
Oletusohjelmointi: A.3.

428 VUOROTTELUN 3 LUKITUS * 7 [2.2.6.20]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

Kosketin kiinni: vuorottelukayton 3 lukitus tai apukayton 3 aktivointi.
429 VUOROTTELUN 4 LUKITUS 7 [2.2.6.21)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetadn lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

Kosketin kiinni: vuorottelukayton 4 lukitus tai apukayton 4 aktivointi.
430 VUOROTTELUN 5 LUKITUS *7(2.2.6.22)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

Kosketin kiinni: vuorottelukayton 5 lukitus.

431 PID-OHJEARVO * 27 (2.2.6.23)

Taman parametrin avulla valitset PID-asetusarvosignaalin lahteen.

Kosketin auki: parametrilla ID332 valittu PID-saatimen ohjearvo.
Kosketin kiinni: parametrilla ID371 valittu PID-saatimen paneelin ohjearvo 2.
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432 VALMIS * 67 (2.3.3.1, 2.3.1.1)

Taman parametrin avulla valitset Valmis-tilan digitaalilahdon.

433 KAY *67(2.3.3.2,2.3.1.2)

Taman parametrin avulla valitset Kay-tilan digitaalilahdon.

434 VIKA * 67 (2.3.3.3, 2.3.1.3]

Taman parametrin avulla valitset vikatilan digitaalilahdon.

435 KAANNETTY VIKA * 67 (2.3.3.4, 2.3.1.4)

Taman parametrin avulla valitset kaanteisen vikatilan digitaalilahdon.

436 VAROITUS * 67 (2.3.3.5, 2.3.1.5]

Taman parametrin avulla valitset varoitustilan digitaalilahdon.

437 ULKOINEN VIKA TAI VAROITUS * 67 (2.3.3.6, 2.3.1.6]

Taman parametrin avulla valitset kaanteisen ulkoisen vikatilan digitaalilahdon.
Vika tai varoitus parametrin ID701 mukaan.

438 OHJEARVON VIKA TAI VAROITUS * 67 (2.3.3.7, 2.3.1.7)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulon ohjearvon vian digitaalilahdon.
Vika tai varoitus parametrin ID700 mukaan.

439 KAYTON YLILAMPOVAROITUS * 67 (2.3.3.8, 2.3.1.8)

Taman parametrin avulla valitset ylilampdtilan vikatilan digitaalilahdon.
Jaahdytyselementin lampotila ylittaa varoitusrajan.

440 TAAKSE * 67 (2.3.3.9, 2.3.1.9)

Taman parametrin avulla valitset kaanteistilan digitaalilahdon.

441 PYYTAMATON SUUNTA * 67 (2.3.3.10, 2.3.1.10)

Taman parametrin avulla valitset pyorimissuunnan eroavuustilan digitaalilahdon.
Moottorin pyorimissuunta on eri kuin mita pyydettiin.

442 ASETETUSSA NOPEUDESSA * 67 (2.3.3.11, 2.3.1.11)

Taman parametrin avulla valitset moottorin ohjearvon mukaisella nopeudella kayvan tilan
digitaalilahdon.

Lahtotaajuus on saavuttanut asetetun viitearvon
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Induktiomoottorien tapauksessa hystereesi on yhta suuri kuin induktiomoottorin
nimellisjattama ja kestomagneettimoottoreilla se on 1,00 Hz.

443 RYOMINTANOPEUS * 67 (2.3.3.12, 2.3.1.12)

Taman parametrilla avulla valitset ryomintanopeustilan digitaalilahdon.

444 RIVILIITINOHJAUSPAIKKA AKTIIVINEN * 67 (2.3.3.13, 2.3.1.13)

Taman parametrilla avulla valitset kaanteisen ulkoisen ohjauspaikan tilan digitaalilahdon.

445 ULKOISEN JARRUN OHJAUS * 67 (2.3.3.14, 2.3.1.14)
Taman parametrilla avulla valitset kaanteisen ulkoisen jarrujen hallintatilan digitaalilahdon.

Lisatietoja on luvussa 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus lisédrajojen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349,
352 ja 353).

Esimerkki: RO1 OPTA2-kortilla:

Jarrutoiminto PAALLE: Liittimet 22-23 ovat kiinni (rele on jannitteinen).
Jarrutoiminto POIS: Liittimet 22-23 ovat auki (rele on jannitteeton).

HUOMAUTUS!
Jos tehonsyo6tto ohjauskortilta poistetaan, liittimet 22-23 ovat auki.

Isdntd/seuraaja-toimintoa kaytettaessd seuraajakaytto avaa jarrun samaan aikaan kuin
isanta, vaikka seuraajan ehdot jarrun vapautukselle eivat olisi tayttyneet.

446 ULKOISEN JARRUN OHJAUS, KAANTEINEN * 67 (2.3.3.15, 2.3.1.15)

Taman parametrin avulla valitset kaanteisen ulkoisen jarrujen hallintatilan digitaalilahdon.

Lisatietoja on luvussa 9.3 Ulkoisen jarrun ohjaus lisédrajojen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349,
352 ja 353).

Esimerkki: RO1 OPTA2-kortilla:

Jarrutoiminto PAALLE: Liittimet 22-23 ovat auki (rele on jannitteetdn).
Jarrutoiminto POIS: Liittimet 22-23 ovat kiinni (rele on jannitteinen).

Isantad/seuraaja-toimintoa kaytettaessa seuraajakaytto avaa jarrun samaan aikaan kuin
isanta, vaikka seuraajan ehdot jarrun vapautukselle eivat olisi tayttyneet.

447 LAHTOTAAJUUSRAJAN 1 VALVONTA * 67 (2.3.3.16, 2.3.1.16)
Taman parametrin avulla valitset lahtotaajuusvalvonnan 1 tilan digitaalilahdon.

Lahtotaajuus on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso parametrit ID315 ja ID316).

448 LAHTOTAAJUUSRAJAN 2 VALVONTA * 67 (2.3.3.17, 2.3.1.17]

Taman parametrin avulla valitset lahtotaajuusvalvonnan 2 tilan digitaalilahdon.
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Lahtotaajuus on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso parametrit ID346 ja ID347).

449 OHJEARVORAJAN VALVONTA * 67 (2.3.3.18, 2.3.1.18)

Taman parametrin avulla valitset ohjearvorajan valvonnan tilan digitaalilahdon.

Aktiivinen ohjearvo on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso parametrit ID350 ja
ID351).

450 LAMPOTILARAJAN VALVONTA * 67 (2.3.3.19, 2.3.1.19]

Taman parametrin avulla valitset lampétilarajan valvonnan tilan digitaalilahdon.

Taajuusmuuttajan jaahdytyselementin lampdtila on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella
(katso parametrit ID354 ja ID355).

451 MOMENTTIRAJAN VALVONTA * 67 (2.3.3.20, 2.3.1.20)

Taman parametrin avulla valitset momenttirajan valvonnan tilan digitaalilahdon.

Moottorin momentti on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso parametrit ID348 ja
ID349).

452 TERMISTORIVIKA TAI -VAROITUS * 67 (2.3.3.21, 2.3.1.21]
Taman parametrin avulla valitset moottorin lampdovikatilan digitaalilahdon.

Moottorin termistori antaa ylilampadsignaalin, joka voidaan johtaa digitaalilahtoon.

HUOMAUTUS!
Tama toiminta edellyttaa termistoritulolla varustetun taajuusmuuttajan.

453 ANALOGIATULON VALVONTARAJA * 6 (V2.3.3.22)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulon valvonnan tilan digitaalilahdon.

Valittu analogiatulosignaali on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso
parametrit ID372, ID373 ja ID374).

454 MOOTTORIN SAADON AKTIVOINTI * 67 (2.3.3.23, 2.3.1.23)

Taman parametrin avulla valitset moottorin saadon tilan digitaalilahdon.

Jokin rajasaataja (esim. ylivirta- tai momenttisaataja) on aktivoitunut.

455 KENTTAVAYLAN DIGITAALITULO 1 * 67 (2.3.3.24, 2.3.1.24)

Taman parametrin avulla valitset FBFixedControlWord B3 -tilan digitaalilahdon.

456 KENTTAVAYLAN DIGITAALITULO 2 * 67 (2.3.3.25, 2.3.1.25)

Taman parametrin avulla valitset FBFixedControlWord B4 -tilan digitaalilahdon.
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457 KENTTAVAYLAN DIGITAALITULO 3 * 67 (2.3.3.26, 2.3.1.26)

Taman parametrin avulla valitset FBFixedControlWord B5 -tilan digitaalilahdon.
Lisatietoja on kenttavaylan ohjeissa. Katso myos ID169 ja ID170.

458 VUOROTTELUN 1/APUKAYTON 1 OHJAUS 7 (2.3.1.27)

Taman parametrin avulla valitset vuorottelu-/apukayttétilan digitaalilahdon.
Oletusohjelmointi: B.1

459 VUOROTTELUN 2/ APUKAYTON 2 OHJAUS * 7 (2.3.1.28]

Tamaéan parametrin avulla valitset vuorottelu-/apukayttotilan digitaalilahdon.
Vuorottelun tai apukayton 2 ohjaussignaali.

Oletusohjelmointi: B.2
460 VUOROTTELUN 3/ APUKAYTGN 3 OHJAUS * 7 (2.3.1.29)

Taman parametrin avulla valitset vuorottelu-/apukayttétilan digitaalilahdon.

Vuorottelun tai apuk&yton 3 ohjaussignaali. Jos kaytossa on kolme (tai useampi) apukayttoa,
suosittelemme, etta myods kaytto 3 liitetaan relelahtoon. Koska OPTA2-kortissa on vain kaksi
releldhtoa, kannattaa hankkia laajennuskortti, jossa on enemman relelahtoja (esimerkiksi
VACON® OPTB5).

461 VUOROTTELUN 4 / APUKAYTON 4 OHJAUS * 7 (2.3.1.30)
Taman parametrin avulla valitset vuorottelu-/apukayttétilan digitaalilahdon.

Vuorottelun tai apukayton 4 ohjaussignaali. Jos kaytossa on kolme (tai useampi) apukayttoa,
suosittelemme, ettd myods kaytot 3 ja 4 liitetaan relelahtoihin. Koska OPTA2-kortissa on vain
kaksi relelahtod, kannattaa hankkia laajennuskortti, jossa on enemman relelahtoja
(esimerkiksi VACON® OPTBS5).

462 VUOROTTELUN 5 OHJAUS * 7 (2.3.1.31]

Taman parametrin avulla valitset vuorottelutilan digitaalilahdon.

Vuorottelukayton 5 ohjaussignaali.

463 ANALOGIATULON VALVONTARAJA *7(2.3.1.22)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulon valvonnan tilan digitaalilahdon.

Valittu analogiatulosignaali on asetettujen valvontarajojen ulkopuolella (katso
parametrit ID372, ID373 ja ID374).

464 ANALOGIALAHDON 1 SIGNAALIN VALINTA * 234567 (2.3.1, 2.3.5.1, 2.3.3.1)

Taman parametrin avulla voit kytkea analogialahtosignaalin haluamaasi analogialahtoon.
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Lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta on luvussa 9.9 TTF (Terminal to Function, riviliitin
toimintoon] -ohjelmointiperiaate.

471 ANALOGIALAHDON 2 SIGNAALIN VALINTA * 234567 (2.3.12, 2.3.22, 2.3.6.1, 2.3.4.1)

Taman parametrin avulla voit kytkea analogialahtdsignaalin haluamaasi analogialahtoon.

Lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta on luvussa 9.9 TTF (Terminal to Function, riviliitin
toimintoon] -ohjelmointiperiaate.

472 ANALOGIALAHDON 2 TOIMINTO 234567 (2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.2, 2.3.4.2)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon analogialahdon signaalille.
473 ANALOGIALAHDON 2 SUODATUSAIKA 234567 (2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.3, 2.3.4.3)
Taman parametrin avulla maaritat analogialahtosignaalin suodatusajan.

474 ANALOGIALAHDON 2 KAANTO 234567 (2.3.15, 2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4)

Taman parametrin avulla kdaannat analogialahtdsignaalin.

475 ANALOGIALAHDON 2 MINIMI 234567 (2.3.16, 2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5)

Taman parametrin avulla valitset analogialahtosignaalin minimiarvon.

476 ANALOGIALAHDON 2 SKAALAUS 234567 (2.3.17, 2.3.27, 2.3.6.6, 2.3.4.6)

Taman parametrin avulla asetat analogialahdolle skaalauskertoimen.

Lisatietoja naista viidesta parametrista on vastaavissa analogialahdon 1 parametreissa
(ID307-1D311).

477 ANALOGIALAHDON 2 SIIRTYMA 67 (2.3.6.7, 2.3.4.7]

Taman parametrin avulla lisaat analogialahtosignaaliin siirtymaarvon.

Lisaa analogialahtoon -100,0-100,0 %.
478 ANALOGIALAHDGN 3 SIGNAALIN VALINTA * 67(2.3.7.1, 2.3.5.1)

Taman parametrin avulla voit kytkea analogialahtosignaalin haluamaasi analogialdhtoon.

Katso ID464.

479 ANALOGIALAHDON 3 TOIMINTO 67 (2.3.7.2, 2.3.5.2)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon analogialahdon signaalille.

Katso ID307.

480 ANALOGIALAHDON 3 SUODATUSAIKA 67 (2.3.7.3, 2.3.5.3)

Taman parametrin avulla maaritat analogialahtosignaalin suodatusajan.

Jos talle parametrille annetaan arvo 0, suodatus ei ole kaytossa. Katso 1D308.
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481 ANALOGIALAHDON 3 KAANTG 67 (2.3.7.4, 2.3.5.4)

Taman parametrin avulla kdaannat analogialahtosignaalin.

Katso ID309.

482 ANALOGIALAHDON 3 MINIMI 67 (2.3.7.5, 2.3.5.5)

Taman parametrin avulla valitset analogialahtosignaalin minimiarvon.

Maarittaa signaalin minimin, joko 0 mA tai 4 mA (elava nollataso). Katso ID310.

483 ANALOGIALAHDON 3 SKAALAUS 67 (2.3.7.6, 2.3.5.6)

Taman parametrin avulla asetat analogialahdolle skaalauskertoimen.

Arvo 200 % kaksinkertaistaa lahdon tason. Katso ID311.

484 ANALOGIALAHDON 3 SIIRTYMA 67 (2.3.7.7, 2.3.5.7]

Taman parametrin avulla lisaat analogialahtosignaaliin siirtymaarvon.

Lisaa analogialahtosignaaliin =100.0 ... 100.0 %. Katso ID375.

485 MOOTTORIN MOMENTTIRAJAN SKAALAUS 6 (2.2.6.5)

Taman parametrin avulla valitset signaalin, jonka avulla saadetaan moottorin momenttirajan

maksimiarvoa.

Taulukko 148: Parametrin ID485 valinnat

Y\aul::f: Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei kaytossa
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 tP;el:ltzti'aivé’;iyliai (FBProcessDa- Katso luku 9.7 Kenttavéylan ohjausparametrit (ID850-1D859)
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A .
Momenttiraja

100%  froeeeeemeeee e :
Par. ID349 |

Vapaa
r analogiatulo

[,
Ll

0 Signaalialue

Kuva é4: Moottorin momenttirajan skaalaus

486 DIGITAALILAHDON 1 SIGNAALIN VALINTA * 6 (2.3.1.1]

Taman parametrin avulla voit kytkea digitaalisen lahtosignaalin haluamaasi digitaalilahtoon.

Lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta on luvussa 9.9 TTF (Terminal to Function, riviliitin
toimintoon] -ohjelmointiperiaate. Digitaalilahddn toiminnon voi kadntda ohjausvalinnoilla
(parametri ID1084).

487 DIGITAALILAHDGON 1 ON-VIIVE (2.3.1.3)

Taman parametrin avulla asetat digitaalilahdolle ON-viiveen.

488 DIGITAALILAHDON 1 OFF-VIIVE 6 (2.3.1.4)

Taman parametrin avulla asetat digitaalilahdolle OFF-viiveen.

Digitaalilaht66n
ohjelmoitu signaali — |

|
l
DO1- tai DO2-I5htd ! |
| : | |
ON-viive OFF-viive

Kuva é5: Digitaalilahtéjen 1 ja 2 ON- ja OFF-viipeet
489 DIGITAALILAHDON 2 SIGNAALIN VALINTA * 6 (2.3.2.1)

Taman parametrin avulla voit kytkea digitaalisen lahtosignaalin haluamaasi digitaalilahtoon.

Katso 1D486.

490 DIGITAALILAHDON 2 TOIMINTA 6 (2.3.2.2)

Taman parametrilla avulla valitset halutun toiminnon digitaalilahddn signaalille.

Katso ID312.
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491 DIGITAALILAHDON 2 ON-VIIVE 6 (2.3.2.3)

Taman parametrin avulla asetat digitaalilahdolle ON-viiveen.

492 DIGITAALILAHDON 2 OFF-VIIVE 6 (2.3.2.4)

Taman parametrin avulla asetat digitaalilahdolle OFF-viiveen.

Katso parametrit ID487 ja ID488.

493 SAATOTULO 6 (2.2.1.4)

Taman parametrin avulla valitset signaalin, jolla saadetaan moottorin taajuusohjetta.

Taulukko 149: Parametrin ID493 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei kaytossa
1 Analogiatulo 1
2 Analogiatulo 2
3 Analogiatulo 3
4 Analogiatulo 4
5 Signaali kenttavaylalta (FBPro- |Katso luku 9.7 Kenttévéyldn ohjausparametrit (ID850-1D859] ja
cessDatalN] parametriryhma G2.9.
A
f/Hz
Adjusted

Adjust maximum
ID495 = 10%

44 Hz Adjust 0%

40 Hz /

36 Hz

Adjust minimum
ID494 = 10%

Al

Kuva 66: Esimerkki sdatotulosta

494 MINIMIN SAATO 6 (2.2.1.5)

Taman parametrin avulla maaritat saadetyn taajuusohjeen lisaskaalauksen.
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495 MAKSIMIN SAATO 6 (2.2.1.6)

Taman parametrin avulla maaritat saadetyn taajuusohjeen lisaskaalauksen.

Katso Kuva 66 Esimerkki saatétulosta.

HUOMAUTUS!
S3aato tehdaan perusohjesignaaliin.

496 PARAMETRIJOUKON 1/2 VALINTA * 6 (2.2.7.21)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon, joka valikoi kaytettavan parametriryhman.

Tama parametri maarittaa digitaalitulon, jonka avulla voidaan valita parametrijoukko 1 tai 2.
Tahan toimintoon liitettava tulo voidaan valita mista korttipaikasta tahansa. Joukon valinta
selitetaan tuotteen kayttooppaassa.

Digitaalitulo = EPATOSI:

- Asetus 1 ladataan aktiiviseksi

Digitaalitulo = TOSI:

- Asetus 2 ladataan aktiiviseksi

HUOMAUTUS!
Parametrien arvot tallentuvat vain, kun valitaan P6.3.1 (Tallenna joukkoon 1 tai

Tallenna joukkoon 2] jarjestelmavalikossa tai NCDrive-sovelluksen kohdassa Drive
(Taajuusmuuttaja) > Parameter Sets (Parametrijoukot).

498 KAY-PULSSIMUISTI 3 (2.2.24)

Taman parametrin avulla valitset, kopioidaanko KAY-tila vaihdettaessa ohjauspaikkaa A:sta
B:hen.

Taulukko 150: Parametrin ID498 valinnat

VEULLED! . ..
Valinnan nimi
numero
0 Ei KAY-tilan kopiointia
1 KAY-tila kopioidaan

Talla parametrilla on vaikutusta vain jos parametrien ID300 ja ID363 arvona on 3.

500 KIIHDYTYS-/HIDASTUSRAMPIN 1 MUOTO 234567 (2.4.1]

Taman parametrin avulla pehmennat kiihdytys- ja hidastusramppien alkua ja loppua.
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501 KIIHDYTYS-/HIDASTUSRAMPIN 2 MUOTO 234567 (2.4.2)

Taman parametrin avulla pehmennat kiihdytys- ja hidastusramppien alkua ja loppua.

Jos arvoksi asetetaan 0,0 %, ramppi on lineaarinen. Kiihdytys ja hidastus reagoivat
ohjearvosignaalin muutoksiin heti.

Kun parametrin arvoksi asetetaan 1,0-100,0 prosenttia, kiihdytys- ja hidastusrampit ovat S-
kirjaimen muotoisia. Taman toiminnon avulla voit vahentaa osien mekaanista kulumista seka
virtapiikkeja ohjearvojen muuttuessa. Voit muokata kiihdytysaikaa parametreilla ID103 ja
ID104 (ID502 ja ID503).

A
[Hz]

ID103, ID104 ——
(ID502, ID503)

< |

1D500
(ID501)

(ID501) [t]

Kuva 67: Kiihtyvyys-/hidastuvuuskayré (S-muoto)
502 KIIHDYTYSAIKA 2 234567 (2.4.3)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus kasvaa
nollataajuudesta maksimitaajuuteen.

503 HIDASTUSAIKA 2 234567 (2.4.4)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen.

Nama arvot maarittavat ajan, joka tarvitaan lahtotaajuuden nostamiseksi nollataajuudesta
maaritettyyn maksimitaajuuteen (parametri ID102). N&illéd parametreilla voidaan asettaa
yhdelle sovellukselle kaksi erillista kiihdytys-/hidastusaikajoukkoa. Aktiivinen joukko voidaan
valita ohjelmoitavalla signaalilla DIN3 (parametri ID301).

504 JARRUKATKOJA 234567 [2.4.5)

Taman parametrin avulla valitset jarrukatkojatoiminnon.
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Taulukko 151: Parametrin ID504 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Jarrukatkoja ei ole kaytossa
Jarrukatkoja on kaytdssa ja Voidaan testata myos VALMIS-tilassa.

testataan kdynnin aikana

Ulkoinen jarrukatkoja (ei tes-

tausta)

3 Kaytetaan ja testataan VALMIS-
tilassa ja kaynnin aikana

4 Kaytossa kdynnin aikana (ei

testausta)

Kun taajuusmuuttaja pienentaa moottorin nopeutta, moottorin ja kuorman inertia syotetaan
ulkoiseen jarruvastukseen. Nain taajuusmuuttaja voi pienentaa kuorman nopeutta
kiihtyvyytta vastaavalla momentilla (jos on valittu oikea jarruvastus).

Jarrukatkojan testitila tuottaa vastukselle pulssin sekunnin valein. Jos pulssivaste on vaara
(vastus tai katkoja puuttuu), luodaan vika F12.

Lisatietoja on erillisessa jarruvastuksen asennusoppaassa.

505 KAYNNISTYSTOIMINTO (2.4.6)

Taman parametrin avulla valitset kaynnistystoiminnon lajin.
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Taulukko 152: Parametrin ID505 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Rampilla Taajuusmuuttaja aloittaa nollataajuudesta ja kiihdyttaa ase-

tetun ohjeen mukaiseen taajuuteen maaritetyn kiihdytysajan

kuluessa. (Kuorman hitaus tai lahtokitka voivat pident&é kiih-
tyvyysaikoja.)

Vauhtikaynnistys
Taajuusmuuttaja voidaan kaynnistaa pydrivaan moottoriin
lahettamalld moottorille pienia virtapulsseja ja etsimalla
taajuus, joka vastaa moottorin pydrimisnopeutta. Etsinta
alkaa maksimitaajuudesta kohti olotaajuutta, kunnes oikea
arvo loytyy. Sitten taajuusmuuttaja saataa lahtotaajuuden

1 ohjearvoon madaritettyjen kiihdytys- ja hidastusparametrien
mukaisesti.

Tata kaynnistysmuotoa kannattaa kayttaa silloin, kun moot-
tori pyorii vapaasti kdynnistyskomentoa annettaessa. Vauhti-
kaynnistyksella voidaan kaynnistaa moottori senhetkisesta
nopeudesta pakottamatta nopeutta nollaksi ennen rampi-
tusta ohjetaajuuteen.

Ehdollinen vauhtikdynnistys Tassa tilassa on moottori voidaan irrottaa taajuusmuutta-
jasta ja kytkea se sitten uudelleen myds kaynnistyskomen-
non ollessa aktiivisena. Kun moottori kytketdan uudelleen,
taajuusmuuttaja toimii kuten vaihtoehdossa 1.

506 PYSAYTYSTOIMINTO (2.4.7)

Taman parametrin avulla valitset pysaytystoiminnon Lajin.
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Taulukko 153: Parametrin ID506 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Vapaasti pydrien: Pysaytyskomennon jalkeen moottori pysahtyy vapaasti pyo-
rien ilman taajuusmuuttajan ohjausta.
Rampilla:
Seis-komennon jalkeen moottorin nopeus hidastuu asetettu-
1 jen hidastusparametrien mukaisesti nollanopeuteen.
Jos hidastus tuottaa paljon energiaa, taytyy ehka kayttaa
ulkoista jarruvastusta, jotta moottori pysahtyy asetetun
hidastusajan kuluessa.
Normaali pysdytys: ramppi / Seis-komennon jalkeen moottorin nopeus pienennetdan ase-
2 Kaynnistys sallittu -pysaytys: tettujen hidastusparametrien mukaisesti. Jos kuitenkin
vapaasti pyorien Kaynnistys sallittu -signaali on valittuna, moottori pysahtyy
vapaasti pyorien ilman taajuusmuuttajan ohjausta.
Normaali pysaytys: vapaasti Moottori pysahtyy vapaasti pydrien ilman taajuusmuuttajan
pyérien / Kaynnistys sallittu - ohjausta. Jos kuitenkin Kaynnistys sallittu -signaali on valit-
3 pysaytys: ramppi tuna, moottorin nopeus pienenee asetettujen hidastuspara-
metrien mukaisesti. Jos hidastus tuottaa paljon energiaa,
taytyy ehka kayttaa ulkoista jarruvastusta, jotta hidastumi-
nen tapahtuu nopeammin.

507 DC-JARRUTUSVIRTA 234567 (2.4.8]
Taman parametrin avulla maaritat moottoriin syotettavan virran DC-jarrutuksen aikana.
DC-jarru kayttaa pysaytetyssa tilassa vain kymmenesosan tasta parametriarvosta.

Tata parametria kaytetaan yhdessa parametrin ID516 kanssa lyhentamaan aikaa, joka kuluu
maksimimomentin saavuttamiseen kaynnistyksen jalkeen.

508 DC-JARRUTUSAIKA PYSAYTYKSESSA 234567 (2.4.9)

Taman parametrin avulla maaritat, onko jarrutus kaytossa ja nakyyko jarrutusaika moottorin
pysahtyessa.

DC-jarrun toimintatapa maaraytyy pysaytystoiminnon (parametrin ID506) mukaan.
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Taulukko 154: Parametrin ID508 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 DC-jarru ei ole kaytossa

DC-jarru on kaytdssa ja sen toi-
mintatapa maaraytyy pysaytys-
>0 toiminnon (parametrin ID506)
mukaan, DC-jarrutusaika maa-
ritetaan talla parametrilla.

PARAMETRI ID506 = 0; PYSAYTYSTOIMINTO = VAPAASTI PYORIEN:

Pysaytyskomennon jalkeen moottori pysahtyy vapaasti pyorien ilman taajuusmuuttajan
ohjausta.

DC-injektion avulla moottori voidaan pysayttaa sahkoisesti mahdollisimman lyhyessa ajassa
ilman ulkoista jarruvastusta.

Jarrutusaika skaalautuu DC-jarrutuksen aloitustaajuuden mukaan. Jos taajuus on suurempi
tai yhta suuri kuin moottorin nimellistaajuus, jarrutusaika maaraytyy parametrin ID508 arvon
mukaan. Kun taajuus on < 10 % nimellisarvosta, jarrutusaika on 10 % parametrin ID508
arvosta.

/@ 0,1xf

\
N \
AN \

!<t=1 x Par. ID508 >! 4 !4 t=1 x Par. ID508

KAY KAY
SEIS SEIS

Kuva é8: DC-jarrutusaika, kun pysdytystoiminto = vapaasti pyorien

A. Lahtotaajuus C. DC-jarrutus PAALLA
B. Moottorin nopeus

PARAMETRI ID506 = 1; PYSAYTYSTOIMINTO = RAMPPI:

Pysaytyskomennon jalkeen moottorin nopeutta pienennetaan asetettujen
hidastusparametrien mukaisesti mahdollisimman nopeasti parametrilla ID515 maaritettyyn
nopeuteen, jossa DC-jarrutus alkaa.

Jarrutusaika maaritetaan parametrilla ID508. Jos inertia on suuri, on suositeltavaa kayttaa
ulkoista jarrutusvastusta, jos hidastumisaikaa halutaan lyhentaa.
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fout

A

________ :1\ /@
A\
I \
H \
i \\
! q
H \
! \
' \
: \
I \
! \
| v ©
: \

par. ID515 --------------- e \\ —

! \
! \
i \ t
; : <
' t = Par. ID508

KAY

SEIS

Kuva 69: DC-jarrutusaika, kun pysdytystoiminto = hidastaen

A. Moottorin nopeus C. DC-jarrutus
B. Lahtotaajuus

509 ESTOTAAJUUSALUE 1; ALARAJA 23457 (2.5.1)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
510 ESTOTAAJUUSALUE 1; YLARAJA 23457 (2.5.2)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
511 ESTOTAAJUUSALUE 2; ALARAJA 3457 (2.5.3)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
512 ESTOTAAJUUSALUE 2; YLARAJA 3457 (2.5.4)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
513 ESTOTAAJUUSALUE 3; ALARAJA 3457 (2.5.5)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
514 ESTOTAAJUUSALUE 3; YLARAJA 3457 (2.5.6)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.

Joissakin jarjestelmissa tiettyja taajuuksia taytyy ehka valttaa, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja. Nailla parametreilla voidaan asettaa ohitustaajuusalueen rajat.
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Todellhen ohje

A
N1 ) [ S ——— L e
Y A
Alaraja [--------------- N S
ID509 [ID510
ID511 |ID512
ID513 |ID514

- - -
Alaraja Ylaraja Pyydetty ohje

Kuva 70: Esimerkki estotaajuusalueen asetuksesta

515 DC-JARRUTUSTAAJUUS PYSAYTYKSESSA 234567 (2.4.10)

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden, jossa DC-jarrutus alkaa.

Katso Kuva 70 Esimerkki estotaajuusalueen asetuksesta.

516 DC-JARRUTUSAIKA KAYNNISTYKSESSA 234567 (2.4.11)

Tama parametri maarittaa, kuinka kauan moottori saa tasavirtaa ennen kiihdytyksen
aloittamista.

DC-jarruvirtaa kaytetaan kaynnistyksen aikana moottorin esimagnetointiin ennen kayntiin
lahtoa. Tama parantaa momenttia kaynnistettaessa. Tarvittava aika vaihtelee valilla 100 ms-
3 s ja riippuu moottorin koosta. Mita suurempi moottori, sita pitempi aika vaaditaan. Katso
parametri ID507.

HUOMAUTUS!
Kun kéytetaan vauhtikaynnistysté (katso parametri ID505), DC-jarrutus ei ole
kaytettavissa kaynnistyksen aikana.

518 KIIHDYTYS-/HIDASTUSRAMPIN NOPEUDEN SKAALAUSASTE ESTOTAAJUUSRAJOJEN
VALISSA 23457 (2.5.3, 2.5.7)

Taman parametrin avulla maaritat kertoimen valituille rampeille silloin, kun
taajuusmuuttajan lahtotaajuus on estotaajuusalueiden valissa.

Ma&arittaa kiihdytys-/hidastusajan, jona laht6taajuus on valittujen estotaajuusaluerajojen
(parametrien ID509-1D514) vélissa. Ramppinopeus (valittu kiihdytys-/hidastusaika 1 tai 2
kerrotaan talla kertoimella. Esimerkiksi arvo 0,1 lyhentaa kiihdytysajan kymmenesosaan
siitd, mika se olisi estotaajuusalueen rajojen ulkopuolella.
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f... [(HZ]
A
Par. ID518 = 0,2 L
Par. ID510 /,/
(ID512; ID514) 7
Par. ID509 e Par. ID518 = 1,2

(ID511; ID513)

-t [s]

Kuva 71: Rampin nopeuden skaalaus estotaajuuksien vélissa

519 VUOJARRUTUSVIRTA 234567 (2.4.13]
Taman parametrin avulla maaritat vuojarrutuksen virran tason.

Arvoalue vaihtelee valitun sovelluksen mukaan.

520 VUOJARRU 234567 (2.4.12)

Taman parametrin avulla otat vuojarrutustoiminnon kayttoon.

Voit kayttaa vuojarrutusta DC-jarrutuksen sijaan. Vuojarrutus tehostaa jarrutustehoa silloin,
kun lisajarruvastuksia ei tarvita.

Kun tarvitaan jarrutusta, jarjestelma pienentaa taajuutta ja suurentaa moottorin vuota, mika
tehostaa moottorin jarrutuskykya. Moottorin nopeutta ohjataan jarrutuksen aikana.

Voit ottaa vuojarrutuksen kayttoon ja poistaa sen kaytosta.

Taulukko 155: Parametrin ID520 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Vuojarrutus POIS

1 Vuojarrutus PAALLA

C HUOMiIO!
Kayta jarrutusta vain jaksoittain. Vuojarrutuksessa energia muuttuu lammaksi,
mika voi vahingoittaa moottoria.

521 MOOTTORIN OHJAUSTAPA 26 (2.6.12)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan ohjaustavan.
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Kaytettava tila maaraytyy parametrin ID164 mukaan.

Katso valinnat parametrin ID600 kohdalta.

HUOMAUTUS!
Moottorin ohjausta ei voi muuttaa open loop -tilasta closed loop -tilaan tai

painvastoin, kun laite on KAY-tilassa.

530 ASKELLUSOHJE 1 6 (2.2.7.27]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi askellusohjeen.

531 ASKELLUSOHJE 2 6 (2.2.7.28)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi askellusohjeen.

HUOMAUTUS!
Tulot myos kaynnistavat laitteen, jos ne ovat aktiivisina eika muualta ole tullut Kay-
kaskya.

Negatiivista ohjearvoa kaytetaan kaanteiselle suunnalle (katso parametrit ID1239 ja ID1240).

Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.
532 ASKELLUS SALLITTU 6 [2.2.7.26)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi askellustoiminnon.

Askellus on Kay-komennon ja vakionopeuksien (ID1239 ja ID1240) yhdistelma, johon liittyy
ramppiaika (ID5333).

Jos askellustoimintoa halutaan kayttaa, tulon arvon on oltava TOSI. TOSI-arvo asetetaan
digitaalisella signaalilla tai asettamalla parametrin arvoksi 0.2. Tama parametri on
kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

600 MOOTTORIN OHJAUSTAPA 234567 (2.6.1]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan ohjaustavan.
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Taulukko 156: Moottorin ohjaustilavalinnat eri sovelluksissa

NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
Ei kaytdssa Ei kdytossa Ei kaytossa Ei kaytossa NXS/P Ei kaytossa
NXP NXP NXP NXP NXP Ei kaytdssa
Ei kaytossa Ei kaytossa Ei kaytossa Ei kaytossa NXP Ei kaytossa

Taulukko 157: Parametrin ID600 (Moottorin ohjaustapa) valinta

VEILLED
numero

Kuvaus

Valinnan nimi

Taajuusohjaus Laitteen taajuusohje asetetaan lahtdtaajuudeksi ilman jatta-
0 makompensaatiota. Moottorin todellinen nopeus maarite-
taan lopulta kuorman perusteella.

Nopeusohjaus Laitteen taajuusohje asetetaan samaksi kuin moottorin
1 nopeusohje. Moottorin nopeus pysyy vakiona kuormasta riip-
pumatta. Jattdama kompensoidaan.

Momenttiohjaus Nopeusohjetta kaytetddn maksiminopeuden rajana ja moot-
2 tori tuottaa momenttia nopeusrajan sisalla momentin
ohjearvon saavuttamiseksi.

Nopeusohjaus (closed loop) Laitteen taajuusohje asetetaan samaksi kuin moottorin

3 nopeusohje. Moottorin nopeus pysyy vakiona kuormasta riip-
pumatta. Closed loop -ohjauksessa nopeusvastesignaalia
kaytetaan nopeuden tarkkuuden optimoimiseen.

Momenttiohjaus (closed loop) Nopeuden maksimirajana kaytetaan nopeusohjetta. Se maa-
raytyy momentin nopeusrajan CL (ID1278) mukaan, ja moot-
tori tuottaa momenttia nopeusrajan mukaisesti, jotta saavu-
tetaan momentin ohjearvo. Closed loop -ohjauksessa

nopeusvastesignaalia kdytetadan momentin tarkkuuden opti-

moimiseen.

601 KYTKENTATAAJUUS 234567 (2.6.9)

Tama parametri maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden.

Kytkentataajuuden kasvattaminen pienentaa taajuusmuuttajan kapasiteettia. Jos
moottorikaapeli on pitka, on suositeltavaa kayttaa pienta kytkentataajuutta, jotta voidaan
minimoida kapasitiivisten virtojen esiintyminen kaapelissa. Moottorin melua voi vahentaa
kayttamalla suurta kytkentataajuutta.

Taman parametrin vaihteluvali maaraytyy taajuusmuuttajan koon mukaan:
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Taulukko 158: Koon mukaan maaraytyvat kytkentataajuudet

Tyyppi Min. [kHz] Max. [kHz] Oletus [kHz]
0003—0061 NX_2 1.0 16.0 10.0
0075—0300 NX_2 1.0 10.0 3.6
0003—0061 NX_5 1.0 16.0 10.0
0072—0520 NX_5 1.0 6.0 3.6
0004—0590 NX_6 1.0 6.0 1.5

HUOMAUTUS!

Lammonhallintatoimintojen vuoksi todellinen kytkentataajuus saattaa alentua

1,5 kHz:iin. Tama taytyy ottaa huomioon kaytettaessa siniaaltosuodattimia tai muita
lahtosuodattimia, joilla on pieni resonanssitaajuus. Katso parametrit ID1084 ja
ID655.

602 KENTAN HEIKENNYSPISTE 234567 (2.6.4)

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden, jossa lahtojannite saavuttaa kentan
heikennyspisteen jannitteen.

603 JANNITE KENTAN HEIKENNYSPISTEESSA 234567 [2.6.5)

Tama parametri maarittaa jannitteen kentan heikennyspisteessa prosenttiosuutena
moottorin nimellisjannitteesta.

Kentan heikennyspisteen taajuuden ylapuolella lahtdjannite pysyy maaritetyssa
maksimiarvossa. Kentdn heikennyspisteen taajuuden alapuolella laht6jannite maaraytyy U/f-
kayran parametrien mukaan. Katso parametrit ID109, ID108, ID604 ja ID605.

Kun parametrit ID110 (Moottorin nimellisjannite) ja ID111 (Moottorin nimellistaajuus)
asetetaan, parametrit ID602 ja ID603 saavat niita vastaavat arvot automaattisesti. Jos haluat
asettaa kentan heikennyspisteelle ja lahtojannitteen maksimille toiset arvot, muuta naiden
parametrien arvoja vasta, kun olet asettanut parametrit P3.1.1.1 ja P3.1.1.2.

604 U/F-KAYRA, KESKIPISTETAAJUUS 234567 (2.6.6)

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran keskipistetaajuuden.

Jos parametrin ID108 arvo on ohjelmoitava, tama parametri maarittaa taajuuden kayran
keskipisteessa. Katso Kuva 24 Moottorin jénnitteen lineaarinen ja nelidllinen muutos ja
parametri ID605.

605 U/F-KAYRA, KESKIPISTEJANNITE 234567 (2.6.7)

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran keskipistejannitteen.

Jos parametrin ID108 arvo on ohjelmoitavissa, tama parametri maarittaa jannitteen kayran
keskipisteessa. Katso luku 708 U/f-suhteen valinta 234567 (2.6.3).
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606 LAHTOJANNITE NOLLATAAJUUDELLA 234567 (2.6.8]

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran nollataajuusjannitteen.

Oletusarvo vaihtelee yksikkokoon mukaan.

HUOMAUTUS!
Jos parametrin ID108 arvoa muutetaan, taman parametrin arvoksi tulee nolla.

Katso Kuva 25 Ohjelmoitava U/f-kéyré.

607 YLIJANNITESAADIN 234567 (2.6.10)

Taman parametrin avulla kytket ylijannitesaatimen pois toiminnasta.

Kun parametri ID607 tai ID608 otetaan kayttoon, saatimet alkavat valvoa syottojannitteen
muutoksia. Saatimet muuttavat lahtotaajuutta, jos se on liilan korkea tai liian matala.

Voit keskeyttaa yli- ja alijannitesaatimen toiminnan poistamalla nama parametrit kaytosta.
Tasta on hyotya esimerkiksi tilanteissa, joissa syottojannite vaihtelee enemman kuin =15 -
+10 prosenttia eika sovellus saatimien toimintaa.

Taulukko 159: Parametrin ID607 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Saadin kytketty pois
1 Saadin kytketty paalle (ei ramp- |Pienia kdyttotaajuusmuutoksia tehd&an
pial
2 Saadin kytketty paalle (ramppi  [S&&din s3ataa kayttstaajuuden enintddn maksimitaajuuteen
kaytossa)

Kun valittuna on mika tahansa muu arvo kuin 0, myds closed loop ylijannitesaataja aktivoituu
(monikéayttohjaussovelluksessal.

608 ALIJANNITESAADIN 234567 (2.6.11)

Taman parametrin avulla kytket alijannitesaatimen pois toiminnasta.

Katso parametri ID607.

HUOMAUTUS!
Yli-/alijannitelaukeamisia voi tapahtua, kun ohjaimet kytketaan pois kaytosta.
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Taulukko 160: Parametrin ID608 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Saadin kytketty pois

Saadin kytketty paalle (ei ramp- |Pienia kdyttdtaajuusmuutoksia tehddan
pial

Saadin kytketty paalle (ramppi | Saadin sdataa kayttotaajuuden enintdan maksimitaajuuteen
kaytossa)

Kun valittuna on mika tahansa muu arvo kuin 0, myos closed loop ylijannitesaataja aktivoituu
(monik&yttoohjaussovelluksessal).

609 MOMENTTIRAJA 6 (2.10.1)

Taman parametrin avulla maaritat momenttirajan ohjauksen.
Talla parametrilla voit asettaa momenttirajan ohjaukseksi 0,0-300,0 %.

Erikoiskayttosovelluksessa momenttiraja valitaan taman parametrin minimiarvon seka
moottoripuolen ja generaattoripuolen momenttirajojen ID1287 seka ID1288 valilta.

610 MOMENTTIRAJAN OHJAUKSEN P-VAHVISTUS 6 (2.10.2)

Taman parametrin avulla maaritat momenttirajasaatimen P-vahvistuksen.

Tama parametri maarittaa momenttirajasaatimen P-vahvistuksen. Sita kaytetaan vain open
loop -ohjauksessa.

611 MOMENTTIRAJAN OHJAUKSEN I-VAHVISTUS 6 (2.10.3)

Taman parametrin avulla maaritat momenttirajasaatimen I-vahvistuksen.

Tama parametri maarittaa momenttirajasaatimen |-vahvistuksen. Sita kaytetaan vain open
loop -ohjauksessa.

612 CL: MAGNETOINTIVIRTA 6 (2.6.23.1)

Taman parametrin avulla asetat moottorin magnetointivirran.

Jos U/f-parametrien arvot on asetettu ennen tunnistusajoa, jarjestelma tunnistaa ne
magnetointivirran perusteella. Jos arvoksi on asetettu 0, jarjestelma laskee
magnetointivirran sisaisesti.

NXP-laitteissa U/f-parametrien arvot tunnistetaan magnetointivirran mukaan, jos ne on
annettu ennen tunnistusta. Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit (ID612-1D621).

613 CL: NOPEUSOHJAUKSEN P-VAHVISTUS 6 (2.6.23.2]

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan vahvistuksen Hz-prosenttiosuutena.

Vahvistusarvo 100 % tarkoittaa, ettd nopeussaatajan tulossa tuotetaan nimellismomentin
ohjearvo 1 Hz:n taajuusvirheelle. Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit (ID612-1D621).
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614 CL: NOPEUSOHJAUKSEN I-AIKA 6 (2.6.23.3)

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan integrointiaikavakion.
Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit [ID612-1D621).

Nopeussaatdjan tulo(k) = SPC OUT(k-1) + SPC Kp*[Nopeusvirhe(k) - Nopeusvirhe(k-1)] +
Ki*Nopeusvirhe(k)

missa Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.
615 CL: NOLLANOPEUSAIKA KAYNNISTYKSESSA 6 (2.6.23.9]

Taman parametrin avulla maaritat ajan, jonka taajuusmuuttaja pysyy nollanopeudessa
kaynnistyskomennon antamisen jalkeen.

Kun tama aika on kulunut, taajuusmuuttaja vapautuu noudattamaan asetettua taajuus- tai
nopeusohjetta. Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit (ID612-1D621).

616 CL: NOLLANOPEUSAIKA PYSAYTETTAESSA 6 (2.6.23.10]

Taman parametrin avulla maaritat ajan, jonka taajuusmuuttaja pysyy nollanopeudessa
pysaytyskomennon antamisen jalkeen.

Talla parametrilla ei ole vaikutusta, jos pysaytystoiminnoksi (ID506) on valittu Vapaasti
pyorien. Nollanopeusaika alkaa siita, kun ramppiajan odotetaan paasevan nollanopeuteen.
Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit [ID612-1D621).

617 CL: VIRTAOHJAUKSEN P-VAHVISTUS 6 (2.6.23.17)

Talla parametrilla maaritetaan virtasaatajan P-vahvistus.

Tama saataja on aktiivinen vain closed loop -ohjauksessa. Saataja muodostaa jannitteen
vektoriohjeen modulaattorille. Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit (ID612-1D621).

618 CL: ENKOODERIN SUODATUSAIKA 6 (2.6.23.15)

Taman parametrin avulla maaritat nopeusmittauksen suodatusajan.

Parametrin avulla voidaan poistaa enkooderin signaalin kohinaa. Liian pitka suodatusaika
heikentad nopeussaadon vakautta. Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit (ID612-1D621).

619 CL: JATTAMAN SAATO 6 (2.6.23.6)

Taman parametrin avulla saadat moottorin jannitetta moottorin ollessa kuormitettu.

Nimellisjattama lasketaan moottorin arvokilven nopeuden perusteella. Taman parametrin
arvoa kaytetaan kuormitetun moottorin jannitteen saadossa. Arvokilpeen merkitty nopeus on
toisinaan vahan epatarkka, joten jattamaa voidaan korjata talla parametrilla. Jattamaarvon
pienentaminen kasvattaa moottorijannitetta, kun moottori on kuormitettu. Arvo 100 % vastaa
nimellisjattamaa nimelliskuormalla. Katso luku 9.8 Closed loop -parametrit (ID612-1D621).

620 KUORMITUSJOUSTO 23456 [2.6.12, 2.6.15)

Taman parametrin avulla otat kuormitusjoustotoiminnon kayttoon.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 299

Kuormitusjoustotoiminto sallii nopeuden alentamisen. Tama parametri maarittaa moottorin
nimellismomenttia vastaavan joustoprosentin.

Voit kayttaa tata toimintoa, kun tarvitset kuormaa tasapainottamaan mekaanisesti toisiinsa
kytkettyja moottoreita.

Jos moottorin nimellistaajuus on 50 hertsia, moottori kuormitetaan nimelliskuormalla
(100 prosenttia momentista) ja kuormitusjoustoksi on asetettu 10 prosenttia, ldht6taajuus
saa laskea 5 Hz taajuusohjeesta.

621 CL: KAYNNISTYSMOMENTTI 6 (2.6.23.11]

Taman parametrin avulla valitset kaynnistysmomentin.

Momenttimuistia kaytetaan nostinsovelluksissa. Muissa sovelluksissa nopeussaatajan apuna
voidaan kayttdaa Kaynnistysmomentti ETEEN/TAAKSE -asetusta. Katso luku 9.8 Closed loop
-parametrit [ID612-1D621).

Taulukko 161: Parametrin ID621 valinnat

Valinnan . I
Valinnan nimi

numero

0 Ei kaytossa

1 Momenttimuisti Moottori kdynnistetadan samalla momentilla kuin milla se

pysaytettiin
2 Momenttiohje Momenttiohjetta kaytetaan kdynnistysmomenttina
3 Momentti eteen / momentti Katso ID633 ja 634
taakse

626 CL: KIIHDYTYKSEN KOMPENSOINTI 6 (2.6.23.5]

Taman parametrin avulla maaritat kiihdytyksen kompensoinnin, joka tuottaa tarkan
nopeusvasteen kiihtyvyyden ja hidastuvuuden aikana.

Aika maaritetaan kiihdytysaikana nimellisnopeuteen nimellismomentilla, Tata toimintoa
kaytetaan, kun jarjestelman inertia tunnetaan ja halutaan saavuttaa paras mahdollinen
nopeuden tarkkuus vaihtelevilla ohjearvoilla.

2 . 2 . 2
T fnom :J( T fnom)

nom nom

Kiihd kompens.AK =J-

J =jarjestelman inertia (kg*m?2)

frhom = moottorin nimellistaajuus (Hz)
Tnom = moottorin nimellismomentti
Pnim = moottorin nimellisteho (kW)
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627 CL: MAGNETOINTIVIRTA KAYNNISTYKSESSA 6 (2.6.23.7]

Taman parametrin avulla maaritat moottoriin kaynnistettaessa syotettavan tasavirran.

Maarittaa virran, joka moottorille syétetdan, kun Kdy-komento on annettu (closed loop
-ohjauksessa). Taté parametria kaytetdan yhdessa parametrin 1D628 kanssa lyhentamaén
aikaa, joka kuluu maksimimomentin saavuttamiseen kaynnistyksen jalkeen.

628 CL: MAGNETOINTIAIKA KAYNNISTYKSESSA 6 (2.6.23.8)

Tama parametri maarittaa, kuinka kauan moottori saa tasavirtaa ennen kiihdytyksen
aloittamista.

Maarittaa, kuinka kauan magnetointivirtaa (ID627) syotetddan moottorille kaynnistettaessa.
Magnetointivirtaa kaytetaan kaynnistyksen aikana moottorin esimagnetointiin ennen sen
kayntiin lahtoa. Tama parantaa momenttia kaynnistettaessa. Tarvittava aika vaihtelee
moottorin koon mukaan. Parametrin arvo vaihtelee valilla 100 ms - 3 s. Mita suurempi
moottori on, sita enemman aikaa vaaditaan.

631 TUNNISTUS 23456 (2.6.13,2.6.16)

Taman parametrin avulla loydat taajuusmuuttajan kayton kannalta optimaaliset
parametriarvot.

Tunnistusajo laskee tai mittaa ne moottorin parametrit, joita tarvitaan moottorin ja nopeuden
tehokkaaseen saatoon.

Tunnistusajo auttaa moottorin ja taajuusmuuttajan parametrien sdadossa. Se on
taajuusmuuttajan kayttoonottoon ja huoltoon tarkoitettu tyokalu. Toiminnon tavoitteena on
loytaa taajuusmuuttajan kayton kannalta optimaaliset parametriarvot.

HUOMAUTUS!
Moottorin arvokilven parametrit on asetettava ennen tunnistusajon suorittamista.

ID110 Moottorin nimellisjannite (P2.1.6)
ID111 Moottorin nimellistaajuus (P2.1.7)
ID112 Moottorin nimellisnopeus (P2.1.8)
ID113 Moottorin nimellisvirta (P2.1.9)
ID120 Moottorin tehokerroin (P2.1.10)
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Taulukko 162: Parametrin ID631 valinnat

Valinnan . -
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei toimintoa Tunnistusta ei tarvita.
Tunnistus ilman moottorin Moottoriparametrit tunnistetaan kayttamalla taajuusmuutta-
1 kayntia jaa nollanopeudella. Jarjestelma sy6ttaa moottoriin virtaa ja

jannitetta, mutta nollataajuudella. U/f-suhde tunnistetaan.

Tunnistus moottorin kdydessa |Moottoriparametrit tunnistetaan kayttamalla taajuusmuutta-
(vain NXP) jaa muulla kuin nollanopeudella. U/f-suhde ja magnetointi-
virta tunnistetaan.

2
HUOMAUTUS!
Tunnistusajo on tehtava ilman moottorin akselin kuormi-
tusta, jotta tulokset olisivat luotettavat.

3 Enkooderitunnistusajo Tunnistaa akselin nollapaikan, kun kaytetaan absoluuttien-
kooderilla varustettua kestomagneettimoottoria.

4 (Varattu)

5 Tunnistus epaonnistui Tama arvo tallennetaan, jos tunnistus epaonnistuu.

Voit aloittaa tunnistustoiminnon asettamalla taman parametrin ja antamalla
kaynnistyskomennon. Kaynnistyskomento on annettava 20 sekunnin kuluessa. Muussa
tapauksessa tunnistusajo ei ala. Parametri palautuu oletusarvoonsa ja nayttoon tulee
tunnistushalytys.

Voit keskeyttaa tunnistusajon ennen sen paattymista antamalla pysaytyskomennon. Tama
palauttaa parametrin oletusarvon. Jos tunnistusajoa ei suoriteta loppuun, nayttoon tulee
tunnistushalytys.

Jarjestelma poistaa jarrun ohjauksen kaytosta tunnistusajon (katso luku 9.3 Ulkoisen jarrun
ohjaus lisérajojen avulla (tunnukset 315, 316, 346-349, 352 ja 353)) ajaksi.

HUOMAUTUS!

Tunnistuksen jalkeen kaynnistykseen tarvitaan nouseva reuna.

633 CL: KAYNNISTYSMOMENTTI ETEEN 23456 (2.6.23.12)

Taman parametrin avulla maaritat kaynnistysmomentin eteenpain suuntautuvalle
pyorimissuunnalle Kdynn.momentti-valinnan ollessa kaytossa.

Asettaa kdaynnistysmomentin pyorimissuunnalle ETEEN, jos se on valittu parametrilla ID621.

634 CL: KAYNNISTYSMOMENTTI TAAKSE 23456 (2.6.23.13)

Taman parametrin avulla maaritat kaynnistysmomentin taaksepain suuntautuvalle
pyorimissuunnalle Kdynn.momentti-valinnan ollessa kaytossa.
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Asettaa kaynnistysmomentin pyorimissuunnalle TAAKSE, jos se on valittu parametrilla
ID621.

636 OPEN LOOP -MOMENTTIOHJAUKSEN MINIMITAAJUUS 6 (2.10.7)

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden raja-arvon, jonka alapuolella
taajuusmuuttaja toimii taajuusohjaustavalla.

Moottorin nimellisjattaman vuoksi sisainen momenttilaskenta on epatarkka pienilla
nopeuksilla, joten niilla kannattaa kayttaa taajuusohjausta.

637 NOPEUSSAATAJAN P-VAHVISTUS, OPEN LOOP 6 (2.6.13)

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan P-vahvistuksen.

638 NOPEUSSAATAJAN I-VAHVISTUS, OPEN LOOP 6 [2.6.14)

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan I-vahvistuksen.

639 MOMENTTISAATAJAN P-VAHVISTUS 6 (2.10.8)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjauksen P-vahvistuksen open loop
-ohjaustavassa.

640 MOMENTTISAATAJAN I-VAHVISTUS 6 (2.10.9)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjauksen |-vahvistuksen open loop
-ohjaustavassa.

641 MOMENTTIOHJEEN VALINTA 6 (2.10.3)

Taman parametrin avulla valitset momenttiohjeen.

Katso luku 9.7 Kenttavéyldn ohjausparametrit (ID850-1D859).
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Taulukko 163: Parametrin ID641 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei kaytossa
1 Analogiatulo 1
2 Analogiatulo 2
3 Analogiatulo 3
4 Analogiatulo 4
5 Analogiatulo 1 (ohjaussauva)
6 Analogiatulo 2 (ohjaussauval)
7 Paneelilta, parametri R3.5
8 Kenttavaylan momenttiohje Luvuissa 9.7 Kenttévéyldn ohjausparametrit (ID850-1D859).

642 MOMENTTIOHJEEN SKAALAUS, MAKSIMIARVO 6 (2.10.4)

Taman parametrin avulla maaritat suurimman sallitun momenttiohjeen positiivisille ja
negatiivisille arvoille.

643 MOMENTTIOHJEEN SKAALAUS, MINIMIARVO 6 (2.10.5)

Taman parametrin avulla maaritat pienimman sallitun momenttiohjeen positiivisille ja
negatiivisille arvoille.

Skaalaa analogiatulojen omat minimi- ja maksimitasot valilla -300,00-300,00 %.

644 MOMENTIN NOPEUSRAJA, OPEN LOOP 6 (2.10.6)

Taman parametrin avulla valitset momenttiohjauksen maksimitaajuuden.

Taulukko 164: Parametrin IDé44 valinnat

Valinnan . I
Valinnan nimi
numero
0 Maksimitaajuus
1 Valittu taajuusohje
2 Esiasetettu nopeus 7

NXP-laitteissa on enemman saatomahdollisuuksia talle parametrile closed loop
-ohjauksessa. Katso ID1278.
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645 NEGATIIVINEN MOMENTTIRAJA 6 (2.6.23.21)

Taman parametrin avulla maaritat negatiivisen suunnan momenttirajan.

646 POSITIIVINEN MOMENTTIRAJA 6 (2.6.23.22)

Taman parametrin avulla maaritat positiivisen suunnan momenttirajan.

649 KESTOMAGNEETTIMOOTTORIN AKSELIN NOLLA-ASENTO 6 [2.6.24.4)

Taman parametrin avulla maaritat akselin nollakohdan.

Paivitetaan enkooderitunnistusajon yhteydessa, kun kaytetaan absoluuttienkooderia.

650 MOOTTORIN TYYPPI 6 (2.6.24.1)

Taman parametrin avulla asetat prosessissa kaytettavan moottorin tyypin.

Taulukko 165: Parametrin ID650 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Induktiomoottori
1 Kestomagneettimoottori

651 VUOVIRTA, KP 6 [P2.6.24.8)

Taman parametrin avulla maaritat vuovirtasaatajan vahvistuksen tason.

Maarittaa vuovirtasaatajan vahvistuksen kestomagneettimoottoria kaytettaessa. Moottorin
rakenteen ja kentan heikennysalueelle siirtymiseen kaytettavan ramppinopeuden mukaan
vahvistuksen taytyy ehka olla suuri, jotta lahtojannite ei saavuta enimmaisrajaa ja esta
moottorin ohjausta. Liian suuri vahvistus voi tehda ohjauksesta epavakaata. Tassa
tapauksessa l-aika on ohjauksen kannalta merkittavampi suure.

652 VUOVIRRAN AIKA 6 [P2.6.24.9]

Taman parametrin avulla maaritat vuovirtasaatajan I-ajan.

Maarittaa vuovirtasaatajan |-ajan kestomagneettimoottoria kaytettaessa. Moottorin
rakenteen ja kentan heikennysalueelle siirtymiseen kaytettavan ramppinopeuden mukaan I-
aikojen taytyy ehka olla lyhyit3, jotta lahtojannite ei saavuta enimmaisrajaa ja esta moottorin
ohjausta. Liian lyhyt I-aika voi myos tehda ohjauksesta epavakaata.

655 MODULOINTIRAJA 6 (2.6.23.34)

Taman parametrin avulla saadat, kuinka taajuusmuuttaja moduloi lahtojannitetta.

Arvoa pienentamalla voidaan rajoittaa lahtojannitetta. Jos kaytetaan siniaaltosuodatinta,
arvoksi tulee asettaa 96 %.
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656 KUORMITUSJOUSTON AIKA 6 (2.6.18)

Taman parametrin avulla asetat moottorin kuormitusjouston ajan.

Kuormitusjoustotoiminnolla saadaan aikaan dynaaminen nopeusjousto kuorman
vaihdellessa. Tama parametri maarittaa ajan, jonka kuluessa nopeutta palautetaan 63 %
muutoksesta.

657 VIRTAOHJAUSAIKA 6 (P2.6.23.18]

Talla parametrilla maaritetaan virtasaatajan |-aikavakio. Arvo nakyy sekunteina.

662 MITATTU JANNITEHAVIO 6 (2.6.25.16)

Taman parametrin avulla maaritat mitatun jannitehavion staattorin vastuksessa kahden
vaiheen valilla moottorin nimellisvirralla.

Mitattu jannitehavio staattorin vastuksessa kahden vaiheen valilla moottorin nimellisvirralla.
Tama parametri tunnistetaan tunnistusajon aikana. Maarittamalla tama arvo voidaan
optimoida momentin laskenta open loop -ohjauksessa matalilla taajuuksilla.

664 IR: LISAYS NOLLAPISTEJANNITTEESEEN 6 (2.6.25.17)

Taman parametrin avulla maaritat jannitemaaran, joka syotetaan moottorille
nollanopeudessa kaytettdessa momentin maksimointia.

665 IR: LISAYS GENERAATTORIN SKAALAUKSEEN 6 (2.6.25.19)

Parametri maarittaa skaalauskertoimen generaattoripuolen IR-kompensoinnille
kaytettdessa momentin maksimointia.

667 IR: LISAYS MOOTTORIN SKAALAUKSEEN 6 (2.6.25.20)

Parametri maarittaa skaalauskertoimen moottoripuolen IR-kompensoinnille kaytettaessa
momentin maksimointia.

668 1U OFFSET 6 (2.6.25.21)

Taman parametrin avulla maaritat vaihevirtamittauksen kompensointiarvon.

669 IV OFFSET 6 (2.6.25.22)

Taman parametrin avulla maaritat vaihevirtamittauksen kompensointiarvon.

670 IW OFFSET 6 (2.6.25.23)
Taman parametrin avulla maaritat vaihevirtamittauksen kompensointiarvon.

Tunnistetaan ID-ajossa.

673 LS-JANNITEHAVIO 6 (P2.6.25.21)

Taman parametrin avulla maaritat Ls-jannitehavion kahden vaiheen valilla.
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Vuotoinduktanssin jannitehavio moottorin nimellisvirralla ja -taajuudella. Tama parametri
maarittaa kahden vaiheen valisen Ls-jannitehavion. Maarita optimaalinen asetus
tunnistusajon avulla.

674 MOOTTORIN VASTAJANNITE 6 (2.6.25.20]

Taman parametrin avulla saadat moottorin tuottamaa vastajannitetta.

700 VASTE 4 MA:N OHJEARVON VIKAAN 234567 (2.7.1)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen 4mA:n tulo -vikaan.

Taulukko 166: Parametrin ID700 valinnat

Y\aul::f: Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Varoitus Taqjuusohjeeksi asetetaan 10 sekuntia aikaisemmin mitattu
taajuus
3 Varoitus Ohjearvoksi asetetaan 4 mA:n vikataajuus (parametri ID728)
4 Vika Pysaytystapa vian jalkeen parametrin ID506 mukaisesti
5 Vika Pysaytys vian jalkeen aina vapaasti pyorien

Jarjestelma tuottaa varoituksen tai vikatoiminnon ja -viestin, jos kaytetaan 4-20 mA:n
ohjearvosignaalia ja signaali laskee 3,0 mA:n alapuolelle viiden sekunnin tai 0,5 mA:n
alapuolelle puolen sekunnin ajaksi. Nama tiedot voidaan ohjelmoida myds digitaalilahtoon
D01 seka relelahtoihin RO1 ja RO2.

701 VASTE ULKOISEEN VIKAAN 234567 (2.7.3)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen ulkoiseen vikaan.

Taulukko 167: Parametrin ID701 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Eivastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan
3 Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien
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Jarjestelma tuottaa varoituksen tai vikatoiminnon ja -viestin ohjelmoitaviin digitaalituloihin
DIN3 tulevasta ulkoisesta vikasignaalista tai parametreilla ID405 ja ID406. Nama tiedot
voidaan ohjelmoida myds digitaalilahtoon D01 seka relelahtoihin RO1 ja RO2.

702 LAHTOVAIHEEN VALVONTA 234567 [2.7.6)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen lahtovaihevikaan.

Taulukko 168: Parametrin ID702 valinnat

VEULLED

Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytystapa vian jalkeen

parametrin ID506 mukaan
3 Vika, pysaytys vian jalkeen aina

vapaasti pyorien

Moottorin lahtovaiheen valvonta varmistaa, etta moottorin vaiheiden virrat ovat suunnilleen
samansuuruiset.

703 MAASULKUSUOJAUS 234567 (2.7.7]

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen maasulkuvikaan.

Taulukko 169: Parametrin ID703 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytystapa vian jalkeen

parametrin ID506 mukaan
3 Vika, pysaytys vian jalkeen aina

vapaasti pyorien

Maasulkuvikasuojaus varmistaa, ettd moottorin vaihevirtojen summa on nolla.
Ylivirtasuojaus on aina toiminnassa ja suojaa taajuusmuuttajaa suurivirtaisilta
maasulkuvioilta.

704 MOOTTORIN LAMPOSUOJA 234567 (2.7.8)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen moottorin ylilampovikaan.
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Taulukko 170: Parametrin ID704 valinnat

Valinnan . -
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus

Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien

Suojauksen poistaminen kaytosta eli parametrin asettaminen arvoon 0 kuittaa moottorin
lampéatilan 0 %:iin. Katso luku 9.4 Moottorin ldmpdsuojauksen parametrit (ID704-1D708).

Moottorin ylilampatilan tunnistus on pakollinen, jos parametrin arvona on 0.

705 MOOTTORIN LAMPOSUOJA: MOOTTORIN YMPARISTON LAMPOTILAKERROIN 234567 (2.7.9]
Taman parametrin avulla asetat ympariston lampotilakertoimen moottorin asennuspaikassa.
Kertoimeksi voidaan asettaa -100,0-100,0 %:

-100.0% =0°C

0,0% =40°C
100,0 % =80 °C

Katso luku 9.4 Moottorin ldmposuojauksen parametrit (ID704-1D708).

706 MOOTTORIN LAMPGSUOJA: MOOTTORIN JAAHDYTYSKERROIN NOLLANOPEUDELLA 234567
(2.7.10)

Taman parametrin avulla maaritat jadhdytyskertoimen nollanopeudella suhteessa
pisteeseen, jossa moottori toimii nimellisnopeudella ilman ulkoista jaahdytysta.

Katso Kuva 72 Moottorin termisen virran IT kdyra.

Oletusarvoa maaritettaessa on oletettu, ettei moottoria jaahdyteta ulkoisella puhaltimella.
Jos kaytat ulkoista puhallinta, voit asettaa arvon suuremmaksi kuin ilman puhallinta
(esimerkiksi 90 %).

Jos Moottorin nimellisvirta -parametrin arvoa muutetaan, tama parametri palautuu
automaattisesti oletusarvoonsa.

Taman parametrin arvon muuttaminen ei vaikuta taajuusmuuttajan maksimilahtovirtaan.
Katso luku 9.4 Moottorin ldmpésuojauksen parametrit (ID704-1D708).

Lamposuojauksen kulmapistetaajuus on 70 % parametrin ID111 (Moottorin nimellistaajuus)
arvosta.
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Piaghdytys A

Ylkuorma
100% t-----------mmmm e

ID706=40%

0 Kulmapistetaajuus fn f

Kuva 72: Moottorin termisen virran It kdyrd

707 MOOTTORIN LAMPOSUOJA: AIKAVAKIO 234567 (2.7.11]
Taman parametrin avulla asetat moottorin lampoaikavakion.
Tama aika voidaan asettaa valille 1-200 minuuttia.

Aikavakio on aika, jonka kuluessa laskennallinen lampenemiskayra saavuttaa 63 prosenttia
lopullisesta arvostaan. Aikavakion pituus maaraytyy moottorin koon mukaan. Mita suurempi
moottori, sita suurempi aikavakio.

Moottorin lampodaikavakio vaihtelee moottorin tyypin ja valmistajan mukaan. Parametrin
oletusarvo vaihtelee moottorin koon mukaan.

Aika té ilmaisee sekunteina ajan, jonka moottori voi toimia turvallisesti kuusinkertaisella
nimellisvirralla. Moottorin valmistaja on ehka toimittanut taman tiedon moottorin mukana.
Jos tunnet moottorin t6-arvon, voit kayttaa sita apuna aikavakioparametria asettaessasi.
Yleensa moottorin lampoaikavakio minuutteina on 2 x té. Jos taajuusmuuttaja on
pysaytystilassa, jarjestelma kasvattaa aikavakion kolme kertaa asetetun parametriarvon
suuruiseksi, koska jaahdytys perustuu konvektioon.

Katso myos Kuva 73 Moottorin lGmpoaikavakio.

708 MOOTTORIN LAMPOSUOJA: KAYTTOSUHDE 234567 (2.7.12)

Taman parametrin avulla maaritat moottorin lampokuormitettavuuskertoimen.

Arvoksi voidaan asettaa 0-150 %. Katso luku 9.4 Moottorin l&mpdsuojauksen parametrit
(ID704-1D708).

Jos esimerkiksi asetat arvoksi 130 %, moottori saavuttaa nimellislampatilan 130 prosentilla
moottorin nimellisvirrasta.
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Kuva 73: Moottorin ldmpéaikavakio

709 MOOTTORIN JUMISUOJAUS 234567 (2.7.13)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen moottorin jumitilavikaan.
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Taulukko 171: Parametrin ID709 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus

Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien

Parametrin asettaminen arvoon 0 poistaa suojauksen kaytosta ja kuittaa jumiaikalaskurin.
Katso luku 9.5 Jumisuojauksen parametrit (ID709-1D712).

710 JUMIVIRTARAJA 234567 (2.7.14]

Taman parametrin avulla maaritat rajan, jonka ylapuolella moottorin virran tulee pysya, jotta
jumitila havaitaan.

Taman parametrin arvo voi olla 0,0-2*In. Jumitila syntyy, kun virta ylittaa taman raja-arvon.
Jos parametria ID107 (Moottorin nimellisvirtaraja) muutetaan, jarjestelma laskee taman
parametrin arvoksi automaattisesti 90 % virtarajasta. Katso luku 9.5 Jumisuojauksen
parametrit (ID709-1D712).

HUOMAUTUS!
Jumivirtarajan arvon on oltava pienempi kuin moottorin virtarajan arvo.

A1

Jumialue

ID710

v

ID712

Kuva 74: Jumisuojan asetukset

711 JUMIAIKA 234567 (2.7.15]
Taman parametrin avulla maaritat jumitilalle suurimman sallitun ajan.

Ajaksi voidaan asettaa 1,0-120,0 sekuntia.
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Jumitilan suurin sallittu aika. Sisdinen laskuri laskee jumiaikaa. Jos laskurin lukema ylittaa
taman rajan, suojaus aiheuttaa taajuusmuuttajan laukeamisen (katso ID709). Katso luku 9.5
Jumisuojauksen parametrit (ID709-1D712).

Jumiaik:’;llaskuri
Laukaisualue
Par. ID711 \
Laukaisu/halytys-
ID709
>t
Jumi ----
Ei jumiaJ L L

Kuva 75: Jumiajan laskenta

712 JUMITAAJUUSRAJA 234567 [2.7.16)

Taman parametrin avulla maaritat tason, jonka alapuolella taajuusmuuttajan lahtotaajuuden
tulee pysya, jotta jumitila tapahtuu.

Taajuudeksi voidaan asettaa 1-fmax(1D102).

Jotta jumitila syntyisi, lahtotaajuuden on pysyttava taman rajan alla tietyn ajan. Katso luku
9.5 Jumisuojauksen parametrit (ID709-1D712).

713 ALIKUORMITUSSUOJAUS 234567 (2.7.17]

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen alikuormitusvikaan.

Taulukko 172: Parametrin ID713 valinnat

VEILLED

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytystapa vian jalkeen

parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pyorien

Katso luku 9.6 Alikuormitussuojauksen parametrit (ID713-1D716).
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714 ALIKUORMITUSSUOJAUS, KENTAN HEIKENNYSALUEEN KUORMA 234567 (2.7.18)

Taman parametrin avulla maaritat pienimman moottorin tarvitseman momentin, kun
taajuusmuuttajan lahtotaajuus on suurempi kuin heikennyspisteen taajuus.

Taman parametrin arvo voi olla 10,0-150,0 % x TnMotor.

Jos parametrin ID113 (Moottorin nimellisvirta) arvoa muutetaan, tama parametri palautuu
automaattisesti oletusarvoonsa. Katso luku 9.6 Alikuormitussuojauksen parametrit (ID713-
ID716).

1 Momentti

ID714

ID715

Alikuormitusalue

v

5 Hz Kentén
heikennyspiste

Kuva 76: Minimikuormituksen asetus

715 ALIKUORMITUSSUOJAUS, NOLLATAAJUUSKUORMA 234567 (2.7.19)

Taman parametrin avulla maaritat pienimman moottorin tarvitseman momentin, kun
taajuusmuuttajan lahtotaajuus on nolla.

Momenttiraja voidaan asettaa valille 5,0-150,0 % x TnMotor.

Katso Kuva 76 Minimikuormituksen asetus. Jos parametrin ID113 (Moottorin nimellisvirta)
arvoa muutetaan, tdma parametri palautuu automaattisesti oletusarvoonsa. Katso luku 9.6
Alikuormitussuojauksen parametrit (ID713-1D716).

716 ALIKUORMITUSAIKA 234567 (2.7.20)
Taman parametrin avulla maaritat enimmaisajan alikuormitustilalle.
Ajaksi voidaan asettaa 2,0-600,0 sekuntia.

Sisainen laskuri laskee alikuormitusaikaa. Jos laskurin lukema ylittaa taman rajan, suojaus
aiheuttaa taajuusmuuttajan laukeamisen. Taajuusmuuttaja laukeaa parametrin ID713
maarittamalla tavalla. Jos taajuusmuuttaja pysahtyy, alikuormituslaskuri nollautuu. Katso
Kuva 77 Alikuormitusaikalaskurin toiminta ja luku 9.6 Alikuormitussuojauksen parametrit
(ID713-1D716).
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4 Alikkuormitusaikalaskuri

Laukaisualue
ID716 |

1\

i Laukaisu/varoitus ID713
I

I

I

I

I

I

|

I

. Aika

Alikuormitus : |_,

Ei alikuormitusta

Kuva 77: Alikuormitusaikalaskurin toiminta

717 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: JALLEENKAYNNISTYSVIIVE 234567 (2.8.1)

Taman parametrin avulla voit asettaa ajan, jonka jarjestelma odottaa ennen ensimmaista
jalleenkaynnistysta.

718 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSAIKA 234567 (2.8.2)
Taman parametrin avulla voit asettaa automaattisen viankuittaustoiminnon yritysajan.

Yritysaikana automaattinen viankuittaustoiminto yrittaa kuitata ilmenneet viat. Jos
yritysaikaan ilmenevien virheiden m&ara ylittda vastaavan parametrin (ID720-1D725) arvon,
luodaan pysyva vikatila.
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Jalleenkdynnistysviive  Jalleenkdynnistysviive Jalleenkaynnistysviive

. Par. ID717 Par. ID717 Par. ID717
Vikalaukaisin ) j ) j
Varoitus Uudell
udelleen- .
kaynnistys 1 Uudelleenkaynnistys 2

Automaattinen _‘
viankuittaus

Yritysaika Yritysaika L

Par. ID718
Vika L
aktiivinen

Automaattinen viankuittaustoiminto: (yritykset = 2)

Kuva 78: Esimerkki automaattisista kdynnistyksistad uudestaan kahdella kdynnistyksella
uudestaan.

Parametrit ID720-1D725 maarittavat parametrin ID718 maarittaman yritysajan kuluessa
tehtavien automaattisen uudelleenkaynnistysyritysten maksimimaaran. Ajan laskeminen
alkaa ensimmaisesta automaattisesta kuittauksesta. Jos vikojen maara yritysaikana ylittaa
parametrien ID720-1D725 arvot, vikatila tulee aktiiviseksi. Muussa tapauksessa vika poistuu
yritysajan loputtua, ja seuraava vika aloittaa yritysajan laskemisen alusta.

Jos yksi vika jaa voimaan yritysajan aikana, vikatila on voimassa.

719 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: KAYNNISTYSTOIMINTO 234567 (2.8.3)

Taman parametrin avulla valitset kaynnistystilan automaattiselle viankuittaustoiminnolle.

Taulukko 173: Parametrin ID719 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Kaynnistys kiihdyttden
1 Vauhtikaynnistys
2 Kaynnistys parametrin ID505
mukaan
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720 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSTEN MAARA ALIJANNITELAUKAISUN
JALKEEN 234567 [2.8.4)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka monta automaattista uudelleenkaynnistysta
taajuusmuuttaja saa tehda alijannitevian jalkeisena yritysaikana.

Taulukko 174: Parametrin ID720 valinnat

Valinnan . ..
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei automaattista uudelleen-

kaynnistysta

Automaattisten uudelleenkayn- [Vika kuittautuu ja taajuusmuuttaja kaynnistyy automaatti-
>0 nistysten maara alijannitelau- |sesti, kun valipiirin jannite on palannut normaalitasolle.
kaisun jalkeen

721 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSTEN MAARA YLIJANNITELAUKAISUN
JALKEEN 234567 [2.8.5)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka monta automaattista uudelleenkaynnistysta
taajuusmuuttaja saa tehda ylijannitevian jalkeisena yritysaikana.

Taulukko 175: Parametrin ID721 valinnat

Valinnan . .
Valinnan nimi Kuvaus
numero
Ei automaattista uudelleen-
0 kaynnistysta ylijannitelaukaisun

jalkeen

Automaattisten uudelleenkayn- [Vika kuittautuu ja taajuusmuuttaja kaynnistyy automaatti-
>0 nistysten maara ylijannitelau-  |sesti, kun valipiirin jannite on palannut normaalitasolle.
kaisun jalkeen.

722 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSTEN MAARA YLIVIRTALAUKAISUN
JALKEEN 234567 [2.8.6)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka monta automaattista uudelleenkaynnistysta
taajuusmuuttaja saa tehda ylivirtavian jalkeisena yritysaikana.

HUOMAUTUS!
Sisaltaa myos IGBT-ylilampadvian.
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Taulukko 176: Parametrin ID722 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Ei automaattista uudelleen-
0 kaynnistysta ylivirtalaukaisun
jalkeen

Automaattisten uudelleenkayn-
nistysten maara ylivirtalaukai-
sun ja IGBT-lampdatilavian jal-
keen.

723 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSTEN MAARA 4 MA:N OHJEARVOVIAN
LAUKAISUN JALKEEN 234567 [2.8.7)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka monta automaattista uudelleenkaynnistysta
taajuusmuuttaja saa tehda 4 mA:n vian jalkeisena yritysaikana.

Taulukko 177: Parametrin ID723 valinnat

VEULLEL
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Ei automaattista uudelleen-
0 kdynnistysta ohjearvovian lau-
kaisun jalkeen

Automaattisten uudelleenkayn-
nistysten maara sen jalkeen,

>0 kun analoginen virtasignaali (4-
20 mA on palannut normaalita-
solle (> 4 mA]

725 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSTEN MAARA ULKOISEN VIAN
LAUKAISUN JALKEEN 234567 (2.8.9]

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka monta automaattista uudelleenkaynnistysta
taajuusmuuttaja saa tehda ulkoisen vian jalkeisena yritysaikana.

Taulukko 178: Parametrin ID725 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

Ei automaattista uudelleen-
0 kaynnistysta ulkoisen vian lau-
kaisun jalkeen

Automaattisten uudelleenkayn-
>0 nistysten maara ulkoisen vian
laukaisun jalkeen.
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726 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS: YRITYSTEN MAARA MOOTTORIN
LAMPOTILAVIAN LAUKAISUN JALKEEN 234567 (2.8.8)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka monta automaattista uudelleenkaynnistysta
taajuusmuuttaja saa tehda moottorin lampatilavian jalkeisena yritysaikana.

Taulukko 179: Parametrin ID726 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Ei automaattista uudelleen-
0 kaynnistysta moottorin lampo-
tilavian laukaisun jalkeen

Automaattisten uudelleenkayn-
nistysten maara sen jalkeen,
kun moottorin ldmpdtila on
palannut normaalitasolle

727 VASTE ALIJANNITEVIKAAN 234567 (2.7.5]

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon alijannitevian jalkeen.

Taulukko 180: Parametrin ID727 valinnat

VEULLEL

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Vika tallentuu vikahistoriaan
1 Vika ei tallennu vikahistoriaan

Lisatietoja alijanniterajoista on tuotteen ohjekirjassa.

728 4 MA:N VIAN TAAJUUSOHJE 234567 (2.7.2]

Taman parametrin avulla maaritat moottorin taajuusohjeen 4 mA:n vian jalkeen, kun
maaritetty vastine 4 mA:n vikaan on varoitus.

Jos parametrin ID700 arvona on 3 ja ilmenee 4 mA:n vika, taman parametrin arvona on
moottorin taajuusohje.

730 TULOVAIHEEN VALVONTA 234567 (2.7.4)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajalle tulovaiheen maaritykset.
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Taulukko 181: Parametrin ID730 valinnat

Valinnan . -
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus

Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien

Tulovaiheen valvonta varmistaa, etta taajuusmuuttajan tulovaiheiden virrat ovat suunnilleen
samansuuruiset.

731 AUTOMAATTINEN UUDELLEENKAYNNISTYS 1 (2.20]

Talla parametrilla voit ottaa automaattisen viankuittaustoiminnon kayttoon.

Taulukko 182: Parametrin ID731 valinnat

VEULLEL

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Estetty
1 Sallittu

Toiminto kuittaa seuraavat viat (enintdan kolme kertaa) (katso tuotteen kayttéopas):

« ylivirta (F1)

« ylijannite (F2)

 alijannite (F9)

« taajuusmuuttajan ylilampotila (F14)
«  moottorin ylilampétila (F16)

« ohjearvon vika (F50).

732 VASTE TERMISTORIVIKAAN 234567 (2.7.21)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen termistorivikaan.
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Taulukko 183: Parametrin ID732 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus

Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien

Parametrin asettaminen arvoon 0 poistaa suojauksen kaytosta.

733 VASTE KENTTAVAYLAVIKAAN 234567 (2.7.22)
Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen kenttavaylan aikarajavikaan.

Lisatietoja on kenttavaylakortin ohjekirjassa.

Taulukko 184: Parametrin ID733 valinnat

VEILLED

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei toimintoa Ei vastetta
1 Varoitus Varoitus
2 Vika Vika, pysaytys vian jalkeen parametrin ID506 mukaan
3 Vika, vapaasti pydrien Vika, pysaytys vian jalkeen aina vapaasti pyorien
Var:AsetTaaj Varoitus, taajuusohjeeksi maaritetty kenttavaylavian vakiono-
4
peus(param. ID1801) (*)

(*) NXP-taajuusmuuttajat, vain erityiskayttosovellukset.

734 VASTE KORTTIPAIKKAVIKAAN 234567 (2.7.23)
Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen korttipaikan tiedonsiirtovikaan.
Aseta tassa puuttuvan tai rikkinaisen kortin aiheuttaman korttipaikan vian vastetila.

Katso parametri ID732.

738 AUTOMAATTINEN UUDELLEEN'KA' YNNISTYS: YRITYSTEN MAARA
ALIKUORMITUSVIKALAUKAISUN JALKEEN (2.8.10)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon alikuormitusvian
jalkeen.
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Taulukko 185: Parametrin ID738 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Ei automaattista uudelleen-
0 kaynnistysta alikuormituslau-
kaisun jalkeen

Automaattisten uudelleenkayn-
>0 nistysten maara alikuormitus-
laukaisun jalkeen.

739 LKORTIN1 NUMEROT [PT100-TULOJEN MAARA] 567 (2.7.24)

Taman parametrin avulla valitset kaytossa olevien antureiden maaran lampaotilakortin
ollessa asennettuna.

HUOMAUTUS!
Parametrin nimea LKortin1 maarat kaytetaan erikoiskayttosovelluksessa. Vanhana
nimea (PT100-tulojen m&ara) kaytetaan edelleen PID-saatosovelluksessa seka
pumppu- ja puhallinsovelluksessa.
Jos taajuusmuuttajassa on asennettuna lampotilakortti, voit tassa valita kaytettavien
anturien maaran. Katso myos VACON® NX -laajennuskorttien kayttoopas.

Taulukko 186: Parametrin ID739 valinnat

Y]aulri::f: Valinnan nimi
0 Ei kaytossa
1 Kanava 1
2 Kanavat 1ja 2
3 Kanavat 1, 2 ja 3
4 Kanavat 2 ja 3
5 Kanava 3

HUOMAUTUS!
Jos valittu arvo on suurempi kuin kaytossa olevien anturien maara, naytossa lukee
200 °C. Jos tulo on oikosulussa, naytettava arvo on -30 °C.

740 LKORTIN VIKAVASTE (VASTE PT100-VIKAAN] 567 (2.7.25)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen lampotilavikaan.
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HUOMAUTUS!

Parametrin nimea LKortin vikavaste kaytetaan erikoiskayttosovelluksessa.
Vanhana nimeé (Vaste PT100-vikaan) kaytetdaan edelleen PID-sa&tosovelluksessa
seka pumppu- ja puhallinsovelluksessa.

Taulukko 187: Parametrin ID740 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan
3 Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pyorien

741 LKORTINT VAR.RAJA [PT100-VAROITUSRAJA) 567 (2.7.26]

Tama parametri maarittaa lampdotilavaroituksen rajat.

HUOMAUTUS!

Parametrin nimea LKortin1 var.raja kaytetaan erikoiskayttosovelluksessa. Vanhana
nimed (PT100-varoitusraja) kaytetdan edelleen PID-saatosovelluksessa seka
pumppu- ja puhallinsovelluksessa.

742 LKORTIN1 HAL.RAJA (PT100-HALYTYSRAJA) 567 (2.7.27)

Tama parametri maarittaa lampatilan vikarajat.

HUOMAUTUS!

Parametrin nimea LKortin1 hal.raja kaytetaan erikoiskayttosovelluksessa. Vanhana
nimea (PT100-halytysraja) kaytetaan edelleen PID-sdatosovelluksessa seka
pumppu- ja puhallinsovelluksessa.

743 LKORTIN2 NUMEROT 6 (2.7.37]

Taman parametrin avulla valitset kaytossa olevien antureiden maaran lampaotilakortin
ollessa asennettuna.

Jos taajuusmuuttajassa on asennettuna lampotilakortti, voit tassa valita kaytettavien
anturien maaran. Katso myos VACON® NX -laajennuskorttien kayttdopas.
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Taulukko 188: Parametrin ID743 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei kaytossa
1 Kanava 1
2 Kanavat 1ja 2
3 Kanavat 1,2ja 3
4 Kanavat 2 ja 3
5 Kanava 3

HUOMAUTUS!
Jos valittu arvo on suurempi kuin kaytossa olevien anturien maara, naytossa lukee
200 °C. Jos tulo on oikosulussa, naytettava arvo on -30 °C.

745 LKORTIN2 VAR.RAJA 6 (2.7.38)

Tama parametri maarittaa lampaotilavaroituksen rajat.
746 LKORTIN2 HAL.RAJA 6 (2.7.39)

Tama parametri maarittaa lampaotilan vikarajat.

750 JAAHDYTYKSEN VALVONTA 6 (2.2.7.23)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon signaalin, joka esittaa kaytettavan
jaahdytysyksikon tilan. Tata parametria kaytetaan nestejaahdytteisten taajuusmuuttajien
yhteydessa.

Jos tulo on alhaalla taajuusmuuttajan ollessa KAY-tilassa, seurauksena on vika. Jos
taajuusmuuttaja on SEIS-tilassa, seurauksena on vain varoitus. Katso lisatietoja
nestejaahdytteisten VACON® NX -taajuusmuuttajien ohjekirjasta.

751 JAAHDYTYKSEN VIKAVIIVE 6 (2.7.32)

Taman parametrin avulla maaritetaan viive, jonka jalkeen taajuusmuuttaja siirtyy VIKA-
tilaan, kun Jaahdytys OK -signaali puuttuu.

752 NOPEUSVIRHEEN VIKATOIMINTO 6 (2.7.33)

Taman parametrin avulla valitset vikavasteen, kun nopeusohje ja enkooderin nopeus ylittavat
maaritetyt rajat.
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Taulukko 189: Parametrin ID752 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pyorien

753 NOPEUSVIRHEEN MAKSIMIERO 6 (2.7.34]

Taman parametrin avulla maaritat nopeusohjeen ja enkooderin nopeuden maksimieron. Kun
nopeus on taman rajan ulkopuolella, syntyy vikatilanne.

Nopeusvirhe on nopeusohjeen ja enkooderin nopeuden erotus. Talla parametrilla
maaritetaan raja-arvo, joka tuottaa vian.

754 NOPEUSVIRHEEN VIIVE 6 (2.7.35)

Taman parametrin avulla maaritetaan viive, jonka jalkeen taajuusmuuttaja siirtyy VIKA-tilaan
nopeusvirheen vuoksi.

755 ODOTTAMATTOMAN KAYNNISTYKSEN ESTOTILA 6 (2.7.36)

Taman parametrin avulla valitset vasteen aktivoidulle odottamattoman kaynnistyksen
estotilalle.

HUOMAUTUS!

VACON® NX OPTAF (STO] -kortin ohjekirjassa on tarkat tiedot odottamattoman
kaynnistyksen estotoiminnosta. Tama toiminto on kaytettavissa vain, jos laitteessa
on VACON®-OPTAF-lisakortti.

Taman parametrin avulla voidaan valita, tulkitaanko aktivoitunut odottamattoman
kaynnistyksen estotoiminto viaksi vai varoitukseksi. Odottamattoman kaynnistyksen eston
tulo pysayttaa laiteen modulaation taman parametrin arvosta riippumatta.

756 ODOTTAMATTOMAN KAYNNISTYKSEN ESTO AKTIIVINEN 6 (2.3.3.30]

Taman parametrin avulla valitset digitaalilahdon signaalin, joka esittaa odottamattoman
kaynnistyksen eston tilan.

776 VASTE AKTIIVISEN SUODATTIMEN VIALLE 6 (2.7.41)

Taman parametrin avulla maaritat oletusvasteen aktiivisen suodattimen vialle.

Taman parametrin avulla m&aritat liipaisuvasteen aktiivisen suodattimen vikatulon (mé&aritys
parametrin ID214 avulla) ollessa suljettu.
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Taulukko 190: Parametrin ID776 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Ei toimintoa Ei vastetta
1 Varoitus Varoitus
2 Vika Vika, pysaytys vian jalkeen parametrin ID506 mukaan
3 Vika, vapaasti pyorien Vika, pysaytys vian jalkeen aina vapaasti pyorien

Tama parametri on kaytossa vain NXP-taajuusmuuttajissa.

850 KENTTAVAYLAN OHJEARVON SKAALAUKSEN MINIMI 6 (2.9.1)

Taman parametrin avulla voit maarittaa kenttavaylan ohjesignaalin skaalauksen.

851 KENTTAVAYLAN OHJEARVON SKAALAUKSEN MAKSIMI 6 (2.9.2)

Taman parametrin avulla voit maarittaa kenttavaylan ohjesignaalin skaalauksen.

Jos ID850 = ID851, mukautettua skaalausta ei kayteta, vaan skaalaukseen kaytetaan minimi-
ja maksimitaajuuksia.

kuvaa, miten skaalaus tapahtuu. Katso myos luku 9.7 Kenttdvayldn ohjausparametrit (ID850-
1D859).

HUOMAUTUS!
Taman mukautetun skaalaustoiminnon kaytto vaikuttaa myos oloarvon

skaalaukseen.

852-859 KENTTAVAYLAN DATALAHTGJEN VALINNAT 1-8 6 (2.9.3-2.9.10)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Maarita parametrien arvoiksi valvottavan kohteen tunnus. Katso luku 9.7 Kenttavéaylén
ohjausparametrit (ID850-1D859).
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1 Lahtotaajuus 15 Digitaalitulojen 1, 2 ja 3 tilat

2 Moottorin nopeus 16 Digitaalitulojen 4, 5 ja 6 tilat

3 Moottorin virta 17 Digitaali- ja relelahtojen tila

4 Moottorin momentti 25 Taajuusohje

5 Moottorin teho 26 Analogialdahdon virta

6 Moottorin jannite 27 Al3

7 Valipiirin jannite 28 Al4

8 Laitteen lampatila 31 AO1 (laajennuskortti)

9 Moottorin lampétila 32 AO02 (laajennuskortti)

13 Al 37 Aktiivinen vika 1

14 Al2 45 Moottorin yirta [.taajuusmuuttajariippumaton]
yhden desimaalin tarkkuudella

Lisatietoja valvonta-arvoista on luvussa 6.4.1 Valvonta-arvot (ohjauspaneeli: valikko M1).

876-883 KENTTAVAYLAN DATATULOJEN 1-8 VALINNAT
Taman parametrin avulla valitset parametri- tai valvonta-arvon, jota ohjataan kenttavaylasta.

Maarita parametrien arvoiksi ohjattavan kohteen tunnus. Katso Taulukko 45 Valvonta-arvot,
NXP-taajuusmuuttajat.

1001 APUKAYTTGJEN MAARA 7 (2.9.1)
Taman parametrin avulla maaritat aputaajuusmuuttajien kokonaismaaran.

Apukayttoja ohjaavat toiminnot (parametrit ID458-1D462) voidaan ohjelmoida relelahtgihin tai
digitaalilahtoon. Oletusasetuksen mukaan kaytetaan apukayttoa, joka on ohjelmoitu
relelahtoon RO1 (B.1).

1002 KAYNNISTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 17 (2.9.2)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka kaynnistaa
aputaajuusmuuttajan.

Taajuusmuuttajan ohjaaman kayton taajuuden taytyy ylittaa naiden parametrien maarittama
raja-arvo 1 Hz:lla, ennen kuin apukaytto kaynnistyy. 1 Hz:n ylitys vastaa hystereesia, jonka
avulla voidaan valttaa tarpeettomat kaynnistykset ja pysaytykset. Katso Kuva 79 Esimerkki
parametrin asetuksesta; muuttuvanopeuksinen taajuusmuuttaja ja yksi apukdayttd, ID101 ja
ID102.

1003 PYSAYTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 17 (2.9.3)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka pysayttaa
aputaajuusmuuttajan.
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Taajuusmuuttajan ohjaaman kayton taajuuden taytyy alittaa naiden parametrien maarittama
raja-arvo 1 Hz:lla, ennen kuin apukaytto pysahtyy. Pysaytystaajuusraja maarittaa myos
taajuuden, johon taajuusmuuttajan ohjaaman kayton taajuus putoaa apukayton
kaynnistymisen jalkeen. Katso Kuva 79 Esimerkki parametrin asetuksesta;
muuttuvanopeuksinen taajuusmuuttaja ja yksi apukaytto.

1004 KAYNNISTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 27 (2.9.4)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka kaynnistaa
aputaajuusmuuttajan.

1005 PYSAYTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 27 (2.9.5)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka pysayttaa
aputaajuusmuuttajan.

1006 KAYNNISTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 37 (2.9.6]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka kaynnistaa
aputaajuusmuuttajan.

1007 PYSAYTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 37 (2.9.7)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka pysayttaa
aputaajuusmuuttajan.

1008 KAYNNISTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 47 (2.9.8)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka kdaynnistaa
aputaajuusmuuttajan.

1009 PYSAYTYSTAAJUUS, APUKAYTTO 47 (2.9.9]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusrajan sille taajuusmuuttajalle, joka pysayttaa
aputaajuusmuuttajan.

Katso parametrit ID1002 ja ID1003.

1010 APUKAYTTOJEN KAYNNISTYSVIIVE 7 (2.9.10)
Taman parametrin avulla maaritat aputaajuusmuuttajan kaynnistyksen viiveajan.

Taajuusmuuttajan ohjaaman kayton taajuuden taytyy pysya apukayton kaynnistystaajuuden
ylapuolella taman parametrin arvoa pidemman ajan, ennen kuin apukaytto kaynnistyy.
Maaritetty viive koskee kaikkia apukayttoja. Tama estaa kaynnistysrajan hetkellisten ylitysten
aiheuttamat tarpeettomat kaynnistykset. Katso Kuva 79 Esimerkki parametrin asetuksesta;
muuttuvanopeuksinen taajuusmuuttaja ja yksi apukaytto.

1011 APUKAYTTOJEN PYSAYTYSVIIVE 7 (2.9.11)

Taman parametrin avulla maaritat aputaajuusmuuttajan pysaytyksen viiveajan.

Taajuusmuuttajan ohjaaman kayton taajuuden taytyy pysya apukayton pysaytystaajuuden
alapuolella taman parametrin arvoa pidemman ajan, ennen kuin apukaytto pysahtyy.
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Maaritetty viive koskee kaikkia apukayttoja. Tama estaa pysaytysrajan hetkellisten alitusten
aiheuttamat tarpeettomat pysaytykset.

f

out out

Apukayttéjen kaynn.viive
4 4 (par. ID1010)

Apukdytén 1 kaynn.taajuus Apukayton 1 kaynn.taajuus

+---1Taajuuden
(par. ID1002 + 1 Hz) (par. ID1002 + 1 Hz) ! Ykasvu kaynn.
—————————————————————————————— —| — —3Vviipeen aikana
Taajuus apukayton 1 T
kaynnistyksen jalkeen om—p,
par. D1003 - 1 Hz

Apukdytdn 1 pys.
taajuus (par.
ID1003 - 1 Hz)

______ Taajuus apukayton 1 — —x — — = — — — ——|- " Apukayttsjen
E Taajuuden lasku # ' pyséytysviive (par.
pys.viipeen .

Apukaytén 1 pys.taajuus kaynnistyksen jélkeen on
z ar. ID1003 + 1 Hz - —
(par. ID1003 - 1 Hz) p F o ahana - ID1011)
> par. ID101 >

Virtaus Virtaus

me
par. ID101

Kuva 79: Esimerkki parametrin asetuksesta; muuttuvanopeuksinen taajuusmuuttaja ja yksi
apukaytto

1012 ASKELARVO APUKAYTON KAYNNISTYKSEN JALKEEN 17 (2.9.12)

Taman parametrin avulla maaritat ohjeaskeleen, joka lisataan ohjearvoon kaynnistettaessa
aputaajuusmuuttajaa.

1013 ASKELARVO APUKAYTON KAYNNISTYKSEN JALKEEN 27 (2.9.13)

Taman parametrin avulla maaritat ohjeaskeleen, joka lisataan ohjearvoon kaynnistettaessa
aputaajuusmuuttajaa.

1014 ASKELARVO APUKAYTON KAYNNISTYKSEN JALKEEN 37 (2.9.14)

Taman parametrin avulla maaritat ohjeaskeleen, joka lisataan ohjearvoon kaynnistettaessa
aputaajuusmuuttajaa.

1015 ASKELARVO APUKAYTON KAYNNISTYKSEN JALKEEN 47 (2.9.15)

Taman parametrin avulla maaritat ohjeaskeleen, joka lisataan ohjearvoon kaynnistettaessa
aputaajuusmuuttajaa.

Askelarvo lisataan ohjearvoon automaattisesti, kun vastaava apukaytto kaynnistyy.
Askelarvojen avulla voidaan kompensoida esimerkiksi virtauksen kasvun aiheuttamaa
painehaviota putkistossa.
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PI-saatimen ohjearvo

Ohjeaskel 3
par. ID1014
Ohjeaskel 2 T
par. ID1013
Ohjeaskel 1 \
par. ID1012 1
Ohjearvo 1
(AI)
>
t

kayttdéonottopalvelu

Apukayttd 1 seis .

kayttédnottopalvelu
Apukaytto 2 seis | |

kayttdéonottopalvelu
Apukaytto 3 seis

Kuva 80: Askelarvot apukéayttdjen kdynnistyksen jalkeen

1016 LEPOTAAJUUS 57 (2.1.15)

Taman parametrin avulla maaritat tason, jonka alapuolella taajuusmuuttajan lahtotaajuuden
on pysyttava maaritetyn ajan verran, ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.

Taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan (pysahtyy), kun sen lahtétaajuus laskee tdman parametrin
maarittaman taajuusrajan alapuolelle parametrin ID1017 maarittamaa aikaa pidemmaksi
ajaksi. Pysaytystilassa PID-saadin kytkee taajuusmuuttajan Kay-tilaan, kun oloarvosignaali
alittaa tai ylittaa (katso parametri ID1019) parametrin ID1018 mé&arittdméan havahtumistason.
Katso Kuva 81 Taajuusmuuttajan lepotila.

1017 LEPOVIIVE 57 (2.1.16]

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan taajuusmuuttajan lahtotaajuuden on
pysyttava maaritetyn tason alapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.

Katso Kuva 81 Taajuusmuuttajan lepotila.
1018 HAVAHTUMISRAJA 57 (2.1.17)

Taman parametrin avulla maaritat, milla tasolla taajuusmuuttaja palautuu lepotilasta.

Havahtumisraja maarittaa tason, joka oloarvon taytyy alittaa tai ylittaa, ennen kuin
taajuusmuuttajan Kay-tila palautetaan.
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Oloarvo

)

Havahtumisraja
(par. ID1018)

-t
f?ut E
Lepotilan raja t<parID1017  t= par.ID1017
(par. ID1016) |
--------------------------------- fome |
: _
Muuttuvanop. .
taajuusmuuttajan kay

Kay/Seis-tila seis

Kuva 81: Taajuusmuuttajan lepotila

1019 HAVAHTUMISTOIMINTO 57 (2.1.18]
Taman parametrin avulla valitset toiminnon havahtumisrajaparametrille.

Tama parametri maarittaa, palautetaanko Kay-tila oloarvosignaalin laskiessa
havahtumisrajan (parametri ID1018) alapuolelle vai noustessa sen yldpuolelle. Katso luvut
1018 Havahtumisraja 57 (2.1.17] ja Taulukko 192.

Sovelluksessa 5 voidaan valita arvot 0-1 ja sovelluksessa 7 arvot 0-3.
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Taulukko 192: Valittavissa olevat havahtumistoiminnot

VEULLED
numero

Toiminto

Havahtuminen
tapahtuu, kun olo-
arvo laskee raja-
arvon alapuolelle.

Parametrin ID1018 maa-
rittama raja on prosentti-
osuus oloarvon maksi-
mista.

Kuvaus

Havahtuminen
tapahtuu, kun olo-

arvo nousee raja-
arvon ylapuolelle.

Parametrin ID1018 maa-
rittama raja on prosentti-
osuus oloarvon maksi-
mista.

Olo-
arvo-
signaali
A
—1— 100%
Par. ID1018=30%
K >t
ay
Seis
Olo-
arvo-
signaali
A
—1— 100%
Par. ID1018=60%
— -t
Kay

Seis
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Taulukko 192: Valittavissa olevat havahtumistoiminnot

Valinnan Toiminto Raja Kuvaus
numero
Havahtuminen Parametrin ID1018 maa- Olo-
tapahtuu, kun olo- |rittdma raja on prosentti- arvo-
arvo laskee raja- osuus ohjearvosignaalin signaali
arvon alapuolelle. nykyisesta arvosta. A
— 100%
) ohjearvo = 50 %
B Par. ID1018 = 60 %
raja = 60 % * ohje = 30 %
— -t
Kay
Seis
Havahtuminen Parametrin ID1018 maa- Olo-
tapahtuu, kun olo-  |rittama raja on prosentti- arvo-
arvo nousee raja- osuus ohjearvosignaalin signaali
arvon ylapuolelle. nykyisesta arvosta. A
| 100%
Par. ID1018 = 140 %
raja = 140 % * ohje = 70 %
3 | ohjearvo = 50 %
— -t
Kay
Seis

1020 PID-SAATIMEN OHITUS 7 (2.9.16)

Taman parametrin avulla valitset PID-saatimen ohituksen.

Talloin ohjatun taajuusmuuttajan taajuus ja apukayttojen kaynnistymispisteet maaraytyvat

oloarvosignaalin mukaan.
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f

out

A

(par. ID102) | Apukaytsn 1 Apukayten 2
kaynn.taajuus kaynn.taajuu
(par. ID1002)\  (Par. ID1004)

Apukayton 1 Apukayton 2

f L pys.taajuus pys.taajuus Olo-
(par_ ID]_O]_) ' (par. ID1003) (par. ID1005) arvo -
Oloarvon Oloarvon
minimi maksimi
Kay
Taajuusmuut-
tajan Kay/  Seis Kay
Seis-ohjaus
Apukéyttd 1 Seis Kay
Apukaytto 2 Seis

Kuva 82: Esimerkki muuttuvanopeuksisesta taajuusmuuttajasta ja kahdesta apukdaytdsta, kun
PID-s&adin on ohitettu

1021 ANALOGIATULON VALINTA SYOTTOPAINEEN MITTAUSTA VARTEN 7 (2.9.17)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulosignaalin, jolle haluat maarittaa
tulopainemittauksen.

1022 SYGTTOPAINEEN YLARAJA 7 (2.9.18)

Taman parametrin avulla valitset tulopainemittaukselle valitun analogiatulosignaalin
ylarajan.

1023 SYOTTOPAINEEN ALARAJA 7 (2.9.19)

Taman parametrin avulla valitset tulopainemittaukselle valitun analogiatulosignaalin
alarajan.

1024 LAHTOPAINEEN ALENEMINEN 7 (2.9.20)

Taman parametrin avulla maaritat lahtopaineen pienennyksen tulopaineen laskiessa
tulopaineen alarajan alle.

Paineenlisdysasemissa lahtopainetta taytyy ehka pienentaa, jos syottopaine laskee tietyn
rajan alapuolelle. Tarvittava syottopaineen mittaus kytketaan parametrilla ID1021 valittuun
analogiatuloon.
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NX *)

[

Kuva 83: Syétto- ja lGhtopaineen mittaus

*)
* Parametrilla ID1021 valittu syottopaineen mittaus
* Pl-saatimen oloarvon syottoparametri ID333

Sen syottopainealueen rajat, jolla lahtopaine pienenee, voidaan valita parametreilla ID1022 ja
ID1023. Arvot ovat prosenttiosuuksia syottopaineen mittauksen maksimiarvosta.
Parametrilla ID1024 voidaan valita lahtopaineen pienenemisen arvo talla alueella. Arvo on
prosenttiosuus ohjearvon maksimista.

syottépaine

Par. ID1024
Lahtbpaineen
aleneminen

tulopaine

Syoéttdpaineen

ylaraja T
Par. ID1032 L
Syé6ttdépaineen 1
alaraja

Par. ID1026 |

Kuva 84: Lahtopaine sydttopaineen ja parametriasetusten mukaan

1025 TAAJUUDEN PIENENEMISEN VIIVE APUKAYTON KAYNNISTYKSEN JALKEEN 7 (2.9.21]

Taman parametrin avulla maaritat aikaviipeen, jonka jalkeen taajuutta pienennetaan
aputaajuusmuuttajan kaynnistyksen jalkeen.
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1026 TAAJUUDEN SUURENEMISEN VIIVE APUKAYTON PYSAYTYKSEN JALKEEN 7 (2.9.22)

Taman parametrin avulla maaritat aikaviipeen, jonka jalkeen taajuutta nostetaan
aputaajuusmuuttajan pysaytyksen jalkeen.

Jos apukayton nopeus kasvaa hitaasti (esimerkiksi pehmoké&ynnistysohjauksessal, viive
apukayton kaynnistymisen ja muuttuvanopeuksisen taajuusmuuttajan taajuuden
pienenemisen valilla tekee ohjauksesta tasaisempaa. Tata viivetta voidaan saata parametrilla
ID1025.

Samalla tavalla jos apukayton nopeus laskee hitaasti, viive apukayton pysahtymisen ja
muuttuvanopeuksisen taajuusmuuttajan taajuuden suurenemisen valilla voidaan ohjelmoida
parametrilla ID1026.

Jos jommallekummalle parametreista ID1025 ja ID1026 asetetaan maksimiarvo (300,0 s),
taajuus ei kasva eika pienene.

o
c
-

Apukayton kaynnistystaajuus + 1 Hz !\

Apukayton
pysaytystaajuus - 1 Hz

t
; I : |
Apukayton | i Taajuuden laskun viive _
I((éynnistysviis/e : (par. ID1025) : | Taajuuden
par. ID1010 ; _/. ' ' nousun viive
x | Apukéaytdn / (par. ID1026)

pysaytysvuvx
(par. ID1011) :

Apukaytoén
ohjaus

Apukayton
nopeus

Kuva 85: Taajuuden pienenemisen ja kasvun viipeet

1027 VUOROTTELU 7 (2.9.24)

Ota kaynnistysjarjestyksen ja moottorien prioriteetin kierto kayttoon tai poista se kaytosta
taman parametrin avulla.
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Taulukko 193: Parametrin ID1027 valinnat

VELLLET . A
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Vuorottelu ei ole kdytossa
1 Vuorottelu on kaytossa

1028 VUOROTTELU- JA LUKITUSAUTOMATIIKAN VALINTA 7 (2.9.25]

Taman parametrin avulla valitset vuorotteluautomatiikan kayton joko aputaajuusmuuttajissa
tai kaikissa taajuusmuuttajissa.

Taulukko 194: Parametrin ID1028 valinnat

Valinnan . .
Valinnan nimi
numero
Automatiikka (vuorottelu/luki- | Taajuusmuuttajan ohjaama kaytté pysyy samana. Kullekin
0 tus) on kayt6ssa vain apukay- kaytolle tarvitaan vain verkkojannitekontaktori. Katso Kuva
toilla. 86 Vuorottelu on kéytossé vain apukaytailla.

Kaikki kaytot sisaltyvat vuorot- | Taajuusmuuttajan ohjaama kaytto sisaltyy automaattiseen

1 telu- ja lukituskiertoon kiertoon. Kullakin kaytdlld on oltava kaksi kontaktoria, jotka
kytkevat sen verkkojannitteeseen tai taajuusmuuttajaan.
Katso Kuva 87 Vuorottelu kaikilla k&ytoilla.

CJ
O,
N \--%
B B
\_/
~__
Kuva 86: Vuorottelu on kdytdssa vain apukaytoilla
1. Apumoottori 1 2. Apumoottori 2
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T AT

Il f
M1 M2 -®3

Kuva 87: Vuorottelu kaikilla kaytoilla
1. Apuliitanta

1029 VUOROTTELUVALI 7 (2.9.26]

Voit saataa vuorotteluvaleja taman parametrin avulla.

Kun talla parametrilla maaritetty aika on kulunut, vuorottelu alkaa, jos kapasiteetin taso on
parametrien ID1031 (Vuorottelutaajuuden raja-arvo) ja ID1030 (Apukéayttéjen maksimimaara)
maarittaman tason alapuolella. Jos kapasiteetti ylittad parametrin ID1031 arvon, vuorottelua
ei tapahdu, ennen kuin kapasiteetti laskee taman rajan alapuolelle.

Laskuri aktivoituu vain, jos kaynnistys- tai pysaytyspyynto on aktiivinen.
Laskuri nollautuu vuorottelun jalkeen.

Katso luku 71037 Vuorottelutaajuuden raja-arvo 7 (2.9.28).

1030 APUKAYTTOJEN MAKSIMIMAARA 7 (2.9.27]

Taman parametrin avulla maaritat kaytettavien aputaajuusmuuttajien maaran.

1031 VUOROTTELUTAAJUUDEN RAJA-ARVO 7 (2.9.28)

Taman parametrin avulla maaritat vuorottelutaajuuden raja-arvon.

Nailla parametreilla maaritetaan taso, jonka alapuolella kapasiteetin on pysyttava, jotta
vuorottelu voi kaynnistya.

Tama taso maaritetdan seuraavasti:
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» Jos kaynnissa olevien apukayttojen maara on pienempi kuin parametrin ID1030 arvo,
vuorottelu voi alkaa.

» Jos kaynnissa olevien apukayttojen maara on sama kuin parametrin ID1030 arvo ja
ohjatun kayton taajuus on parametrin ID1031 arvon alapuolella, vuorottelu voi alkaa.

* Jos parametrin ID1031 arvo on 0,0 Hz, vuorottelu voi alkaa vain lepotilanteessa
(pysaytystila ja lepotila) parametrin ID1030 arvosta riippumatta.

fO
Kt Vuorottelumomentti

Par. ID1030 =1
Apukayttdjen
maksimimaara

Par. ID1031
Vuorottelutaso,
taajuus

Par. ID1029
Vuorotteluvali

i Par. ID1029
' Vuorotteluvali

Apukayton

1 ohjaus

Apukayton |
2 ohjaus

Kuva 88: Vuorotteluvéli ja vuorottelurajat

1032 LUKITUKSEN VALINTA 7 [2.9.23)

Taman parametrin avulla voittaa ottaa kayttoon ja poistaa kaytosta lukituksia.

Lukituksen takaisinkytkentasignaalit saadaan kytkimista, jotka kytkevat moottorit
automatiikkaohjaukseen (taajuusmuuttajaan) tai suoraan verkkovirtaan tai asettavat ne OFF-
tilaan. Lukituksen takaisinkytkentatoiminnot kytketaan taajuusmuuttajan digitaalituloihin.
Voit kytkea takaisinkytkentatoiminnot digitaalituloihin ohjelmoimalla parametrit ID426 ja
ID430. Kukin kaytto taytyy kytkea erilliseen lukitustuloon. Pumpun ja puhaltimen ohjaus
ohjaa vain moottoreita, joiden lukitustulo on aktiivinen.
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Taulukko 195: Parametrin ID1032 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Lukituksen takaisinkytkenta ei | Taajuusmuuttaja ei saa lukituksen takaisinkytkentasignaalia
ole kaytossa kaytoista.

Vuorottelujarjestyksen paivitys | Taajuusmuuttaja saa lukituksen takaisinkytkentasignaalin
pysaytyksen yhteydessa kaytoista. Jos jokin kaytdista jostain syysta irrotetaan jarjes-
telmasta ja liitetdaan mychemmin uudelleen, se sijoittuu vuo-
rottelujarjestyksen viimeiseksi ilman jarjestelman pysaytta-
mista. Jos vuorottelujarjestykseksi nyt kuitenkin tulee esi-
merkiksi [P1 -> P3 -> P4 -> P2], se paivittyy seuraavan pysay-
1 tystilan (esimerkiksi vuorottelun, lepotilan tai pysaytyksen)
yhteydessa.

ESIMERKKI:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 LUKITTU] -> [P1 -> P3 -> P4 -> P2] ->
[LEPO] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Jarjestyksen paivitys heti Taajuusmuuttaja saa lukituksen takaisinkytkentdsignaalin
kaytoista. Kun kaytto liitetadan uudelleen vuorottelulinjaan,
automatiikka pysayttaa kaikki moottorit heti ja kdynnistaa ne
sitten uudelleen uuden kokoonpanon mukaisesti.

ESIMERKKI:

[P1-> P2 -> P4] -> [P3 LUKITTU] -> [SEIS] -> [P1 -> P2 -> P3
-> P4]

1033 OLOARVON ERIKOISNAYTON MINIMI 57 (2.2.46, 2.9.29]

Taman parametrin avulla maaritat erikoisnayton minimiarvon.

1034 OLOARVON ERIKOISNAYTON MAKSIMI 57 (2.2.47, 2.9.30)

Taman parametrin avulla maaritat erikoisnayton maksimiarvon.

1035 OLOARVON ERIKOISNAYTON DESIMAALIT 57 (2.2.48, 2.9.31)
Taman parametrin avulla maaritat erikoisnayton desimaalien maaran.
1036 OLOARVON ERIKOISNAYTON YKSIKKO 57 (2.2.49, 2.9.32)

Taman parametrin avulla valitset erikoisnayton yksikon.

Oloarvon erikoisnayton parametreja kaytetaan oloarvosignaalin muuntamiseen ja
nayttamiseen kayttajan kannalta informatiivisempaan muotoon.
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Oloarvon erikoisnayton parametrit ovat kaytettavissa PID-saatosovelluksessa seka pumppu-
ja puhallinsovelluksessa.

ESIMERKKI:

Anturin ldhettama oloarvosignaali [mA] ilmaisee sailiosta pumpatun jateveden mé&aran
sekunnissa. Signaalialue on 0(4)-20 mA. Sen sijaan, ettd ndyttoon tulisi oloarvosignaalin taso
milliampeereina, haluat nahda pumpatun veden maaran kuutiometreina sekunnissa. Talloin
asetat parametrin ID1033 arvon vastaamaan signaalin minimitasoa (0/4 mA] ja

parametrin ID1034 arvon vastaamaan signaalin maksimitasoa (20 mA]. Tarvittavien
desimaalien m&ara voidaan asettaa parametrilla ID1035) ja yksikko (m3/s)

parametrilla ID1036. Oloarvosignaalin taso skaalataan sitten asetetun minimi- ja
maksimiarvon valille ja naytetaan valitussa yksikossa.

Valittavina ovat seuraavat yksikot (parametri ID1036):
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Taulukko 196: Oloarvon erikoisnayton valittavissa olevat arvot

Arvo Yks. Paneelissa

0 Ei kaytossa

1 % %
2 °C °C
3 m m
4 bar bar
5 mbar mbar
6 Pa Pa
7 kPa kPa
8 PSI PSI
9 m/s m/s
10 /s /s
11 /min /m
12 U/h l/h
13 m3/s m3/s
14 m3/min m3/m
15 m3/h m3/h
16 °F °F
17 ft ft
18 gal/s GPS
19 gal/min GPM
20 gal/h GPH
21 ft3/s CFS
22 ft3/min CFM
23 ft3/h CFH
24 A A
25 v v
26 W W
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Taulukko 196: Oloarvon erikoisnayton valittavissa olevat arvot

Arvo Yks. Paneelissa
27 kW kW
28 Hp Hp
29 * Tuuma Tuuma

* = Vain sovelluksessa 5 (PID-saatosovellus).

HUOMAUTUS!
Paneelissa voidaan nayttaa enintaan nelja merkkia, joten joissakin tapauksissa

naytossa nakyvat yksikot eivat noudata standardimerkintatapaa.

D LREAOY
SEEEE] Loco !

Erik nayttd min

0.00 >

®®

A. Oloarvon minimi (maksimi) B. Desimaalien maara

Kuva 89: Esimerkkindytto

1080 DC-JARRUVIRTA PYSAYTYKSESSA 6 (2.4.14)

Taman parametrin avulla maaritat moottorille Seis-tilassa syotettavan virran DC-
jarrutuksen ollessa aktiivinen.

Erikoiskayttosovelluksessa tama parametri maarittad moottorille sydtetyn jarruvirran
pysaytystilassa, kun parametri ID416 on aktiivinen. Kaikissa muissa sovelluksissa
parametrin arvo kiinnitetadan kymmenesosaan DC-jarruvirrasta.

Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1081 SEURAAJAN OHJEARVON VALINTA 6 (2.11.3)

Taman parametrin avulla valitset seuraajataajuusmuuttajan nopeusohjeen.
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Taulukko 197: Parametrin ID1081 valinnat

\:‘aul:::f: Toiminto Kuvaus
0 Analogiatulo 1 (Al1) Katso ID377.
1 Analogiatulo 2 (AI2) Katso 1D388.
2 Al1+AI2
3 Al1-AlI2
4 Al2-Al1
5 AlT*Al2
6 Al1 ohjaussauva
7 Al2 ohjaussauva
8 Paneelin ohjearvo (R3.2)

9 Kenttavaylan ohjearvo

Potentiometrin ohjearvo, ohja-
taan parametreilla ID418

10 (TOSI=lisays) ja D417
(TOSI=vahennys)

" Pienempi tuloista Al1 ja Al2

12 Suurempi tuloista Al1 ja Al2
Maksimitaajuus ID102 (suosi-

13 tellaan vain momenttiohjauk-
sessal

14 Al1/Al2-valinta Katso 1D422.

15 Enkooderi 1 (Al-tulo C.1)
Enkooderi 2 (OPTA7-nopeus-

16 synkronoinnilla, vain NXP) (Al-
tulo C.3)

17 Isannan ohjearvo

18 Isénnan rampin l&hto (oletus)

1082 VASTE JARJESTELMAVAYLAN TIEDONSIIRTOVIKAAN 6 (2.7.30)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen jarjestelmavaylan
tiedonsiirtovikaan.
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Taulukko 198: Parametrin ID1082 valinnat

Valinnan . -
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus

Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien

1083 SEURAAJAN MOMENTTIOHJEEN VALINTA 6 (2.11.4)

Taman parametrin avulla valitset seuraajataajuusmuuttajan momenttiohjeen.

1084 OHJAUSVALINNAT 6 [2.4.19)
Taman parametrin avulla valitset ohjausvalinnat.

Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.
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Taulukko 199: Parametrin ID1084 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

b0 Poistaa enkooderivian

Ramppigeneraattorin paivitys,
b1 kun moottorin ohjaustapa TC
(4) muuttuu tilaksi SC (3)

Kiihdytys; kithdytysramppi kay-
b2 t6ssé (closed loop -momentti-
ohjauksessal)

Hidastus; hidastusramppi kay-
b3 tossa (closed loop -momentti-
ohjauksessal

Oloarvo; seuraa nopeuden olo-
b4 arvoa ikkunassa (closed loop -
momenttiohjauksessa)

AK Ramppipysaytys; pysaytys-
pyynnon aikana nopeusraja

b pakottaa moottorin pysahty-
maan

bé Varattu

b7 Estaa kytkentataajuuden pie-
nentamisen
Estaa Kay-tilan parametriluki-

b8 s
tuksen parametrin kayton

b9 Varattu

b10 Kaantaa viivastetyn digitaalilah-

don 1

Kaantaa viivastetyn digitaalilah-

b1 don 2

1085 JARRU KIINNI/IRTI -VIRTARAJA 6 (2.3.4.16]

Taman parametrin avulla maaritat jarrun virtarajan.

Mekaaninen jarru sulkeutuu heti, jos moottorin virta putoaa taman arvon alapuolelle.
Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1087 GENERAATTORIN MOMENTTIRAJAN SKAALAUS 6 (2.2.6.6)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulosignaalin, joka saataa moottorin tuottamaa
maksimimomenttia.
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Taulukko 200: Parametrin ID1087 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Parametri
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Kenttavaylan rajan skaalaus

Talla signaalilla saadetaan moottorin generaattorimomentin maksimiarvoa nollan ja
parametrilla ID1288 asetetun maksimirajan valilla. Analogiatulon nollataso tarkoittaa, etta
generaattorin momenttiraja on nolla. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1088 GENERAATTORIN TEHORAJAN SKAALAUS 6 (2.2.6.8)

Taman parametrin avulla valitset analogiatulosignaalin, joka saataa moottorin tuottamaa
maksimitehoa.

Taulukko 201: Parametrin ID1088 valinnat

\:laulri::f: Valinnan nimi Kuvaus
0 Parametri
1 Al
2 Al2
3 AlI3
4 Al4
5 Kenttavaylan rajan skaalaus

Talla signaalilla saadetaan moottorin generaattoritehon maksimiarvoa nollan ja
parametrilla ID1290 asetetun maksimirajan valilla. Tama parametri on kaytettavissa vain
closed loop -ohjauksessa. Analogiatulon nollataso tarkoittaa, etta generaattorin tehoraja on
nolla.

1089 SEURAAJAN PYSAYTYSTOIMINTO 6 (2.11.2]

Taman parametrin avulla valitset seuraajataajuusmuuttajan pysaytystavan.

Maarittaa seuraajalaitteen pysaytystavan (kun seuraajan ohjearvo ei ole isantélaitteen
ramppi, parametrin ID1081 valinta 18).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 347

Taulukko 202: Parametrin ID1089 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Pysahtyminen vapaasti pyorien;
seuraaja jaa ohjaamaan, vaikka
isanta olisi pysahtynyt vian
vuoksi

Pysahtyminen rampilla; seu-
raaja jaa ohjaamaan, vaikka
isanta olisi pysahtynyt vian
vuoksi

Iséntana; seuraaja toimii isan-
tana

1090 ENKOODERIN LASKURIN NOLLAUS é (2.2.7.29)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka nollaa akselin kulman ja akselin
kierrosten seuranta-arvot.

Katso Taulukko 44 Valvonta-arvot, NXS-taajuusmuuttajat.

Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1092 ISANTA-TAI SEURAAJATILA 26 (2.2.7.31)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi toisen isanta- tai
seuraajatilan.

Valitse digitaalitulo, joka aktivoi toisen parametrilla ID1093 valitun isanta- tai seuraajatilan.
Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1093 ISANTA-TAI SEURAAJATILAN 2 VALINTA 6 (2.11.7)

Taman parametrin avulla valitset isanta- tai seuraajatoiminnon.

Valitse isanta- tai seuraajatila 2, jota kaytetaan, kun digitaalitulo on aktivoitu. Kun valitaan
seuraaja, isanta valvoo Kay-pyyntoa ja kaikki muut ohjearvot voidaan valita parametreilla.

Taulukko 203: Parametrin ID1093 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Yksi taajuusmuuttaja
1 Isanta
2 Follower
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1209 TULOKYTKIMEN KUITTAUS 6 (2.2.7.32]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa tulokytkimen tilan.

Tulokytkin on yleensa kytkinvarokeyksikko tai paakontaktori, jonka avulla taajuusmuuttajaan
syotetaan tehoa. Jos tulokytkimen kuittaus puuttuu, taajuusmuuttaja laukeaa Tulokytkin auki
-vian (Fé4) ilmetessd. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1210 ULKOISEN JARRUN KUITTAUS 6 (2.2.7.24)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa ulkoisen jarrun tilan.

Kytke tama digitaalitulosignaali mekaanisen jarrun apukoskettimeen. Jos jarrun
avautumiskomento annetaan mutta jarrun takaisinkytkennan signaalikosketin ei sulkeudu
maaritetyn ajan kuluessa, jarjestelma nayttdaa mekaanisen jarrun vian (vikakoodi 58). Téma
parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1213 HATAPYSAYTYS 6 (2.2.7.30)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi hatapysaytystoiminnon.

[lmaisee laitteelle, etta ulkoinen hatapysaytyspiiri on pysayttanyt koneen. Kun tama
parametri yhdistetaan johonkin digitaalituloon, hatapysaytystoiminto aktivoituu. Kun valittu
digitaalitulo on alhaalla, taajuusmuuttaja pysahtyy parametrin ID1276 (Hatapysaytystapa)
mukaisesti ja tuottaa varoituskoodin Aé3.

Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1217 ID-BITTI VAPAA DO1 6 [P2.3.1.6)

Taman parametrin avulla valitset signaalin, joka ohjaa digitaalilahtoa.

Parametri taytyy asettaa muodossa xxxx.yy, jossa xxxx on signaalin tunnus ja yy on
bittinumero. Esimerkiksi digitaalilahdon ohjausarvo on 43.06, jossa 43 on Tila-sanan tunnus.
Digitaalilahtd on siis PAALLA, kun Tila-sanan (ID 43) bittinumero 06 (Kdynn. sallittu) on
kaytossa.

1218 DC VALMIS -PULSSI 6 (2.3.3.29)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka sallii invertteritaajuusmuuttajan
latauksen tulokytkimen valityksella.

Latauksen DC. Invertteritaajuusmuuttaja ladataan DC-virralla latauskytkimen kautta. Kun
valipiirin jannite on latausrajan ylapuolella, jarjestelma tuottaa kahden sekunnin pulssijonon,
joka sulkee tulokytkimen. Pulssijono on POIS, kun tulokytkimen kuittaus nousee. Tama
parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1239 ASKELLUSOHJE 16 [2.4.15])

Taman parametrin avulla maaritat ryomintatoiminnon taajuusohjeet.

1240 ASKELLUSOHJE 2 6 [2.4.16)

Taman parametrin avulla maaritat ryomintatoiminnon taajuusohjeet.
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Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1241 NOPEUDENJAKO 6 (2.11.5]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusohjeen lisaskaalauksen.

Maarittaa lopullisen nopeusohjeen prosenttiosuuden vastaanotetusta nopeusohjeesta.
1244 MOMENTTIOHJEEN SUODATUSAIKA 6 (2.10.10)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjeen suodatusajan.

1248 KUORMANJAKO 6 (2.11.6)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjeen lisdskaalauksen.

Maarittaa lopullisen momenttiohjeen prosenttiosuuden vastaanotetusta momenttiohjeesta.
1250 VUON OHJEARVO 6 (2.6.23.32)]

Taman parametrin avulla maaritat moottorin magnetointivirran skaalauksen.

1252 NOPEUSASKEL 6 (2.6.15.1, 2.6.25.25)

Taman parametrin avulla valitset nopeussaatajan saadon kaytettaessa NCDrive-tyokaluja.

Katso tarkemmin kohdasta NCDrive-tyokalut: Askelvaste. Talla tyokalulla voidaan antaa
nopeusohjeelle askelarvo ramppichjauksen jalkeen.

1253 MOMENTTIASKEL 6 (2.6.25.26)

Taman parametrin avulla valitset momenttisaatimen saadon kaytettaessa NCDrive-tyokaluja.

Katso tarkemmin kohdasta NCDrive-tyokalut: Askelvaste. Talla tyokalulla voidaan antaa
momenttiohjeelle askelarvo.

1257 ASKELLUSRAMPPI 6 (2.4.17)

Taman parametrin avulla maaritat ramppiajan, kun ryominta on aktiivisena.
Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1276 HATAPYSAYTYSTAPA 6 (2.4.18)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan pysaytystavan, kun hatapysaytyskomento
on annettu digitaalitulon tai kenttavaylan kautta.

Maérittaa toiminnon 1/0-hatatulon laskiessa. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-
laitteissa.
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Taulukko 204: Parametrin ID1276 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Pysahdys vapaasti pydrien
1 Pysahdys hidastaen

1278 MOMENTIN NOPEUSRAJA, CLOSED LOOP 6 [2.10.6]

Taman parametrin avulla valitset momenttiohjauksen lahtotaajuusrajan tilan.

Taulukko 205: Parametrin ID1278 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Closed loop -nopeussadato

Positiivinen ja negatiivinen taa-

juusraja

2 Ramppigeneraattorin (&hto (-/+)
Negatiivinen taajuusraja -

3 . A
ramppigeneraattorin lahto

4 Ramppigeneraattorin l&hto -
positiivinen taajuusraja
Ramppigeneraattorin lahto ja

5 .
ikkuna

6 0 - Ramppigeneraattorin lahto

7 Ramppigeneraattorin lahto,

ikkuna ja Paalla/pois-rajat

Tietoja taman parametrin valinnasta NXS-taajuusmuuttajissa on parametrin ID644 ohjeissa.

1285 POSITIIVINEN TAAJUUSRAJA 6 (2.6.20)

Taman parametrin avulla maaritat positiivisen suunnan lopullisen taajuusohjerajan.

Taajuusmuuttajan maksimitaajuusraja. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1286 NEGATIIVINEN TAAJUUSRAJA 6 (2.6.19]

Taman parametrin avulla maaritat negatiivisen suunnan lopullisen taajuusohjerajan.

Taajuusmuuttajan minimitaajuusraja. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1287 MOOTTORIN MOMENTTIRAJA 6 [2.6.22)

Taman parametrin avulla maaritat maksimimomenttirajan moottoripuolella.
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Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1288 GENERAATTORIN MOMENTTIRAJA é (2.6.21)

Taman parametrin avulla maaritat maksimimomenttirajan generaattoripuolella.
Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1289 MOOTTORIN TEHORAJA 6 (2.6.23.20)

Taman parametrin avulla maaritat maksimitehorajan moottoripuolella.

Vain closed loop -ohjauksessa.

1290 GENERAATTORIN TEHORAJA 6 (2.6.23.19)

Taman parametrin avulla maaritat maksimitehorajan generaattoripuolella.

Vain closed loop -ohjauksessa.

1316 VASTE JARRUVIKAAN 6 (2.7.28)

Taman parametrin avulla maaritat jarruvikaan reagoinnin tavan.

Taulukko 206: Parametrin ID1316 valinnat

VEILLED . -
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus

Vika, pysaytystapa vian jalkeen
parametrin ID506 mukaan

Vika, pysaytys vian jalkeen aina
vapaasti pydrien

1317 JARRUN VIKAVIIPEET é (2.7.29]

Taman parametrin avulla valitset viiveen, jonka jalkeen jarruvika aktivoituu jarrussa
esiintyvan mekaanisen viiveen vuoksi.

Katso parametri ID1210.
1324 ISANTA- TAI SEURAAJATILAN VALINTA 6 (2.11.1)

Taman parametrin avulla valitset isanta- tai seuraajatilan.

Kun arvoksi valitaan Seuraaja, isanta valvoo Kay-pyyntoa. Kaikki muut ohjearvot voidaan
valita parametreilla.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 352 PARAMETRIKUVAUKSET

Taulukko 207: Parametrin ID1324 valinnat

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus
0 Yksi taajuusmuuttaja
1 Master
2 Follower

1352 JARJESTELMAVAYLAN VIKAVIIVE 6 (2.7.31)

Taman parametrin avulla maaritat maksimiajan, jonka keston heartbeat-signaali saa puuttua
ennen jarjestelmavaylan vikatilanteen syntymista.

1355-1369 VUO 10-150 % 6 (2.6.25.1-2.6.25.15)

Taman parametrin avulla maaritat vuon tason prosenttiosuutena nimellisvuojannitteesta.

Moottorijannite, joka vastaa 10-150 prosentin osuutta nimellisvuojannitteesta.

1385 ID-BITTI VAPAA D02 6 [P2.3.2.6)
Taman parametrin avulla valitset signaalin, joka ohjaa digitaalilahtoa.

Parametri taytyy asettaa muodossa xxxx.yy, jossa xxxx on signaalin tunnus ja yy on
bittinumero. Esimerkiksi digitaalilahdon ohjausarvo on 43.06, jossa 43 on Tila-sanan tunnus.
Digitaalilahtd on siis PAALLA, kun Tila-sanan (ID 43) bittinumero 06 (Kdynn. sallittu) on
kaytossa.

1401 PYSAYTYSTILAN VUO 6 (2.6.23.24]

Kayta tata parametria, kun on tarpeen maarittaa vuo, joka sailytetadan moottorissa
taajuusmuuttajan pysahtymisen jalkeen.

Vuota yllapidetaan parametrin ID1402 maarittama aika. Tata parametria voidaan kayttaa vain
moottorin closed loop -ohjauksessa.

1402 VUON OFF-VIIVE 6 (2.6.23.23)

Kayta tata parametria, kun on tarpeen maarittaa aika, jonka keston ajan pysaytystilavuo
sailytetaan moottorissa taajuusmuuttajan pysahtymisen jalkeen.

Parametrin ID1401 maarittdma vuo jaa moottoriin taman parametrin maarittamaksi ajaksi
taajuusmuuttajan pysayttamisen jalkeen. Talla toiminnolla voidaan lyhentaa aikaa, joka
kuluu ennen kuin taysi momentti on kaytettavissa.
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Taulukko 208: Parametrin ID1402 valinnat

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Ei vuota moottorin pysayttami-
sen jalkeen.

>0 Vuon OFF-viive sekunteina.

Vuo jaa moottoriin pysayttami-
sen jalkeen siihen saakka, kun-
nes taajuusmuuttajalle anne-
taan seuraava Kay-pyynto.

<0

1412 MOMENTTISTABILAATTORIN VAHVISTUS 6 (2.6.26.1)

Taman parametrin avulla maaritat momenttistabilaattorin vahvistuksen open loop
-ohjauksessa.

Momenttistabilaattorin lisavahvistus nollataajuudella.

1413 MOMENTTISTABILAATTORIN VAIMENNUS 6 (2.6.26.2)

Taman parametrin avulla maaritat momenttistabilaattorin vaimennusaikavakion.
Mita suurempi parametrin arvo, sita lyhyempi aikavakio.

Jos kestomagneettimoottoria kdytetaan open loop - ohjauksessa, taman parametrin
suositusarvo on 980 eika 1000.

1414 MOMENTTISTABILAATTORIN VAHVISTUS KENTAN HEIKENNYSPISTEESSA 6 (2.6.26.3)

Taman parametrin avulla maaritat momenttistabilaattorin vahvistuksen kentan
heikennyspisteessa open loop -ohjauksessa.

1424 UUDELLEENKAYNNISTYSVIIVE 6 (2.6.17]

Taman parametrin avulla maaritat aikaviipeen, jonka aikana taajuusmuuttajaa ei voi
kdynnistaa uudelleen (vauhtikaynnistys ei ole kaytéssa) silloin, kun se on pysédhtynyt vapaasti
pyorien.

Arvoksi voidaan asettaa enintaan 60,000 sekuntia. Closed loop -ohjauksessa kadytetaan
erilaista viivetta.

HUOMAUTUS!
Tama toiminto ei ole kaytettavissa, kun kaynnistysmuodoksi on valittu

vauhtikaynnistys (ID505).
Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

1516 MODULAATTORITYYPPI 6 (2.4.20)

Taman parametrin avulla valitset modulaattorityypin.
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Jotkin toiminnot edellyttavat ohjelmistomodulaattorin kayttoa.

Valinnan numero Valinnan nimi Kuvaus

Perinteinen kolmannen yliaallon lisdys. Spektri on hiukan
parempi ohjelmistomodulaattoriin 1 verrattuna.

0 ASIC-modulaattori HUOMAUTUS!

ASIC-modulaattoria ei voi kdyttaa, kun kaytetdaan Drive-
Synch-ohjausta tai inkrementtienkooderilla varustettua
kestomagneettimoottoria.

Symmetrinen vektorimodulaattori, jossa on symmetriset
nollavektorit. Virtasard on pienempi kuin ohjelmistomo-
dulaattorissa 2, jos kaytetaan tehostusta.

HUOMAUTUS!

Suositellaan kaytettavaksi DriveSynch-ohjauksen
kanssa (oletusarvoisesti valittuna, kun DS on aktivoitu).
Tata modulaattoria taytyy kayttaa silloin, kun kaytetaan
inkrementtienkooderilla varustettua kestomagneetti-
moottoria.

1 Ohjelmistomodulaattori 1

1536 SEURAAJAN VIKA 6 (2.11.8)

Taman parametrin avulla valitset isantataajuusmuuttajan vasteen missa tahansa
aputaajuusmuuttajassa esiintyvaan vikaan.

Kun yksi taajuusmuuttajista laukaisee vian, isantataajuusmuuttaja lahettaa
vianmaaritystarkoituksia varten komennon, joka laukaisee tietojen kirjauksen kaikissa

taajuusmuuttajissa.

Taulukko 209: Parametrin ID1536 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei vastetta
1 Varoitus
2 Vika, pysaytystapa vian jalkeen
pysaytystoiminnon mukaan

1550 VUOYMPYRASTABILAATTORIN VAHVISTUS 6 (2.6.26.5)

Taman parametrin avulla asetat vuoympyrastabilaattorin vahvistuksen.

Vuoympyréastabilaattorin vahvistus 0-32766)

1551 VUOSTABILAATTORI AK 6 [2.6.26.6)

Taman parametrin avulla maaritat nykyisen tunnistusvirtastabilaattorin suodatuskertoimen.
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1552 JANNITESTABILAATTORI AK 6 (2.6.26.11)

Taman parametrin avulla maaritat jannitestabilaattorin vaimennusasteen.

Jannitestabilaattorin vaimennusaste (0-1000].

1553 JANNITESTABILAATTORIN RAJA 6 (2.6.26.11)

Taman parametrin avulla maaritat jannitestabilaattorin lahdon rajat.

Tama parametri asettaa jannitestabilaattorin lahdon rajat eli taajuuden skaalauksen
korjaustermin df.

1566 NAPAISUUSPULSSIVIRTA 6 [P2.6.24.5)

Kayta tata parametria, kun on tarpeen maarittaa kaynnistyskulman tunnistuksen aikana
tehtavan magneettisen akselin napaisuuden suuntatarkistuksen virtataso.

Arvo 0 tarkoittaa, etta kaytetaan sisaista virtatasoa, joka on yleensa hiukan

parametrin P2.6.24.4 maarittamaa normaalia tunnistusvirtaa korkeampi. Napaisuuden
suuntatarkistus on harvoin tarpeen, silla tunnistus itsessaan antaa jo oikean suunnan. Siksi
taman toiminnon voi useimmissa tapauksissa poistaa kaytosta asettamalla parametrille
negatiivisen arvon. Tata suositellaan erityisesti silloin, jos tunnistuksen aikana ilmenee F1-
vikoja.

1587 KAANTGVIIVE DO1 6 (P2.3.1.5]

Taman parametrin avulla kaannat viivastetyn digitaalilahtosignaalin.
Kaantaa viivastetyn digitaalilahtosignaalin 1.

1588 KAANTOVIIVE D02 6 [P2.3.2.5)

Taman parametrin avulla kaannat viivastetyn digitaalilahtosignaalin.
Kaantaa viivastetyn digitaalilahtosignaalin 2.

1691 KAYNNISTYSKULMAN TUNNUSTA MUUTETTU 6 [P2.6.24.3]

Taman parametrin avulla valitset kaynnistyskulman tunnuksen, kun absoluuttisen tai
inkrementtienkooderin zpulse-signaalia ei ole kaytettavissa.

Kaynnistyskulman (roottorin magneettisen akselin asento staattorin U-vaiheen
magneettiseen akseliin nahden) tunnistus on tarpeen, jos ei kaytetd absoluuttista enkooderia
tai Z-pulssia kayttavaa inkrementtienkooderia. Toiminto maarittaa, miten kaynnistyskulman
tunnistus tehdaan. Tunnistusaika maaraytyy moottorin sahkdisten ominaisuuksien mukaan,
mutta sen pituus on yleensa 50-200 ms.

Absoluuttista enkooderia kaytettaessa kaynnistyskulma lukee kulman arvon suoraan
enkooderista. Toisaalta inkrementtienkooderin z-pulssia kaytetaan synkronoinnissa
automaattisesti, jos sen maarittama paikka poikkeaa parametrin P2.6.24.2 maaraamasta
nollasta. Myos absoluuttisen enkooderin tapauksessa parametrin P2.6.24.2 arvon taytyy olla
muu kuin nolla. Muussa tapauksessa jarjestelma olettaa, etta enkooderin tunnistusajoa ei
ole tehty, ja estaa kaynnin, ellei absoluuttista kanavaa ohiteta kaynnistyskulman
tunnistuksen avulla.
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HUOMAUTUS!

Modulaattorityypin (P2.4.20) taytyy olla > 0, jotta tata toimintoa voi kayttaa.

Taulukko 210: Parametrin ID1691 valinnat

VEULLED
numero

Valinnan nimi

Jarjestelma tekee paatoksen kaynnistyskulman tunnistuk-
sen kaytosta automaattisesti taajuusmuuttajaan liitetyn

0 Automaattinen enkooderityypin perusteella. Automaattinen valinta toimii
useimmissa tapauksissa. Tuetut kortit: OPT-A4, OPT-A5,
OPT-A7 ja OPT-AE.

Ohittaa taajuusmuuttajan automaattilogiikan ja pakottaa
kaynnistyskulman tunnistuksen. Tata voidaan kayttaa esi-

1 Pakotettu merkiksi absoluuttisia enkoodereita kaytettdessa silloin, kun
halutaan ohittaa absoluuttisen kanavan tiedot ja kayttaa nii-
den sijaan kaynnistyskulman tunnistusta.

Oletusasetuksen mukaan kdynnistyskulman tunnistus toiste-
taan jokaisen kaynnistyksen yhteydessa, jos tunnistus on
kaytossa. Tama asetus sallii tunnistuksen vain ensimmai-

2 Virran kytkemisen yhteydessa selld kaynnistyskerralla taajuusmuuttajan virran kytkemisen
jalkeen. Seuraavilla kdynnistyskerroilla jarjestelma paivittaa
kulman enkooderin pulssiluvun mukaan.

10 Estetty Kaytetdan, kun kaynnistyskulman tunnistuksessa kaytetaan

enkooderin Z-pulssia.

1693 I/F-VIRTA 6 (P2.6.24.6]

Taman parametrin avulla valitset virtatason, jota kaytetaan, kun kestomagneettimoottorien
I/f-ohjaus on kaytossa.

|/f-virta-parametria kaytetdan moniin tarkoituksiin.
I/F -OHJAUS

Tama parametri maarittaa I/f-ohjauksen aikaisen virtatason prosenttiosuutena moottorin
nimellisvirrasta.

INKREMENTTIENKOODERIN JA Z-PULSSIN NOLLA-ASENTO

Enkooderin Z-pulssia kayttavassa Closed loop -ohjauksessa tama parametri maarittaa myos
virtatason, jota kaytetaan synkronointiin kaynnistyksen yhteydessa ennen Z-pulssin
vastaanottoa.

DC-KAYNNISTYSKULMAN TUNNISTUS

Tama parametri maarittaa tasavirran tason, kun kaynnistyskulman tunnistusajalle on
asetettu nollaa suurempi arvo. Katso P2.8.5.5, Kaynnistyskulman tunnistusaika.
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1720 MOMENTTISTABILAATTORIN RAJASUHDE 6 (2.6.26.4)

Taman parametrin avulla valitset momenttistabilaattorin lahdon rajat.

ID111 * ID1720 = Momenttistabilaattorin raja

1738 JANNITESTABILAATTORIN VAHVISTUS 6 (2.6.26.9]

Taman parametrin avulla asetat jannitestabilaattorin vahvistuksen.

1756 KAYNNISTYSKULMAN TUNNISTUSVIRTA 6 [P2.6.24.4)

Taman parametrin avulla asetat kaynnistyskulman tunnistuksessa kaytettavan virtatason.

Oikea taso vaihtelee kaytettavan moottorityypin mukaan. Yleensa 50 % moottorin
nimellisvirrasta riittaa, mutta esimerkiksi moottorin saturaatiotason mukaan voidaan tarvita
suurempaa virtaa.

1790 I/F-OHJAUSRAJA 6 [P2.6.24.7)
Taman parametrin avulla mé&aritat I/f-ohjauksen taajuusrajan.

Tama parametri asettaa I/f-ohjauksen taajuusrajan prosenttiosuutena moottorin
nimellistaajuudesta. I/f-ohjausta kaytetaan, jos taajuus on tamén rajan alapuolella. Kun
taajuus ylittaa taman rajan hystereesin ollessa 1 Hz, taajuusmuuttaja palaa normaaliin
toimintatilaan.

1796 VUOSTABILAATTORIN KERROIN 6 [2.6.26.8]

Taman parametrin avulla asetat induktiomoottoreiden vuostabilaattorin kertoimen.

1797 VUOSTABILAATTORIN VAHVISTUS 6 (2.6.26.7)

Taman parametrin avulla asetat induktiomoottoreiden vuostabilaattorin vahvistuksen.

1801 KENTTAVAYLAVIAN VAKIOTAAJUUS (P2.7.40)

Taman parametrin avulla maaritat kenttavaylan tietoliikennevaroituksen taajuusohjeen.

Tama parametri edustaa taajuusohjearvoa, jota kaytetaan kenttavaylan ollessa aktiivinen
ohjauspaikka mikali kenttavaylavika on aktiivinen ja vikavasteeksi (parametri ID733) on
madritetty 4/Var:AsetTaa;.

Tama parametri on kaytossa vain NXP-taajuusmuuttajissa.

1900 RAMPPI; OHITA S2 6 (P2.4.21)

Taman parametrin avulla voit ohittaa toisen kulman S-rampin.

Talla toiminnolla ohitetaan toisen kulman S-ramppi (jotta valtetdén nopeuden tarpeeton
kasvu, joka esitetdan yhtenaiselld viivalla kohdassa Kuva 90 Ramppi; ohita S2), kun ohjearvoa
muutetaan ennen lopullisen nopeuden saavuttamista. Myds S4 ohitetaan, kun ohjearvoa
suurennetaan nopeuden hidastuessa.
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Kuva 90: Ramppi; ohita 52

Toinen S-kayra ohitetaan, kun ohjearvo muuttuu 25 hertsin kohdalla.

9.1 PANEELIN OHJAUSPARAMETRIT

Toisin kuin edella kuvatut parametrit nama parametrit sijaitsevat ohjauspaneelin M3-
valikossa. Nopeuden ja momentin ohjearvoparametreilla ei ole ID-numeroa.

114 SEIS-PAINIKKEEN PAINAMINEN (3.4, 3.6)

Taman parametrin avulla aktivoit paneelin Stop-painikkeen.

Jos haluat, etta Stop-painike pysayttaa laitteen aina riippumatta valitusta ohjauspaikasta,
anna talle parametrille arvo 1.
Katso myos parametri ID125.

125 OHJAUSPAIKKA (3.1)

Taman parametrin avulla valitset puhaltimien ohjauspaikan.

Talla parametrilla voi vaihtaa aktiivisen ohjauspaikan. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.
Start-painikkeen painaminen kolmen sekunnin ajan valitsee ohjauspaneelin aktiiviseksi

ohjauspaikaksi ja kopioi kayttotilan tiedot (Kay/Seis, suunta ja ohjearvo).

Taulukko 211: Parametrin ID125 valinnat

VEULLEL

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 PC-ohjaus, aktivoidaan
NCDrive-sovelluksella
1 Riviliittimet
2 Paneeli
3 Kenttavayla
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123 PANEELIN SUUNTA (3.3

Parametri maarittaa moottorin pyorimissuunnan, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

Taulukko 212: Parametrin ID123 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Eteen Moottori pyorii eteenpain, kun paneeli on aktiivisena ohjaus-
paikkana.
1 Taakse Moottori pyorii taaksepdin, kun paneeli on aktiivisena ohjaus-
paikkana.

Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

R3.2 PANEELIN OHJEARVO (3.2)

Talla parametrilla taajuusohjetta voidaan muuttaa paneelista.

Lahtotaajuus voidaan kopioida paneelin ohjearvoksi painamalla SEIS-painiketta kolmen
sekunnin ajan milla tahansa M3-valikon sivulla. Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

167 PID-OHJEARVO 1 57 (3.4)

Taman parametrin avulla asetat PID-saatimen ohjearvon.

PID-saatimen paneeliohje voidaan valita valilta 0-100 %. Tama ohjearvo on aktiivinen PID-
ohjearvo, jos parametri ID332 = 2.

168 PID-OHJEARVO 2 57 (3.5)

Taman parametrin avulla asetat PID-saatimen ohjearvon.

PID-saatimen paneeliohje 2 voidaan valita valilta 0-100 %. Tama ohjearvo on aktiivinen, jos
DINS:n toiminto = 13 ja DIN5:n kosketin on kiinni.

R3.5 MOMENTTIOHJE 6 (3.5)

Maarita tassa momenttiohjeeksi -300,00-300,00 %.

9.2 ISANTA/SEURAAJA-TOIMINTO (VAIN NXP)

Isdntd/seuraaja-toiminto on suunniteltu sovelluksiin, joissa jarjestelmé&a ajaa useampi NXP-
laite ja joissa moottoriakselit kytkeytyvat yhteen vaihteiston, ketjun, hihnan tai muun
vastaavan jarjestelman valityksella. Talloin on suositeltavaa kayttaa closed loop -ohjausta.

Ulkoiset kay/seis-ohjaussignaalit on kytketty vain isdntana toimivaan taajuusmuuttajaan.
Nopeuden ja momentin ohjearvot ja ohjaustavat valitaan erikseen kullekin
taajuusmuuttajalle. Isanta ohjaa seuraajia SystemBus-vaylan kautta. Isantalaite on
tyypillisesti nopeusohjaustilassa ja muut taajuusmuuttajat seuraavat sen momentti- tai
nopeusohjetta.
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Seuraajassa tulisi kayttaa momenttiohjetta, kun isannan ja seuraajien moottoriakselit on
kytketty kiintedsti toisiinsa vaihteiston, ketjun tai muun vastaavan jarjestelman valityksella
siten, etta kayttojen valille ei voi syntya nopeuseroa. On suositeltavaa kayttaa ikkunaohjausta,
jolla seuraajan nopeus voidaan pitaa lahella isannan nopeutta.

Seuraajassa tulisi kayttaa nopeusohjetta tilanteissa, joissa nopeuden tarkkuus on vahemman
tarkeaa. Talloin on suositeltavaa kayttaa kuormitusjoustoa kuormituksen tasaamiseen.

9.2.1 ISANTA/SEURAAJA-LINKIN FYYSISET KYTKENNAT

Seuraavissa kuvissa isantalaite on vasemmalla ja muut laitteet ovat seuraajia. Fyysinen
isdntd/seuraaja-kytkenta voidaan tehda kayttamalla OPTD2-lisakorttia. Lisatietoja on
VACON® NX -laajennuskortin kayttoohjeessa.

9.2.2 TAAJUUSMUUTTAJIEN VALINEN VALOKAAPELILITANTA OPTD2-KORTILLA

Isannan OPTD2-kortissa on oletuspistikevalinnat X6:1-2 ja X5:1-2. Seuraajien pistikkeiden
paikkoja taytyy muuttaa: Xé6:1-2, X5:2-3. Tassa kortissa on lisaksi CAN-yhteysmahdollisuus,
jota voidaan kayttaa useiden kayttojen valvontaan NCDrive PC -sovelluksella silloin, kun
isdntd/seuraaja-toimintoja tai verkkojarjestelmia otetaan kayttoon.

OPTD2

Pistike X5: TX1
X6: ON

OPTD2

Pistike X5: TX2
X6: ON

OPTD2

Pistike X5: TX2
X6: ON

OPTD2

Pistike X5: TX2
X6: ON

Isanta
SBInUse =Kylla
SBID =1
SBNextID =2
SBLastID =4

Seuraaja
SBInUse =Kylla
SBID =2
SBNextID =3
SBLastID =4

Seuraaja
SBInUse =Kylla
SBID =3
SBNextID =4
SBLastID =4

Seuraaja
SBInUse =Kylla
SBID =4
SBNextID =1
SBLastID =4

K2 (H2)
(TX)

K2 (H2)
(TX)

K2 (H2) K2 (H2)
(TX) (TX)

Kuva 91: Fyysiset System Bus -kytkenndt OPTD2-korttia kdytettdessa

Tietoja OPTD2-laajennuskortin parametreista on VACON® NX -laajennuskortin
kayttoohjeessa.

9.3 ULKOISEN JARRUN OHJAUS LISARAJOJEN AVULLA (TUNNUKSET 315,
316, 346-349, 352 JA 353)

Lisajarrutukseen kaytettavaa ulkoista jarrua voidaan ohjata parametreilla ID315, ID316,
ID346-1D349 ja ID352/ID353. Jarrun paalld/pois-ohjauksen valinta, niiden taajuus- tai
momenttirajojen maarittaminen, joihin jarrun tulisi reagoida, ja jarrun p&aalle/pois-viipeiden
maarittaminen mahdollistavat jarrun tehokkaan ohjauksen.

HUOMAUTUS!
Jarjestelma poistaa jarrun ohjauksen kaytosta tunnistusajon (katso

parametri ID631) aikana.
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Momenttiraja -\ /
ID349

|
SEIS | | Jarrun Jarrun ON-viive;
| i OFF-viive; ID352 -
[ 1 ID352 |
Jarru irti : : . |
Jarru kiinni

Kuva 92: Jarrun ohjaus lisdrajojen avulla

Edella jarrun ohjaus on asetettu reagoimaan seka momentin valvontarajaan

(parametri ID349) ettd taajuuden valvontarajaan (ID347). Lisdksi jarru kiinni- ja jarru irti
-ohjaukseen kaytetaan samaa taajuusrajaa antamalla parametrille ID346 arvo 4. Myos
kahden eri taajuusrajan kayttaminen on mahdollista. Silloin parametreille ID315 ja ID346
taytyy antaa arvo 3.

Jarruirti: Jotta jarru voidaan vapauttaa, kolmen ehdon taytyy tayttya: 1) taajuusmuuttajan
taytyy olla Kay-tilassa, 2) momentin taytyy olla asetetun raja-arvon ylapuolella (jos raja-arvo
on asetettu) ja 3] laht6taajuuden taytyy olla asetetun raja-arvon yldpuolella (jos raja-arvo on
asetettu).

Jarru kiinni: Pysaytyskomento aktivoi jarruviipeen laskennan, ja jarru sulkeutuu, kun
laht6taajuus laskee asetetun raja-arvon (ID315 tai ID346) alapuolelle. Varotoimenpiteena
jarru sulkeutuu viimeistaan silloin, kun jarru kiinni -viive on kulunut.

HUOMAUTUS!
Vika tai pysaytystila sulkee jarrun heti ilman viivetta.

On erittain suositeltavaa asettaa jarru kiinni -viive ramppiaikaa pidemmaksi, jotta voidaan
valttaa jarrun vahingoittuminen.
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Ei jarru kiinni -ohjausta|0-2
ID346 _[Jarru kiinni -ohjaus, 2| 3
rajaa Jarru irti/Kiinni | 4
-ohjaus, 1 raja

5 TOSI 02
3 *
£ f . =ID347 re3 4
]
é_ Ei jarru kiinni -ohjausta|0-2 IA OFF-VIIPEEN
S D348 _[ _ LASKL
o Jarru irti -ohjaus, 3
o momenttiraja 4
TOSI 02
Moottorin momentti > ID349 e 3'
Jarru irti
Kay-tila EI _Jk‘?‘.”“_
nnni
Ei Kéy-pyyntod ON VLIPEEN
Taakse
Ei Kay-pyyntoa wu L
' ei jarru kiinni -ohjausta|0-2 TAI |_|
9  ID315 _I:J — : 3 —] JA
x arru kiinni -ohjaus, 3 |
; 2 rajaa TAL
= ei jarru kiinni -ohjausta|0-3
R 1D346 -I:Jarru kiinni/irti -ohjaus, | 4 | 4
° 1 raja 0
a 1
= | ¢0-3
£ D316 Q-3 |
ID347 | 4
fout - <
Vika

Kuva 93: Jarrun ohjauslogiikka

Isdntd/seuraaja-toimintoa kaytettaessa seuraajakaytto avaa jarrun samaan aikaan isannan
kanssa, vaikka seuraajan ehdot jarrun vapautukselle eivat olisi tayttyneet.

9.4 MOOTTORIN LAMPOSUOJAUKSEN PARAMETRIT (ID704-1D708)

Moottorin lampdsuojaus estaa moottorin ylikuumenemisen.

Taajuusmuuttaja pystyy syottamaan nimellisarvoa suurempia virtoja. Kuorma saattaa
edellyttaa tallaisen suuren virran kayttoa. Tallaisissa olosuhteissa syntyy
lampoylikuormituksen riski. Riski on suurin pienilla taajuuksilla, joilla moottorin
jaahdytysteho ja kapasiteetti pienenevat. Jos moottorissa on ulkoinen puhallin, kuorman
alentuminen pienilla taajuuksilla on vahaista.

Moottorin lamposuojaus perustuu laskelmiin. Suojaustoiminto maarittaa moottorin kuorman
taajuusmuuttajan lahtovirran avulla. Jos ohjauskortissa ei ole jannitettd, laskelmat
nollautuvat.
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Moottorin lamposuojausta voi saataa parametreilla. Terminen virta IT maarittaa
kuormitusvirran, jonka ylityttya moottori ylikuormittuu. Tama virtaraja on lahtotaajuuden
funktio.

Moottorin lampotilaa voidaan valvoa paneelista. Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.

HUOMAUTUS!
Jos kéytat pitkia (enintdan 100 metrid) moottorikaapeleita pienien

taajuusmuuttajien (< 1,5 kW) kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen vuoksi olla paljon suurempi kuin
moottorin todellinen virta.

c HUOMIO!
Varmista, ettei ilman virtaus moottoriin ole estetty. Jos ilman virtaus on estetty,
toiminto ei suojaa moottoria ja moottori voi kuumentua lilkaa. Tama voi
vahingoittaa moottoria.

9.5 JUMISUOJAUKSEN PARAMETRIT (ID709-1D712)

Moottorin jumisuojatoiminto suojaa moottoria esimerkiksi jumittuneen akselin aiheuttamilta
lyhytaikaisilta ylikuormituksilta. Jumisuojan reaktioaika voidaan asettaa moottorin
l@mposuojan reaktioaikaa lyhyemmaksi.

Moottorin jumitila maéaritetdan parametreilla ID710 (Jumivirta) ja ID712 (Jumitaajuusraja).
Jos virta on suurempi ja lahtotaajuus pienempi kuin niille asetetut raja-arvot, moottori on
jumitilassa.

Jumisuoja on eraanlainen ylivirtasuoja.

HUOMAUTUS!
Jos kaytat pitkia (enintdan 100 metrid) moottorikaapeleita pienien

taajuusmuuttajien (< 1,5 kW] kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen vuoksi olla paljon suurempi kuin
moottorin todellinen virta.

9.6 ALIKUORMITUSSUOJAUKSEN PARAMETRIT (ID713-1D716)

Moottorin alikuormitussuojaus varmistaa, etta moottorissa on kuorma, kun
taajuusmuuttajaa kaytetaan. Jos moottorin kuormitus katoaa, prosessissa saattaa olla
hairio, kuten katkennut kayttohihna tai kuiva pumppu.

Moottorin alikuormitussuojan toimintaa voidaan saataa parametreilla ID714 (Kentén
heikennysalueen kuorma) ja ID715 (Nollataajuuskuorma). Alikuormitussuojan toimintakayra
on nollataajuuden ja kentan heikennyspisteen kautta kulkeva neliollinen kayra. Suojaus ei
ole aktiivinen, kun taajuus on alle 5 Hz. Alikuormitusaikalaskuri ei toimi alle 5 Hz:n
taajuuksilla.

Alikuormitussuojan parametriarvot asetetaan prosenttiosuutena moottorin
nimellismomentista. Sisdisen vaantomomentin skaalauskertoimen maarittamiseen
kaytetaan moottorin arvokilven tietoja, moottorin nimellisvitaa ja taajuusmuuttajan
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nimellisvirtaa IH. Jos kaytat muuta virtaa kuin moottorin nimellisvirtaa, laskentatarkkuus
heikkenee.

HUOMAUTUS!
Jos kaytat pitkia (enintdan 100 metria) moottorikaapeleita pienien

taajuusmuuttajien (< 1,5 kW) kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen vuoksi olla paljon suurempi kuin
moottorin todellinen virta.

9.7 KENTTAVAYLAN OHJAUSPARAMETRIT (ID850-1D859)

Kenttavaylan ohjausparametreja kaytetaan, kun taajuus tai nopeusohje saadaan
kenttavaylalta (esimerkiksi Modbus-, Profibus- tai DeviceNet-vaylalta). Kenttavaylan Data
Out -valinnalla 1-8 arvoja voidaan valvoa kenttavaylalta.

9.7.1 PROSESSIDATALAHDOT (SLAVE -> MASTER)

Kenttavaylan master-laite voi lukea taajuusmuuttajan oloarvot prosessidatamuuttujien
avulla. Perussovellus, vakiosovellus, paikallis-/etdohjaussovellus, Multi-Step-sovellus, PID-
saatosovellus seka Pumppu- ja puhallinsovellus kayttavat prosessitietoja seuraavasti:

Taulukko 213: Kenttavaylan prosessidatan lahtojen oletusarvot.

Data Oletusarvo Yks. Skaala ID
ProcessDataOut 1 Lahtdtaajuus Hz 0,01 Hz 1
ProcessDataOut 2 Moottorin nopeus rpm 1Trpm 2
ProcessDataOut 3 Moottorin virta A 0,1TA 45
ProcessDataOut 4 Moottorin momentti % 0.1% 4
ProcessDataOut 5 Moottorin teho % 0.1% 5
ProcessDataOut 6 Moottorin jannite \% 0,1V 6
ProcessDataOut 7 Valipiirin jannite v 1V 7
ProcessDataOut 8 Akt. vikakoodi - - 37

Erikoiskayttosovelluksessa on valintaparametrit kaikille prosessitietoarvoille. Valvonta-arvot
ja taajuusmuuttajan parametrit voidaan valita tunnusnumerolla. Oletusarvot ovat edella
olevan taulukon mukaiset.

9.7.2 VIRRAN SKAALAUS ERIKOKOISISSA YKSIKOISSA

HUOMAUTUS!
Valvonta-arvo ID45 (tavallisesti prosessidatalahdéssa OUT3) annetaan vain yhden
desimaalin tarkkuudella.
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Taulukko 214: Virran skaalaus erikokoisissa yksikoissa

Jannite Koko Skaala
208-240 VAC NX_2 0001-0011 100-0,01 A
208-240 VAC NX_2 0012-0420 10-0,TA
380-500 VAC NX_5 0003-0007 100-0,01 A
380-500 VAC NX_5 0009-0300 10-0,1A
380-500 VAC NX_5 0385- 1-1A
525-690 VAC NX_6 0004-0013 100-0,01 A
252-690 VAC NX_6 0018- 10-0,1A

9.7.3 PROSESSIDATATULOT (MASTER -> SLAVE)

ControlWord-arvoa, ohjearvoa ja prosessitietoja kaytetaan erikoiskayttosovelluksissa
seuraavasti:

Taulukko 215: Perussovellus, vakiosovellus, paikallis-/kaukoohjaussovellus ja
Multi-Step-sovellus

Data Arvo Yks. Skaala
Ohjearvo Nopeusohje % 0.01%
ControlWord Ké&y/Seis-komento - -

Vian kuittauskomento

PD1-PD8 Ei kaytossa - -

HUOMAUTUS!

Seuraavan taulukon arvot ovat tehdasasetuksia. Katso myds parametriryhma G2.9.
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Taulukko 216: Erikoiskayttosovellus

DELE] Arvo Yks. Skaala
Ohjearvo Nopeusohje % 0.01%
ControlWord Kéy/Seis-komento - -

Vian kuittauskomento

Prosessidata IN1 Momenttiohje % 0.1%

Prosessidata IN2 Vapaa analogiatulo % 0.01%

Prosessidata IN3 Saatotulo % 0.01%
PD3-PD8 Ei kaytossa - -

Taulukko 217: PID-saatosovellus sekd pumppu- ja puhallinsovellus

Data Arvo Yks. Skaala
Ohjearvo Nopeusohje % 0.01%
ControlWord Ké&y/Seis-komento - -

Vian kuittauskomento

Prosessidata IN1 PID-saatajan ohjearvo % 0.01%

Prosessidata IN2 PID-s&aatajan oloarvo 1 % 0.01%

Prosessidata IN3 PID-saatajan oloarvo 2 % 0.01%
PD4-PD8 Ei kaytdssa - -

9.8 CLOSED LOOP -PARAMETRIT (ID612-1D621)

Valitse closed loop -ohjaustapa asettamalla parametrin ID600 arvoksi 3 tai 4.

Closed loop -ohjaustapaa (katso luku 600 Moottorin ohjaustapa 234567 (2.6.1)) kaytetaan, kun
tarvitaan tehostettua suorituskykya nollanopeuden laheisyydessa ja parempaa staattisen
nopeuden tarkkuutta suurilla nopeuksilla. Closed loop -ohjaustapa perustuu roottorin vuon
suuntaiseen virtavektorin ohjaukseen. Taman ohjausperiaatteen mukaan vaihevirrat jaetaan
momenttia tuottavaan virran osaan ja magnetointivirtaosaan. Nain oikosulkukonetta voidaan
ohjata erikseen magnetoidun DC-moottorin tapaan.
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HUOMAUTUS!
Naita parametreja voidaan kayttaa vain VACON® NXP -taajuusmuuttajassa.

ESIMERKKI:

Moottorin ohjaustapa = 3 (closed loop -nopeussaatd)

Tama on tavallinen toimintatila, kun tarvitaan nopeita vasteaikoja, hyvaa tarkkuutta tai
hallittua kayntia nollataajuuksilla. Enkooderikortti tulee kytkea ohjausyksikon
korttipaikkaan C. Aseta enkooderin P/R-parametri (P7.3.1.1). Aja open loop -ohjauksella ja
tarkista enkooderin nopeus seka suunta (V7.3.2.2]). Vaihda enkooderin kytkennat tai
moottorikaapelien vaihejarjestys, jos se on tarpeen. Al aja laitetta, jos enkooderin nopeus
on vaara. Ohjelmoi tyhjakayntivirta parametrilla ID612 tai tee tunnistusajo ilman moottorin
akselin kuormitusta ja aseta parametri ID619 (moottorin nimellisjattaman viritys) siten, etta
saat jannitteen hieman lineaarisen U/f-kadyran ylapuolelle, kun moottorin taajuus on noin
66 % moottorin nimellistaajuudesta. Moottorin nimellisnopeus -parametri (ID112) on
kriittinen. Virtaraja-parametri (ID107) ohjaa kaytettavissa olevaa momenttia lineaarisesti
moottorin nimellisvirtaan nahden.

9.9 TTF (TERMINAL TO FUNCTION, RIVILIITIN TOIMINTOON)
-OHJELMOINTIPERIAATE

Erikoiskayttosovelluksen sekd pumppu- ja puhallinsovelluksen (ja osittain muiden
sovellusten] tulo- ja lahtosignaalien ohjelmointiperiaate on erilainen kuin muissa
VACON® NX -sovelluksissa kaytettava perinteinen tapa.

Perinteisessa FTT (Function to Terminal, toiminto riviliittimeen) -tavassa on kiintea tulo tai
lahto, johon maaritetaan tietty toiminto. Edellda mainituissa sovelluksissa kaytetaan kuitenkin
TTF (Terminal to Function) -menetelmas, jossa ohjelmointi tapahtuu toisin pain: toiminnot
nakyvat parametreina, joille kayttaja maarittaa tietyn tulon tai lahdon. Katso varoitus luvussa
9.9.2 Liittimen maarittaminen tietylle toiminnolle NCDrive-ohjelmointitydkalun avulla.

9.9.1 TULON TAI LAHDON MAARITTAMINEN TIETYLLE TOIMINNOLLE PANEELIN
AVULLA

Tietyn tulon tai lahdon kytkeminen tiettyyn toimintoon (parametriin) tehdaan antamalla
parametrille sopiva arvo. Arvo muodostuu VACON® NX -ohjauskortin korttipaikasta (katso
tuotteen kayttoopas) ja vastaavasta signaalin numerosta (katso seuraava kuva).

[READY
@\ Pa337 EED

Al ohj. vika/var
DigOUT:B.1 »

® &0

Kuva 94: Tulon tai lhdén méaérittdminen tietylle toiminnolle paneelin avulla

A. Toiminnon nimi B. Liittimen tyyppi
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C. Paikka D. Liittimen numero

ESIMERKKI

Haluat kytkeé digitaalildhtGtoiminnon Ohjearvon vika tai varoitus (parametri 2.3.3.7)

peruskortin OPTA1 digitaalilahtoon DO1 (katso tuotteen kayttdopas).

1 Etsi parametri 2.3.3.7 paneelista. Siirry
muokkaustilaan painamalla oikeanpuoleista ~
valikkopainiketta. Arvorivin vasemmassa reunassa PRIICED
nakyy liittimen tyyppi (DigIN, DigOUT, An.IN, ..
An.OUT) ja oikeassa reunassa tulo tai lahto (B.3, A. Al ohj. vika/var.

2 ja niin edelleen), johon toiminto on kytketty. Jos DigOUT: 0.0 >
toimintoa ei ole kytketty mihinkaan tuloon tai
lahtoon, oikeassa reunassa nakyy arvo 0.#.

2 Kun arvo vilkkuu, etsi haluamasi korttipaikka ja
signaalin numero pitamalla yla- tai CREADY]
alaselauspainiketta painettuna. Ohjelma kay PAII D
korttipaikat lapi alkaen numerosta 0 edeten A:sta
E:hen ja tulo- tai lahtovalinnassa yhdesta

Al ohj. vika/var.

N | 7
kymmeneen DigOUT: 0.0~ »
3 Kun olet asettanut haluamasi arvon, vahvista
muutos painamalla Enter-nappainta kerran. D
PEII D
Al ohj. vika/var.
R \ | 7
DigOUT;B. 1! >

9.9.2 LITTIMEN MAAR_I_TTAMINEN TIETYLLE TOIMINNOLLE NCDRIVE-
OHJELMOINTITYOKALUN AVULLA

Jos asetat parametrit NCDrive-ohjelmointityokalun avulla, sinun taytyy maarittaa toiminnon
ja tulon tai lahdon valinen yhteys samalla tavalla kuin ohjauspaneelia kaytettdessa. Valitse
osoitekoodi arvosarakkeen alasvetovalikosta.
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B &3 G 231 DIG OUT SIGNALS
P 2311 Ready
P2312Run
B P231.3Faul
B P 2314 Fault, Inverted
B P231.5Warming
B P 231.6Estemal Faul
|P231.74 Ref 'F';ulf\k{alr_"
P2318 Uvel.Temp \c\-".am.

P 231.9Reserved

P 2.3.1.10 Direct. Differenc

P 23111 At Ref. Speed

B P231.12 Jogging Speed

B P231.13ExtConticl Place
B P 231,14 Ext Brake Contl
B P231.15ExtBrakeCtllny
B P231.16 FreqDut SupwLim
P 23117 FreqOut SupvLim2
P 231.18 Ref Lim Supery.

=

DigOUT:0.1 DigOUT:E 1

M Parameter Window =10] x|
LOADED Compare... !
(3] G 225ANALOG INPUT 4 Al index | varisbleTes [ Vale Default [ Unit [ Min Max
®-|2] G 226 DIGITAL INPUTS B33 DigDUT-A1 DigDUT-01 XigDUT:E. 10} d
T e B
: al

Kuva 925: NCDrive-ohjelmointityokalun nayttdkuva; osoitekoodin syéttdminen

HUOMIO!

VAN

HUOLELLISESTI, ettet kytke kahta toimintoa samalle lahdolle.

HUOMAUTUS!

Toisin kuin lahtdja, tuloja ei voi muuttaa KAY-tilassa.

9.9.3

KAYTTAMATTOMIEN TULOJEN JA LAHTOJEN MAARITTAMINEN

Valttaaksesi yliajot ja varmistaaksesi virheettoman toiminnan tarkista

Kaikille kayttamattomille tuloille ja lahdoille taytyy antaa korttipaikan arvo 0 ja liittimille
numero 1. Arvo 0.1 on myos useimpien toimintojen oletusarvo. Jos kuitenkin haluat kayttaa

digitaalitulosignaalin arvoja esimerkiksi pelkkiin testaustarkoituksiin, voit asettaa

korttipaikan arvoksi 0 ja liittimen numeroksi minka tahansa numeron 2-10, jolloin tulo siirtyy

TOSI-tilaan. Arvo 1 vastaa toisin sanoen "avointa kosketinta” ja arvot 2-10 "suljettua

kosketinta”.

Analogiatulojen tapauksessa liittimen numeron arvo 1 vastaa 0 %:n signaalitasoa, arvo 2
vastaa 20 %:n tasoa, arvo 3 vastaa 30 %:n tasoa ja niin edelleen. Liittimen numeron arvo 10
vastaa 100 prosentin signaalitasoa.
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9.10 NOPEUSSAATOPARAMETRIT (VAIN SOVELLUS 6)

Vahvistus-%

A
(W |Nopeussaats Kp_ETEEN)——

—100 %———

(W|Nopeussaats Kp_fo  —

K

(W |Nopeussaats f0
(W |Nopeussaats f1

CW |Kentén heikennyspiste

Kuva 96: Nopeussaatajan mukautuva vahvistus

1295 NOPEUSSAATAJAN MOMENTIN MINIMIVAHVISTUS 6 [2.6.23.30)

Taman parametrin avulla maaritat suhteellisen vahvistuksen prosentteina momentin ollessa
SPC:n momentin minimiarvon alapuolella.

Nopeussaatajan suhteellinen vahvistus prosenttiosuutena parametrin ID613 arvosta, kun
momenttiohje tai nopeussaadon lahto on pienempi kuin parametrin ID1296 arvo. Tata
parametria kaytetaan yleensa nopeussaatajan stabilointiin taajuusmuuttajajarjestelmassa,
jossa on vaihteiden valysta.

1296 NOPEUSSAATAJAN MOMENTIN MINIMI 6 (2.6.23.29)

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan pienennetyn vahvistuksen rajan.

Momenttiohjeen taso, jonka alapuolella nopeusohjaimen vahvistus ID613 muuttuu arvoon
ID1295. Tama maaritetaan prosentteina moottorin nimellismomentista. Muutos suodatetaan
parametrin ID1297 mukaan.

1297 NOPEUSSAATAJAN MOMENTIN MINIMISUODATUSAIKA 6 (2.6.23.31)

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan vahvistuksen suodatusajan.

Momentin suodatusaika nopeudensaatajan vahvistuksen vaihtuessa arvojen ID613 ja ID1295
valilla parametrin ID1296 mukaan.

1298 NOPEUSSAATAJAN VAHVISTUS KENTAN HEIKENNYSALUEELLA 6 (2.6.23.28)

Taman parametrin avulla maaritat nopeussaatajan vahvistuksen lopullisen vahvistusarvon
kentan heikennyspisteessa.

Nopeussaatajan suhteellinen vahvistus kentan heikennysalueella prosenttiosuutena
parametrista 1D613.
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1299 NOPEUSSAATAJAN VAHVISTUS F0 6 (2.6.23.27)

Taman parametrin avulla maaritat suhteellisen vahvistuksen prosenttiosuutena
nopeussaatajan FO-pisteen alapuolella.

Nopeussaatajan suhteellinen vahvistus prosenttiosuutena parametrin ID613 arvosta, kun
nopeus on parametrin ID1300 maarittaman tason alapuolella.

1300 NOPEUSSAATAJAN FO-PISTE 6 (2.6.23.26)

Taman parametrin avulla asetat nopeuden tason, jonka alapuolella nopeusohjaimen
vahvistus on sama kuin nopeussaadon vahvistuksen F0-arvo.

Nopeuden taso (hertseina), jonka alapuolella nopeusohjaimen vahvistus on sama kuin
parametrin ID1299 arvo.

1301 NOPEUSSAATAJAN F1-PISTE 6 (2.6.23.25)

Taman parametrin avulla asetat nopeuden tason, jonka ylapuolella nopeusohjaimen
vahvistus on sama kuin Nopeussaato P -arvo.

Nopeuden taso (hertseina), jonka ylépuolella nopeusohjaimen vahvistus on sama kuin
parametrin ID613 arvo. Parametrin ID1300 maarittamasta nopeudesta parametrin ID1301
maarittamaan nopeuteen nopeussaatajan vahvistus muuttuu lineaarisesti valilla ID1299-
ID613 ja painvastoin.

1304 IKKUNA, POSITIIVINEN 6 (2.10.12)

Taman parametrin avulla asetat ikkunan ylarajan lopullisesta nopeusohjeesta.

1305 IKKUNA, NEGATIIVINEN 6 (2.10.11)

Taman parametrin avulla asetat negatiivisen suunnan ikkunan ylarajan lopullisesta
nopeusohjeesta.

1306 IKKUNA, POSITIIVINEN POIS-RAJA 6 (2.10.14)

Taman parametrin avulla asetat nopeussaatajan positiivisen pois-rajan nopeuden palatessa
ikkunaan.

1307 IKKUNA, NEGATIIVINEN POIS-RAJA 6 (2.10.13)

Taman parametrin avulla asetat nopeussaatajan negatiivisen pois-rajan nopeuden palatessa
ikkunaan.

1311 NOPEUSVIRHEEN SUODATUSAIKA 6 (2.6.23.33)

Taman parametrin avulla maaritat nopeusohjeen ja todellisen nopeusvirheen suodatusajan.

Voidaan kayttaa pienten hairididen poistamiseen enkooderin signaalista.

1382 NOPEUSOHJAUKSEN LAHTORAJA 6 (2.10.15)

Taman parametrin avulla asetat momentin maksimirajan nopeudensaatajan lahdolle
prosentteina moottorin nimellismomentista.
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2.1 KAYTTOJEN VUOROTTELU (VAIN SOVELLUS 7)

Vuorottelutoiminnon avulla pumpun ja puhaltimen automatiikan ohjaamien
taajuusmuuttajien kaynnistys- ja pysaytysjarjestysta voidaan muuttaa halutuin valein. Myos
taajuusmuuttajan ohjaama kaytto voidaan sisallyttaa vuorottelu- ja lukitusjarjestykseen
(P2.9.25). Vuorottelutoiminnon avulla voidaan tasata moottorien kayttoajat ja estaa
esimerkiksi pumpun jumiutuminen liian pitkan kayttokatkoksen vuoksi.

+  Voit ottaa vuorottelutoiminnon kayttéon parametrilla 2.9.24 (Vuorottelu).

+  Vuorottelu alkaa, kun parametrilla 2.9.26 (Vuorotteluvali) maaritetty aika on kulunut ja
kaytettava kapasiteetti on parametrin 2.9.28 (Vuorottelutaajuuden raja-arvo) arvoa
pienempi.

»  Kaynnissa olevat taajuusmuuttajat pysahtyvat ja kaynnistyvat uudelleen uuden
jarjestyksen mukaisesti.

» Taajuusmuuttajan relelahtojen kautta ohjatut ulkoiset kontaktorit kytkevat kaytot
taajuusmuuttajaan tai verkkojannitteeseen. Jos taajuusmuuttajan ohjaama moottori on
mukana vuorottelussa, sita ohjaa aina ensin aktivoituva relelahto. Mychemmin
aktivoituvat relelahdot ohjaavat apukayttoja (katso Kuva 98 Esimerkki kahden pumpun
vuorottelusta, pdakaavio ja Kuva 99 Esimerkki kolmen pumpun vuorottelusta, pdékaavio).

1027 VUOROTTELU 7 (2.9.24)

Ota kaynnistysjarjestyksen ja moottorien prioriteetin kierto kayttoon tai poista se kaytosta
taman parametrin avulla.

Taulukko 218: Parametrin ID1027 valinnat

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Vuorottelu ei ole kaytossa
1 Vuorottelu on kaytossa

Kaynnistys- ja pysaytysjarjestyksen vuorottelu aktivoituu, ja sitd kaytetaan joko vain
apukayttoihin tai apukayttoihin ja taajuusmuuttajan ohjaamaan kayttoon parametrin 2.9.25
(Automatiikan valinta) asetuksen mukaan. Oletusasetuksen mukaan kahden
taajuusmuuttajan vuorottelu on kaytossa. Katso Kuva 19 Pumppu- ja puhallinsovelluksen I/0-
oletusasetukset ja kytkentdesimerkki (kaksijohtiminen ldhetin) ja Kuva 98 Esimerkki kahden
pumpun vuorottelusta, pddkaavio.

1028 VUOROTTELU- JA LUKITUSAUTOMATIIKAN VALINTA 7 (2.9.25)

Taman parametrin avulla valitset vuorotteluautomatiikan kayton joko aputaajuusmuuttajissa
tai kaikissa taajuusmuuttajissa.
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Taulukko 219: Parametrin ID1028 valinnat

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
Automatiikka (vuorottelu/luki- | Taajuusmuuttajan ohjaama kaytté pysyy samana. Siksi verk-
0 tus) on kaytossd vain apukéy- kojannitekontaktori tarvitaan vain yhdelle apukaytolle.
toilla.

Kaikki kaytot sisaltyvat vuorot- | Taajuusmuuttajan ohjaama kaytto sisaltyy automaattiseen
1 telu- ja lukituskiertoon kiertoon. Kullakin kaytolla on oltava kontaktori, jotka kytke-
vat sen joko verkkojannitteeseen tai taajuusmuuttajaan.

1029 VUOROTTELUVALI 7 (2.9.26)

Voit saataa vuorotteluvaleja taman parametrin avulla.

Kun talla parametrilla maaritetty aika on kulunut, vuorottelu alkaa, jos kaytossa olevan
kapasiteetin taso on parametrien 2.9.28 (Vuorottelutaajuuden raja-arvo) ja 2.9.27
(Apukayttojen maksimimaarad) maarittaman tason alapuolella. Jos kapasiteetti ylittaa
parametrin P2.9.28 arvon, vuorottelua ei tapahdu, ennen kuin kapasiteetti laskee taman
rajan alapuolelle.

»  Laskuri aktivoituu vain, jos kaynnistys- tai pysaytyspyynto on aktiivinen ohjauspaikassa A.
» Laskuri nollautuu vuorottelun jalkeen tai kun kaynnistyspyynto poistetaan
ohjauspaikassa A.

1030 JA 1031 APUKAYTTOJEN MAKSIMIMAARA JA VUOROTTELUTAAJUUDEN RAJA-ARVO
(2.9.27 JA 2.9.28)

1030: Taman parametrin avulla maaritat kaytettavien aputaajuusmuuttajien maaran.
1031: Taman parametrin avulla maaritat vuorottelutaajuuden raja-arvon.

Nailla parametreilla maaritetaan taso, jonka alapuolella kapasiteetin on pysyttava, jotta
vuorottelu voi kaynnistya.

Tama taso maaritetaan seuraavasti:

» Jos kaynnissa olevien apukayttojen maara on pienempi kuin parametrin 2.9.27 arvo,
vuorottelu voi alkaa.

» Jos kaynnissa olevien apukayttdjen maara on sama kuin parametrin 2.9.27 arvo ja
ohjatun kayton taajuus on parametrin 2.9.28 arvon alapuolella, vuorottelu voi alkaa.

» Jos parametrin 2.9.28 arvo on 0,0 Hz, vuorottelu voi alkaa vain lepotilanteessa
(pysaytystila ja lepotila) parametrin 2.9.27 arvosta riippumatta.

9.12 LUKITUKSEN VALINTA (P2.9.23)

Tata parametria kaytetaan lukitustulojen aktivointiin. Lukitussignaalit tulevat moottorin
kytkimista. Signaalit (toiminnot) liitetaan digitaalituloihin, jotka ohjelmoidaan lukitustuloiksi
kayttamalla vastaavia parametreja. Pumpun ja puhaltimen ohjausautomatiikka ohjaa vain
moottoreita, joilla on aktiiviset lukitustiedot.
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» Lukitustietoja voidaan kayttaa silloinkin, kun vuorottelutoiminto ei ole kaytossa.

» Jos apukayton lukituksen aktivointi poistuu ja toinen kayttamaton apukaytto on
kaytettavissa, tama jalkimmainen kaytto otetaan kayttoon taajuusmuuttajaa
pysayttamatta.

* Jos ohjatun kayton lukitus poistetaan kaytosta, kaikki moottorit pysahtyvat ja
kaynnistyvat sitten uudelleen uuden kokoonpanon mukaisesti.

» Jos lukitus aktivoidaan uudelleen kayntitilassa, automatiikka toimii parametrin 2.9.23
(Lukituksen valinta) mukaan:

Taulukko 220: Lukitusvalinnat

Valinnan . -
Valinnan nimi
numero
0 Ei kaytossa

Paivitys pysaytettaessa Lukitukset ovat kaytdssa. Uusi taajuusmuuttaja asetetaan
vuorottelujarjestyksen viimeiseksi jarjestelmaa pysaytta-
matta. Jos vuorottelujarjestykseksi nyt kuitenkin tulee esi-
merkiksi [P1 -> P3 -> P4 -> P2], se paivittyy seuraavan pysay-
tystilan (esimerkiksi vuorottelun, lepotilan tai pysaytyksen)

1 yhteydessa.
ESIMERKKI:
[P1-> P3 -> P4] -> [P2 LUKITTU] -> [P1 -> P3 -> P4 -> P2] ->
[LEPO] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Pysaytys ja paivitys Lukitukset ovat kaytdssa. Automatiikka pysayttaa kaikki
moottorit heti ja kdynnistaa ne sitten uudelleen uuden
kokoonpanon mukaisesti.

2
ESIMERKKI:
[P1-> P2 -> P4] -> [P3 LUKITTU] -> [SEIS] -> [P1 -> P2 -> P3
-> P4]

Katso luku 9.13 Esimerkkeja vuorottelu- ja lukitusvalinnoista.

9.13 ESIMERKKEJA VUOROTTELU- JA LUKITUSVALINNOISTA

9.13.1 PUMPPU- JA PUHALLINAUTOMATIIKKA, JOSSA KAYTETAAN LUKITUKSIA MUTTA
EI VUOROTTELUA

Tilanne:

* Yksi ohjattu kaytto ja kolme apukayttoa.

 Parametrien asetukset: 2.9.1=3, 2.9.25=0

* Lukituksen takaisinkytkentasignaalit kaytossa, vuorottelu ei kaytossa.

 Parametrien asetukset: 2.9.23=1, 2.9.24=0

» Lukituksen takaisinkytkentasignaalit tulevat parametreilla 2.2.6.18-2.2.6.21 valituista
digitaalituloista.

«  Apukayton 1 ohjaus (P2.3.1.27) on otettu kayttéon lukituksella 1 (P2.2.6.18), apukayton 2
ohjaus (P2.3.1.28) lukituksella 2 (P2.2.6.19] ja niin edelleen.
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Vaiheet:

1. Jarjestelma ja taajuusmuuttajan ohjaama moottori kaynnistyvat.

2. Apukaytto 1 kaynnistyy, kun paakaytto saavuttaa asetetun kaynnistystaajuuden (P2.9.2).

3. P&&kayton nopeus hidastuu apukéayton 1 pysaytystaajuuteen (P2.9.3) ja alkaa tarvittaessa
kasvaa kohti apukayton 2 kaynnistystaajuutta.

4. Apukaytto 2 kaynnistyy, kun paakayttd on saavuttanut asetetun kaynnistystaajuuden
(P2.9.4).

5. Lukituksen takaisinkytkenta poistetaan apukaytosta 2. Koska apukaytto 3 ei ole kaytossa,
se kaynnistyy ja korvaa poistetun apukayton 2.

6. Paakaytto nostaa nopeuden maksimiin, koska kaytettavissa ei ole useampia apukayttoja.

7. Poistettu apukaytto 2 kytketaan uudelleen ja sijoitetaan viimeiseksi apukayttojen
kaynnistymisjarjestykseen, joka on nyt 1-3-2. Paakaytto pienentaa nopeutta maaritetyn
pysaytystaajuuden tasolle. Apukayttdjen kaynnistymisjarjestys paivittyy joko heti tai
seuraavan pysdaytystilan (esimerkiksi vuorottelun, lepotilan tai pysaytyksen) yhteydessa
parametrin P2.9.23 mukaisesti.

8. Jos tarvitaan enemman tehoa, paakayton nopeus nousee maksimitaajuuteen, jolloin
lahtoteho on sataprosenttisesti jarjestelman kaytettavissa.

Kun tehontarve pienenee, apukaytot kytkeytyvat pois painvastaisessa jarjestyksessa (2-3-1;

paivityksen jalkeen 3-2-1).

9.13.2  PUMPPU- JA PUHALLINAUTOMATIIKKA, JOSSA KAYTETAAN LUKITUKSIA JA
VUOROTTELUA

Edella kuvattu toimintatapa pitaa paikkansa myds silloin, kun kaytetaan vuorottelua.
Muuttuneen ja paivitetyn kaynnistysjarjestyksen lisaksi myos paakayttojen vaihtojarjestys
maaraytyy parametrin 2.9.23 arvon mukaan.
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Lukitukset
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Kuva 97: Esimerkki pumppu- ja puhallinsovelluksesta, jossa on kolme apukéyttéa
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Kuva 99: Esimerkki kolmen pumpun vuorottelusta, pddkaavio
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10.1 VIKAKOODIT
T.14:n ala- . . .
koodi Mahdollinen syy Korjaustoimet
1 Ylivirta S1 = Lait- Moottorikaapelissa on lilan | Tarkista kuorma.
teistokat-  |suurivirta (>4*| H): Syyna Tarkista moottori.
kaisu voi olla jokin seuraavista: Tarkista kaapelit ja liitannat.
Suorita tunnistusajo.
S2= T .
Varattu . akillinen voimakas
kuormituksen lisdys
S3 = Virta- oikosulku moottorikaa-
saatajan peleissa
valvonta vaara moottorityyppi
S4 = Kayt-
tajan maa-
rittama yli-
virtaraja
ylitettiin
2 Ylijannite S1=Lait- |Valipiirin jannite on maarite- |Saada hidastuvuusaika pidem-
teistokat-  |tyn rajan ylapuolella. maksi.
kaisu Kayta jarrukatkojaa tai jarruvas-
. . . tusta. Ne ovat saatavilla lisavarus-
$2 = Yiijan- |° hidastusaika on liian teina.
nitesaadon lyh'ytm“ . . Aktivoi ylijannitesaadin.
valvonta syo.t.tIOJa.nnlt.t.ees;lg SUU- ITarkista tulojannite.
ria jannitepiikkeja.
»  Kkéynnistys-/pysaytys-
jarjestys on liian nopea.
3* Maasulku Virranmittaus on havainnut, |[Tarkista moottorikaapelit ja moot-
ettd moottorilahdon vaihe- tori.
virtojen summa ei ole nolla.
. eristevika kaapelissa
tai moottorissa
5 Latauskytkin Latauskytkin on auki, kun Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
KAY-komento annetaan. muuttaja uudelleen.
Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
o ) leenmyyjalta.
. toimintavika
. viallinen komponentti.
6 Hatapysaytys Pysaytyssignaali on annettu |Tarkista hatapysaytyspiiri.
laajennuskortilta.
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T.14:n ala-
koodi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

7 Saturaatiovika Tata vikaa ei voi kuitata ohjauspa-
viallinen komponentti ~ [neelista.
jarruvastuksen oiko- Katkaise virta.
TAJAA TAI KYTKE VIRTAA UUDEL-
LEEN!
Pyyda ohjeita tehtaalta.
Jos tama vika ilmenee samanaikai-
sesti vain 1 kanssa, tarkista moot-
torikaapeli ja moottori.
8 Jarjestelmavika S1= Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
Varattu toimintavika muuttaja uudelleen.
viallinen komponentti. |Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
S2= leenmyyjalta.
Varattu
S3=
Varattu
S4 =
Varattu
S5=
Varattu
Sé6 =
Varattu
S7=
Latauskyt-
kin
S8 =
Ohjain-
kortti ei
saa virtaa
S9 = Teho-
osan ilmoi-
tus (TX)
S10=
Teho-osan
ilmoitus
(katkaisu])
S11=
Teho-osan
ilmoitus
(mittaus)
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T.14:n ala-
koodi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

mitus

on lauennut.

9* Alijannite S1=DC- Valipiirin jannite on maarite- |Jos kyseessa on tilapainen syotto-
valipiirin tyn rajan alapuolella. jannitekatkos, kuittaa vika ja kayn-
jannite nista taajuusmuuttaja uudelleen.
lilan pieni . o Tarkista syottojannite. Jos se on
ajon aikana |° l|!an matala sydttdjan- riittava, kyseessa on sisdinen vika.

nltg ) Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.
S2 = Eitie- |° taajuusmuuttajan
toja teho- sisdinen vika
osasta . viallinen tulopuolen
sulake
53 = Alijan- |° ulkoinen latauskytkin
nitesaati- ei ole kiinni.
jan val-
vonta

10 * Syottovaihe-val- Syottovaihe puuttuu. Tarkista syottojannite, sulakkeet ja

vonta syottokaapeli.

11* Lahtovaiheen val- Virranmittauksessa on Tarkista moottorikaapeli ja moot-

vonta havaittu, ettd yhdessa moot- |tori.

torin vaiheessa ei ole virtaa.

12 Jarrukatkojan val- Jarruvastusta ei ole kyt- Tarkista jarruvastus ja sen kaape-

vonta ketty. Jarruvastus on rikki. Lit.

Viallinen jarrukatkoja. Jos ne ovat kunnossa, vastus tai
katkos on viallinen. Pyyda ohjeita
jalleenmyyjalta.

13 Taajuusmuuttajan Teho-osan jaahdytysele-

alilampétila mentin tai tehokortin lam-

potila on liilan matala. Jaah-

dytyselementin ldmpatila on

alle -10 °C.

14 Taajuusmuuttajan Jaahdytyselementin lampo- | Tarkista jaahdytysilman todellinen

ylilampatila tila on yli 90 °C (tai 77 °C, maara ja virtaus.

NX_6, FR6). Varmista, ettei jadhdytyselementti

Jarjestelma antaa ylildmpo- |ole pdlyinen.

tilahalytyksen, kun jaahdyty- |Tarkista ympariston lampotila.

selementin lampotila ylittaa |Varmista, ettei kytkentataajuus ole

85 °C (72 °C). liian suuri ympariston l&mpéotilaan
ja moottorin kuormitukseen nah-
den.

15* Moottori jumissa Moottori on jumissa. Tarkista moottori ja kuormitus.

16 * Moottorin ylilam- Moottorin kuormitus on lilan |[Pienenna moottorin kuormitusta.

potila suuri. Jos moottori ei ole ylikuormittunut,
tarkista lampotilanvalvontapara-
metrit.

17 * Moottorin alikuor- Moottorin alikuormitussuoja |Tarkista kuorma.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VIANETSINTA

VACON - 381

T.14:n ala- . . .
koodi Mahdollinen syy Korjaustoimet
18 ** Epasymmetria S1=Vir- Epatasapaino samansuun-  |Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
taepatasa- |taisten yksikdiden teho- leenmyyjalta.
paino osien valilla.
S2=DC-
jannite-
epatasa-
paino
22 EEPROMin tarkis- Parametrin tallennusvika. Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
tussummavika leenmyyjalta.
. toimintavika
»  viallinen komponentti.
24 ** Laskurivika Laskurien osoittamat arvot
virheelliset
25 Mikroprosessorin Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
watchdog-vika . toimintavika muuttaja uudelleen.
. viallinen komponentti. |Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
leenmyyjalta.
26 Kaynnistys estetty Taajuusmuuttajan kdynnis- | Peru kaynnistyksen esto, jos sen
tys on estetty. Suorituskasky |voi tehda turvallisesti.
KAY-komennossa, kun uusi |Poista suorituskasky.
sovellus ladataan kayttoon.
29 * Termistorivika Lisakortin termistoritulo on |Tarkista moottorin jadhdytys ja
havainnut moottorin ldmpo- |kuormitus.
tilan nousun. Tarkista termistorin liitanta.
(Jos lisakortin termistoritulo ei ole
k&ytossa, se on oikosuljettava.)
30 Odottamattoman OPTAF-kortin tulo on avau- |Peruuta odottamattoman kaynnis-
kaynnistyksen esto tunut. tyksen esto, jos sen voi tehda tur-
vallisesti.
31 IGBT-lampaotila IGBT-ylilampdsuoja on Tarkista kuorma.
(Laitteisto) havainnut lilan korkean Tarkista moottorin koko.
lyhytkestoisen ylilatausvir-  |Suorita tunnistusajo.
ran.
32 Puhallinjaahd. Taajuusmuuttajan puhallin Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.
ei kaynnisty, kun KAY-
komento annetaan.
34 CAN-vaylavika Lahetettyyn viestiin ei ole Varmista, ettd vayldssa on toinen,
saatu kuittausta vaylasta. samoin konfiguroitu laite.
35 Sovellus Sovellusohjelmistovika. Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta. Jos

olet sovellusohjelmoija, tarkista
ohjelma.
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T.1If;2;la- Mahdollinen syy Korjaustoimet
36 ohjausyksikkd NXS-laitteen ohjausyksik- Vaihda ohjausyksikka.
koa ei voi kayttaa NXP-lait-
teessa eika painvastoin.
37 ** Laite vaihdettu Lisakortti on vaihdettu Kuittaa vika. Taajuusmuuttaja on
(sama tyyppi) uuteen korttiin, jota on toimintavalmis. Taajuusmuuttaja
aiemmin kdytetty samassa alkaa kayttaa vanhoja parametria-
korttipaikassa. Parametrit setuksia.
ovat kaytettavissa taajuus-
muuttajassa.
38 ** Laite lisatty (sama Lisdkortti lisatty. Olet kayt- |Kuittaa vika. Taajuusmuuttaja on
tyyppi) tanyt samaa lisakorttia toimintavalmis. Taajuusmuuttaja
aiemmin kdytetty samassa alkaa kayttaa vanhoja parametria-
korttipaikassa. Parametrit setuksia.
ovat kaytettavissa taajuus-
muuttajassa.
39 ** Laite poistettu Korttipaikasta on poistettu Laite ei ole kaytettavissa. Kuittaa
lisakortti. vika.
40 Tuntematon laite S1=Tunte- |Jarjestelmaan on liitetty Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.
maton laite [tuntematon laite (teho-osa
tai lisakortti).
S2 =Teho-
osa 1 eri-
tyyppinen
kuin teho-
osa 2
41 IGBT-lampdotila IGBT-ylildmpdsuojaus on Tarkista kuorma.
havainnut liilan korkean Tarkista moottorin koko.
lyhytkestoisen ylilatausvir-  [Suorita tunnistusajo.
ran.
42 Jarruvastuksen Jarruvastuksen ylilampé- S&aada hidastuvuusaika pidem-
ylildmpaotila suojaus on havainnut liian maksi.
voimakkaan jarrutuksen. Kayta ulkoista jarruvastusta.
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T.14:n ala-
koodi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

vaylan master-laitteen ja
kenttavaylakortin valilla on
katkennut.

43 Enkooderivika 1 =Enkoo- |Ongelma enkooderin sig- Tarkista enkooderin liitannat.
deri 1:n naaleissa. Tarkista enkooderikortti.
kanavaa A Tarkista enkooderin taajuus open
ei loydy loop -ohjauksessa.
2 = Enkoo-
deri 1:n
kanavaa B
ei loydy
3 = Kum-
paakaan
enk. kana-
vaa ei loydy
4 = Kanavat
AjaBris-
tissa
5 = Enkoo-
derikortti
puuttuu
44 ** Laite vaihdettu (eri Laajennuskortti tai teho-osa |Kuittaa.
tyyppi) vaihdettu. Aseta laajennuskortin parametrit
Uusi laite on erityyppinen tai [uudelleen, jos laajennuskortti on
tehoarvoltaan erilainen. vaihdettu.
Aseta taajuusmuuttajan parametrit
uudelleen, jos teho-osa on vaih-
dettu.
45 ** Laite lisatty (eri Toisentyyppinen laajennus- | Kuittaa.
tyyppi) kortti lisatty. Maéarita teho-osan parametrit
uudelleen.
49 Jako nollalla Jako nollalla sovellusohjel- |Jos vika toistuu taajuusmuuttajan
sovelluksessa massa. ollessa kaynnissa, pyyda ohjeita jal-
leenmyyjalta. Jos olet sovellusoh-
jelmoija, tarkista ohjelma.
50 * Analogiatulo lin < Analogiatulon virta on < Tarkista virtasilmukan virtapiiri.
4mA (valittu sig- 4 mA. Ohjauskaapeli on
naalialue 4 - 20 poikki tai irti, tai signaalilah-
mA) teessé on vika.

51 Ulkoinen vika Digitaalitulovika. Poista vikatilanne tai ulkoinen laite.
52 Ohjauspaneelin Ohjauspaneelin (tai Tarkista ohjauskaapelin liitanta ja
tietoliikennevika NCDrive-sovelluksen) ja ohjauspaneelin kaapeli.

taajuusmuuttajan valinen
yhteys ei toimi.
53 Kenttavaylavika Tietoliikenneyhteys kentta- |Tarkista asennus ja kenttavaylan

master-laite.
Jos asennus on tehty oikein, pyyda
ohjeita jalleenmyyjalta.
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T.14:n ala- . . .
koodi Mahdollinen syy Korjaustoimet

54 Korttipaikkavika Lisakortti tai korttipaikka on |Tarkista kortti ja korttipaikka.
viallinen. Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.

56 Ylilampo Lampotila on ylittanyt maa- |[Selvita lampotilan nousun syy.
ritetyn rajan.

Anturi on irti.
Oikosulku.

57 ** ID-ajo Tunnistusajo on epaonnistu- |Suorituskdsky poistettiin ennen

nut. tunnistuksen paattymista.
Moottoria ei ole kytketty taajuus-
muuttajaan.
Moottorin akseli on kuormitettu.

58 * Jarru- Jarrun todellinen tila ei vas- |Tarkista mekaanisen jarrun tila ja
taa ohjaussignaalia. liitannat.

59 Seuraajan yhteys Isannan ja seuraajan valinen |Tarkista lisakortin parametrit.
SystemBus- tai CAN-yhteys |Tarkista valokaapeli tai CAN-kaa-
on katkennut. peli.

60 Jaahdytys Jaahdytysnesteen kierto ei Tarkista vian syy ulkoisesta jarjes-
toimi nestejaahdytteisessa telmasta.
taajuusmuuttajassa.

61 Nopeusvirhe Moottorin nopeus ei vastaa |Tarkista enkooderin liitanta.
ohjearvoa. Kestomagneettimoottorin huippu-

momentti on ylittynyt.

62 Kaytonesto Kaytto sallittu -signaali on Tarkista Kaynnistys sallittu -sig-
matala. naalin syy.

63 ** Hatapysaytys Digitaalitulosta tai kentta- Uuden suorituskaskyn voi antaa
vaylalta on vastaanotettu kuittauksen jalkeen.
hatapysaytyskomento.

b4 ** Tulokytkin auki Taajuusmuuttajan tulokytkin |Tarkista taajuusmuuttajan paavir-
on auki. takytkin.

65 Ylilampo Lampotila on ylittanyt maa- |[Selvita lampotilan nousun syy.
ritetyn rajan.

Anturi on irti.
Oikosulku.
70 * Aktiivisen suodat- Vian aiheuttaja on digitaali- |[Poista aktiivisen suodattimen vika-
timen vika nen tulo (katso parametri tilanne.
P2.2.7.33).

74 Seuraajan vika Normaalia isanta/seuraaja-
toimintoa kaytettaessa jar-
jestelma antaa taman vika-
koodin, jos vahintaan yksi
seuraajakaytto laukaisee
vian.
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* = Voit asettaa naille vioille erilaisia vasteita sovellukseen. Lisatietoja on Suojaukset-
parametriryhman ohjeissa.

** = Vain viat (halytykset).
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