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TIETOJA TASTA OPPAASTA

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

Tassa oppaassa on tietoja VACON®-taajuusmuuttajan toiminnoista seka kaytosta. Oppaassa
on sama rakenne kuin taajuusmuuttajan valikossa (luvut 1 ja 4-8).

Luku 1, Pikaopas

» Tyoskentelyn aloittaminen ohjauspaneelin avulla.
Luku 2, ohjatut toiminnot
» sovellusasetusten valitseminen.

* Sovelluksen nopea maarittaminen.
» Erilaisia sovelluksia esimerkkeineen.

Luku 3, Kayttoliittymat
* Paneelityypit ja ohjauspaneelin kaytto.

« PC-tyokalu VACON® Live.
*  Kenttavaylan toiminnot.

Luku 4, Valvontavalikko

+ Tietoja valvonta-arvoista.

Luku 5, Parametrivalikko

+ Kaikkien taajuusmuuttajan parametrien luettelo.

Luku 6, Viat ja tiedot -valikko

Luku 7, 1/0 ja laitteisto -valikko

Luku 8, Kayttdjan asetukset, suosikkiasetukset ja kayttajatason valikot
Luku 9, Valvonta-arvojen kuvaukset

Luku 10, Parametrikuvaukset
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* Parametrien kaytto.
» Digitaali- ja analogiatulojen ohjelmointi.
*  Sovelluskohtaiset toiminnot.

Luku 11, Vianetsinta
* Viatja niiden mahdolliset syyt.
» Vikojen kuittaaminen.

Luku 12, Liite 1

» Tietoja sovellusten oletusarvoista.

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

luetaan.
Index Parameter ax Unit Default | ID Description
A. Parametrin sijainti taulukossa Tehtaalla asetettu arvo.

(parametrin numero). Parametrin tunnus.

Parametrin nimi. Parametrin arvojen tai toiminnan lyhyt
Parametrin pienin mahdollinen arvo. kuvaus.

Parametrin suurin mahdollinen arvo.

Parametrin arvon yksikko. Yksikko

naytetaan, jos sellainen on.

Tom

mo oW
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VACON®-TAAJUUSMUUTTAJAN TOIMINNOT

« Voit valita prosessiin jonkin valmiista sovelluksista: vakiosovellus, paikallis-/
etaohjaussovellus, Multi-Step-sovellus, PID-saatosovellus, erikoiskayttosovellus tai
moottoripotentiometrisovellus. Taajuusmuuttaja tekee jotkin tarvittavista asetuksista
automaattisesti, mika helpottaa kayttoonottoa.

* Ohjatut toiminnot ensimmaiseen kaynnistykseen ja Fire Mode -tilaan.

«  Ohjatut toiminnot kullekin sovellukselle: vakiosovellus, paikallis-/etaohjaussovellus,
Multi-Step-sovellus, PID-saatosovellus, erikoiskayttosovellus tai
moottoripotentiometrisovellus.

» FUNCT-painike, jonka avulla voi helposti siirtya paikallisohjauksesta etaohjaukseen ja
painvastoin. Etdohjauspaikka voi olla riviliitin tai kenttavayla. Voit valita etachjauspaikan
parametrin avulla.

» Kahdeksan vakionopeutta.

*  Moottoripotentiometritoiminnot.

» Sauvaohjaus.

* Ryomintatoiminto.

» Kaksi ohjelmoitavaa ramppiaikaa, kaksi valvontatasoa ja kolme estotaajuusaluetta.

+ Pakotettu pysaytys.

» Ohjaussivu tarkeimpien arvojen nopeaan kayttoon ja valvontaan.

* Kenttavayladatan kartoitus.

* Automaattinen viankuittaus.

+ Erilaiset esilammitystilat kondensaatio-ongelmien estamiseksi.

e  Suurin lahtotaajuus 320 Hz.

» Reaaliaikakello ja ajastintoiminnot (edellyttdvat lisdvarusteena hankittavaa akkua).
Mahdollisuus ohjelmoida kolme aikakanavaa, joihin voidaan maarittaa erilaisia
taajuusmuuttajan toimintoja.

» Saatavana on myos ulkoinen PID-saadin. Sita voidaan kayttaa esimerkiksi venttiilin
ohjaamiseen taajuusmuuttajan riviliitinohjauksella.

* Lepotilatoiminto, joka saastaa energiaa ottamalla taajuusmuuttajan kayttoon ja
poistamalla sen kaytosta automaattisesti.

* Kahden vyohykkeen PID-saadin, jossa on kaksi takaisinkytkentasignaalia: minimin ja
maksimin ohjaus.

» Kaksi asetusarvon lahdetta PID-saatimelle. Voit valita arvon digitaalitulon avulla.

* PID-asetusarvon tehostustoiminto.

» Myotakytkentatoiminto, joka parantaa reagointia prosessin muutoksiin.

* Prosessiarvojen valvonta.

*  Monipumppuohjaus.

*  Huoltolaskuri.

*  Pumpun ohjaustoiminnot: siemenvesipumpun ohjaus, paineen yllapitopumpun ohjaus,
pumpun juoksupyoran automaattinen puhdistus, pumpun syéttopaineen valvonta seka
jaatymisenestotoiminto.
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1 PIKAOPAS

1.1 OHJAUSPANEELI JA PANEELI

Ohjauspaneeli toimii linkkina taajuusmuuttajan ja kayttajan valilla. Ohjauspaneelin avulla
saadetaan moottorin nopeutta ja seurataan taajuusmuuttajan tilaa. Lisaksi voit asettaa
taajuusmuuttajan parametrit.

Kuva 1: Paneelin painikkeet

A. BACK/RESET-painike. Talla painikkeella ~ D. Oikea nuolipainike.
voit palata takaisinpain valikossa, E. Kaynnistyspainike (Start).
poistua muokkaustilasta tai kuitata vian.  F. Alanuolipainike. Talla painikkeella voit

B. Ylanuolipainike. Talla painikkeella voit selata valikkoa alaspain ja pienentaa
selata valikkoa ylospain ja suurentaa arvoa.
arvoa. G. Pysaytyspainike (Stop).

C. FUNCT-painike. Talla painikkeella voit H. Vasen nuolipainike. Talla painikkeella
muuttaa moottorin pyorimissuuntaa, voit siirtaa kohdistinta vasemmalle.
kayttaa ohjaussivua ja vaihtaa [.  OK-painike. Talla painikkeella voit siirtya
ohjauspaikan. Lisatietoja on kohdassa 3 valitulle tasolle tai valittuun kohteeseen
Kayttoliittymat. ja vahvistaa valinnan.

1.2 PANEELIT

Laitteen paneeli voi olla graafinen paneeli tai tekstipaneeli. Ohjauspaneelissa on aina sama
nappaimisto ja samat painikkeet.

Nama tiedot nakyvat paneelissa.
*  Moottorin ja taajuusmuuttajan tila.
* Moottorin ja taajuusmuuttajan viat.
» Sijaintisi valikkorakenteessa.
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PP PP @

STOP|Cj| READY| / |’ 10

Ma:l.n Menu

Qu1ck Setup /©

Mon1t

(5 )
= Parameters
(12 )

Kuva 2: Graafinen paneeli

A. Ensimmaéinen tilakentta: SEIS/KAY F. Sijaintikentta: parametrin tunnus ja
B. Moottorin pydrimissuunta nykyinen sijainti valikossa
C. Toinen tilakentta: VALMIS / EI VALMIS / G. Valittu ryhma tai kohde

VIKA H. Kohteiden lukumaara ryhmassa

D. Halytyskentta: HALYTYS/-
E. Ohjauspaikkakentta: PC/1/0/
PANEELI/ KENTTAVAYLA

o

READY RUN STOP ALARM FAULT

quick seTy S

M
1" l\@

v v

FWD REV 110 KEYPAD BUS

®

Kuva 3: Tekstipaneeli. Jos teksti on liian pitka nayttoén, jarjestelma vierittad sen paneelissa
automaattisesti.

A. Tilan merkkivalot D. Nykyinen sijainti valikossa

B. Halytyksen ja vian ilmaisimet E. Ohjauspaikan merkkivalot

C. Nykyisen sijainnin ryhman tai kohteen F. Pyorimissuunnan merkkivalot
nimi

1.3 ENSIMMAINEN KAYNNISTYS

Ohjatut asetukset -toiminto kehottaa antamaan tiedot, joita taajuusmuuttaja tarvitsee
voidakseen ohjata toimintoja.
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1 Kielivalinta (P6.1) Valinta on erilainen eri kielipaketeissa.
Kesaaika* (P5.5.5)
Venaja
2 us
EU
POIS
3 Aika* (P5.5.2) hh:mm:ss
4 Vuosi* (P5.5.4) VWV
5 Paivamaara* (P5.5.3) pp-kk.

* Nama vaiheet tulevat nakyviin, jos akku on asennettuna.

Kaynnista Ohjatut asetukset?
6 Kylla
Ei

Jos haluat asettaa parametrien arvot manuaalisesti, valitse Ei ja paina OK-painiketta.

Valitse sovellus (P1.2 Sovellus, 1D 212)
Vakio
Paikallisohjaus/etdohjaus
7 Multi-Step-nopeus
PID-ohjaus

Erikoiskaytto
Moottoripotentiometri

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi] arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori

8 Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

9 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

10 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

1 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24...19200
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

12 Aseta parametrin P3.1.1.4 (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee
arvo.

13 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00

arvo.

Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 14.
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14 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
15 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.
16 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
17 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
Kaynnista ohjattu sovellustoiminto?
18 Kylla
Ei

Jos haluat jatkaa ohjatun sovellustoiminnon kayttoa, valitse Kylld ja paina OK-painiketta.
Ohjattujen sovellustoimintojen kuvaukset ovat luvussa 2 Ohjatut toiminnot.

Kun olet tehnyt nama valinnat, Ohjatut asetukset -toiminto on valmis. Voit aloittaa Ohjatut
asetukset -toiminnon uudelleen kahdella tavalla: Siirry parametriin P6.5.1 (Palauta
oletusasetukset) tai parametriin B1.1.2 (Ohjatut asetukset). Aseta sitten arvoksi Aktiivinen.

1.4 SOVELLUSTEN KUVAUKSET

Parametrin P1.2 (Sovellus) avulla voit valita taajuusmuuttajan kayttétarkoituksen. Heti, kun
parametrin P1.2 arvoa muutetaan, parametriryhmat saavat valmiiksi asetetut arvonsa.

1.4.1 VAKIOSOVELLUS

Voit kayttaa vakiosovellusta nopeudensaatosovelluksissa, joissa ei tarvita
erityisominaisuuksia (esimerkiksi pumpuissa, puhaltimissa tai kuljettimissa).

Taajuusmuuttajaa voidaan ohjata paneelin, kenttavaylan tai riviliitinten valityksella.

Riviliitinohjauksessa taajuusmuuttajan taajuusohjesignaali kytketdan joko liittimeen Al1 (0-
10 V] tai Al2 (4-20 mA). Kytkenta vaihtelee signaalin tyypin mukaan. Kaytettavissa on myds
kolme vakionopeusohjetta. Voit aktivoida ne liittimien DI4 ja DI5 avulla. Taajuusmuuttajan
kdynnistys- ja pysaytyssignaalit on kytketty liittimiin DI1 (kdynnistys eteenpdin) ja DI2
(kdynnistys taaksepain).

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (L&htotaajuus) ja kolme
releldhtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
|__signaali | Kuvaus
- | 1 | [ +10 vref | | Ohjausjannitelshts | | |
|—|_ A
" \
Viitepoten- | — 2 All+ Analogiatulo 1 + . .
tiometri Taajuusohje
1-10 kQ [ (oletusarvo 0-10 V)
3 All- Analogiatulo 1 -
4 A2+ Analogiatulo 2 + Taajuusohje
(oletusarvo 4-20 mA)
5 Al2- Analogiatulo 2 -
RRERREEEEEEEIEE 6 |[24vout @ | [24V:napujannite || |
. | 7 ||GND ® | [1/0 maa | |
e EEE R {8 |[pbn1 | |Digitaalitulo 1 | | Kéy eteen |
AT {9 ][bp2 | [Digitaalitulo 2 | [ Kay taakse |
IR, {10 ][ D13 | [Digitaalitulo 3 | [ Ulkoinen vika |
| 11 | | CM ® | |Yhteinen tuloille DI1-DI6 || |
| 12 | [ 24vout ® | 24 v:n apujannite | | |
5 r----{ 13 | [ GND ® | [1/0 maa || |
E .7 : Taaj.ohje
[P S Sy 14 DI4 Digitaalitulo 4 Analogiatulo 1
- VakioncpeL 3
' . 1 a
" i [15 ][5 | [Digitaalitulo 5 | Vakionopeus 3
bo-or” ooob----{ 16 ][ DI6 | |Digitaalitulo 6 | [ vian kuittaus |
1 1
! ! 17 CM ® Yhteinen tuloille DI1-DI6
. - 1 .
E J . \\'--:-—— --1 18 AO1+ Analogialahtd 1 + Lahtstaajuus (0-20 mA)
' v m !
R el 19 | | AO1- ® | |Analogialshts 1 -
1 1
' 1
E E 30 +24 Vin 24 V:n aputulojannite
\ 1
E X A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU,
| 1
' ! B RS485 Sarjavéyla, positiivinen N2, BACnet
' 1
, . 21 RO1/1 NC 3htd
: KAY ! / Relelahto 1 )
: :— ————— 22 RO1/2 CM KAY
®1 ------- 23 | | RO1/3 NO —
! 1
| ! 24 | | RO2/1 NC Relel&htd 2
! 1
: VIKA | I — 25 ROZ/Z CM j VIKA
1
- @ -------- 26 | | RO2/3 NO —
28 || TI1+ Termistoritulo *)
29 TI1-
RO3/2 CM Relelaht6 3 *k
32 03/2 € — VALMIS )
33 | [ RO3/3 NO

Kuva 4: Vakiosovelluksen oletusohjausliitannat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 5: DIP-kytkin

A. Digitaalitulon DIP-kytkin
B. Kelluva

Taulukko 2: M1.1 Ohjatut toiminnot

Indeksi Parametri in. . . Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.1 Ohjatut asetukset 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
monipumpputoiminnon
Ohjattu monipump- 0 1 0 1671 valitsemalla arvoksi
putoiminto Aktiivinen (katso luku
2.7 Ohjattu monipump-

putoiminto).

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-

. . minnon valitsemalla
Oh;zgt“u;'g?m“f:tdoe - 0 1 0 1672 |arvoksi Aktiivinen
(katso luku 2.8 Ohjattu
Fire Mode -asetustoi-
minto).
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PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
1= Paikallisohjaus/
etaohjaus
1.2 Sovellus 0 5 0 212 | 2 = Multi-Step-nopeus
3 = PID-saato
4 = Erikoiskaytto
5 = Moottoripotentio-
metri
1.3 Minimitaajuusohje 0.00 P1.4 Hz 0.0 101
1.4 Maksimitaajuusohje P1.3 320.0 Hz 56?600/ 102
1.5 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 3 5.0 103
1.6 Hidastusaika 1 0.1 300.0 3 5.0 104
1.7 Moottorin virtaraja [H*0,1 IS A Vaihtelee 107
0 = Induktiomoottori
18 Moottorin t . 0 9 0 650 1 = Kestomagneetti-
. oottorin tyyppi moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori
Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.
19 Moottc.)Irlln r'nmellls- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110 HUOMAUTUS!
jannite lee lee
Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.
110 Moottorln. nimellis- 8.0 3200 Hy 50/ 60 111 Katso.arvo .lfn moottorin
taajuus arvokilvesta.
111 Moottorin nimellis- 2% 19200 rpm Vaihtelee 112 Katso arvonn mootto-
nopeus rin arvokilvesta.
112 Moottorln nimellis- IH*0.1 IH* 2 A Vaihtelee 113 Katsoiarvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.
113 Moottorln_tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat.so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.
114 | Energiankaytonopti- | g 1 0 666 | 0= Ei kéytosss
mointi v
1 = Kaytossa
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Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1.15 ID ajo 0 2 0 631 1 = Pyséytettyni

2 = Pyorii
1.16 Kaynnistysmuoto 0 1 0 505 0 = Rampilla

1 = Vauhtikaynnistys
1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pydrien

1 =Rampilla

1.18 Automaattinen vian- 0 1 0 731 |0 =Eikéytossa

kuittaus 1 = Kaytossa

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
1.19 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika (pyséytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatulovian (P3.9.1.13)

vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen
taajuus

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

1.20

1.21 Etdohjauspaikka 0 1 0 172 0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

117

Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al1

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-
metri

8 = Ohjaussauvan
ohjearvo

9 = Rydomintaohje

10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 4: M1.31 Vakio

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
1.31.1 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
1.31.2 Vakionopeus 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106
1.31.3 Vakionopeus 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126

1.4.2 PAIKALLIS-/ETAOHJAUSSOVELLUS

Paikallis-/etdohjaussovellusta kaytetdan esimerkiksi silloin, kun taytyy siirtya kahden

ohjauspaikan valilla.

Voit siirtya paikallisen ohjauspaikan ja etaohjauspaikan valilla digitaalitulon DI6 avulla. Kun
etaohjaus on kaytossa, voit antaa Kay/Seis-komentoja joko kenttavaylan valitykselld tai
riviliittimist& (DI1 ja DI12). Kun paikallisohjaus on kéytossa, voit antaa Kay/Seis-komentoja
paneelista.

Voit jokaisessa ohjauspaikassa valita taajuusohjeen paneelin, kenttdvaylan tai riviliitinten (Al1
tai Al2) avulla.

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettdvissa yksi analogialéhto (L&htdtaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
 Signaali | Kuvaus |
k
r = ] 1 | [+10 Vref | [ohjausjannitelahts | | |
Ohjearvopo- | LA
10000 8| | ‘—| 2 ||Al+ Analogiatulo 1 + PAIKALLISOHJAUS:
| Taajuusohje
- 7| 3 ||An- Analogiatulo 1 - (oletusarvo: 0-10 V)
___________ 4 || AR+ Analogiatulo 2 + ETAOHJAUS:
Etson 4 20 mA Taajuusohje
taohjaus (4...20 m s 4-
ohjaus (4...20 mA ) 5 ||AL2- Analogiatulo 2 - (oletusarvo: 4-20mA)
Etiohjaus 6 ||24V:nlahts @ | [24 V:n apujénnite | | |
(+24 V) | 7 ||enD ® | [VOMaa | | |
. {1 8 ||b1 | |Digitaalitulo 1 | [ETAOHJAUS: K&y eteen |
1 -
R {1 9 ||pR | | Digitaaliculo 2 | [ETAOHJAUS: Kay taaksd
! // . . u ] 0
Cooorl oo _| 10 | | DI3 | | Digitaalitulo 3 | | Ulkoinen vika |
Etdohjaus, maa [ 11][cm ® | | [Yhteinen tuloile D11-DIf | |
e 1 12 | [24 Vinlahto @ | [24 V:n apujannite | | |
| r----{ 13 | [GND ¢ | [/O Maa | |
1 P 1 .
T 14 | | D14 Digitaalitulo 4 KAy ataan DHIAUS:
A N T I | [Dgteslivo 5 | [Aad=orAus: ]
bo--r” —-f----{ 16 || DI6 | [Digitaalitulo 6 | [ARREIS-/ETAORIAUKSEN
1 1
! 17 | [CM ® Yhteinen tuloile DI1-DIf
b oo 18 | | nott Analogialdhtd 1 +
! I Voo
b mA 1 - Lahtotaajuus
! R 19 AO1-/GND ® Analogialahtd 1 - (0-20 mA)
. 1
1 1
: I . 24 V:n
! | 30 | | +24 V:n tulo aputulojénnite
1 1
E X A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU,
1 1
' ! B RS485 Sarjavayla, positiivinen N2, BACnet
kv 21 | | ROL/1NC ) Relelahio 1 )
5 oo 22 | [RO1/2 CM KAY
® ------- 23 | [RO1/3 NO S
! 1
! ' 24 | | RO2/1 NC Relelahts 2
1
! VIKA :_ _____ 25 RO2/2 CM j VIKA
L @ -------- 26 | | RO2/3 NO I
28 | | TI1+ Termistoritulo *)
29 || TI1-
32 5htd **)
33 | |[RO3/3 NO —

Kuva 6: Paikallis-/etdohjaussovelluksen oletusohjausliitinnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 7: DIP-kytkin

A. Digitaalitulon DIP-kytkin
B. Kelluva

Taulukko 5: M1.1 Ohjatut toiminnot

Indeksi Parametri in. . . Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.1 Ohjatut asetukset 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
monipumpputoiminnon
Ohjattu monipump- 0 1 0 1671 valitsemalla arvoksi
putoiminto Aktiivinen (katso luku
2.7 Ohjattu monipump-

putoiminto).

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-

. . minnon valitsemalla
Oh;zgt“u;'g?m“f:tdoe - 0 1 0 1672 |arvoksi Aktiivinen
(katso luku 2.8 Ohjattu
Fire Mode -asetustoi-
minto).
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PIKAOPAS

Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
1= Paikallisohjaus/
etaohjaus
1.2 Sovellus 0 5 1 212 | 2 = Multi-Step-nopeus
3 = PID-saato
4 = Erikoiskaytto
5 = Moottoripotentio-
metri
1.3 Minimitaajuusohje 0.00 P1.4 Hz 0.0 101
1.4 Maksimitaajuusohje P1.3 320.0 Hz 56?600/ 102
1.5 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 3 5.0 103
1.6 Hidastusaika 1 0.1 300.0 3 5.0 104
1.7 Moottorin virtaraja [H*0,1 IS A Vaihtelee 107
0 = Induktiomoottori
18 Moottorin t . 0 9 0 650 1 = Kestomagneetti-
. oottorin tyyppi moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori
Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.
19 Moottc.)Irlln r'nmellls- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110 HUOMAUTUS!
jannite lee lee
Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.
110 Moottorln. nimellis- 8.0 3200 Hy 50/ 60 111 Katso.arvo .lfn moottorin
taajuus arvokilvesta.
111 Moottorin nimellis- 2% 19200 rpm Vaihtelee 112 Katso arvonn mootto-
nopeus rin arvokilvesta.
112 Moottorln nimellis- IH*0.1 IH* 2 A Vaihtelee 113 Katsoiarvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.
113 Moottorln_tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat.so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.
114 | Energiankaytonopti- | g 1 0 666 | 0= Ei kéytosss
mointi v
1 = Kaytossa
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Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1.15 ID ajo 0 2 0 631 1 = Pyséytettyni

2 = Pyorii
1.16 Kaynnistysmuoto 0 1 0 505 0 = Rampilla

1 = Vauhtikaynnistys
1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pydrien

1 =Rampilla

1.18 Automaattinen vian- 0 1 0 731 |0 =Eikéytossa

kuittaus 1 = Kaytossa

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
1.19 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika (pyséytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatulovian (P3.9.1.13)

vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen
taajuus

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

1.20

1.21 Etdohjauspaikka 0 1 0 172 0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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PIKAOPAS

Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

117

Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al1

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-
metri

8 = Ohjaussauvan
ohjearvo

9 = Rydomintaohje

10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 7: M1.32 Paik/kauko

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
1321 I/O-ohjearyopalkan B 1 20 4 131 Katso P1.22.
valinta
DigIN CLOSED = Pakota
1.32.2 Pakota ohjaus I/0 B paikka A. 425 |ohjauspaikaksi /0 B.
6
DigIN CLOSED =1/0-ohjeen B
Pakota taajuusohje . parametri (P1.32.1)
1323 /0 B paika A 343 | [ asrittas Kaytettavan
taajuusohjeen.
DigIN
1.32.4 Ohjaussignaali 1 B paikka A. 423
4
DigIN
1.32.5 Ohjaussignaali 2 B paikka A. 424
5
DigIN
1.32.6 Pakota paneeliohjaus paikka A. 410
1
I DigIN
1327 Pakota kgnttavayla- paikka A1
ohjaus
0.1
DigIN
. . T . OPEN = 0K
1.32.8 Ulkoinen vika (kiinni) palkl3(a A. 405 CLOSED = Ulkoinen
vika
DigIN Kun arvo on CLOSED,
1.32.9 Vian kuittaus (kiinni) paikka 414 | kaikki aktiiviset viat
0.1 nollautuvat.

1.4.3 MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUS

Voit kayttaa Multi-Step-nopeussovellusta prosesseissa, joissa tarvitaan useita erilaisia
vakionopeuksia (esimerkiksi testipenkeissa).

Voit kayttaa 1 + 7 -taajuusohjemallia: yksi perusohje (Al1 tai Al2) ja 7 esiasetettua ohjetta.

Valitse vakionopeusohjeet digitaalisignaalien DI4, DI5 ja DI6 avulla. Jos mikaan naista
tuloista ei ole aktiivinen, taajuusohje poistetaan analogiatulosta (Al1 tai Al2). Kay/Seis-
komennot annetaan riviliittimen (DI1 ja DI2) kautta.

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (L&htotaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
|_signaali___§  Kuvaus |
X_
= ] 1 || +10 vref | | ohjausjannitelahts | | |
Ohjearvopo- | L - 4
tentiometri \ ;
—. AIl+ Analogiatulo 1 +
1-10000Q || 2 - -
Taajuusohje
_ _ _ (oletusarvo 0-10 V)
3 All- Analogiatulo 1 -
a4 AI2+ Analogiatulo 2 + Taajuusohje
(oletusarvo 4-20 mA)
5 Al2- Analogiatulo 2 -
oo 6 || 24V:inlhto® | |24 V:napujannite || |
L 7 | [ow o] [0 mas | |
R {1 8 ||bpn | | Digitaalitulo 1 | | Kay eteen |
R TR EEE 1 9 || | [ Digitaalitulo 2 || Kay taakse |
LR EETEE 1 10 | | 13 | | Digitaalitulo 3 | Ulkoinen vika |
[11][cmM ® | | [ Yhteinen tuloile Dr1-DI | |
| 12 | | 24 V:n lahto @ | | 24 V:n apujannite | | |
: r----1 13 | [ GND ® | [ Yo Maa | | |
! L : DI4 | DIS | DI6 Taaj.ohje
R S S — 14 | | D4 Digitaalitulo 4 B AT
i e | $15 10 Vakionopeus 3
R e TS | | Digitaalitulo 5 | | oo akionopeus 2
: L ! o1 Sionopeus 6
L---7 ———r————-l 16 | | DI6 | | Digitaalitulo 6 | i 1 aKonopeeus7
1 1
! 17 | | CM L Yhteinen tuloile DI1-DIf
1 - 1
[ S T Analogialdhté 1 +
A v { 18 | AO1+ 9
pomAs Lahtotaajuus
! P 19 AO1- () Analogialdhté 1 - (0-20 mA)
' 1
' 1
: : 30 | | +24 Vin tulo 24 Vin
: ! aputulojannite
5 X A RS485 Sarjavéayla, negatiivinen Modbus RTU,
1 1
' ! B RS485 Sarjavéayla, positivinen N2, BACnet
1 1
Ly 21 | | RO1/1 NC |/ Relelanto 1 )
: oo 22 | | RO1/2 CM KAY
@ ------- 23 | | RO1/3 NO —
! 1
| ! 24 RO2/1 NC Releldhtd 2
1
'OVIKA o] 25 | [RO2/2 M -/ VIKA
1
- @ -------- 26 | | RO2/3 NO
28 | | TI1+ Termistoritulo *)
29 TI1-
RO3/2 CM Relelahté 3 * %
32 / - VALMIS )
33 | [ RO3/3 NO

Kuva 8: Multi-Step-nopeussovelluksen oletusohjausliitannat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 9: DIP-kytkin

A. Digitaalitulon DIP-kytkin
B. Kelluva

Taulukko 8: M1.1 Ohjatut toiminnot

Indeksi Parametri in. . . Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.1 Ohjatut asetukset 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
monipumpputoiminnon
Ohjattu monipump- 0 1 0 1671 valitsemalla arvoksi
putoiminto Aktiivinen (katso luku
2.7 Ohjattu monipump-

putoiminto).

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-

. . minnon valitsemalla
Oh;zgt“u;'g?m“f:tdoe - 0 1 0 1672 |arvoksi Aktiivinen
(katso luku 2.8 Ohjattu
Fire Mode -asetustoi-
minto).
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PIKAOPAS

Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
1= Paikallisohjaus/
etaohjaus
1.2 Sovellus 0 5 2 212 | 2 = Multi-Step-nopeus
3 = PID-saato
4 = Erikoiskaytto
5 = Moottoripotentio-
metri
1.3 Minimitaajuusohje 0.00 P1.4 Hz 0.0 101
1.4 Maksimitaajuusohje P1.3 320.0 Hz 56?600/ 102
1.5 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 3 5.0 103
1.6 Hidastusaika 1 0.1 300.0 3 5.0 104
1.7 Moottorin virtaraja [H*0,1 IS A Vaihtelee 107
0 = Induktiomoottori
18 Moottorin t . 0 9 0 650 1 = Kestomagneetti-
. oottorin tyyppi moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori
Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.
19 Moottc.)Irlln r'nmellls- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110 HUOMAUTUS!
jannite lee lee
Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.
110 Moottorln. nimellis- 8.0 3200 Hy 50/ 60 111 Katso.arvo .lfn moottorin
taajuus arvokilvesta.
111 Moottorin nimellis- 2% 19200 rpm Vaihtelee 112 Katso arvonn mootto-
nopeus rin arvokilvesta.
112 Moottorln nimellis- IH*0.1 IH* 2 A Vaihtelee 113 Katsoiarvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.
113 Moottorln_tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat.so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.
114 | Energiankaytonopti- | g 1 0 666 | 0= Ei kéytosss
mointi v
1 = Kaytossa
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VACON - 31

Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.15

Parametri

ID ajo

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

631

Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

1.16

Kaynnistysmuoto

505

0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17

Pysaytystoiminto

506

0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

1.18

Automaattinen vian-
kuittaus

731

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

1.19

Vaste ulkoiseen
vikaan

701

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Vika [pysaytys pika-
pysdytystavalla)

3 =Vika [pyséaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Analogiatulovian
vaste

700

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
(P3.9.1.13)

3 = Halytys + edellinen
taajuus

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

1.21

Etaohjauspaikka

172

0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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PIKAOPAS

Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

117

Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al1

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-
metri

8 = Ohjaussauvan
ohjearvo

9 = Rydomintaohje

10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.

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




PIKAOPAS VACON - 33

Taulukko 10: M1.33 Multi-Step-nopeus

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
1.33.1 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
1.33.2 Vakionopeus 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106
1.33.3 Vakionopeus 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126
1.33.4 Vakionopeus 4 P1.3 P1.4 Hz 25.0 127
1.33.5 Vakionopeus 5 P1.3 P1.4 Hz 30.0 128
1.33.6 Vakionopeus 6 P1.3 P1.4 Hz 40.0 129
1.33.7 Vakionopeus 7 P1.3 P1.4 Hz 50.0 130

0 = Binaaritila
1 =Tulojen maara

1.33.8 Vakionopeustila 0 1 0 128 Vaki .
akionopeus valitaan
aktiivisten digitaalitu-
lojen maaran mukaan.
DigIN
1.33.9 Ulkoinen vika (kiinni) paikka A. 405 | CLOSED =0K
3 OPEN = Ulkoinen vika
DigIN Kun arvo on CLOSED,
1.33.10 Vian kuittaus (kiinni) paikka 414 | kaikki aktiiviset viat
0.1 nollautuvat.

1.4.4 PID-SAATOSOVELLUS

Voit kayttaa PID-saatosovellusta sovelluksissa, joissa prosessimuuttujaa (esimerkiksi
painetta) ohjataan sagtamalla moottorin nopeutta.

Tassa sovelluksessa taajuusmuuttajan sisainen PID-saadin on maaritetty kayttamaan yhta
asetusarvoa ja yhta takaisinkytkentasignaalia.

Voit kayttaa kahta ohjauspaikkaa. Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon D16 avulla. Kun
ohjauspaikka A on kaytossa, kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan liittimella DI1 ja
taajuusohje saadaan PID-saatimesta. Kun ohjauspaikka B on kaytossa, kaynnistys- ja
pysaytyskomennot annetaan liittimelld Dl4 ja taajuusohje saadaan liittimesta Al1.

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (Lahtotaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
|__signaali ]| Kuvaus
X
y }I 1 || +10 vref | [ohjausjannitelahts | | |

Ohjearvopo- -

teg‘tmmegri ! \ 2 All+ Analogiatulo 1 + Paikka A:

1-10 000 Q| | - PID-asetusarvo (ohje)

I Paikka B:

L 3 All- Analogiatulo 1 - Taajuusohje
Kaksijohdinlahetin (oletusarvo: 0-10V)
Oloarvo I - ___1 a AI2+ Ana|ogiatu|o 2 + PID-takaISInkytkentaarVO

(oloarvo)
(oletusarvo: 4-20 mA)
_ -] Al2- Analogiatulo 2 -
I +
|
(0)‘|‘_---_29E“§_' s [l [24 V:n lahto @ | [24 V:n apujannite | | |
| t--] 7 ][enD ® | /O Maa | |

;__ L _| P | | DIL | |Digitaa|itu|o 1 | |Paikka A: Kay eteen (PID-saadin) |

Fommtl e {1 9 |[o | [Digitaalitulo 2 || Ulkoinen vika |

R e { 10 | |p13 | [Digitaalitulo 3 | Vian kuittaus |

| 11 ||cM ® | | |ynteinen tuboile DIL-DIg] | |

e .| 12 | | 24 V:n léhto @ | |24 V:n apujdnnite | | |

: r----1 13 | [GND ® | (V0 Maa | | |

IS : o Paikka B: Kay eteen

e 14 | | DK Digitaalitulo 4 (taajuusohje P3.3.1.6)

1 e 1 .. o

— ___:______I 15 | [DI5 | [Digitaalitulo 5 | | Vakionopeus 1 |

ool ---:------| 16 | | DI6 | |Digitaa|itu|o 6 | | Ohjauspaikan A/B valinta |

1 1

| ! 17 | |[CM o Yhteinen tuloile DI1-DI6

/”_\\\——:-———nl 18 | AO1+ Analogialdhtd 1 +

' ! !

" mA ro Lahtdtaajuus

I S<_-f-d---- 119 | | AO1-/GND @ | | Analogialdhts 1 - (0-20 mA)

! 1

\ I

5 : 30 | | +24 Vin tulo 24 Vin

! ! aputulojannite

E X A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU,

1 1

‘ ! B RS485 Sarjavayla, positiivinen N2, BACnet

1 1

L KAY 21 || RO1/1 NC 7 Relelants 1 )

; oo 22 | [RO1/2 CM KAY

.""@"": """" 23 RO1/3 NO —

! 1

| ! 24 | | RO2/1 NC Releldhtd 2

1

Y, 7 N 25 | [RO2/2 CM -/ VIKA

1

- @ --------- 26 | [RO2/3 NO —

28 || TI1+ Termistoritulo *)

29 TI1-

32 Ahtd **)
RO3/2 CM |~ Releldhts 3 VALMIS

33 | [RO3/3 NO —

Kuva 10: PID-s&atosovelluksen oletusohjausliitdnnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.

Al2
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[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 11: DIP-kytkin

A. Digitaalitulon DIP-kytkin
B. Kelluva

Taulukko 11: M1.1 Ohjatut toiminnot

Indeksi Parametri in. . . Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.1 Ohjatut asetukset 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
monipumpputoiminnon
Ohjattu monipump- 0 1 0 1671 valitsemalla arvoksi
putoiminto Aktiivinen (katso luku
2.7 Ohjattu monipump-

putoiminto).

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-

. . minnon valitsemalla
Oh;zgt“u;'g?m“f:tdoe - 0 1 0 1672 |arvoksi Aktiivinen
(katso luku 2.8 Ohjattu
Fire Mode -asetustoi-
minto).
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PIKAOPAS

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
1= Paikallisohjaus/
etaohjaus
1.2 Sovellus 0 5 3 212 | 2 = Multi-Step-nopeus
3 = PID-saato
4 = Erikoiskaytto
5 = Moottoripotentio-
metri
1.3 Minimitaajuusohje 0.00 P1.4 Hz 0.0 101
1.4 Maksimitaajuusohje P1.3 320.0 Hz 56?600/ 102
1.5 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 3 5.0 103
1.6 Hidastusaika 1 0.1 300.0 3 5.0 104
1.7 Moottorin virtaraja [H*0,1 IS A Vaihtelee 107
0 = Induktiomoottori
18 Moottorin t . 0 9 0 650 1 = Kestomagneetti-
. oottorin tyyppi moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori
Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.
19 Moottc.)Irlln r'nmellls- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110 HUOMAUTUS!
jannite lee lee
Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.
110 Moottorln. nimellis- 8.0 3200 Hy 50/ 60 111 Katso.arvo .lfn moottorin
taajuus arvokilvesta.
111 Moottorin nimellis- 2% 19200 rpm Vaihtelee 112 Katso arvonn mootto-
nopeus rin arvokilvesta.
112 Moottorln nimellis- IH*0.1 IH* 2 A Vaihtelee 113 Katsoiarvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.
113 Moottorln_tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat.so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.
114 | Energiankaytonopti- | g 1 0 666 | 0= Ei kéytosss
mointi v
1 = Kaytossa
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Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.15

Parametri

ID ajo

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

631

Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

1.16

Kaynnistysmuoto

505

0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17

Pysaytystoiminto

506

0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

1.18

Automaattinen vian-
kuittaus

731

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

1.19

Vaste ulkoiseen
vikaan

701

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Vika [pysaytys pika-
pysdytystavalla)

3 =Vika [pyséaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Analogiatulovian
vaste

700

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
(P3.9.1.13)

3 = Halytys + edellinen
taajuus

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

1.21

Etaohjauspaikka

172

0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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PIKAOPAS

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

17

Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al1

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-
metri

8 = Ohjaussauvan
ohjearvo

9 = Rydomintaohje

10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldaohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 13: M1.34 PID-s&éato

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus
1.34.1 PID-sadtimenvah- | 444 | 19000 % 100.00 18
vistus
1.34.2 PID-saatimen l-aika 0.00 600.00 s 1.00 119
1.34.3 PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 3 0.00 1132
1344 Takmsmkytkenté 1, 0 30 2 334 Katso P3.13.3.3.
paikka
1.34.5 Asetusarvon 1 lahde 0 32 1 332 Katso P3.13.2.6.
1346 Paneelin asetusarvo | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 167
1 lee lee lee
1.34.7 Lepotaajuusraja 1 0.0 320.0 Hz 0.0 1016
1.34.8 Lepoviive 1 0 3000 s 0 1017
1349 | Havahtumisraja1 | VaiNte- | Vaihte- | Vaihte- |y 0 iciee | 1018
lee lee lee
1.34.10 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
1.4.5 ERIKOISKAYTTOSOVELLUS

Erikoiskayttosovellusta voidaan kayttaa prosesseissa, joissa tarvitaan useita moottorin
ohjaustoimintoja (esimerkiksi kuljettimissa).

Taajuusmuuttajaa voidaan ohjata paneelin, kenttavaylan tai riviliitinten valityksella. Kun
kaytetaan riviliitinohjausta, Kay/Seis-komennot annetaan liittimella DI1 ja DI2 ja taajuusohje
joko liittimella Al1 tai liittimella Al2.

Kaytettavissa on kaksi kiihdytys- ja hidastusramppia. Valinta rampin 1 ja rampin 2 valilla
tehdaan Lliittimella DIé6.

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (Lahtotaajuus) ja kolme

relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
|__Signaali___§ ___ Kuvaus |
x
r = ] 1 | [+10 Vref | [ohjausjannitelahts | | |
Ohjearvopo- | LA
ST T \ All+ Analogiatulo 1 +
1-10 000 Q| | —| 2 9 Taai -
aajuusohje
I (oletusarvo 0-10 V)
3 All- Analogiatulo 1 -
Kaksijohdin- - ; . .
antori S ET oo 4 A2+ Analogiatulo 2 + Taajuusohje
(oletusarvo 4-20 mA)
M 5 Al2- Analogiatulo 2 -
|
4. 20mAf ----1 6 [24 Vin laht6 @ | [24 V:n apujannite | | |
' |
: ) t--1 7 ||eND ® | (/0 Maa | | |
bome’ emeeaaas {1 8 |[p1 | [Digitaalitulo 1 i Kay eteen |
booorT o {1 9 ]|or | [Digitaalitulo 2 || Kay taakse |
E___ L _| 10 | | DI3 | |Digitaa|itu|0 3 | | Vian kuittaus |
E [ 11 ] [cM ® | | [Yhteinen tuloile DI1-DI6| | |
5 | 12 ] [24 vinlahts @ | | [24 v:in apujénnite | | |
5 r----{ 13 ] [GND ¢ | [/0 Maa | | |
‘ . |
R 14 | |DM4 Digitaalitulo 4 Vakionopeus 1
1 1
Lo ___5.____.| 15 | [DIS | |Digitaalitulo 5 || Ulkoinen vika |
bo--” —.t----] 16 | |DI | [Digitaalitulo 6 | [ Rampin 1/ rampin 2 valinta |
1 1
! ! 17 | |[ICM [ ] Yhteinen tuloile DI1-DI6
E I,"'\\__E_____ 18 | |AO1+ Analogialdhto 1 +
P MALT - Lahtétaajuus
N 19 AO1-/GND ® Analogialdhtd 1 - (0-20 mA)
1 1
, 1
: : 30 | |+24 Vin tuo 24 Vin
! ! aputulojannite
E X A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU,
| B | [RS485 Sarjavayla, positivinen N2, BACnet
L iy 21 | |RO1/1NC 7 Relelats 1 )
5 RS 22 | [RO1/2 CM KAY
@J ------- 23 | |[RO1/3 NO —
! 1
X ! 24 RO2/1 NC Releldhtd 2
1
' VIKA :_ _____ 25 RO2/2 CM j VIKA
1
= @ -------- 26 | [R0O2/3 NO S
28 | [TIl+ Termistoritulo *)
29 TI1-
32 | [RO3/2 M _~ Releldhts 3 VALMIS **)
33 RO3/3 NO L

Kuva 12: Erikoiskayttosovelluksen oletusohjausliitdnnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.
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Kuva 13: DIP-kytkin

A. Digitaalitulon DIP-kytkin
B. Kelluva

Taulukko 14: M1.1 Ohjatut toiminnot

Indeksi Parametri in. . . Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.1 Ohjatut asetukset 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
monipumpputoiminnon
Ohjattu monipump- 0 1 0 1671 valitsemalla arvoksi
putoiminto Aktiivinen (katso luku
2.7 Ohjattu monipump-

putoiminto).

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-

. . minnon valitsemalla
Oh;zgt“u;'g?m“f:tdoe - 0 1 0 1672 |arvoksi Aktiivinen
(katso luku 2.8 Ohjattu
Fire Mode -asetustoi-
minto).
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PIKAOPAS

Taulukko 15: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
1= Paikallisohjaus/
etaohjaus
1.2 Sovellus 0 5 4 212 | 2 = Multi-Step-nopeus
3 = PID-saato
4 = Erikoiskaytto
5 = Moottoripotentio-
metri
1.3 Minimitaajuusohje 0.00 P1.4 Hz 0.0 101
1.4 Maksimitaajuusohje P1.3 320.0 Hz 56?600/ 102
1.5 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 3 5.0 103
1.6 Hidastusaika 1 0.1 300.0 3 5.0 104
1.7 Moottorin virtaraja [H*0,1 IS A Vaihtelee 107
0 = Induktiomoottori
18 Moottorin t . 0 9 0 650 1 = Kestomagneetti-
. oottorin tyyppi moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori
Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.
19 Moottc.)Irlln r'nmellls- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110 HUOMAUTUS!
jannite lee lee
Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.
110 Moottorln. nimellis- 8.0 3200 Hy 50/ 60 111 Katso.arvo .lfn moottorin
taajuus arvokilvesta.
111 Moottorin nimellis- 2% 19200 rpm Vaihtelee 112 Katso arvonn mootto-
nopeus rin arvokilvesta.
112 Moottorln nimellis- IH*0.1 IH* 2 A Vaihtelee 113 Katsoiarvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.
113 Moottorln_tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat.so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.
114 | Energiankaytonopti- | g 1 0 666 | 0= Ei kéytosss
mointi v
1 = Kaytossa
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Taulukko 15: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1.15 ID ajo 0 2 0 631 1 = Pyséytettyni

2 = Pyorii
1.16 Kaynnistysmuoto 0 1 0 505 0 = Rampilla

1 = Vauhtikaynnistys
1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pydrien

1 =Rampilla

1.18 Automaattinen vian- 0 1 0 731 |0 =Eikéytossa

kuittaus 1 = Kaytossa

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
1.19 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika (pyséytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatulovian (P3.9.1.13)

vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen
taajuus

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

1.20

1.21 Etdohjauspaikka 0 1 0 172 0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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PIKAOPAS

Taulukko 15: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

17

Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al1

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-
metri

8 = Ohjaussauvan
ohjearvo

9 = Rydomintaohje

10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldaohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2 signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 16: M1.35 Erikoiskaytto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = U/f-taajuusohjaus,

open loop

1.35.1 Ohjaustapa 0 2 0 600 1 = Nopeusohjaus,
open loop
2 = Momenttiohjaus,
open loop

Automaattinen
1.35.2 momentin maksi- 0 1 0 109 0 = Ei kaytossa
mointi 1 = Kaytossa

1.35.3 Kiihdytysaika 2 0.1 300.0 s 10.0 502

1.35.4 Hidastusaika 2 0.1 300.0 s 10.0 503

1.35.5 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 5.0 105

. 0 = Lineaarinen
1.35.6 U/f-suhdevalinta 0 2 0 108

1 = Neliollinen
2 = Ohjelmoitava

Kentan heikennys-

1.35.7 . .
pisteen taajuus

8.00 P1.4 Hz Vaihtelee 602

1358 Jannite kentan hei- | 54 | 55 g % 10000 | 603
kennyspisteess3

U/f-keskipistetaa-

1.35.9 . 00 [P1.357 | Hz [Vvaihtelee | 604
juus
1.35.10 | U/f-keskipistejannite | 0.0 100.00 % 100.0 605
1.35.11 Nollataajuusjannite 0.00 40.00 % Vaihtelee 606
135.12 Magnetointivirta 000 |31 A |vaihtelee | 517
kaynnistyksessa lee
135.13 Magnetointiaika 0.00 | 600.00 s 0.00 516
kaynnistyksessa
1.35.14 DCjarrutusvirta | Vainte- | Vaihte- f -y intetee | 507 | i
lee lee 0 = Ei kaytossa
1.35.15 DC-jarrutusaika 0.00 | 600.00 s 0.00 508
pysaytyksessa
Taajuus, jolla DC-jar-
1.35.16 rutus aloitetaan 0.10 | 50.00 % 0.00 515
hidastaen pysaytet-
taessa.
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Taulukko 16: M1.35 Erikoiskaytto

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
1.35.17 Kuormitusjousto 0.00 50.00 % 0.00 620
Kuormitusjouston
1.35.18 . 0.00 2.00 s 0.00 656
aika

0 = Normaali; kuormi-
tusjoustokerroin on
vakio koko taajuusalu-
eella.

1.35.19 Kuormitusjoustotapa 0 1 0 1534 | 1 =Lineaarinen poisto;

kuormitusjousto pois-
tuu lineaarisesti siir-

ryttdessa nimellistaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

1.4.6 MOOTTORIPOTENTIOMETRI -SOVELLUS

Moottoripotentiometri -sovellusta kaytetaan prosesseissa, joissa moottorin taajuusohjetta
saadetaan (suurennetaan tai pienennet&an) digitaalitulojen kautta.

Tasséa sovelluksessa riviliitin on asetettu oletusohjauspaikaksi, ja Kéy/Seis-komennot
annetaan liittimilla DI1 ja DI2. Moottorin taajuusohjetta suurennetaan liittimella DI5 ja
pienennetaan liittimella DIé.

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettdvissa yksi analogialéhto (L&ht6taajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).

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




PIKAOPAS

VACON - 47

Vakiolaajennuskortti

_______Litin__}§ _Signaali ] _Kuvaus |

1 | | +10 Vref

| |ohjausjannitelshts | |

2 AIl+ Analogiatulo 1 +
Ei kaytossa
3 All- Analogiatulo 1 -
4 A2+ Analogiatulo 2 +
Ei kdytossa

5 Al2- Analogiatulo 2 -
J 6 |[24Vinlahts @ | [24 V:n apujannite || |
L 7 [ow o [10 v | |
-------- { 8 |[pn | [Digitaalitulo 1 | | Kay eteen |
bl 9 DI2 igitaalitulo Kay taakse
- o] | Dateaito2 ]| |
- I {10 | [ | [Digitaalitulo 3 |[ Ukoinenvika |
[[11 ] [cM @ | | [vhteinen tuoile D11-DI6] | |
. 12 24 V:n lahto @ 24 V:n apujannite
Z | 12 || lah | | || |
| r----{ 13 ] [GND ¢ | [/0 Maa | |
N ---:------I 14 | |DI4 | |Digitaa|'rcu|o 4 | | Vakionopeus 1 |
: - 1
[ ---:------I 15 | |D15 | |Digitaa|itu|o 5 | | Taajuusohje YLOS |
booo” osto---] 16 | [DI6 | [Digitaaliulo 6 | [ Taajuusohje ALAS__|
E \ | 17 | |CM [ J | |Yhteinen tuloile D11—D16| | |
1 1
, ' b
i ,'/ - T\_ -E- ----- 18 AO1+ Analogialahto 1 + Lahtotaajuus
' l\ mA /, : (0—20 mA)
A Seoofm-bo oo 19 AO1-/GND ® Analogialahté 1 -
1 1
! 1
' | . 24 V:n
E 30 30 +24 V:ntulo aputulojannite
E X A RS485 Sarjavéyla, negatiivinen Modbus, RTU,
E E B RS485 Sarjavayla, positiivinen BACnet, N2
i ) : 21 | [RO1/1 NC Relelahtd 1
; KAY booo 22 | [RO1/2 CM j KAY
@J ------- 23 | |[RO1/3 NO —
! 1
I | 24 RO2/1 NC Relelahto 2
VIKA L] 25 | [RO2/2 CM j VIKA
- @ -------- 26 | [RO2/3 NO S

28 T+ Termistoritulo

29 TI1-

32 | [RO3/2CM |~ Relelshts 3 VALMIS )

33 RO3/3 NO L

Kuva 14: Moottoripotentiometri -sovelluksen oletusohjausliitdnnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -

asennusoppaassa.
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Kuva 15: DIP-kytkin

A. Digitaalitulon DIP-kytkin
B. Kelluva

Taulukko 17: M1.1 Ohjatut toiminnot

Indeksi Parametri in. . . Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.1 Ohjatut asetukset 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun

monipumpputoiminnon
valitsemalla arvoksi

0 ! 0 1671 Aktiivinen (katso luku

2.7 Ohjattu monipump-

putoiminto).

Ohjattu monipump-
putoiminto

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-

. . minnon valitsemalla
Ohjattu Fire Mode - 0 1 0 1672 |arvoksi Aktiivinen
(katso luku 2.8 Ohjattu
Fire Mode -asetustoi-
minto).

asetustoiminto
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Taulukko 18: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
1= Paikallisohjaus/
etaohjaus
1.2 Sovellus 0 5 5 212 | 2 = Multi-Step-nopeus
3 = PID-saato
4 = Erikoiskaytto
5 = Moottoripotentio-
metri
1.3 Minimitaajuusohje 0.00 P1.4 Hz 0.0 101
1.4 Maksimitaajuusohje P1.3 320.0 Hz 56?600/ 102
1.5 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 3 5.0 103
1.6 Hidastusaika 1 0.1 300.0 3 5.0 104
1.7 Moottorin virtaraja [H*0,1 IS A Vaihtelee 107
0 = Induktiomoottori
18 Moottorin t . 0 9 0 650 1 = Kestomagneetti-
. oottorin tyyppi moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori
Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.
19 Moottc.)Irlln r'nmellls- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110 HUOMAUTUS!
jannite lee lee
Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.
110 Moottorln. nimellis- 8.0 3200 Hy 50/ 60 111 Katso.arvo .lfn moottorin
taajuus arvokilvesta.
111 Moottorin nimellis- 2% 19200 rpm Vaihtelee 112 Katso arvonn mootto-
nopeus rin arvokilvesta.
112 Moottorln nimellis- IH*0.1 IH* 2 A Vaihtelee 113 Katsoiarvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.
113 Moottorln_tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat.so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.
114 | Energiankaytonopti- | g 1 0 666 | 0= Ei kéytosss
mointi v
1 = Kaytossa
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Taulukko 18: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1.15 ID ajo 0 2 0 631 1 = Pyséytettyni

2 = Pyorii
1.16 Kaynnistysmuoto 0 1 0 505 0 = Rampilla

1 = Vauhtikaynnistys
1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pydrien

1 =Rampilla

1.18 Automaattinen vian- 0 1 0 731 |0 =Eikéytossa

kuittaus 1 = Kaytossa

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
1.19 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika (pyséytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatulovian (P3.9.1.13)

vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen
taajuus

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

1.20

1.21 Etdohjauspaikka 0 1 0 172 0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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Taulukko 18: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

17

Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al1

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-
metri

8 = Ohjaussauvan
ohjearvo

9 = Rydomintaohje

10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldaohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 19: M1.36 Moottoripotentiometri

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
1.36.1 | Moottoripotentio- 0.1 500.0 | Haz/s 10.0 331
metrin ramppi
0 = Ei palautusta
1.31.2 Moottf)rlpotentlo- 0 ’ 1 367 1= Pfllautus pysaytyk-
metrin palautus sessa
2 =Nollaus virrankat-
kaisun yhteydessa
1.31.2 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
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2 OHJATUT TOIMINNOT

2.1 OHJATTU VAKIOSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu vakiosovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus) (ID
212) arvoksi Vakio.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto
siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan-  [Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 7.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin]  |Alue: 0.3...1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysaytyskomennot seka taajuusmuuttajan taajuus- | Riviliittimet
n ohje annetaan). Kenttavayla
Paneeli

Ohjattu vakiosovellustoiminto on nyt valmis.
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2.2 OHJATTU PAIKALLIS-/ETAOHJAUS-SOVELLUSTOIMINTO
Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu paikallis-/etdohjaus-sovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2
(Sovellus) (ID 212) arvoksi Paik/kauko.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto
siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] [Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 7.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin)  [Alue: 0.30...1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
Valitse etdohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
1 pysaytyskomennot sekd taajuusmuuttajan taajuus- | Riviljittimet
ohje annetaan, kun etdohjaus on kaytossa). Kenttavayls

Jos etaohjauspaikaksi valitaan Riviliittimet, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon Kenttavayld, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 14.
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P1.26 Analogiatulon 2 signaalialue

12 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

Valitse paikallinen ohjauspaikka (josta kaynnistys-

ja pysaytyskomennot seka taajuusohje annetaan, Kenttavayls
13 kun paikallisohjaus on kaytossa). Ohjauspaneeli
Riviliittimet (B)

Jos paikalliseksi ohjauspaikaksi valitaan Riviliittimet [B), seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos
valitset jonkin muun vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.

P1.25 Analogiatulon 1 signaalialue
14 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20mA

Ohjattu paikallis-/etdohjaussovellus toiminto on nyt valmis.

2.3 OHJATTU MULTI-STEP-NOPEUSSOVELLUSTOIMINTO
Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu Multi-Step-nopeussovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2
(Sovellus) (ID 212) arvoksi Multi-Step-nopeus.

HUOMAUTUS!

Jos aloitat ohjatun sovellustoiminnon Ohjatut asetukset -toiminnosta, ohjattu
toiminto nayttaa vain I/0-asetukset.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi] arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] [Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 7.
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Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin]  |Alue: 0.30...1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz

8 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.

9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s

10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s

Ohjattu Multi-Step-nopeussovellustoiminto on nyt valmis.

2.4 OHJATTU PID-SAATOSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu PID-saatosovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus)
(ID 212) arvoksi PID-s&até.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto
siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan-  [Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 7.

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




OHJATUT TOIMINNOT

VACON - 57

6 Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin]  |Alue: 0.30...1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0,00 Hz - P3.3.1.2
8 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta Kay/Seis-
komennot annetaan). Riviliittimet
1 o
Kenttavayla
Ohjauspaneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat vaiheet tulevat

ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 17.

nakyviin. Jos valitset vaihtoehdon %,

Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi)

Arvoalue maaraytyy vaiheessa 12 tehdyn

paikka) arvo.

13 .
arvo. valinnan mukaan.

14 Aseta parametrin P3.13.1.6 (Valitun yksikon mak- Arvoalue maaraytyy vaiheessa 12 tehdyn
simi) arvo. valinnan mukaan.

15 Aseta parametrin P3.13.1.7 (Valitun yksikon desi- Alue: 0...4
maalit) arvo.

16 Aseta parametrin P3.13.3.3 (Takaisinkytkenta 1, Katso takaisinkytkentaasetusten taulukko

luvussa 5.13 Ryhm4 3.13: PID-s&&din

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe

toiminto siirtyy vaiheeseen 19.

18. Muussa tapauksessa ohjattu

Aseta analogiatulon signaalialue.

arvo.

17 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA
Aseta parametrin P3.13.1.8 (Eron korjaus alas] arvo.
18 0 = Normaali
1 = Kaanteinen
19 Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon léhde) Katso asetusarvotaulukko luvussa 5.73

Ryhmé 3.13: PID-s&adin

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 21. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 23.

Jos asetat arvoksi Paneelin asetusarvo 1 tai Paneelin asetusarvo 2, ohjattu toiminto siirtyy
suoraan vaiheeseen 22.
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Aseta analogiatulon signaalialue.

20 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

21 Aseta parametrien P3.13.2.1 (Paneelin asetus- Arvo maaraytyy vaiheessa 20 asetetun arvoa-
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. lueen mukaan.
Lepotilan kaytto

22 0 =Ei

1=Kylla

Jos annat vaiheessa 22 arvon Kylld, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon Ej, ohjattu toiminto on valmis.

23 Aseta parametrin P3.34.7 (Lepotaajuusraja) arvo. Alue: 0,00-320,00 Hz

24 Aseta parametrin P3.34.8 (Lepoviive 1) arvo. Alue: 0-3000s

25 Aseta parametrin P3.34.9 (Havahtumisraja) arvo. Arvoalue vaihtelee valitun yksikon mukaan.

Ohjattu PID-saatosovellustoiminto on nyt valmis.

2.5 OHJATTU ERIKOISKAYTTOSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu erikoiskayttosovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2
(Sovellus) (ID 212) arvoksi Erikoisk&yttd.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto
siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan-  [Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
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Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 7.

Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin)  |Alue: 0.30...1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz

8 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje] Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.

9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s

10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kaynnistys- ja
pysaytyskomennot sekd taajuusmuuttajan taajuus- | Riviljittimet

n ohje annetaan). Kenttavayla

Ohjauspaneeli

Ohjattu erikoiskayttosovellustoiminto on nyt valmis.

2.6 OHJATTU MOOTTORIPOTENTIOMETRI-SOVELLUSTOIMINTO
Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu moottoripotentiometri-sovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin
P1.2 (Sovellus) (ID 212) arvoksi Moottoripotentiometri.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto
siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] [Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
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Jos moottorityypiksi valitaan Induktiomoottori, seuraava vaihe tulee nakyviin. Jos valinta on
Kestomagneettimoottori, parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) arvoksi asetetaan 1,00
ja Ohjatut asetukset -toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 7.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin)  |Alue: 0.30...1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje] Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-300,0 s
1 Aseta parametrin P1.36.1 (Moottoripotentiometrin Alue: 0,1-500,0 Hz/s
ramppi) arvo.
Aseta parametrin P1.36.2 (Moottoripotentiometrin
12 palautus) arvo. 0 = Ei palautusta
1 = Pysaytystila
2 =Tehon vahennys

Ohjattu moottoripotentiometri-sovellustoiminto on nyt valmis.

2.7

OHJATTU MONIPUMPPUTOIMINTO

Voit aloittaa ohjatun monipumpputoiminnon valitsemalla nopean kayttoonoton valikossa
parametrin B1.1.3 arvoksi Aktiivinen. Oletusasetuksen mukaan kaytetaan PID-saadinta yhden
takaisinkytkennan ja yhden asetusarvon tilassa. Oletusohjauspaikkana on I/0 A ja
oletusyksikkona %.

1

Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo.

Enemman kuin yksi valinta.

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat vaiheet tulevat

ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 5.

nakyviin. Jos valitset vaihtoehdon %,

paikka) arvo.

2 Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi) |Vaihtelee
arvo.
3 Aseta parametrin P3.13.1.6 (Valitun yksikon mak- Vaihtelee
simi) arvo.
4 Aseta parametrin P3.13.1.7 (Valitun yksikon desi- 0..4
maalit] arvo.
5 Aseta parametrin P3.13.3.3 (Takaisinkytkenta 1, Katso takaisinkytkentdasetusten taulukko

luvussa 5.13 Ryhmé 3.13: PID-s&é&din.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 6. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 7.
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Aseta analogiatulon signaalialue.
0=0-10V/0-20 mA
6 1=2-10V/ 4-20 mA
Katso Analogiatulot-taulukko luvussa 5.5
Ryhmd 3.5: I/0-mééritykset.
Aseta parametrin P3.13.1.8 (Eron korjaus alas) arvo.
7 0 = Normaali
1 = Kaanteinen
8 Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon 1 ldhde]) Katso asetusarvotaulukko luvussa 5.13
arvo. Ryhmé 3.13: PID-s&éadin.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 9. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 11.

Jos valittuna on Paneelin asetusarvo 1 tai Paneelin asetusarvo 2, nakyviin tulee vaihe 10.

Aseta analogiatulon signaalialue.
0=0-10V/0-20 mA
9 1=2-10V/4-20 mA
Katso Analogiatulot-taulukko luvussa 5.5
Ryhmé 3.5: I/0-mééritykset.
10 Aseta parametrien P3.13.2.1 (Paneelin asetus- Vaihtelee
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot.
Lepotilan kaytto
1 Ei
Kylla

Jos annat vaiheessa 11 arvon Kylld, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin.

Aseta parametrin P3.13.5.1 (Lepotaajuusraja 1)

0,00-320,00 Hz

12

arvo.
13 Aseta parametrin P3.13.5.2 (Lepoviive 1) arvo. 0-3000s
14 Aseta parametrin P3.13.5.6 (Havahtumisraja 1) arvo. |Arvoalue vaihtelee valitun yksikon mukaan.
15 Aseta parametrin P3.15.1 (Moottorien maara) arvo. [1...6

Aseta parametrin P3.15.2 (Lukitustoiminto) arvo.
16 0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa

Aseta parametrin P3.15.4 (Vuorottelu) arvo.

17 0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa

Jos otat vuorottelutoiminnon kayttoon, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos et
kayta vuorottelutoimintoa, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 21.
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Aseta parametrin P3.15.3 (Liita taajuusmuuttaja)
18 arvo. 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
19 Aseta parametrin P3.15.5 (Vuorotteluvali) arvo. 0,0-3000,0 h
20 Aseta parametrin P3.15.6 (Vuorottelutaajuuden 0,00-50,00 Hz
raja-arvo) arvo.
21 Aseta parametrin P3.15.8 (Saatdalue) arvo. 0...100%
22 Aseta parametrin P3.15.9 (Sa&tdalueen viive) arvo.  [0-3 600 s

Taman jalkeen paneelissa nakyvat sovelluksen automaattisesti maarittamat digitaalitulot ja
relelahdot. Kirjoita nama arvot muistiin. Tama toiminto ei ole kaytettavissa tekstipaneelissa.

2.8 OHJATTU FIRE MODE -ASETUSTOIMINTO

Voit aloittaa ohjatun Fire Mode -asetustoiminnon valitsemalla nopean kayttoonoton valikossa
parametrin B1.1.4 arvoksi Aktiivinen.

HUOMiIO!

Ennen kuin jatkat, lue salasanoja ja takuuta koskevat tiedot luvusta 70.18 Fire Mode.

Aseta parametrin P3.17.2 (Fire Mode -taajuuden Enemman kuin yksi valinta

lahde) arvo.

Jos asetat muun arvon kuin Fire Mode -taajuus, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 3.

2 Aseta parametrin P3.17.3 (Fire Mode -taajuus] arvo. |8,00 Hz - P3.3.1.2 (Maks.taajuusohje)

Aktivoi signaali koskettimen avautuessa tai sulkeu-
3 tuessa. 0 = Avoin kosketin

1 = Suljettu kosketin

Aseta parametrien P3.17.4 (Aktivoi Fire Mode AUKI)

Valitse digitaalitulo, joka ottaa Fire Mode

4 ja P3.17.5 (Aktivoi Fire Mode KIINNI) arvot. -tilan kayttoon. Katso myds luku 710.6.1 Digi-
taali- ja analogiatulojen ohjelmointi.
Aseta parametrin P3.17.6 (Fire Mode taakse) arvo. Valitse digitaalitulo, joka ottaa Fire Mode
-tilan kdanteisen suunnan kayttoon.
5
DigIN paikka 0.1 = Eteen
DigIN paikka 0.2 = Taakse
Aseta parametrin P3.17.1 (Fire Mode -salasana) Aseta Fire Mode -toiminnon kayttéonoton
arvo. edellyttama salasana.
6

1234 = Salli testitila
1002 = Salli Fire Mode -tila
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3 KAYTTOLIITTYMAT

3.1 SIIRTYMINEN PANEELISSA

Taajuusmuuttajan tiedot on jarjestetty valikkoihin ja alavalikkoihin. Voit siirtya valikoiden
valilla paneelin yla- ja alanuolipainikkeilla. Voit avata ryhman tai kohteen painamalla OK-
painiketta. Voit siirtya takaisin edelliselle tasolle painamalla Back/Reset-painiketta.

Paneelissa nakyy nykyinen valikkosijaintisi, esimerkiksi M3.2.1. Naet myds nykyisen sijainnin
ryhman tai kohteen nimen.
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Kuva 16: Taajuusmuuttajan perusvalikkorakenne.
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3.2 GRAAFISEN PANEELIN KAYTTO
stop| (] ReApy| ' " wo
C e -0
ID: M1 /@
Q1(1i§]7< Setup
= Monito;_ﬁ—_‘h_ﬁ_“—?;i:>
(5 )/
= Parameters
lil (12 )
Kuva 17: Graafisen paneelin pdavalikko
A. Ensimmiinen tilakentta: SEIS/KAY F. Sijaintikentta: parametrin tunnus ja
B. Pyodrimissuunta nykyinen sijainti valikossa
C. Toinen tilakentta: VALMIS / EI VALMIS / G. Valittu ryhma tai kohde: avaa painamalla
VIKA ) OK-painiketta
D. Halytyskenttd: HALYTYS/- H. Kohteiden lukumaara ryhmassa
E. Ohjauspaikka: PC/1/0 / PANEELI/
KENTTAVAYLA
3.2.1 ARVOJEN MUOKKAAMINEN
Graafisessa paneelissa on kaksi toimintatapaa kohteen arvon muokkaamiseen.
Yleensa parametrilla voi olla vain yksi arvo. Valitse arvo tekstiarvojen luettelosta tai
numeroarvojen alueelta.
PARAMETRIN TEKSTIARVON MUUTTAMINEN
1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.
P P stop| (G| READY | [ o
Start / Stop Setup
‘:_l ID:172 M3.2.1

i Rem Control Place
. I/0 Control

000

000

KeypadStopButton
'Ii Yes

g Start Function
oril Ramping
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2 Siirry muokkaustilaan ja paina OK-painiketta kaksi

kertaa tai paina oikeaa nuolipainiketta. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
Rem Control Place
m ID: M3.2.1
3F| Edit

@ Add to favourites

3 Aseta uusi arvo yla- tai alanuolipainikkeella.

STOP\(] READY‘ \ 110

Rem Control Place

m ID: M3.2.1
FieldbusCTRL
I/0 Control ¢

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit
peruuttaa muutoksen painamalla Back/Reset-
painiketta.

NUMEROARVOJEN MUOKKAAMINEN

1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.

stop| (] READY | | o
D Frequency Ref
ID:101 P3.3.1.1
g.i. MaxFreqReference |
° 0.00 Hz
MinFreqReference
50.00 Hz
8.i. PosFreqRefLimit
o 320.00 Hz
2 Siirry muokkaustilaan.
STOP‘C‘ READY‘ ‘ 110
o MinFregReference
ID:101 P3.3.1.1
N N s
v — 0.00 Hz —
RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz
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3 Jos arvo on numeroarvo, siirry numeroiden valilla
vasemmalla ja oikealla nuolipainikkeella. Muuta STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
numeroa yla- tai alanuolipainikkeella. MinFreqReference
fe) ID:101 P3.3.1.1
N N s
v — 00.00 Hz-
2 BN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz
4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit
peruuttaa muutoksen palaamalla edelliselle tasolle STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
Back/Reset-painikkeella. MinFreqReference
ID:101 P3.3.1.1
N N s
v —11.00 Hz—
2 RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz

USEIDEN ARVOJEN VALITSEMINEN

Joillekin parametreille voi valita useita arvoja. Valitse kunkin tarvittavan arvon valintaruutu.

1 Paikanna parametri. Paneelissa nakyy symboli, kun

valintaruudun voi valita. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
D Interval 1
ID:1466 P3.12.1.3

ONTime 00:00:00
OFF Time 00:00:00

%] I
0 -
\®

A. Valintaruudun valintamerkki.
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2 Voit siirtya arvoluettelossa yla- ja
alanuolipainikkeilla. stop |G| ReaDY | | o

8;i. Days
o ID: M 3.12.1.3.1

Monday

[ ] Tuesday
[ ] Wednesday

|| Thursday

Friday

3 Voit lisata arvon valintaan valitsemalla arvon
vieressa olevan ruudun oikealla nuolipainikkeella. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo

Days
ID: My3.12.1.3.1
Sunday I

Monday

[ ] Tuesday
Wednesday

|| Thursday

Friday

3.2.2 VIAN KUITTAAMINEN

Voit kuitata vian kuittauspainikkeella tai Kuittaa viat -parametrilla. Katso kohdan 77.7 Vika
tulee ndkyviin ohjeet.

3.2.3 FUNCT-PAINIKE

FUNCT-painikkeella voidaan suorittaa nelja toimintoa:

* ohjaussivun avaaminen

» siirtyminen paikallisen ohjauspaikan ja etaohjauspaikan valilla
* pyorimissuunnan vaihtaminen

* parametrin arvon nopea muuttaminen.

Ohjauspaikan valinta maarittaa, mista taajuusmuuttaja ottaa kaynnistys- ja
pysaytyskomennot. Kaikilla ohjauspaikoilla on parametri taajuusohjeldhteen valintaan.
Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka voi olla riviliitin (I/0] tai
kenttavayla. Nykyinen ohjauspaikka nakyy paneelin tilarivilla.

Etaohjauspaikaksi voidaan valita I/0 A, I/0 B tai kenttavayl&. /0 A:lla ja kenttavaylalla on alin
prioriteetti. Voit valita ne parametrilla P3.2.1 (Etdohjauspaikkal. 1/0 B voi ohittaa
etdohjauspaikat I/0 ja Kenttavayla digitaalitulon avulla. Voit valita digitaalitulon parametrin
P3.5.1.7 (Pakota ohjaus I/0 B) avulla.

Kun paikallisohjaus on kaytossa, ohjauspaikkana on aina paneeli. Paikallisohjaus ohittaa
etdohjauksen. Kun esimerkiksi etaohjaus on kaytossa, parametri P3.5.1.7 ohittaa
ohjauspaikan digitaalitulon avulla ja valitset paikallisohjauksen, ohjauspaikaksi tulee paneeli.
Voit siirtya paikallisohjauksesta etdohjaukseen ja painvastoin FUNCT-painikkeella tai
parametrilla P3.2.2 (Paik/kauko).
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OHJAUSPAIKAN MUUTTAMINEN

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

2 Voit valita paikallisen ohjauksen tai etaohjauksen
yla- tai alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta.

3  Valitse paikallinen ohjaus tai etaohjaus painamalla
yla- tai alanuolipainiketta uudelleen. Vahvista
valinta painamalla OK-painiketta.

4 Jos siirryit etaohjauspaikasta paikalliseen
ohjaukseen (paneeliin), sinun on annettava
paneelin ohjearvo.

STOP‘C‘ READY \ ‘Keypad
c} Main Menu
ID: M1l
e Monitor
AP

Y Parameters
( 21 )

Di(aggo)stics

STOP‘G READY \ ‘Keypad
Choose action
ID:1805

Change direction
Control page

Local/Remote ¢

STOP‘G READY \ ‘Keypad
) Local/Remote
L] ID:211
Local
Remote ¢
STOP‘C‘ READY \ \ 110

Main Menu
c) ID: M1

e Monitor
l!ll ( 12 )

Y Parameters
li] (21)

= Diagnostics
Iill ( 6 )

Valinnan jalkeen paneeliin tulee nakyviin sama valikkorakenteen sijainti, joka siina oli ennen

FUNCT-painikkeen painamista.
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OHJAUSSIVUN AVAAMINEN

Tarkeimpia arvoja on helppo valvoa ohjaussivulla.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa

valikkorakenteen kohdassa.

STOP|C| READY 110
c) Main Menu
ID:
= Monitor

(12 )
Parameters

M1

(21)
-— Diagnostics
S (6)
2 Valitse ohjaussivu yla- tai alanuolipainikkeella.
Avaa sivu OK-painikkeella. Ohjaussivu avautuu. STOP|C| READY | Keypad
25 Choose action
O ID:1805
Change direction
Control page
Local/Remote A
Y
3

Jos kaytat paikallista ohjauspaikkaa ja
paneeliohjearvoa, voit maarittaa

STOP | C | READY

| Keypad
parametrin P3.3.1.8 (Paneelin ohjearvo) painamalla H‘ Keypad Reference
OK-painiketta. ID: 184
A
v 0.00Hz

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current

Motor Power

0.00A 0.00%
4 Voit muuttaa arvoa yla- ja alanuolipainikkeilla.
Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. STOP|C| READY | Keypad
Keypad Reference
H‘ ID: 168
N
. ~ 0.00HZ —
/ N\

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current

Motor Power

0.00A 0.00%

Lisatietoja paneelin ohjearvosta on kohdassa 5.3 Ryhmé& 3.3: Viittaukset. Jos kaytossa on jokin
toinen ohjauspaikka tai ohjearvo, paneelissa nakyy taajuusohje, jota ei voi muokata. Muut
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sivulla olevat arvot ovat Monivalvonta-arvoja. Voit valita tassa nakyvat arvot (ohjeet ovat
kohdassa 4.1.1 Monivalvonta).

PYORIMISSUUNNAN VAIHTAMINEN

Voit vaihtaa moottorin pyorimissuunnan nopeasti FUNCT-painikkeella.

HUOMAUTUS!
Suunnanmuutoskomento nakyy valikossa vain, jos paikallinen ohjauspaikka on
valittuna.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa

valikkorakenteen kohdassa. STOP|C| READY /0

Main Menu

G ID: M1

— Monitor

(7))

Parameters

%] (15

Diagnostics

(6)

2 Voit valita Vaihda suunta -sivun yla- tai
RUN [(C] ReADY |

alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta. | Keypad

Choose action
ID:1805

Change direction
Control page y

Local/Remote
3 Valitse uusi pyorimissuunta. Nykyinen
pyorimissuunta vilkkuu. Paina OK-painiketta. RUN |C| READY | |Keypad
o Choose action
ST
[¢] ID:1805
Reverse
Forward Y
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4 Pyorimissuunta vaihtuu heti, ja paneelissa nakyva

tilakentan ilmaisinnuoli muuttuu. STOF(D ) READY 110

Main Menu

G ID: M1

— Monitor

(7))

— Parameters

( 15 )

= Diagnostics

( 6)

PIKAMUOKKAUSTOIMINTO

Pikamuokkaustoiminnolla voit avata haluamasi parametrin nopeasti kirjoittamalla
parametrin tunnuksen.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

2 Valitse Pikamuokkaus yla- tai alanuolipainikkeella
ja vahvista valinta painamalla OK-painiketta.

3 Kirjoita parametrin tai valvonta-arvon tunnus.
Paina OK-painiketta. Parametrin arvo tulee
nakyviin muokkaustilassa ja valvonta-arvo
valvontatilassa.

3.2.4 PARAMETRIEN KOPIOIMINEN

HUOMAUTUS!
Tama toiminto on kaytettavissa vain graafisessa paneelissa.

Ennen kuin voit kopioida parametreja ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan, taajuusmuuttaja
on pysaytettava.

TAAJUUSMUUTTAJAN PARAMETRIEN KOPIOIMINEN

Taman toiminnon avulla voit kopioida parametrit taajuusmuuttajasta toiseen.

1 Tallenna parametrit ohjauspaneeliin.

2 lrrota ohjauspaneeli ja liita se toiseen
taajuusmuuttajaan.

3 Lataa parametrit uuteen taajuusmuuttajaan
paneelin palautuskomennon avulla.
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PARAMETRIEN TALLENNUS OHJAUSPANEELIIN

1

Siirry Kayttajan tiedot -valikkoon.

STOP | G] READY Keypad

o Main Menu
ID: M6
= I/0 and Hardware
o

( )
= User settings
Cay 9

@ Favourites
(0)

Avaa Parametrien automaattinen tallennus
-alivalikko. stor| (| ReADY Keypad

User settings
K Ty ue.5

5 Language selection
-
o English

I—i—l Parameter backup

(7))
Q Drive name
) Drive
Valitse toiminto yla- tai alanuolipainikkeella.
Vahvista valinta painamalla OK-painiketta. stor| (] READY Keypad
m Parameter backup
ID: M6.5.1

Restore factory defaults
[¢]

Save to keypad
[¢]

Restore from keypad

Palauta oletusasetukset -komento palauttaa parametrien alkuperaiset asetukset. Voit
kopioida kaikki parametrit ohjauspaneeliin valitsemalla Tallenna paneelille -komennon.
Palauta paneelilta -komento kopioi kaikki parametrit ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan.

3.2.5 PARAMETRIEN VERTAAMINEN

Talla toiminnolla voit verrata nykyista parametrijoukkoa johonkin naista neljasta joukosta.

Joukko 1 (P6.5.4 Tall. joukkoon 1)

Joukko 2 (P6.5.6 Tall. joukkoon 2)
Oletusarvot (P6.5.1 Palauta oletusasetukset)
Paneelijoukko (P6.5.2 Tallenna paneelille).

Lisatietoja naista parametreista on kohdassa Taulukko 119 K&yttajan tiedot -valikon
Parametrien automaattinen tallennus -parametrit..
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ﬂ HUOMAUTUS!

Jos et tallentanut parametrijoukkoa, johon haluat verrata nykyista joukkoa,
paneeliin tulee nakyviin teksti Vertaaminen epdonnistui.

PARAMETRIEN VERTAILUTOIMINNON KAYTTO

1

2

3

Valitse Kayttajan tiedot -valikon Parametrien
vertailu -vaihtoehto.

Valitse vertailtavat joukot. Vahvista valinta
painamalla OK-painiketta.

Valitse Aktiivinen-vaihtoehto ja paina OK-
painiketta.

STOP|C| READY 110
= User Settings
ID: M6.6

Language Selection
2 English

D Parameter Backup
(7)

Parameter Compare

(4)

STOP | C] READY | 110

Parameter Compare
ID: B6.6.1

E Active set-Set 1

EI Active set-Set 2

El Active set-Defaults

STOP | C] READY | 110

Active set-Set 1

E Active
@ Help

(") Add to Favourites
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4 Tarkastele nykyisten arvojen ja toisen joukon
arvojen eroja. STOP|G| READY /0

Active set-Set 1
m ID:113

Motor Nom Currnt

Motor Cos Phi

EETS

Nykyinen arvo
Toisen joukon arvo
Nykyinen arvo
Toisen joukon arvo

oDowy

3.2.6 OHJETEKSTIT

Graafisessa paneelissa voit nayttaa moniin aiheisiin liittyvia ohjeaiheita. Kaikkiin
parametreihin liittyy ohjeteksti.

Ohjeita on saatavana myds vioille, halytyksille ja Ohjatut asetukset -toiminnolle.

OHJETEKSTIN LUKEMINEN
1 Etsi kohde, josta haluat lukea.

STOP|C| READY | 110
E’ Digital Inputs
ID:403 M3.5.1.1

Ctrl Signal 1 A

Q00

Ctrl Signal 2 A

000

Ctrl Signal 1 B
[¢]

2 Valitse ohjetoiminto yla- tai alanuolipainikkeella.

STOP|C| READY II0
= Ctrl signal 1 A

ID:403 M3.5.1.1

Edit
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3 Avaa ohjeteksti painamalla OK-painiketta.

STOP|C| READY 10
Ctrl signal 1 A
@ ID:403 M3.5.1.1

Start Signal 1 for control Place
I/0 A. Start Signal 1
functionality chosen with I/O A
Logic in Start/Stop Setup Menu.

HUOMAUTUS!
Ohjetekstit ovat aina englanninkielisia.

3.2.7 SUOSIKIT-VALIKON KAYTTAMINEN

Jos kaytat samaa kohdetta usein, voit lisata sen suosikkeihin. Voit kerata joukon parametreja
tai valvontasignaaleja kaikista paneelin valikoista yhteen paikkaan.

Lisatietoja Suosikit-valikon kaytosta on luvussa 8.2 Suosikit.

3.3 TEKSTIPANEELIN KAYTTO

Voit valita kayttoliittymaksi myos ohjauspaneelin, jossa on tekstinaytto. Tekstipaneelissa ja
graafisessa paneelissa on lahes samat toiminnot. Jotkin toiminnot ovat kaytettavissa vain
graafisessa paneelissa.

Paneeli nayttaa moottorin ja taajuusmuuttajan tilat seka niiden kayton aikana ilmenneet viat.
Paneelissa nakyy nykyinen valikkosijaintisi. Naet myds nykyisen sijainnin ryhman tai kohteen
nimen. Jos teksti on lilan pitka naytettavaksi, jarjestelma vierittaa sen siten, etta koko
tekstimerkkijono tulee nakyviin.

a2 @

READY RUN STOP ALARM FAULT
a_ ®

GUITCK SETL

M |
m 1 e

FWD REV IIo KEYPAD BUS

Kuva 18: Tekstipaneelin pdévalikko

A. Tilan merkkivalot C. Nykyisen sijainnin ryhman tai kohteen
B. Halytyksen ja vian ilmaisimet nimi
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D. Nykyinen sijainti valikossa
E. Ohjauspaikan merkkivalot

3.3.1 ARVOJEN MUOKKAAMINEN

PARAMETRIN TEKSTIARVON MUUTTAMINEN

Voit asettaa parametrin arvon seuraavasti:

1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.

2 Siirry muokkaustilaan painamalla OK-painiketta.

3 Aseta uusiarvo yla- tai alanuolipainikkeella.

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit

peruuttaa muutoksen palaamalla edelliselle tasolle

Back/Reset-painikkeella.

NUMEROARVOJEN MUOKKAAMINEN

1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.
2 Siirry muokkaustilaan.

F. Pyorimissuunnan merkkivalot

READY RUN STOP ALARM FAULT
A A
CTOOT 7 TR
i1, Jigr
M_J1 _J1
Hi_J.
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
READY RUN STOP ALARM FAULT
A
II_M C I T
et Currirvy
l_l
A 4 A 4
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
READ\Y RUN STOP _ALARM IiAULT
AN\ A |/
I /F o Ton
1/ ot T
I |\
L
v v
FWD REV I/0 KEYPAD BUS
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3 Siirry numeroiden valilla vasemmalla ja oikealla
nuolipainikkeella. Muuta numeroa yla- tai
alanuolipainikkeella.

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit
peruuttaa muutoksen palaamalla edelliselle tasolle
Back/Reset-painikkeella.

3.3.2 VIAN KUITTAAMINEN

Voit kuitata vian kuittauspainikkeella tai Kuittaa viat -parametrilla. Katso kohdan 77.7 Vika
tulee ndkyviin ohjeet.

3.3.3 FUNCT-PAINIKE

FUNCT-painikkeella voidaan suorittaa nelja toimintoa:

* ohjaussivun avaaminen

» siirtyminen paikallisen ohjauspaikan ja etdohjauspaikan valilla
* pyorimissuunnan vaihtaminen

* parametrin arvon nopea muuttaminen.

Ohjauspaikan valinta maarittaa, mista taajuusmuuttaja ottaa kaynnistys- ja
pysaytyskomennot. Kaikilla ohjauspaikoilla on parametri taajuusohjelahteen valintaan.
Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka voi olla riviliitin (I/0] tai
kenttavayla. Nykyinen ohjauspaikka nakyy paneelin tilarivilla.

Etaohjauspaikaksi voidaan valita I/0 A, I/0 B tai kenttavayla. /0 A:lla ja kenttavaylallad on alin
prioriteetti. Voit valita ne parametrilla P3.2.1 (Etdohjauspaikkal). I/0 B voi ohittaa
etaohjauspaikat I/0 ja Kenttavayla digitaalitulon avulla. Voit valita digitaalitulon parametrin
P3.5.1.7 (Pakota ohjaus I/0 B) avulla.

Kun paikallisohjaus on kaytossa, ohjauspaikkana on aina paneeli. Paikallisohjaus ohittaa
etaohjauksen. Kun esimerkiksi etdaohjaus on kaytossa, parametri P3.5.1.7 ohittaa
ohjauspaikan digitaalitulon avulla ja valitset paikallisohjauksen, ohjauspaikaksi tulee paneeli.
Voit siirtya paikallisohjauksesta etaohjaukseen ja painvastoin FUNCT-painikkeella tai
parametrilla P3.2.2 (Paik/kauko).

OHJAUSPAIKAN MUUTTAMINEN

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A
M T
HHEHNE TERYS

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS
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2 Voit valita paikallisen ohjauksen tai etdohjauksen
READY RUN STOP ALARM FAULT

yla- tai alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta. A A
I I /e M
Locnrnc iy
/
/
v v
FWD  REV /0  KEYPAD BUS

3 Valitse paikallinen ohjaus tai etaohjaus painamalla READY RUN  STor  ALARM AU

yla- tai alanuolipainiketta uudelleen. Vahvista A
valinta painamalla OK-painiketta. N |_ _
e wmaTE
g i
- AN
M
L
v A 4
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

4 Jos siirryit etaohjauspaikasta paikalliseen
ohjaukseen (paneeliin), sinun on annettava
paneelin ohjearvo.

Valinnan jalkeen paneeliin tulee nakyviin sama valikkorakenteen sijainti, joka siina oli ennen
FUNCT-painikkeen painamista.

OHJAUSSIVUN AVAAMINEN

Tarkeimpia arvoja on helppo valvoa ohjaussivulla.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
. READY RUN STOP ALARM FAULT
valikkorakenteen kohdassa. 7'\ A

LM T I
s II_NI_I

A 4 h 4

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS
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2 Valitse ohjaussivu yla- tai alanuolipainikkeella.

. P . . READY  RUN TOP ALARM FAULT
Avaa sivu OK-painikkeella. Ohjaussivu avautuu. >T9

A A
FOOToOm ol
AR IJIL'I\
/ L 3
!
)\ 4 )\ 4
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

3 Jos kaytat paikallista ohjauspaikkaa ja READY RUN  STOP  ALARM _ FAULT

paneeliohjearvoa, voit maarittaa A A
parametrin P3.3.1.8 (Paneelin ohjearvo) painamalla —_ ) = — — g
o LAEC LI EE ke
OK-painiketta. T4 Ch
LAL. 111
127, U
Hz
v v
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

Lisatietoja paneelin ohjearvosta on kohdassa 5.3 Ryhmaé 3.3: Viittaukset). Jos kaytésséa on jokin
toinen ohjauspaikka tai ohjearvo, paneelissa nakyy taajuusohje, jota ei voi muokata. Muut
sivulla olevat arvot ovat Monivalvonta-arvoja. Voit valita tassa nakyvat arvot (ohjeet ovat
kohdassa 4.1.1 Monivalvonta).

PYORIMISSUUNNAN VAIHTAMINEN

Voit vaihtaa moottorin pyorimissuunnan nopeasti FUNCT-painikkeella.

HUOMAUTUS!
ﬂ Suunnanmuutoskomento nakyy valikossa vain, jos paikallinen ohjauspaikka on
valittuna.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

2 Voit valita Vaihda suunta -sivun yla- tai
alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta.

3 Valitse uusi pyorimissuunta. Nykyinen
pyorimissuunta vilkkuu. Paina OK-painiketta.
Pyorimissuunta vaihtuu valittomasti, ja paneelissa
nakyva tilakentan ilmaisinnuoli muuttuu.

PIKAMUOKKAUSTOIMINTO

Pikamuokkaustoiminnolla voit avata haluamasi parametrin nopeasti kirjoittamalla
parametrin tunnuksen.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.
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2 Valitse Pikamuokkaus yla- tai alanuolipainikkeella
ja vahvista valinta painamalla OK-painiketta.

3 Kirjoita parametrin tai valvonta-arvon tunnus.
Paina OK-painiketta. Parametrin arvo tulee

nakyviin muokkaustilassa ja valvonta-arvo
valvontatilassa.
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3.4 VALIKKORAKENNE

Valikko Toiminto

Nopea kdyttoonotto Katso luku 1.4 Sovellusten kuvaukset.

Valvonta Monivalvonta

Trendikayra

Perusvalvonta

1/0

Lisavalv./kehitt.

Ajastintoiminnot

PID-saadin

Ulkoinen PID-saadin

Monipumpputoiminto

Huoltolaskurit

Kenttavayladata

Parametrit Katso luku 5 Parametrivalikko.

Viat ja tiedot Aktiiviset viat

Kuittaa viat

Vikahistoria

Laskurit

Valiaikalaskurit

Ohjelmistotiedot
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Valikko Toiminto

1/0 ja laitteisto Perus I/0

Paikka C

Paikka D

Paikka E

Reaaliaikakello

Teho-osan asetukset

Ohjauspaneeli

RS-485

Ethernet

Kayttadjan tiedot Kielivalinnat

Parametrien automaattinen tallennus*

Taajuusmuuttajan nimi

Parametrien vertailu

Suosikit * Katso luku 8.2 Suosikit.

Kayttajaryhmat Katso luku 8.3 Kayttdjaryhmat.

* = Tama toiminto ei ole kaytettavissa ohjauspaneelissa, jossa on tekstinaytto.

3.4.1 NOPEA KAYTTOONOTTO

Nopea kayttoonotto -ryhmassa on asetusaputoimintoja ja nopean kayttoonoton parametreja
VACON® 100 INDUSTRIAL -sovelluksen asetusten maarittamiseen. Lisatietoja taman ryhman
parametreista on luvuissa 1.3 Ensimmadinen kaynnistys ja 2 Ohjatut toiminnot.

3.4.2 VALVONTA

MONIVALVONTA

Monivalvontatoiminnon avulla voit kerata 4-9 valvottavaa arvoa. Katso 4.1.7 Monivalvonta.
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HUOMAUTUS!
Monivalvontavalikko ei ole kaytettavissa tekstipaneelissa.

TRENDIKAYRA

Trendikayrassa esitetaan kaksi valvonta-arvoa samassa graafisessa esityksessa. Katso 4.7.2
Trendikayra.

PERUSVALVONTA

Valvonnan perusarvoja ovat esimerkiksi parametrien ja signaalien oloarvot, tilat ja mitatut
arvot. Katso 4.1.3 Perus.

I/0
Voit valvoa tulo- ja lahtdsignaalien arvojen tiloja ja tasoja. Katso 4.7.4 //0.
LISAVALV./KEHITT.

Voit valvoa erilaisia arvoja, kuten kenttavaylan arvoja. Katso 4.1.6 Lisdvalvonnat ja kehittyneet
valvonnat.

AJASTINTOIMINNOT

Taman toiminnon avulla voit valvoa ajastintoimintoihin ja reaaliaikakelloon liittyvia
toimintoja. Katso 4.1.7 Ajastintoimintojen valvonta.

PID-SAADIN
Taman toiminnon avulla voit valvoa PID-saatimen arvoja. Katso 4.1.8 PID-sdatimen valvonta.
ULKOINEN PID-SAADIN

Voit valvoa ulkoiseen PID-saatimeen liittyvia arvoja. Katso 4.1.9 Ulkoisen PID-s&&timen
valvonta.

MONIPUMPPUTOIMINTO

Taman toiminnon avulla voit valvoa useiden taajuusmuuttajien kayttoon liittyvia arvoja. Katso
4.1.10 Monipumpputoimintojen valvonta.

HUOLTOLASKURIT
Voit valvoa huoltolaskureihin liittyvia arvoja. Katso 4.1.17 Huoltolaskurit.
KENTTAVAYLADATA

Taman toiminnon avulla voit tarkastella kenttavayladataa valvonta-arvoina. Voit kayttaa tata
toimintoa esimerkiksi valvontaan kenttavaylan kayttoonoton aikana. Katso 4.7.72
Kenttavaylan prosessidatan valvonta.
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3.5 VACON® LIVE

VACON® Live on VACON® 10-, VACON® 20- ja VACON® 100 -taajuusmuuttajien tuoteperheen
kayttoonottoon ja huoltoon tarkoitettu PC-tyokalu. Voit ladata VACON® Live -tyokalun
osoitteesta http://drives.danfoss.com.

VACON® Live -tyokalussa on muun muassa seuraavat ominaisuudet:

* parametrien asetus, valvonta, taajuusmuuttajan tiedot ja tietojen kirjaus

» ohjelmistojen lataustyokalu VACON® Loader

» sarjatietoliikenne- ja Ethernet-yhteyksien tuki

*  Windows XP-, Vista-, 7- ja 8-tuki

« 17 kielta: suomi, englanti, saksa, espanja, ranska, italia, venaja, ruotsi, kiina, tsekki,
tanska, hollanti, puola, portugali, romania, slovakki ja turkki.

Voit liittaa taajuusmuuttajan PC-tyokaluun mustalla VACON®-sarjatietoliikennekaapelilla.
Sarjatietoliikenneajurit asentuvat automaattisesti VACON® Live -tyokalun asennuksen
yhteydessa. Kun olet kytkenyt kaapelin, VACON® Live loytaa liitetyn taajuusmuuttajan
automaattisesti.

Lisatietoja VACON® Live -tyokalun kaytosta on ohjelman ohjevalikossa.

File Edt View [Dvive Tools Help

8 1I0ERaCBE

VACON

SRIVEN BY DRIV

| Ovives Parameter Browser X
BB Ove X ML L.O _=E=0 SAOBO s -
Fies 4 E"m ok et - Index VariableText Value Min Max Unit Det: *
AWk e ~ 1. Quick Setup (29)
» dard
a 3 Lk:k::m‘a : P12 Application Standard Standard Motor Potentiometer Standar
# 2.1, Multimonitor gl| P13 MinFreqRelerence 0,00 0,00 50,00 He 0,00
: :: Fg» P14  MaxFreqRelerence 50,00 0,00 320,00 Hz 000
# 28 Extras/Advanced P15 Accel Time 1 50 01 3000,0 s 50
# 2.7. Timer Functions P18  Decel Time | 50 01 3000,0 s 50
f s souens ox s A o
# 2.10. Mui-Pump P18 Motor Type Induction Motor Induction Motor  PM Motor Inductio
¥ 2.11. Mainten. Counters P19 Motor Nom Voltg 230 180 240 v 0
: j !j ;*:;i’::ud P1.10  Motor Nom Freq 50,00 8,00 320.00 Hz 000
4 P 3 Parameters P111  MotorNom Speed 1370 24 19200 pm 0
4 ¥ 3.1. Motor Settings P1.12  MotorNom Curmt 1,80 026 5.20 A 000
. : : 2 :':c:: E':-"’::“’! P13 Motor Cos Phi 0.74 030 1.00 0.00
# 213 Limas R P1.14  Enesgy Optimization Disabled Disabled Enabled Disables
4 ¥ 11.4. OpenLocp P1.15  ideniification No Action No Action With Rotation No Acti
yixa :;ﬂ‘:):"q":i\i“ P118  Stant Funcion Ramping Ramgang Fiying Stan Ramgin
- ¥ 3.‘3. I;{e.'er;rr:;; £117__ Sk Fuacion Consp Coasting Ramping Coastiny
# 331, Frequency Ref P18  Automatic Reset  Disabled Disabled Enabled Disables
a Py -"3f 'T";‘"&l!‘ el e P1.19  Extemal Faul Fault No Acton Faul Coast Fault
¥ i :“Pfe::;; Cxt Qpen Loop P120  AlLowFaul No Action No Action Fault Coast No Actk
# 334 Motor Potentiom. P121 Rem. Cui Place VO Control VO Control FleldbusCTRL VO Con
#1315 Joysuck P122 VOARs sel ANI+A2 PresetFreqd  Bilock OuL10 AleAZ
=g 3'4_";;:‘29_;“?%“1 P123 KeypadRefSel  Keypad Ref Preseffreqd  Block Out.10 Keypad
¥ 341.Ramg 1 P 124 FieldBus Ref Sel Fieldbus PresetFreq0 Bilock Out. 10 Fieldbus
# 342 Ramp2 P125 Al SignalRange  0-10V/0-20mA 0-10V/0-20mA  2-10Vi4-20mA 0-10v/0
. -:_‘u’ 3‘:‘;::"“”"‘ P126 A2 SignalRange  2-10VI4-20mA 0-10V/0-20mA 2-10Vi4-20mA 2-10vi4
# 345 Flux Braking P127 RO Function Run Not Used Motor Preteat Active Run
4 35 VO Config e | 1B Ll
q vo Datalogger (@) | Clockwise Online @ | Reacy @ | Run @[ Fout @] Aaem @] @0

Kuva 19: PC-tyékalu VACON® Live
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4 VALVONTAVALIKKO

4.1 VALVONTAVALIKKO

Voit valvoa parametrien ja signaalien oloarvoja, tiloja ja mitattuja arvoja. Voit myos
mukauttaa joitakin valvottavia arvoja.

4.1.1 MONIVALVONTA

Voit kerata 4-9 valvottavaa arvoa Monivalvonta-sivulle. Valitse kohteiden maara parametrilla
P3.11.4 (Monivalvontanakyma). Lisatietoja on luvussa 5.77 Ryhmé 3.11: Sovelluksen asetukset.

VALVOTTAVIEN KOHTEIDEN VAIHTAMINEN

1 Siirry valvontavalikkoon painamalla OK-painiketta.

STOP | (j] READY 110

Main Menu
ID: M1

m Quick Setup
(4)

Monitor

(12)
= Parameters
(21)

2 Valitse Monivalvonta.

STOP | C | READY 110

@ Monitor
ID: M2.1

(] Multimonitor
ERJ

Basic
(7)

Timer Functions
(13)

3 Korvaa vanha kohde valitsemalla se
nuolipainikkeilla. STOP|C| READY e)
@ Multimonitor

ID:25 FreqReference

JR IV RTINSy Output Freq Motor Speed
20.0 Hz 0.00 Hz 0.0 rpm

Motor Curre Motor Torque [Motor Voltage|

0.00a 0.00 % 0.0v

DC-link volt | Unit Tempera |Motor Tempera

0.0v 81.9°C 0.0%
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4 Valitse uusi kohde luettelosta painamalla OK-

painiketta. STOP|C| READY 10
FreqReference
ID:1 M2.1.1.1
7 Output frequency 0.00 Hz
\/ FreqReference 10.00 Hz
\/ Motor Speed 0.00 rpm
7 Motor Current 0.00 A
l Motor Torque 0.00 %
D Motor Power 0.00 %

4.1.2 TRENDIKAYRA

Trendikayra on kahden valvonta-arvon graafinen esitys.

Kun valitset arvon, taajuusmuuttaja alkaa arvojen tallentamisen. Trendikayra-alivalikossa
voit tarkastella trendikayraa ja valita signaalit. Voit myds asettaa minimi- ja
maksimiasetukset seka naytteenottovalin ja kayttaa automaattista skaalausta.

ARVOJEN MUUTTAMINEN

Voit muuttaa valvottavia arvoja seuraavasti:

1 Siirry Valvonta-valikon Trendikayra-alivalikkoon ja

paina OK-painiketta. stor| (G| ReADY [ o
Monit
@ ID: onlM?.I;
@ Multimonitor I

Trend Curve

(7)

Basic
(13)

2 Siirry Nayta trendikayra -alivalikkoon painamalla

OK-painiketta. stop| (G| ReaDY [ o
E’ Trend Curve

ID: M2.2.1

View Trend Curve I

(2)

Sampling interval
gn 100 ms

8F Channel 1 min
2 -1000
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VALVONTAVALIKKO

3 Voit valvoa trendikayran avulla samanaikaisesti
vain kahta arvoa. Nykyiset valinnat, Taajuusohje ja
Moottorin nopeus nakyvat nayton alareunassa.
Valitse muutettava nykyinen arvo ala- ja
ylanuolipainikkeiden avulla. Paina OK-painiketta.

4  Selaavalvonta-arvojen luetteloa nuolipainikkeilla.

5  Valitse haluamasi arvo ja paina OK-painiketta.

KAYRAN ETENEMISEN PYSAYTTAMINEN

STOP | C] READY 10

| JFreqReference 0.00Hz

M Motor Speed Orpm
stor|(G| READY | o
FreqReference
ID:3 v2.2.1.1.4
] Output frequency [I]

\/ FreqReference
\/ Motor Speed

D Motor Current
. Motor Torque

|:| Motor Shaft Power

STOP|C| READY | II0
| IMotor Current 0.00A
M Motor Speed Orpm

Trendikayra-toiminnolla voi myos pysayttaa kayran etenemisen ja lukea nykyiset arvot. Voit

sitten aloittaa kayran etenemisen uudelleen.
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1 Valitse kayra Trendikayra-nakymassa
ylanuolipainikkeella. Nayton kehys nakyy
lihavoituna.

2  Paina OK-painiketta haluamassasi kayran
kohdassa.

3 Nayttoon tulee pystysuuntainen viiva. Nayton
alareunassa olevat arvot vastaavat viivan sijaintia.
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RUN |:)| READY 110

m

| | Motor Current 0.02A

Motor Speed -317rpm
RUN [D)] ReapY 110
WWMW
Il Motor Current 0.02A
Motor Speed -327rpm
RUN [D] ReADY /o
i
|
|
M
|
; |
{
——
| !
Il Motor Current 0.01A
Motor Speed




VACON - 90 VALVONTAVALIKKO

4 Voit tarkastella haluamasi toisen kohdan arvoja
siirtamalla viivaa vasemmalla tai oikealla RUN [D)| READY Vo
nuolipainikkeella.

T

quwf

Il Motor Current 0.01A

Motor Speed @

Taulukko 20: Trendikayran parametrit.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Tassa valikossa voit
M2.2.1 Nayta trendikayra valvoa kayramuodossa
ndytettavia arvoja.

P2.2.2 Naytteenottovali 100 432000 ms 100 2368
P2.2.3 Kanava 1 min. -214748 1000 -1000 2369
P2.2.4 Kanava 1 maks. -1000 214748 1000 2370
P2.2.5 Kanava 2 min. -214748 1000 -1000 2371
P2.2.6 Kanava 2 maks. -1000 214748 1000 2372

ppo7 |Automaattinenskaa- |, 1 0 2373 | 0 = Ei kiytésss

laus 1 = Kaytossa

4.1.3 PERUS

Perusvalvonta-arvot ja niihin liittyvat tiedot ovat seuraavassa taulukossa.

HUOMAUTUS!

Valvontavalikossa nakyvat vain vakiolaajennuskorttien tilatiedot. Kaikkien
laajennuskorttien signaalien tilat nakyvéat raakatietomuodossa I/0 ja laitteisto -
valikossa.

Tarkista laajennuskorttien tilat I/0 ja laitteisto -valikosta, kun jarjestelma pyytaa niin
tekemaan.
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Taulukko 21: Valvontavalikon kohteet.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus
V2.3.1 Lahtotaajuus Hz 0.01 1
V2.3.2 Taajuusohje Hz 0.01 25
V2.3.3 Moottorin nopeus rpm 1 2
V2.3.4 Moottorin virta A Vaihtelee 3
V2.3.5 Moottorin % 0.1 4
momentti

V2.3.7 Moottorin akseli- % 01 5
teho

Moottorin akseli-

V2.3.8 kW/hv | Vaihtelee 73
teho
V2.3.9 Moottorin jannite \Y 0.1 6
v2.3.10 Valipiirin jannite \% 1 7
V2.3.11 Laitteen lampdtila °C 0.1 8
V2.3.12 Moottor!n l@mpo- % 01 9
tila
V2.3.13 M°°tt°”.rt‘ esilam- 1 1228 |0=PoIS
mitys 1 = Lammitys (tasavirran sy6tto)
V2.3.14 Momenttiohje % 0.1 18
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4.1.4 1/0

Taulukko 22: I/0-signaalien valvonta

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

V241 Paikka A3DIN 1,2, 1 15
V2.4.2 Paikka AéDIN 4,5, 1 16
V243 Paikka E;RO 1,2, 1 17
V2.4.4 Analogiatulo 1 % 0.01 59 oletuksena paikka A.1
V2.4.5 Analogiatulo 2 % 0.01 60 oletuksena paikka A.2
V2.4.6 Analogiatulo 3 % 0.01 61 oletuksena paikka D.1
V2.4.7 Analogiatulo 4 % 0.01 62 oletuksena paikka D.2
V2.4.8 Analogiatulo 5 % 0.01 75 oletuksena paikka E.1
V2.4.9 Analogiatulo 6 % 0.01 76 oletuksena paikka E.2
V2.4.10 Paikka A AO1 % 0.01 81

415  LAMPOTILATULOT
HUOMAUTUS!
Tama parametriryhma nakyy, jos laitteeseen on asennettu lampdtilanmittauksen

lisakortti (OPT-BH).

Taulukko 23: Lampétilatulojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus
V2.5.1 Lampétilatulo 1 °C 0.1 50
V2.5.2 Lampétilatulo 2 °C 0.1 51
V2.5.3 Lampétilatulo 3 °C 0.1 52
V2.5.4 Lampétilatulo 4 °C 0.1 69
V2.5.5 Lampétilatulo 5 °C 0.1 70
V2.5.6 Lampétilatulo 6 °C 0.1 71
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4.1.6 LISAVALVONNAT JA KEHITTYNEET VALVONNAT

Taulukko 24: Kehittynyt arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

B1 =Valmis
B2 = Kéay
B3 =Vika
Taajuusmuuttajan Bé6 = Kaynnistys sallittu
V2.6.1 Status Word 1 43 B7 = Aktiivinen halytys

B10 = Tasavirta pysaytyksessa
B11 =DC-jarru aktiivinen

B12 = Kay-pyynto

B13 = Moottorisaadin kaytdssa
B15 = Jarrukatkoja kaytossa

B0 = Kaynn. sall. korkea

B1 = Ei aktiivisia vikoja

B2 = Latauskytkin on suljettu

V2.6.2 Valmis-tila 1 78 B3 = Tasajannite sallitulla alueella

B4 = Virranhallinta alustettu

B5 = Teho-osa ei esta kaynnistysta

B6 = Jarjestelman ohjelmisto ei esta kayn-
nistysta

BO = Lukitus 1
B1 = Lukitus 2
B2 = Varattu
B3 = Ramppi 2 aktiivinen
B4 = Mekaaninen jarrun ohjaus
B5 = 1/0 A -ohjaus aktiivinen
Sovelluksen Sta- B6 =1/0 B -ohjaus e.iktiivine.r? .
V2.6.3 tus Word1 1 89 B7 = Kenttavaylaohjaus aktiivinen
B8 = Paikallisohjaus aktiivinen
B9 = PC-ohjaus aktiivinen
B10 = Vakionopeudet aktiiviset
B11 = Ryominta aktiivinen
B12 = Fire Mode aktiivinen
B13 = Moottorin esilammitys aktiivinen
B14 = Pikapysaytys aktiivinen
B15 = Taajuusmuuttajan pysaytys paneelista

BO = Ei kiihdytysta/hidastusta

B1 = Moottorikytkin avoinna

V2.6.4 Sovelluksen Sta- 1 90 B5 = Paineen yllapitopumppu aktiivinen
o tus Word2 Bé = Siemenvesipumppu aktiivinen

B7 = Syottépaineen valvonta (halytys/vika)
B8 = Jaatymisenesto (halytys/vika)

B9 = Automaattinen puhdistus aktiivinen

V2.6.5 DIN Status Word 1 1 56
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Taulukko 24: Kehittynyt arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus

V2.6.6 DIN Status Word 2 1 57

V2.6.7 Moottor."m V|r.ta, 1 01 45

desimaali

0=PC
1 = Vakionopeudet
2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al1
5=AI2

V2.6.8 Taajuusohjelahde 1 1495 6=Al1+AlI2
7 = PID-saadin

8 = Moottoripotentiometri

9 = Ohjaussauva

10 = Ryéminta

100 = Ei maaritetty

101 = Halytys, vakionopeus

102 = Automaattinen puhdistus

Viimeisin aktiivi-
V2.6.9 nen vikakoodi ! 37

V2.6.10 V||me|§|n aktiivi- 1 95
nen vikatunnus

Viimeisin aktiivi-
V2.6.11 nen halytyskoodi ! 74

V2.6.12 V||m(.9.|sm aktiivi- 1 94
nen halytystunnus

BO = Virtaraja (moottori)
B1 = Virtaraja (generaattori
Moottorisaatimen B2 = Momenttiraja (moottori)
V2.6.13 . 1 77 B3 = Momenttiraja (generaattori)
tila L
B4 = Ylijannitesaato
B5 = Alijannitesaato
Bé6 = Tehoraja (moottori)
B7 = Tehoraja (generaattori)

Moottorin akseli-
V2.6.14 tehon 1 hidastus kW/hv 78

4.1.7 AJASTINTOIMINTOJEN VALVONTA

Voit valvoa ajastintoimintoihin ja reaaliaikakelloon liittyvia toimintoja.
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Taulukko 25: Ajastintoimintojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus
V2.7.1 AK1,AK 2, AK3 1 1441
V2.7.2 Intervalli 1 1 1442
V2.7.3 Intervalli 2 1 1443
V2.7.4 Intervalli 3 1 1444
V2.7.5 Intervalli 4 1 1445
V2.7.6 Intervalli 5 1 1446
V2.7.7 Ajastin 1 s 1 1447
V2.7.8 Ajastin 2 s 1 1448
V2.7.9 Ajastin 3 s 1 1449
V2.7.10 Reaaliaikakello 1450
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4.1.8 PID-SAATIMEN VALVONTA

Taulukko 26: PID-sdatimen arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

Para-
metrin
P3.13.1.7
asetuk-
. sen
v2.8.1 PID1 asetusarvo Vaihte- mukaan 20

lee
(katso
5.13
Ryhmé&
3.13: PID-
s&adin)

Para-
metrin
PID1 takaisinkyt- | Vaihte- |P3.13.1.7

kenta lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.2 21

Para-
metrin
V2.83 P|D1-saat|men Vaihte- | P3.13.1.7 2
virheen arvo lee asetuk-
sen

mukaan

V2.8.4 PID1-lahto % 0.01 23

0 = Pysaytetty

1= Kay

3 = Lepotila

4 = Kuolleella alueella (katso 5.13 Ryhmé
3.13: PID-s&édin)

V2.8.5 PID1-tila 1 24
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4.1.9 ULKOISEN PID-SAATIMEN VALVONTA
Taulukko 27: Ulkoisen PID-sdatimen arvojen valvonta.

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus

Para-
metrin
P3.14.1.1
0 asetuk-
sen
mukaan

(katso 83
5.14
Ryhmé&
3.14:
Ulkoinen
PID-s&4-
din)

Ulkoinen PID, ase- | Vaihte-

V2.9.1
tusarvo lee

Para-
metrin
Ulkoinen PID, Vaihte- | P3.14.1.1
takaisinkytkenta lee 0 asetuk-
sen
mukaan

V2.9.2 84

Para-
metrin
Ulkoinen PID- Vaihte- | P3.14.1.1
virhe lee 0 asetuk-
sen
mukaan

V2.9.3 85

V2.9.4 Ulkoinen PID- % 0.01 86
lahto

0 = Pysaytetty

1 = Kay

2 = Kuolleella alueella (katso 5.14 Ryhmé
3.14: Ulkoinen PID-s&&din)

V2.9.5 Ulkoinen PID-tila 1 87

4.1.10  MONIPUMPPUTOIMINTOJEN VALVONTA

Taulukko 28: Monipumpputoimintojen valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus
V2.10.1 Kaytetyt moottorit 1 30
V2.10.2 Vuorott On/Off 1 1114
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4.1.11 HUOLTOLASKURIT

Taulukko 29: Huoltolaskurin valvonta.

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

V2.11.1 Huoltolaskuri 1 |h/kRev Vaihtelee

1101 |

4.1.12  KENTTAVAYLAN PROSESSIDATAN VALVONTA

Taulukko 30: Kenttavaylan prosessidatan valvonta

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus
V2.12.1 KV Control Word 1 874
V2.12.2 KV-nopeusohje Vaihtelee 875
V2.12.3 KV datain 1 1 876
V2.12.4 KV data in 2 1 877
V2.12.5 KV datain 3 1 878
V2.12.6 KV data in 4 1 879
V2.12.7 KV datain5b 1 880
V2.12.8 KV datain 6 1 881
V2.12.9 KV datain 7 1 882
V2.12.10 KV datain 8 1 883
V2.12.11 KV Status Word 1 864
V2.12.12 KV Nopeuden olo- 0.01 865
arvo
V2.12.13 KV Data Out 1 1 866
V2.12.14 KV Data Out 2 1 867
V2.12.15 KV Data Out 3 1 868
V2.12.16 KV Data Out 4 1 869
V2.12.17 KV Data Out 5 1 870
V2.12.18 KV Data Out 6 1 871
V2.12.19 KV Data Out 7 1 872
V2.12.20 KV Data Out 8 1 873
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5 PARAMETRIVALIKKO
5.1 RYHMA 3.1: MOOTTORIN ASETUKSET

Taulukko 31: Moottorin arvokilven parametrit.

Parametri

P3.1.11 Moottqun r.nmellls— Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110
jannite lee lee

p3.1.12 | Moottorinnimellis- | g5 | 50000 | py 50/60 | 111
taajuus

p3.1.13 | Moottorinnimellis- |, 19200 | rpm | Vaintelee | 112
nopeus

p3.1.1.4 | Moottorin nimellis- | g q | sy A |vaihtelee | 113
virta

p3.1.1.5 | Moottorin tehoker- | 5 1.00 Vaihtelee | 120
roin

P3.1.1.6 Moottorin nimellis- Vaihte- | Vaihte- KW Vaihtelee 116
teho lee lee
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Taulukko 32: Moottorin ohjausasetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Taajuusohje
P3.1.2.1 Saatotapa 0 2 0 600 1 = Nopeusohje
2 = Momenttiohjaus

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-

P3.1.2.2 Moottorin tyyppi 0 2 0 650 | moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori

P3.1.2.3 Kytkentataajuus 1.5 Val'eh;e' kHz | Vaihtelee | 601

0 = Ei kaytossa

P3.1.2.4 ID ajo 0 2 0 631 1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii
P3.1.2.5 Magnetointivirta 0.0 2*IH A 0.0 612
P3.1.2.6 Moott. kytkin 0 1 0 g53 |0 Eikaytossa
1 = Kaytossa
P3.1.2.7 | Kuormitusjousto 0.00 20.00 % 0.00 620
p3.1.28 | Kuormitusjouston |44, 2.00 s 0.00 656
aika
o 0 = Normaali.
P3.1.2.9 | Kuormitusjoustotapa 0 1 0 1534 . ; .
1 = Lineaarinen poisto.
P3.1.2.10 Ylijannitesaato 0 1 1 s07 |07 Eikaytossa
1 = Kaytossa
P3.1.2.11 Alijannitesasts 0 1 1 s0g |0 Eikdytossa
1 = Kaytossa
P3.1212 Energlankgytpn opti- 0 1 0 666 0= Eluka}/to§sa
mointi 1 = Kaytossa
p3.1.2.13 | Steattorin jannitteen | g5 4 | 450 % 100.0 | 659
saato
P3.1.2.14 Ylimodulaatio 0 1 1 1515 |07 Ei kaytossa

1 = Kaytossa
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Taulukko 33: Moottorin raja-arvoasetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus
P3.1.3.1 Moottorin virtaraja IH*0,1 IS A Vaihtelee 107
p3.1.3 |Moottorin momentti- | 4, 300.0 % 3000 | 1287
raja

Generaattorin
P3.1.3.3 . 0.0 300.0 % 300.0 1288

momenttiraja
P3.1.3.4 Moottorin tehoraja 0.0 300.0 % 300.0 1289
P3.1.3.5 Ge”eraart;}’a”” teho- | g 300.0 % 3000 | 1290
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Taulukko 34: Open loop -asetukset.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Lineaarinen
P3.1.4.1 U/f-suhde 0 2 0 108 |1 =Neliollinen
2 = Ohjelmoitava
p3.14p | Kentanheikennys= | g g o399 | 17 | vaihtelee | 602
pisteen taajuus
P3.1.43 | Jannitekentanhei- | 400 | 50000 | % 10000 | 603
kennyspisteessa
P3.1.4.4 U/f'kesjtfs'“etaa' 000 |P3.142. | Hz |Vaihtelee | 604
P3.1.4.5 | U/f-keskipistejannite 0.0 100.0 % 100.0 605
P3.1.4.6 Nollataajuusjannite 0.00 40.00 % Vaihtelee 606
B0 = Akselitaajuutta
haetaan vain samasta
suunnasta kuin taajuu-
sohjetta
B1 = AC-skannaus pois
kaytosta
B4 = Taajuusohjetta
P3.1.4.7 Vauhtikaynn. aset. 0 255 0 1590 | kaytetaan aloitusar-
viona
B5 = DC-pulssit pois
kaytosta
B6 = Vuon kasvatus vir-
taohjauksella
B7 = Lisayksen suunta
taakse
p314g | Vauhtikdynnistyksen |4, 100.0 % 450 | 1610
skannausvirta
Automaattinen 0 = Ei kaytossa
P3.1.4.9 momentin maksi- 0 1 0 109 1 = Kaytossa
mointi
Momentin maksi-
P3.1.4.10 mointi, moottorin 0.0 100.0 % 100.0 667
tehostus
Momentin maksi-
P3.1.4.11 | mointi, generaattorin 0.0 100.0 % 0.0 665
tehostus
M3.1.4.12 I/f-kaynnistys Tassa valikossa on kolme parametria. Katso seuraava taulukko.
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Taulukko 35: I/f-kadynnistyksen parametrit
Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
R 0 = Ei kaytossa
P3.1.4.12.1 I/f-kdynnistys 0 1 0 534 1 = Kiytoss3
R . 05* 0,2*
P3.1.4.12.2 | I/f-kaynnistystaajuus 5.0 P3.1.1.2 P3.1.1.2 535
P3.1.4.12.3 I/f-kdynnistysvirta 0.0 100.0 % 80.0 536
Taulukko 36: Momenttistabilaattorin parametrit.
Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.1.4.13.1 |Momenttistabilaatto- |4 4 500.0 % 500 | 1412
rin vahvistus

Momenttistabilaatto-
P3.1.4.13.2 | rin vahvistus kentan 0.0 500.0 % 50.0 1414

heikennyspisteessa

Momenttistabilaatto-
P3.1.4.13.3 | rin vaimennusaika- 0.0005 1.0000 s 0.0050 1413

vakio

Momenttistabilaatto-

P3.1.4.13.4 | finvaimennusaika- | ¢ ga05 | 1 gogp s 0.0050 | 1735
vakio (kestomag-
neettimoottorit)

Taulukko 37: Anturittomat ohjausasetukset

Indeksi Parametri

P3.1.6.1 | Anturiton ohjaus 0 1 0 1724 |0 Eikaytossa
1 = Kaytossa
BO = Staattorin vastuk-
sen tunnistus

P3.1.6.3 Anturlttomat ohjaus- 14384 1726 B8 = J.annlt.eperustel—

valinnat nen virtaraja

B14 = Rampin lahtdar-
von rajoitus

P3.1.6.8 Nopeussaat. Kp 0.00 500.00 % 20.00 1733

P3.1.6.9 | Nopeussaadon aika 0.00 100.00 s 0.100 1734
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5.2 RYHMA 3.2: KAYNNISTYS- JA PYSAYTYSASETUKSET

Taulukko 38: Kay/Seis-asetusvalikko.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.2.1 Etdohjauspaikka 0 1 0* 172 0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus

P3.2.2 Paik./kauko 0 1 o* 211 0 = Etdohjaus
1 = Paikallinen ohjaus

Paneelin Stop-pai-

P3.2.3 . 0 1 0 14 |0=Kylla
nike ;
1=Ei
P3.2.4 Kaynnistysmuoto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys
P3.2.5 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien

1 =Rampilla

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




PARAMETRIVALIKKO VACON - 105

Taulukko 38: Kay/Seis-asetusvalikko.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.2.6

I/0 A Kay/Seis-logii-
kan valinta

2*

300

Logiikka=0

Ohj.sign. 1 = Eteen
Ohj.sign. 2 = Taakse

Logiikka =1

Ohj.sign. 1 = Eteen
(reuna)

Ohj.sign. 2 = Kaantei-
nen seis

Ohj.sign. 3 = Taakse
(reuna)

Logiikka = 2

Ohj.sign. 1 = Eteen
(reuna)

Ohj.sign. 2 = Taakse
(reuna)

Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 4

Ohj.sign. 1 = Kay
(reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse

P3.2.7

I/0 B Kay/Seis-logii-
kan valinta

2*

363

Katso edellinen kohta.

P3.2.8

Kenttavaylan kayn-
nistyslogiikka

889

0 = Edellyttaa nouse-
vaa reunaa
1=Tila

P3.2.9

Start Delay

0.000

60.000

0.000

524

P3.2.10

Etakaytosta paikal-
liskayttoon

181

0 = Sama Kay-tila

1 =Sama Kay-tila ja
ohje

2 =Seis

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.
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5.3 RYHMA 3.3: VIITTAUKSET

Taulukko 39: Taajuusohjeen parametrit

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.3.1.1 Minimitaajuusohje 0.00 P3.3.1.2. Hz 0.00 101
P3.3.1.2 | Maksimitaajuusohje [P3.3.1.1. | 320.00 Hz 56%0[?0/ 102
p3.3.1.3 | Cositivinentaajuu= | 5o | 3200 | Hz | 32000 | 1285
sohjeraja
P3.3.1.4 | Negativinentaajuu- | 5500 | 3500 | Hz | -32000 | 1286
sohjeraja
0 = Vakionopeus 0
1 = Paneelin ohjearvo
2 = Kenttavayla
3=Al
4 =Al2
5=Al1+AI2
6 = PID-ohjearvo
7 = Moottoripotentio-
metri
. . 8 = Ohjaussauvan
p33.15 [/0-chjearvopaikan A 0 19 5* 117 | ohjearvo
valinta e
9 = Ryomintdohje
10 = Lohkon 1 l&hto
11 = Lohkon 2 l&hto
12 = Lohkon 3 l&hto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 l&hto
15 = Lohkon 6 l&hto
16 = Lohkon 7 l&hto
17 = Lohkon 8 l&hto
18 = Lohkon 9 l&hto
19 = Lohkon 10 lahto
p33.16 |/O-ohjearvopaikanB 0 9 4+ 131
valinta
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Taulukko 39: Taajuusohjeen parametrit

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Vakionopeus 0

1 = Paneeli

2 = Kenttavayla

3=Al

4 =Al2

5=Al1+AI2

6 = PID-ohjearvo

7 = Moottoripotentio-

metri

Paneelin .ohjearvon 0 19 9 * 121 8= Ohlj'laug,s?uva?
valinta 9 = Ryomintaohje

10 = Lohkon 1 Ll&hto

11 = Lohkon 2 l&hto

12 = Lohkon 3 l&hto

13 = Lohkon 4 lahto

14 = Lohkon 5 lahto

15 = Lohkon 6 lahto

16 = Lohkon 7 l&hto

17 = Lohkon 8 l&hto

18 = Lohkon 9 l&hto

19 = Lohkon 10 lahto

P3.3.1.7

P3.3.1.8 Paneeliohjearvo P3.3.1.1 |P3.3.1.2. Hz 0.00 184

P3.3.1.9 PaneeliSuunnanv. 0 1 0 123 0 = Eteen
1 =Taakse

0 = Vakionopeus 0
1 = Paneeli
2 = Kenttavayla
3=Al
4=Al2
5=Al1+AI2
6 = PID-ohjearvo
7 = Moottoripotentio-
metri
Kenttévéyléohjear- 0 19 3% 122 8= Ohj'au_ssellluvalz
von valinta 9 = Ryomintdohje
10 = Lohkon 1 lahto
11 = Lohkon 2 lahto
12 = Lohkon 3 lahto
13 = Lohkon 4 lahto
14 = Lohkon 5 lahto
15 = Lohkon 6 lahto
16 = Lohkon 7 lahto
17 = Lohkon 8 lahto
18 = Lohkon 9 lahto
19 = Lohkon 10 l&hto

P3.3.1.10

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.
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Taulukko 40: Momenttiohjeparametrit

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1 = Paneeli
2 = Ohjaussauva
3=Al1
4 =Al2
5=AI3
6=Al4
7=AI5
8=Al6
9 = ProcessDataln 1
10 = ProcessDataln 2
11 = ProcessDataln 3
Momenttiohjeen 12 = ProcessDataln 4
P3.3.2.1 valinta 0 26 0% 641 13 = ProcessDataln 5
14 = ProcessDataln 6
15 = ProcessDataln 7
16 = ProcessDataln 8
17 = Lohkon 1 l&hto
18 = Lohkon 2 l&hto
19 = Lohkon 3 l&hto
20 = Lohkon 4 lahto
21 = Lohkon 5 lahto
22 = Lohkon 6 lahto
23 = Lohkon 7 lahto
24 = Lohkon 8 lahto
25 = Lohkon 9 lahto
26 = Lohkon 10 lahto
P3.3.2.2 | Momentinminimi- | 504 | 300.0 % 0.0 643
ohje
Momentin maksimi-
P3.3.2.3 . -300.0 300.0 % 100.0 642
ohje
p33.24 |Momenttiohjeensuo- | g 0q | 550 5 s 0.00 | 1244
datusaika
p33.25 | Iomenttiohjeen 00 | 3000 | % 0.0 1246
kuollut alue
Paneelin momentti-
P3.3.2.6 . 0.0 P3.3.2.3 % 0.0 1439
ohje
P33.27 Momen.ttiohja.uksen 0 1 0 1278 0”=.Positiivi.nen/n(.aga-
taajuusraja tilvinen taajuusraja
1 = Taajuusohje
M3.328 Momenttiohjaus, Tassa valikossa on kolme parametria. Katso taulukko Taulukko 41.
o open loop
M3.3.2.9 Anturiton momentti- |Tassa valikossa on kaksi parametria. Katso taulukko Taulukko 42.

ohjaus
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Taulukko 41: Open Loop -momenttiohjauksen parametrit

Indeksi Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Open loop -moment-
P3.3.2.8.1 | tiohjaus, minimitaa- 0.0 P3.3.1.2 Hz 3.0 636
juus

P33.2.8.2 Open loop -moment-

tiohjaus, P-vahvistus 0.0 320000 0.01 639

P3.3.2.83 Open loop -moment-

tiohjaus, I-vahvistus 0.0 32000.0 2.0 640

Taulukko 42: Anturittoman Open Loop -momenttiohjauksen lisaasetusparametrit

Indeksi Parametri
Anturittoman
P3.3.2.9.1 | momenttiohjauksen 0.00 214748. 0.06 1731
. 36
P-vahvistus
Anturittoman
P3.3.2.9.2 | momenttiohjauksen 0.00 21[;3148' 5.00 1732
|-vahvistus

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




VACON - 110 PARAMETRIVALIKKO

Taulukko 43: Vakionopeuksien parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.3.3.1 Vakionopeustila 0 1 0* 182 0 = Binaaritila
1 =Tulojen maara
P3.3.3.2 Vakionopeus 0 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 5.00 180
P3.3.3.3 Vakionopeus 1 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 10.00 * 105
P3.3.3.4 Vakionopeus 2 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 15.00 * 106
P3.3.3.5 Vakionopeus 3 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 20.00 * 126
P3.3.3.6 Vakionopeus 4 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 25.00 * 127
P3.3.3.7 Vakionopeus 5 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 30.00 * 128
P3.3.3.8 Vakionopeus 6 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 40.00 * 129
P3.3.3.9 Vakionopeus 7 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 50.00 * 130
DigIN
P3.3.3.10 |Vakionopeusvalinta 0 paikka A. 419
4
DigIN
P3.3.3.11 | Vakionopeusvalinta 1 paikka A. 420
5
DigIN
P3.3.3.12 | Vakionopeusvalinta 2 paikka 421
0.1
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Taulukko 44: Moottoripotentiometrin parametrit
Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
. . DigIN
P3.3.4.1 M°°tt°t”.pf|fggt'°' paikka | 418 |OPEN = Ei aktiivinen
metr 0.1 CLOSED = Aktiivinen
. . DigIN
P3.3.4.2 MOO“?”PAOE‘Z’;“O' paikka | 417 |OPEN = Ei aktiivinen
metrt 0.1 CLOSED = Aktiivinen
p3343 | Moottoripotentio- 0.1 500.0 | Hz/s 10.0 331
metrin ramppi
0 = Ei palautusta
P3.3.4.4 Moottprlpotentm- 0 2 1 347 1= P“alautus pysaytyk-
metrin palautus sessa
2 =Nollaus virrankat-
kaisun yhteydessa
Taulukko 45: Sauvaohjausparametrit
Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1=Al1(0-100 %)
Ohjaussauvan sig- 2= Al2 (0-100 %)
P3.3.5.1 naalin valinta 0 6 0 451 13 AI3(0-100 %)
4 = Al4 (0-100 %)
5=AI5(0-100 %)
6 =Al6 (0-100 %)
p335.2 | Oniaussauvan kuol- 0.0 20.0 % 2.0 384
lut alue
p3353 | Ohiaussauvan lepo- 0.0 20.0 % 0.0 385 o
alue 0 = Ei kaytossa
p335.4 | OMaussawanlepo- | 440 | 54609 s 0.00 386 o
viive 0 = Ei kaytossa
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Taulukko 46: Ryomintdaparametrit

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
. . DigIN
P3.3.6.1 | DI ryémints kayttosn | Vainte | Vaihte- paikka | 532
lee lee 01
T . . DigIN
P3.3.6.2 Ryomm’.(ao.hje.zen 1 Vaihte- | Vaihte- paikka 530
aktivointi lee lee 01
e . . DigIN
P33.63 Ryomm?athgen 2 Vaihte- | Vaihte- paikka 531
aktivointi lee lee 01
P3.3.6.4 Rybmintdohje 1 |Maks.oh Makj"’h Hz 0.00 1239
je :
P3.3.6.5 Ryomintdohje 2 |Maks.oh Ma‘f:"h Hz 0.00 1240
je ’
P3.3.6.6 Rydminnan ramppi 0.1 300.0 s 10.0 1257

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.

5.4 RYHMA 3.4: RAMPPI- JA JARRUASETUKSET

Taulukko 47: Rampin 1 asetukset.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.4.1.1 Rampin 1 muoto 0.0 100.0 % 0.0 500

P3.4.1.2 Kiihdytysaika 1 0.1 300.0 s 5.0 103

P3.4.1.3 Hidastusaika 1 0.1 300.0 s 5.0 104

Taulukko 48: Rampin 2 asetukset.

Indeksi Parametri in. Kuvaus
P3.4.2.1 Rampin 2 muoto 0.0 100.0 % 0.0 501
P3.4.2.2 Kiihdytysaika 2 0.1 300.0 s 10.0 502
P3.4.2.3 Hidastusaika 2 0.1 300.0 s 10.0 503
P3.4.2.4 Rampin 2 valinta Vali:;e- Vali:;e- pgliglgli\la 408 |0=O0PEN
0.1 1=CLOSED
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Taulukko 49: Kdynnistysmagnetoinnin parametrit.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Magnetointivirta 0.00 I A I 517

P3.4.3.1 kaynnistyksessa 0 = Ei kaytossa

Magnetointiaika

P3.43.2 kaynnistyksessa

0.00 600.00 s 0.00 516

Taulukko 50: DC-jarrutuksen parametrit

Indeksi Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.4.4.1 DCjarrutusvirta 0 IL A IH 507 0 = Ei kiiytbsss

DC-jarrutusaika

P3.4.4.2 N - 0.00 600.00 s 0.00 508
pysadytyksessa
Taajuus, jolla DC-jar-
P3.4.43 | rutusaloitetaan 010 | 1000 | Hz 1.50 515
hidastaen pysaytet-
taessa.

Taulukko 51: Vuojarrutuksen parametrit.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus

P3.4.5.1 Vuojarrutus 0 1 0 520 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

P3.4.5.2 Vuojarrutusvirta 0 IL A IH 519
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5.5 RYHMA 3.5: I/0-MAARITYKSET

Taulukko 52: Digitaalitulojen asetukset

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
DigIN
P3.5.1.1 Ohj.signaali 1 A paikka A. 403
’I*
DigIN
P3.5.1.2 Ohj.signaali 2 A paikka A. 404
2*
DigIN
P3.5.1.3 Ohj.signaali 3 A paikka 434
0.1
DigIN
P3.5.1.4 Ohjaussignaali 1 B paikka 423
0.1*
DigIN
P3.5.1.5 Ohjaussignaali 2 B paikka 424
0.1*
DigIN
P3.5.1.6 Ohjaussignaali 3 B paikka 435
0.1
DigIN CLOSED = Pakota
P3.5.1.7 Pakota ohjaus I/0 B paikka 425 |ohjauspaikaksiI/0 B.
0.1*
. . DigIN CLOSED =1/0-ohje B
p35.1g | Fakotataajuusohje paikka | 343 |(P3.3.1.6) antaa taajuu-
I/0B * i
0.1 sohjeen.
I DigIN
P3519 Pakota ktlanttavayla- paikka 411
ohjaus 0.1 *
DigIN
P3.5.1.10 |Pakota paneeliohjaus paikka 410
0.1*
DigIN
. . T . OPEN = 0K
P3.5.1.11 | Ulkoinen vika (kiinni) palkalia A. 405 CLOSED = Ulkoinen
vika
DigIN
P3.5.1.12 | Ulkoinen vika (auki) paikka 406 | OPEN = Ulkoinen vika
0.2 CLOSED = 0K
P3.5.1.13 | Vian kuittaus (kiinni) Vaintelee | 414 |CLOSED = Kaikkiaktii-

viset viat kuittautuvat.
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Taulukko 52: Digitaalitulojen asetukset
Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
DigIN OPEN = Kaikki aktiivi-
P3.5.1.14 | Vian kuittaus (auki) paikka 213 |setviat kuittautuvat.
0.1
DigIN
P3.5.1.15 Kaynn.sallittu paikka 407
0.2
DigIN
P3.5.1.16 KayLukitus 1 paikka 1041
0.2
DigIN
P3.5.1.17 KayLukitus 2 paikka 1042
0.2
AUKI = Ei toimintaa.
. KIINNI = Moottorin esi-
P35.118 Moottorin esilammi- D|gklli\l 1044 lammityksen tasavir-
R tys PAALLA parkka taa kaytetdan pysay-
0.1 X IR
tystilassa. Kaytetaan,
kun parametrin
P3.18.1 arvo on 2.
OPEN = Rampin 1
DigIN muoto, kiihdytysaika 1
P3.5.1.19 Rampin 2 valinta paikka 408 |ja hidastusaika 1.
0.1* CLOSED = Rampin 2
muoto, kiihdytysaika 2
ja hidastusaika 2.
DigIN
P3.5.1.20 Kiihd/Hid.esto paikka 415
0.1
DigIN
P3.5.1.21 | Vakionopeusvalinta 0 paikka A. 419
4L*
P3.5.1.22 | Vakionopeusvalinta 1 Vaihtelee 420
DigIN
P3.5.1.23 | Vakionopeusvalinta 2 paikka 421
0.1*
. . DigIN
P3.5.1.24 M°°tt°t”.pf|fggt'°‘ paikka | 418 |OPEN = Ei aktiivinen
metr 0.1* CLOSED = Aktiivinen.
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Taulukko 52: Digitaalitulojen asetukset

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
. , DigIN
P3.5.1.25 M°°tt‘;”.pA°|figt'°' paikka | 417 |OPEN = Ei aktiivinen
metrt 0.1* CLOSED = Aktiivinen.
Pikapysaytyksen .
P3.5.1.26 aktivointi Vaihtelee | 1213 1 opEN - Aktiivinen
DigIN
P3.5.1.27 Ajastin 1 paikka 447
0.1
DigIN
P3.5.1.28 Ajastin 2 paikka 448
0.1
DigIN
P3.5.1.29 Ajastin 3 paikka 449
0.1
DigIN
P3.5.1.30 P'mtaﬁet‘:sarvon paikka | 1046 |OPEN = Ei tehostusta
enostus 0.1 CLOSED = Tehostus
DigIN .
PID1 asetusarvon ) OPEN = Asetuspiste 1
P3.5.1.31 valinta pa(;k1ka 1047 CLOSED = Asetuspiste
' 2
. N DigIN OPEN = PID2 pysaytys-
P3.5.1.32 U”“’.'”te” '.D'D'kf.y”' paikka | 1049 |[tilassa
nistyssignaat 0.2 CLOSED = PID2 s&ts-
tilassa
: DigIN .
Ulkoisen PID-ase- ; OPEN = Asetuspiste 1
P3.5.1.33 tusarvon valinta pa(;k1ka 1048 CLOSED = Asetuspiste
' 2
DigIN
P3.5.1.34 | Moottorin 1 lukitus paikka 426 | OPEN = Ei aktiivinen
0.1 CLOSED = Aktiivinen
DigIN
P3.5.1.35 | Moottorin 2 lukitus paikka 427 | OPEN = Ei aktiivinen
0.1 CLOSED = Aktiivinen
DigIN
P3.5.1.36 | Moottorin 3 lukitus paikka 428 | OPEN = Ei aktiivinen
0.1 CLOSED = Aktiivinen
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Taulukko 52: Digitaalitulojen asetukset

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus
DigIN
P3.5.1.37 | Moottorin 4 lukitus paikka 429 | OPEN = Ei aktiivinen
0.1 CLOSED = Aktiivinen
DigIN
P3.5.1.38 Moottorin 5 lukitus paikka 430 OPEN = Ei aktiivinen
0.1 CLOSED = Aktiivinen
DigIN
P3.5.1.39 Moottorin 6 lukitus paikka 486 OPEN = Ei aktiivinen
0.1 CLOSED = Aktiivinen
. DigIN
P3.5.1 40 Huoltolaskurin nol- paikka 490 | cLOSED < Kuittaus
laus 01
DigIN
P3.5.1.41 | DI rydminta kayttoon paikka 532
0.1
e DigIN
P3.5.1.42 | Ryomintdohjeen paikka | 530
aktivointi
0.1
e DigIN
P3.5.143 | Ryomintdohjeen 2 paikka | 531
aktivointi
0.1
. . DigIN
P3.5.1.44 | Mekaanisenjarrun paikka | 1210
takaisinkytkenta 01
L DigIN .
Aktivoi Fire Mode ; OPEN = Fire Mode
P3.5.1.45 AUKI paolkzka 1596 aktiivinen
’ CLOSED = Ei toimintaa
L DigIN L
Aktivoi Fire Mode ; OPEN = Ei toimintaa
P3.5.1.46 KIINNI pao'kfa 1619 | ¢ 0SED = Fire Mode
’ aktiivinen
DigIN
P3.5.1.47 Fire Mode taakse paikka 1618 | OPEN = Eteen
0.1 CLOSED = Taakse
o . DigIN
P3.5.1.4g | Aklivoi automaatti- paikka | 1715
nen puhdistus 01
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Taulukko 52: Digitaalitulojen asetukset

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
.. DigIN OPEN = Parametri-
P3.5.1.49 Parame“'l'.Jot“ko” 1/2 paikka | 496 |joukko 1
vatnta 0.1 CLOSED = Parametri-
joukko 2
Kayttajan maarit- DigIN S
RO o ; OPEN = Ei toimintaa
P3.5.1.50 | tama vika 1 aktiivi- paikka 15523 CLOSED = Aktiivinen
nen 0.1 .
vika
Kayttajan maarit- DigIN S
RO o ; OPEN = Ei toimintaa
P3.5.1.51 | tama vika 2 aktiivi- paikka 15524 CLOSED = Aktiivinen
nen 0.1 .
vika
DigIN
P3.5.1.52 AHF-ylilampdtila paikka 15513
0.1

HUOMAUTUS!

Kaytettavissa olevien analogiatulojen maara vaihtelee lisdkortin seka kortin
asetusten mukaan. Vakiokokoonpanoon kuuluvassa laajennuskortissa on kaksi
analogiatuloa.

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja

oletusarvoista on luvussa 12 Liite 7.

Taulukko 53: Analogiatulon 1 asetukset.

Numero Parametri Kuvaus
AnIN
P3.5.2.1.1 | Al1-signaalin valinta paikka A. 377
1
p3.5.2.1.2 |All-signaalinsuoda- 14 55 | 390 gg s 0.1* 378
tusaika
P3.5.2.1.3 Al1 signaalialue 0 1 0* 379 [0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA
P3.5.2.1.4 Al1: oma Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 * 380
P3.5.2.1.5 Al1: oma Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 * 381
P3.5.2.1.6 | Al1-signaalin kaanto 0 1 0* 387 0 = Normaali

1 = Kadannetty signaali
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Taulukko 54: Analogiatulon 2 asetukset.
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.2.1 | Al2-signaalin valinta paikka A. 388

2
P3.5222 AI2—signaal.in suoda- 0.00 300.00 S 01 * 389 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.2.3 Al2 signaalialue 0 1 1* 390 |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.2.4 Al2: oma Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 * 391 Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.2.5 Al2: oma Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 * 392 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.2.6 | Al2-signaalin kaanto 0 1 0* 398 |Katso P3.5.2.1.6.

Taulukko 55: Analogiatulon 3 asetukset.

Numero [Parametri Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.3.1 | Al3-signaalin valinta paikka D. 141

1
P3.523.2 AI3—5|gnaaL.|n suoda- 0.00 300.00 S 01 142 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.3.3 Al3 signaalialue 0 1 0 143  |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.3.4 AlI3: Oma. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 144 |Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.3.5 AlI3: Oma. Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 145 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.3.6 | Al3-signaalin kdanto 0 1 0 151 Katso P3.5.2.1.6.
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Taulukko 56: Analogiatulon 4 asetukset.

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

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.4.1 | Al4-signaalin valinta paikka D. 152

2
P3.5.2 4. AI4—signaal.in suoda- 0.00 300.00 S 01 153 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.4.3 Al4 signaalialue 0 1 0 154 |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.4.4 Al4: Oma. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 155 |Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.4.5 Al4: Oma. Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 156 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.4.6 | Al4-signaalin kaanto 0 1 0 162 |Katso P3.5.2.1.6.

Taulukko 57: Analogiatulon 5 asetukset.

Numero

Parametri

Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.

P3.5.2.5.1 | Al5-signaalin valinta paikka E. 188
1
P3.5.2 5.2 AI5—5|gnaaL.|n suoda- 0.00 300.00 S 01 189 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.5.3 Al5 signaalialue 0 1 0 190 |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.5.4 AlI5: Oma. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 191 Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.5.5 AlI5: Oma. Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 192 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.5.6 | Al5-signaalin kaanto 0 1 0 198 |Katso P3.5.2.1.6.
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Taulukko 58: Analogiatulon 6 asetukset.

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

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.6.1 | Al6-signaalin valinta paikka E. 199

2
P3.5.2 6.2 Alé—signaal.in suoda- 0.00 300.00 S 01 200 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.6.3 Al6 signaalialue 0 1 0 201 Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.6.4 Al6: oma Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 202 |Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.6.5 Al6: oma Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 203 |[Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.6.6 | Al6-signaalin kaanto 0 1 0 209 |[Katso P3.5.2.1.6.
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Taulukko 59: Vakiolaajennuskortin digitaalildhtojen asetukset.

Parametri

P3.5.3.2.1

RO1 toiminto

Vaihte-
lee

11001

0 = Ei mitaan

1 =Valmis

2 = Kay

3 =Yleisvika

4 =Yleisvika kaannetty
5 = Yleishalytys

6 = Taakse

7 = Asetetussa nopeu-
dessa

8 = Termistorivirhe

9 = Moottorisaadin
kaytossa

10 = Kay-signaali aktii-
vinen

11 = Paneeliohjaus
aktiivinen

12 = 1/0 B -ohjaus kéy-
tossa

13 = Rajan valvonta 1
14 = Rajan valvonta 2
15 = Fire Mode aktiivi-
nen

16 = Ryominta aktiivi-
nen

17 = Vakionopeustila
18 = Pikapysaytys aktii-
vinen

19 = PID lepotilassa

20 = PID-pehmotaytto
aktiivinen

21 = PID-takaisinkyt-
kennan valvonta (rajat)
22 = Ulkoisen PID-saa-
timen valvonta (rajat)
23 = Tulopaineen haly-
tys/vika
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Taulukko 59: Vakiolaajennuskortin digitaalildhtojen asetukset.

Indeksi

Parametri

Kuvaus

P3.5.3.2.1

RO1 toiminto

61

Vaihte-
lee

11001

24 = Jaatymiseneston
halytys/vika

25 = Moottorin 1 ohjaus
26 = Moottorin 2 ohjaus
27 = Moottorin 3 ohjaus
28 = Moottorin 4 ohjaus
29 = Moottorin 5 ohjaus
30 = Moottorin 6 ohjaus
31 = Aikakanava 1

32 = Aikakanava 2

33 = Aikakanava 3

34 = KV ControlWord
B13

35 = KV ControlWord
B14

36 = KV ControlWord
B15

37 = KV Process-
Data1.B0

38 = KV Process-
Data1.B1

39 = KV Process-
Data1.B2

40 = Huoltohalytys

41 = Huoltovika

42 = Mekaaninen jarru
(jarrun avauskomento)
43 = Mekaaninen jarru
kaannetty

44 = Lohkon 1 l&hto

45 = Lohkon 2 l&hto
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Taulukko 59: Vakiolaajennuskortin digitaalildhtojen asetukset.

Indeksi Parametri in. Kuvaus

46 = Lohkon 3 lahto
47 = Lohkon 4 lahto
48 = Lohkon 5 lahto
49 = Lohkon 6 lahto
50 = Lohkon 7 lahto
51 = Lohkon 8 l&hto
52 = Lohkon 9 l&hto
53 = Lohkon 10 lahto
54 = Paineen yllapito-
pumpun ohjaus
Vaihte- 55= Sigmenvesipum—
P3.5.3.2.1 RO1 toiminto 0 61 lee 11001 | pun ohjaus

56 = Automaattinen
puhdistus aktiivinen
57 = Moottorikytkin
avoinna
58 = Testi (aina CLO-
SED)
59 = Moottorin esilam-
mitys aktiivinen
60 = AHF-vastuksen
irtikytkenta
61 = AHF-vastuksen
irtikytkennan kaanto

P3.53.2.2 RO1 ON-viive 0.00 | 320.00 s 0.00 | 11002
P35323 | RO1:n OFF-viive 0.00 | 320.00 5 0.00 | 11003
P35.3.2.4 RO2 toiminto 0 56 Val':;e' 11004 |K@tsoP3.53.2.1.
P3.53.2.5 RO2 ON-viive 0.00 | 320.00 5 0.00 | 11005 |Katso P3.5.3.2.2.
P35326 | RO2:n OFF-viive 0.00 | 320.00 s 0.00 | 11006 |Katso P3.5.3.2.3.
Katso P3.5.3.2.1. Ei

P3.53.2.7 RO3 toiminto 0 56 Vaihte- | ;1547 [ndy, jos jarjestelmaan

lee on asennettu vain kaksi

lahtoreletta.

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.

LAAJENNUSKORTTIPAIKKOJEN C, D JA E DIGITAALILAHDOT

Tassa nakyvat vain paikkoihin C, D ja E asennettujen lisakorttien lahtojen parametrit. Tee
samat valinnat kuin RO1-toiminnossa (P3.5.3.2.1).

Tama ryhma tai nama parametrit eivat nay, jos korttipaikoissa C, D ja E ei ole digitaalilahtoja.
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Taulukko 60: Vakiolaajennuskortin analogialdhtdjen asetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 =TESTI 0 % (Ei kay-
tossa)

1=TESTI 100 %

2 = Lhtétaajuus (0-
fmax)

3 = Taajuusohje (0-
frmax)

4 = Moottorin nopeus
(0-moottorin nimellis-
nopeus)

5 = Lahtovirta (0-
InMoottori)

6 = Moottorin
momentti (0-TnMoot-
tori)

7 = Moottorin teho (0-
PnMoottori)

8 = Moottorin jannite
(0-UnMoottori)

9 = Valipiirin jannite (0-
1000V)

10 = PID-asetusarvo
(0-100 %)

11 = PID-takaisinkyt-
kenta (0-100 %)

12 = PID1-13htd (0-100
%)

13 = Ulk. PID-1ahto (0-
100 %)

14 = ProcessDataln1
(0-100 %)

15 = ProcessDataln?2
(0-100 %)

16 = ProcessDataln3
(0-100 %)

P3.5.4.1.1 AO1 toiminto 0 31 2% 10050
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Taulukko 60: Vakiolaajennuskortin analogialdhtdjen asetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

17 = ProcessDataln4
(0-100 %)

18 = ProcessDataln5
(0-100 %)

19 = ProcessDatalné
(0-100 %)

20 = ProcessDataln?7
(0-100 %)

21 = ProcessDataln8
(0-100 %)

22 = Lohkon 1 lahto (0-
100 %)

23 = Lohkon 2 lahto (0-
100 %)

P3.5.4.1.1 AO1 toiminto 0 31 2% 10050 |24 = Lohkon 3 lahto (0-
100 %)

25 = Lohkon 4 lahto (0-
100 %)

26 = Lohkon 5 lahto (0-
100 %)

27 = Lohkon 6 lahto (0-
100 %)

28 = Lohkon 7 lahto (0-
100 %)

29 = Lohkon 8 lahto (0-
100 %)

30 = Lohkon 9 lahto (0-
100 %)

31 = Lohkon 10 lahto
(0-100 %)

P3.5.4.1.2 | AO1 suodatusaika 0.0 300.0 s 1.0* 10051 .
0 = Ei suodatusta

P3.5.4.1.3 AO1 minimi 0 1 0* 10052 |0=0mA/0V
1=4mA/2V

P3.54.14 | AOTminimitaso | Y2inte- [ Vaihte- jVaihte- 1 5. fg05,
lee lee lee

P3.5.4.1.5 | AO1 maksimitaso | Y2inte- [ Vaihte- jVaihte- 1o | 505,
lee lee lee

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.

LAAJENNUSKORTTIPAIKKOJEN C, D JA E ANALOGIALAHDOT

Tassa nakyvat vain paikkoihin C, D ja E asennettujen lisakorttien lahtojen parametrit. Tee
samat valinnat kuin parametrissa P3.5.4.1.1 (AO1-toiminto).
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Tama ryhma tai nama parametrit eivat nay, jos korttipaikoissa C, D ja E ei ole digitaalilahtoja.

5.6 RYHMA 3.6: KENTTAVAYLADATAN KARTOITUS.

Taulukko 61: Kenttavayladatan kartoitus.

Parametri

P3.6.1 Kenttavaylan data 0 35000 1 852
out 1 -valinta

P36 | Kenttavaylandata 0 35000 2 853
out 2 -valinta

P33 | Kenttavaylandata 0 35000 3 854
out 3 -valinta

P36 | Kenttavayldn data 0 35000 4 855
out 4 -valinta

P35 | Kenttavaylan data 0 35000 5 856
out 5 -valinta

P36 | Kenttavayldn data 0 35000 6 857
out 6 -valinta

P36y | Kenttavaylan data 0 35000 7 858
out 7 -valinta

p3sg | Kenttavaylandata 0 35000 37 859
out 8 -valinta

Taulukko 62: Kenttavaylan prosessidatan lahtojen oletusarvot.

Data Oletusarvo Skaala
ProcessDataOut 1 Lahtotaajuus 0,01 Hz
ProcessDataOut 2 Moottorin nopeus 1rpm
ProcessDataOut 3 Moottorin virta 0,1TA
ProcessDataOut 4 Moottorin momentti 0.1%
ProcessDataOut 5 Moottorin teho 0.1%
ProcessDataOut 6 Moottorin jannite 0,1V
ProcessDataOut 7 Valipiirin jannite 1V
ProcessDataOut 8 Viimeisin aktiivinen vikakoodi 1

Esimerkiksi lahtotaajuuden arvo 2500 vastaa 25,00 hertsia, koska asteikko on 0,01. Kaikilla
luvussa 4.1 Valvontavalikko luetelluilla valvonta-arvoilla on skaalauskerroin.

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




VACON - 128 PARAMETRIVALIKKO

5.7 RYHMA 3.7: ESTOTAAJUUDET.

Taulukko 63: Estotaajuudet.

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

P3.7 1 Estotanuu§alue 1; 100 320.00 Hy 0.00 500 0 = Ei kaytéssa
Alaraja

P3.7.2 Estotaajﬂuugalue 1; 0.00 320.00 Hy 0.00 510 0 = Ei kaytossa
Ylaraja

P3.73 Estotanuu§alue 2; 0.00 320.00 Hy 0.00 511 0 = Ei kaytéssa
Alaraja

p3.74 | EstotaaluusalueZ | qa0 | 35000 | H 0.00 512 |0 = Eikdytossa
Ylaraja

P3.75 Estotanuu§alue 3; 0.00 320.00 Hy 0.00 513 0 = Ei kaytéssa
Alaraja

P3.7.6 Estotaajﬂuugalue 3; 0.00 320.00 Hy 0.00 514 0 = Ei kaytossa
Ylaraja

p377 | Estotaajuudenohi- 4, 100 | Ajat 1.0 518
tusaika
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5.8 RYHMA 3.8: VALVONTA

Taulukko 64: Valvonnan asetukset.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Lahtotaajuus
1 = Taajuusohje
2 = Moottorin virta
3 = Moottorin momentti
4 = Moottorin teho
5 = Valipiirin jannite
6 = Analogiatulo 1
7 = Analogiatulo 2
P3.8.1 Val"°”tal‘.<°thtee” ! 0 17 0 1431 |8 = Analogiatulo 3
vainta 9 = Analogiatulo 4
10 = Analogiatulo 5
11 = Analogiatulo 6
12 = Lampdtilatulo 1
13 = Lampdatilatulo 2
14 = Lampotilatulo 3
15 = Lampéatilatulo 4
16 = Lampdatilatulo 5
17 = Lampdatilatulo 6
P3.8.2 Valvontatila 1 0 2 0 | 1432 |07 Eikaytossa
1 = Alarajan valvonta
2 =Ylarajan valvonta
. Vaihte-
P3.8.3 Valvontaraja 1 -50.00 50.00 lee 25.00 1433
p3gs | VaWontaraanlhys- | a5 | 5ggg |Vaihte- | 500|434
tereesi lee
P3.85 Valvontakohteen 2 0 17 1 1435 Katso P3.8.1.
valinta
P3.8.6 Valvontatila 2 0 2 0 1436 |Katso P3.8.2.
. Vaihte-
P3.8.7 Valvontaraja 2 -50.00 50.00 lee 40.00 1437
p3gg | /aWontaraianZhys- | g4y | 5ggg [Vahte- | 500 | 1438
tereesi lee

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




VACON - 130 PARAMETRIVALIKKO

5.9 RYHMA 3.9: SUOJAUKSET

Taulukko 65: Yleiset suojausasetukset

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1 = Halytys

. 2 = Vika [pyséytystoi-
p3.9.12 | Vasteulkoiseen 0 3 2 701 |minnon mukainen
vikaan -

pyséytys)

3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

0 = Kolmivaihetuki

P3.9.1.3 Tulovaihevika 0 1 0 730 1 = Yksivaihetuki

0 = Vika tallentuu vika-
historiaan

1 =Vika ei tallennu
vikahistoriaan

P3.9.1.4 Alijannitevika 0 1 0 727

P39 15 Vaste lahtovaihevi- 0 3 2 702
kaan

0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
2 = Halytys + vian

Vaste kenttavaylan vakiotaajuus (P3.9.1.13)

P3.9.1.6 tiedonsiirtovikaan 0 5 3 733 |3 = Vika [pyséytystm-
minnon mukainen
pysaytys)

4 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

p3.9.17 | Kerttipaikan tiedon- 0 3 2 734

siirtovika

P3.9.1.8 Termistorivika 0 3 0 732

P3.9.1.9 | PID-pehmotéyttdvika 0 3 2 748

P3.9.110 Vaste PID-valvontavi- 0 3 2 749

kaan

P39 111 Vaste ulkmsgen PID- 0 3 2 757
valvontavikaan

P3.9.1.12 Maasulku 0 3 3 703
p3.9.1.13 |HaWtyksenjalkeinen 15544 Ip331o | Hy 25.00 183
taajuus
0 = Ei kaytossa
39114 |52fe Torque Off (STO) 0 9 9 775 | 1=Halytys
-vian vaste 2 = Vika (pyséaytys

vapaasti pygrien)
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Taulukko 65: Yleiset suojausasetukset

Numero [Parametri in. Kuvaus
P3.9.1.15 | Kaynnistys estetty - 0 1 0 15593 |0=Vika
vika 1 = Ei kaytossa
Taulukko 66: Moottorin lamposuojauksen asetukset.
Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
P3.921 Moottorm.lampo— 0 3 2 704 2= Ylka (pysaytys pika-
suoja pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)
P3.9.2.2 |Ympariston lampatila | -20.0 100.0 °C 40.0 705
p3.9.2.3 |Notlanopeudenjash-| g, 150.0 % | Vaihtelee | 706
dytyskerroin
P3.9.2.4 | Moottorinlampoai- 1 200 | min. |vaihtelee | 707
kavakio
p3.9.2,5 |Moottorin kuormitet- | 150 % 100 708
tavuus
Taulukko 67: Moottorin jumisuojauksen asetukset.
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
P3.9.3.1 Jumivika 0 3 0 709 |2 Vika [pysaytys pika-
pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)
P3.9.3.2 Jumivirtaraja 0.00 5.2 A 3.7 710
P3.9.3.3 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711
P3.9.3.4 Jumitaajuusraja 1.00 P3.3.1.2 Hz 25.00 712
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Taulukko 68: Moottorin alikuormitussuojauksen asetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)

3 = Vika [pyséytys
vapaasti pydrien)

P3.9.4.1 Alikuormitusvika 0 3 0 713

Alikuormitussuojaus:
P3.9.4.2 | Kentan heikennysa- 10.0 150.0 % 50.0 714
lueen kuorma

Alikuormitussuojaus:

P3.9.4.3 Nollataajuuskuorma

5.0 150.0 % 10.0 715

Alikuormitussuojaus:

P3.9.4.4 Aikaraja

2.00 600.00 s 20.00 716

Taulukko 69: Pikapysaytyksen asetukset

Indeksi Parametri
0 = Vapaasti pyorien
1 = Pikapysaytyksen
. . . . hidastusaika
P3.9.5.1 Pikapysaytystila 0 2 Vaihtelee | 1276 2 = Pyséytystoiminnon
mukainen pysaytys
(P3.2.5)
. . . . DigIN OPEN = Aktiivinen
P39 5.9 P|kapy§a¥tyksen Vaihte- | Vaihte- paikka 1213
aktivointi lee lee
0.2
P3.9.5.3 Pikapysaytyksen 0.1 300.0 s Vaihtelee | 1256
hidastusaika
0 = Ei kaytossa
P3.9.54 | ikapysaytysvian 0 2 Vaihtelee | 744 |1=HaWys
vaste 2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)
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Taulukko 70: Lampétilatulovian 1 asetukset

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus
B0 = Lampdtilasignaali

1
B1 = Lampdtilasignaali

2
B2 = Lampdtilasignaali
P3.9.6.1 Lampotilasignaali 1 0 63 0 739 |3
B3 = Lampdtilasignaali
4
B4 = Lampatilasignaali
5
B5 = Lampdatilasignaali
6
P3.9.6.2 Halytysraja 1 -30.0 200.0 °C 130.0 741
P3.9.6.3 Halytysraja 1 -30.0 200.0 °C 155.0 742
0 = Ei vastetta
1 = Halytys
P3.9.6.4 Halytysrajavaste 1 0 3 2 740 2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)
HUOMAUTUS!

Lampdtilatulojen asetukset ovat kaytettavissa vain, jos laitteeseen on asennettu
B8- tai BH-lisakortti.
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Taulukko 71: Lampétilatulovian 2 asetukset.

Parametri

B0 = Lampdtilasignaali
1
B1 = Lampdtilasignaali

2
B2 = Lampdtilasignaali
P3.9.6.5 Lampotilasignaali 2 0 63 0 763 |3
B3 = Lampdtilasignaali
4
B4 = Lampatilasignaali
5
B5 = Lampdatilasignaali
6
P3.9.6.6 Halytysraja 2 -30.0 200.0 °C 130.0 764
P3.9.6.7 Halytysraja 2 -30.0 200.0 °C 155.0 765
0 = Ei vastetta
1 = Halytys
P3.9.6.8 Halytysrajavaste 2 0 3 2 766 2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)
HUOMAUTUS!

Lampdtilatulojen asetukset ovat kaytettavissa vain, jos laitteeseen on asennettu
B8- tai BH-lisakortti.
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Taulukko 72: Analogiatulon alarajasuojauksen asetukset.

Indeksi

P3.9.8.1

Parametri

Analogiatulon alara-
jasuojaus

Min. [ ECR

Laite

Oletus

ID

767

Kuvaus

0 = Ei suojausta

1 = Suojaus kaytossa
Kay-tilassa

2 = Suojaus kaytossa
Kay- ja Seis-tiloissa

P3.9.8.2

Analogiatulon alara-
javika

700

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
(P3.9.1.13)

3 = Halytys + edellinen
taajuusohje

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysaytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pydrien)

Taulukko 73: Kaytt. maar. vika 1

Indeksi

Parametri

Kuvaus

DigIN L
. e ; OPEN = Ei toimintaa
P3.9.9.1 Kaytt. maar. vika 1 - - pa(;k1ka 15523 CLOSED = Aktiivinen
’ vika
P399 9 Kay't'taje?n maaritta- _ B V|ka:Yap— 15525
man vian 1 vaste Pyor
Taulukko 74: Kdytt. maar. vika 2
Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
DigIN .
.. e ; OPEN = Ei toimintaa
P3.9.10.1 Kaytt. maar. vika 2 - - paO|k1ka 15524 CLOSED = Aktiivinen
’ vika
P3.9 10.2 Kay.t.taja.n maaritta- _ B V|ka:Yap- 15526
man vian 2 vaste Pyor
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5.10 RYHMA 3.10: AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS

Taulukko 75: Automaattisen viankuittauksen asetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

P3.10.1 Autom.viankuitt. 0 1 0 731 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

0 = Vauhtikaynnistys

P3.10.2 Uud.kaynn.toim. 0 1 1 719 1 = Parametrin P3.2 4
mukaan.
P3.10.3 Jélleenk.'a.iynmstys- 0.10 10000.0 S 0.50 717
viive 0
P3.10.4 Yritysaika 0.00 10080'0 s 6000 | 718
P3.10.5 | Yritysten lukumaara 1 10 4 759

P3.10.6 | Automaattinenvian- g 1 i 720 |0=Ei
kuittaus: Alijannite N
1=Kylla

p3.1p.7 |Automaattinenvian- g 1 1 721 |0=Ei
kuittaus: Ylijannite .
1=~Kylla

Automaattinen vian- e
P3.108 kuittaus: Ylivirta 0 ! 1 722 0=Ei

1=Kylla
Automaattinen vian-
P3.10.9 | kuittaus: Analogiatu- 0 1 1 723 |0=Ei
lovika 1=Kylla
Automaattinen vian-
P3.10.10 | kuittaus: Yksikon yli- 0 1 1 724 0=Ei
lampatila 1=Kylla
Automaattinen vian-
P3.10.11 kuittaus: Moottorin 0 1 1 725 0=Ei
ylildmpatila 1 =Kylla
Automaattinen vian-
P3.10.12 kuittaus: Ulkoinen 0 1 0 726 0=Ei
vika 1=Kylla
Automaattinen vian-
P3.10.13 | kuittaus: Alikuormi- 0 1 0 738 0=Ei
tusvika 1=Kylla
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Taulukko 75: Automaattisen viankuittauksen asetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

Automaattinen vian-
P3.10.14 | kuittaus: PID-valvon- 0 1 0 776 0=Ei
tavika 1=Kylla

Automaattinen vian-
P3.10.15 kuittaus: Ulkoinen 0 1 0 777 0=Ei
PID-valvontavika 1=Kylla

5.1 RYHMA 3.11: SOVELLUKSEN ASETUKSET

Taulukko 76: Sovelluksen asetukset

Numero Parametri Min. [ ETCR Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.11.1 Salasana 0 9999 0 1806

p3.112 | Cetsius/Fahrenheit- 0 1 0* 1197 |0 =Celsius

valinta 1 = Fahrenheit
P3.11.3 kW/hv-valinta 0 1 0* 1198 | 0=kw
1=hv
P3.11.4 | Monivalvontanikyma 0 2 1 1194 |0=2x20s3a

1=3x2o0saa
2=3x3o0saa

BO = Paikallisohjaus/

- etaohjaus
p3.q15 | FUNCT-painikkeen 0 15 15 1195 | B1 = Ohjaussivu
asetukset
B2 = Suunnan muutta-
minen

B3 = Pikamuokkaus

* = Oletusarvo Yhdysvalloissa on 1.
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5.12

RYHMA 3.12: AJASTINTOIMINNOT

Taulukko 77: Intervalli 1

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.1.1 ON aika 00:00:00 |23:59:59 hh::;m: 00:00:00 1464
P3.12.1.2 OFF aika 00:00:00 |23:59:59 hh:snswm: 00:00:00 1465
B0 = sunnuntai
B1 = maanantai
B2 = tiistai
P3.12.1.3 pv 1466 | B3 = keskiviikko
B4 = torstai
B5 = perjantai
Bé6 = lauantai
B0 = Aikakanava 1
P3.12.1.4 Kytke kanavaan 1468 |B1 = Aikakanava 2

B2 = Aikakanava 3

Taulukko 78: Intervalli 2

Indeksi

Parametri

Kuvaus

hh:mm:

Katso Aikavali 1.

P3.1221 |  PAALLE-aika  |00:00:00 |23:59:59 "™ | 00:00:00 | 1469

P3.12.2.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 ["""™ | op:00:00 | 1470 [MSO ARV,
P3.12.2.3 Paivat 1471 | Katso Aikavali 1.
P3.12.2.4 Kytke kanavaan 1473 | Katso Aikavali 1.

Taulukko 79: Aikavali 3

Numero

Parametri

Kuvaus

P3.12.3.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh;’;‘m: 00:00:00 | 1474 [|KatsoAikavalit.
P3.12.3.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh’s”s‘m: 00:00:00 | 1475 [KatsoAikavalit.
P3.12.3.3 Paivat 1476 | Katso Aikavali 1.
P3.12.3.4 Kytke kanavaan 1478 |Katso Aikavali 1.
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Taulukko 80: Aikavali 4

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.4.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh’srzm: 00:00:00 | 1479 [KatsoAikavalit.
P3.12.4.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh:srzm: 00:00:00 | 1480 |KatsoAlkavalil.
P3.12.4.3 P3ivat 1481 |Katso Aikavali 1.
P3.12.4.4 Kytke kanavaan 1483 |Katso Aikavali 1.

Taulukko 81: Aikavali 5

Parametri

P3.12.5.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh:s”s‘m: 00:00:00 | 1484 [|KatsoAikavalit.
P3.12.5.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh;rzm: 00:00:00 | 1485 [KatsoAikavalit.
P3.12.5.3 Paivit 1486 |Katso Aikavali 1.
P3.12.5.4 Kytke kanavaan 1488 |Katso Aikavali 1.
Taulukko 82: Ajastin 1
Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.6.1 Kesto 0 72000 s 0 1489

DigIN
P3.12.6.2 Ajastin 1 paikka L4

0.1

BO = Aikakanava 1
P3.12.6.3 Kytke kanavaan 1490 |B1 = Aikakanava 2
B2 = Aikakanava 3

Taulukko 83: Ajastin 2

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
P3.12.7.1 Kesto 0 72000 s 0 1491 [Katso Ajastin 1.
DigIN Katso Ajastin 1.
P3.12.7.2 Ajastin 2 paikka 448
0.1
P3.12.7.3 Kytke kanavaan 1492 | Katso Ajastin 1.
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Taulukko 84: Ajastin 3
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.8.1 Kesto 0 72000 s 0 1493 | Katso Ajastin 1.
DigIN Katso Ajastin 1.
P3.12.8.2 Ajastin 3 paikka 449
0.1
P3.12.8.3 Kytke kanavaan 1494 | Katso Ajastin 1.

5.13 RYHMA 3.13: PID-SAADIN

Taulukko 85: PID-sdatimen perusasetukset.

Numero Parametri in. . Kuvaus

PID-saatimen vah-

P3.13.1.1 . 0.00 1000.00 % 100.00 118
vistus
P3.13.1.2 PID-saatimen l-aika 0.00 600.00 s 1.00 119
P3.13.1.3 | PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 s 0.00 132
P3.13.1.4 Yksikon valinta 1 38 1 1036
P3.13.15 Val|tur.1 )./ks.|k0n Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 1033
minimi lee lee lee
P3.13.16 Valitun yk;lkﬁn mak- | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 100 1034
simi lee lee lee
P3.13.1.7 Valitun yksikon desi- 0 4 2 1035

maalit

0 = Normaali (takaisin-
kytkenta < asetusarvo
-> suurenna PID-lah-
P3.13.1.8 Eroarvon kaanto 0 1 0 340 t6a)

1= K&annetty (takaisin-
kytkentd < asetusarvo
-> pienenna PID-lah-
toa)

P3.13.1.9 Kuollut alue Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 1056
lee lee lee

P3.13.1.10 Kuoll.al.viive 0.00 320.00 s 0.00 1057
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Taulukko 86: Asetusarvon asetukset.

Parametri

Paneelin asetusarvo | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte-

P3.13.2.1 1 oo o " 0 167
P3.13.2.2 Paneelin asetusarvo | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 168
2 lee lee lee

Asetusarvon kiihdy-

P3.13.2.3 tys-/hidastusaika

0.00 300.0 s 0.00 1068

. . DigIN
P3.13.2.4 | ID-asetusarvon | Vaihte- | Vaihte- paikka | 1046 |OPEN = Ei tehostusta

tehostus lee lee 0.1 CLOSED = Tehostus

. . DigIN
p3.13.25 | FIDasetusarvon | Vaihte- | Vaihte- paikka | 1047 |OPEN = Asetuspiste 1

valinta lee lee 0.1 CLOSED = Asetuspiste 2

0 = Ei kaytossa

1 = Paneelin asetusarvo
1

2 = Paneelin asetusarvo
2

3=Al

4=Al2

5=AI3

6=Al4

7 = Al5

8=Al6

9 = ProcessDataln1
10 = ProcessDataln2
11 = ProcessDataln3
12 = ProcessDataln4
13 = ProcessDatalnb
14 = ProcessDatalné
15 = ProcessDataln7
16 = ProcessDataln8
17 = Lampdtilatulo 1
18 = Lampétilatulo 2
19 = Lampéatilatulo 3
20 = Lampdotilatulo 4
21 = Lampdotilatulo 5
22 = Lampotilatulo 6
23 = Lohkon 1 lahto
24 = Lohkon 2 lahto
25 = Lohkon 3 lahto
26 = Lohkon 4 l3hto
27 = Lohkon 5 l3hto
28 = Lohkon 6 l3hto
29 = Lohkon 7 lahto
30 = Lohkon 8 l&hto
31 = Lohkon 9 lahto
32 = Lohkon 10 lahto

P3.13.2.6 Asetusarvon 1 lahde 0 32 3* 332
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Taulukko 86: Asetusarvon asetukset.

Numero Parametri in. . Kuvaus
P3.13.2.7 Asetusarvo 1 minimi | -200.00 200.00 % 0.00 1069
Asetusarvo 1 mak-

P3.13.2.8 simi -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1070

Pa.1g2g | Asetusanotitehos | 5 2.0 x 10 | 1071

P3.13.2.10 | Asetusarvon 2 lahde 0 22 2 431 |Katso P3.13.2.6.
P3.13.2.11 | Asetusarvo 2 minimi | -200.00 200.00 % 0.00 1073 |Katso P3.13.2.7.
P3.13.2.12 Asetusiri‘r’;’iz mak- | 200.00 | 200.00 % 10000 | 1074 |KatsoP3-13.28.
P3.13.2.13 Asetusar‘t\ﬁz’Z tehos- 20 20 « 10 1078 Katso P3.13.2.9.

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.
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Taulukko 87: Takaisinkytkentaasetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

1 = Kaytdssa vain
Paikka1

2 = NELIO-
JUURI(Paikka1); (Vuo =
Vakio x NELIO-
JUURI(Paine))

3 = NELIOJUURI(Paikka1
- Paikka?2)
Takaisinkytkentitoi- 1 9 1% a3 4= NELIO- )
minto JUURI(Paikka1) + NELIO-
JUURI(Paikka2)

5 = Paikkal + Paikka2

6 = Paikka1 - Paikka2

7 = MIN(Paikka1,
Paikka2)

8 = MAKS(Paikkal,
Paikka2)

9 = KESKIARVO(Paikka1,
Paikka2)

P3.13.3.1

Takaisinkytkennan

) -1000.0 1000.0 % 100.0 1058
vahvistus

P3.13.3.2
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Taulukko 87: Takaisinkytkentaasetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1=Al

2=AI2

3=AI3

4=Al4

5=AI5

6=Al6

7 = ProcessDataln1
8 = ProcessDataln?2
9 = ProcessDataln3
10 = ProcessDataln4
11 = ProcessDatalnb
12 = ProcessDatalné
13 = ProcessDataln7
Takaisinkytkenta 1, 14 = ProcessDataln8
paikka 0 30 2% | 334 145 Lampstilatulo 1
16 = Lampdatilatulo 2
17 = Lampdatilatulo 3
18 = Lampdatilatulo 4
19 = Lampdatilatulo 5
20 = Lampotilatulo 6
21 = Lohkon 1 lahto
22 = Lohkon 2 l3hto
23 = Lohkon 3 l3hto
24 = Lohkon 4 l3hto
25 = Lohkon 5 l3hto
26 = Lohkon 6 lahto
27 = Lohkon 7 lahto
28 = Lohkon 8 l3hto
29 = Lohkon 9 l3hto
30 = Lohkon 10 lahto

P3.13.3.3

Takaisinkytkenta 1,

P3.13.3.4 S -200.00 | 200.00 % 0.00 336
minimi

Takaisinkytkenta 1,

. -200.00 200.00 % 100.00 337
maksimi

P3.13.3.5

Takaisinkytkenta 2, Katso P3.13.3.3.

P3.13.3.6 : 0 20 0 335
paikka

Takaisinkytkenta 2, Katso P3.13.3.4.

P3.13.3.7 S -200.00 | 200.00 % 0.00 338
minimi

Takaisinkytkenta 2, Katso P3.13.3.5.

M3.13.3.8 . -200.00 | 200.00 % 100.00 339
maksimi

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.
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Taulukko 88: Myotakytkennan asetukset
Numero [Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.13.4.1 My'dtéky.tkentétm— 1 9 1 1059 Katso P3.13.3.1.
minto
P3.13.4.2 | Mybtakytkentstol- | 4q50 | 4gg % 1000 | 1060 |KAts0P3133.2
minnon vahvistus
P313.4.3 My'citékytkenté 1, 0 25 0 1061 Katso P3.13.3.3.
paikka
P3.13.4.4 | Myotskytkentd . o0q00 | 20000 | % 000 | 1062 [KatsoP3.1334
minimi
P3.13.45 | Myotakytkentdld o4q00 | 20000 | % 100.00 | 1063 [KatsoP31335.
maksimi
p3 1346 | Myotakytkentd 2, 0 25 0 1044 |KatsoP3.13.3.6.
paikka
p3 1347 | Myotékytkenta2, o000 | 20000 % 0.00 1045 |KatsoP3.13.3.7.
minimi
P3.13.48 | Myotskitkentd 2, o0q00 | 20000 | % 100.00 | 1066 |KatsOP3.1338
maksimi

Taulukko 89: Lepotilan asetukset.

Numero Parametri Kuvaus

P3.13.5.1 | SP1 Lepotaajuus 0.00 | 320.00 Hz 0.00 1016

P3.13.5.2 SP1-lepoviive 0 300 s 0 1017

P3.13.5.3 | SP1 Havahtumisraja Val':;e' 0.0000 | 1018

P3.13.5.4 | SP1Havahtumistila 0 1 0 1019 |9~ Absoluuttinen taso
1 = Suhteellinen ase-
tusarvo

P3.13.5.5 | SP2 Lepotaajuus 0.00 | 320.00 Hz 0.00 1075 |Katso P3.13.5.1.

P3.13.5.6 SP2-lepoviive 0 3000 s 0 1076 |Katso P3.13.5.2.

P3.13.5.7 | SP2 Havahtumisraja Val':;e' 00000 | 1077 [KatsoP3.13.53.

P3.13.5.8 | SP2 Havahtumistila 0 1 0 1020 |Katso P3.13.5.4.
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Taulukko 90: Takaisinkytkentavalvonnan parametrit.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus
P3.13.6.1 | K9yt takaisinkyt- 0 1 0 735 | 0= Ei kéytossi
kennan valvontaa e
1 = Kaytossa
P3.13.6.2 Yisraja Vaihte- | Vaihte- -} Vaihte- 1, o i0e | 736
lee lee lee
P3.13.6.3 Alaraja Vainte- | Vaihte- ) Vaihte- 1, o cice | 758
lee lee lee
P3.13.6.4 Viive 0 30000 s 0 737
0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
P3.13.6.5 |/aste PID-valvontavi- | 3 2 749 |2 = Vika (pyssytys pika-
kaan ..
pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)

Taulukko 91: Painehdvion kompensoinnin parametrit

Numero |Parametri in. Kuvaus
P3.13.7.1 |Kayta asetusarvolle 1 0 1 0 1189 |0 =Ei kaytossa
1 = Kaytossa
P3.13.7.2 Aset.usarvo 1 m.ak.s,l- Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- Vaihtelee 1190
mikompensointi lee lee lee
P3.13.7.3 |Kayta asetusarvolle 2 0 1 0 1191 |Katso P3.13.7.1.
P3.13.7 4 Aset.usarvo 2 m.ak.s,l- Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- Vaihtelee | 1192 Katso P3.13.7.2.
mikompensointi lee lee lee
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Taulukko 92: Pehmotayton asetukset.
Numero [Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.13.8.1 | Kaytd pehmotayttoa 0 1 0 1094 |0 =Eikaytdssa
1 = Kaytossa
P3.13.8.2 | Pehmotayton taajuus 0.00 50.00 Hz 20.00 1055
P3.1383 | Pehmotayttotaso | 'ointe- | Vaihte- fVaihte- | 4 0564 | 4g05
lee lee lee
P3.13.8.4 | "ehmotayionaika- | g | 5000 | g 0 1096 N
raja 0 = Ei aikarajaa
0 = Ei kaytossa
R 1 = Halytys
PID-pehmotayton L\ . Qo
P3.13.8.5 aikarajavaste 0 3 2 748 |2 =Vika [pysaytys pika

pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)
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Taulukko 93: Syéttopaineen valvonnan parametrit.

Parametri

P3.13.9.1

Kayta valvontaa

1685

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

P3.13.9.2

Valvontasignaali

23

1686

0 = Analogiatulo 1

1 = Analogiatulo 2

2 = Analogiatulo 3

3 = Analogiatulo 4

4 = Analogiatulo 5

5 = Analogiatulo 6

6 = ProcessDataln1 (0-
100 %)

7 = ProcessDataln2 (0-
100 %)

8 = ProcessDataln3 (0-
100 %)

9 = ProcessDataln4 (0-
100 %)

10 = ProcessDataln5
(0-100 %)

11 = ProcessDatalné
(0-100 %)

12 = ProcessDataln7
(0-100 %)

13 = ProcessDataln8
(0-100 %)

14 = Lohkon 1 lahto

15 = Lohkon 2 l4hto

16 = Lohkon 3 l&hto

17 = Lohkon 4 |&hto

18 = Lohkon 5 l&hto

19 = Lohkon 6 l&hto

20 = Lohkon 7 lahto

21 = Lohkon 8 lahto

22 = Lohkon 9 lahto

23 = Lohkon 10 lahto

P3.13.9.3

Valvontayksikdn
valinta

Vaihte-
lee

1687

P3.13.9.4

Valvontayksikdn
desimaalit

1688

P3.13.9.5

Valvontayksikdn
minimiarvo

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

1689

P3.13.9.6

Valvontayksikdn
maksimiarvo

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

1690

P3.13.9.7

Valvonnan halytys-
raja

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

1691
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Taulukko 93: Syéttopaineen valvonnan parametrit.
Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.13.9.8 | Valvonnan vikaraja | V@inte- | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 1 o,
lee lee lee lee
P3.13.9.9 Valvonnan vikaviive 0.00 60.00 s 5.00 1693
P3.13.9.10 |FD-asetusarvonale- |4 100.0 % 100 | 169
nema
Tama valvonta-arvo
V3.13.9.11 Syéttspaine Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 1495 n.a){'tltlaa pumpun
lee lee lee lee sisdantulopaineen
todellisen arvon.
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Taulukko 94: Jadtymiseneston parametrit

Parametri

P3.13.10.1 Jaatymisenesto 0 1 0 1704 |0 = Ei kdytossa
1 = Kaytossa

0 = Lampadtilatulo 1
(-50-200 °C])

1 =Lampotilatulo 2
(-50-200 °C])

2 = Lampdtilatulo 3
(-50-200 °C)

3 = Lampdtilatulo 4
(-50-200 °C])

4 = Lampotilatulo 5
(-50-200 °C])

5= Lampdtilatulo 6
(-50-200 °C)

6 = Analogiatulo 1

7 = Analogiatulo 2

8 = Analogiatulo 3

9 = Analogiatulo 4
10 = Analogiatulo 5
11 = Analogiatulo 6
12 = ProcessDataln1
(0-100 %)

13 = ProcessDataln?2
P3.13.10.2 Lampotilasignaali 0 29 6 1705 | (0-100 %)

14 = ProcessDataln3
(0-100 %)

15 = ProcessDataln4
(0-100 %)

16 = ProcessDataln5
(0-100 %)

17 = ProcessDatalné
(0-100 %)

18 = ProcessDataln7
(0-100 %)

19 = ProcessDataln8
(0-100 %)

20 = Lohkon 1 lahto
21 = Lohkon 2 lahto
22 = Lohkon 3 lahto
23 = Lohkon 4 lahto
24 = Lohkon 5 lahto
25 = Lohkon 6 lahto
26 = Lohkon 7 lahto
27 = Lohkon 8 lahto
28 = Lohkon 9 lahto
29 = Lohkon 10 lahto

Lampatilasignaalin 21000 P3.13.10. oc/°F |-50,0°C) | 1706

P3.13.10.3 2
minimi 4
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Taulukko 94: Jadtymiseneston parametrit

Indeksi Parametri

Kuvaus

P3.13.10.4 | Ldmpdtilasignaalin  P3.13.10

2 300.0 °C/°F |200,0(°C) | 1707
maksimi 3

P3.13.10.5 Jaatymisenestolam- |P3.13.10 | P3.13.10. oC/oF 5.00 1708

potila 3 4
P3.13.10.6 Jaatym'jsueunses“’taa' 00 |Vaihtelee | Hz 100 | 1710
Jaatymisenestotoimin-
Jaatymiseneston Vaihte- non mitattavan [dmpg-
V3.13.10.7 Jaayn Vaihtelee | °C/°F 1711 [tilasignaalin valvonta-
lampdatilanvalvonta lee .
arvo. Skaalauskerroin:
0.1.
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5.14 RYHMA 3.14: ULKOINEN PID-SAADIN

Taulukko 95: Ulkoisen PID-sdatimen perusasetukset.

Numero Parametri in. . Kuvaus
p3.14.1.1 | OteulkoinenPID 0 1 0 1630 | 0 = Ei kiiytossi
kayttéon i
1 = Kaytossa
DigIN OPEN = PID2 pysaytys-
P3.14.1.2 Kaynn.sign. paikka 1049 |tilassa
0.2 CLOSED = PID2 saato-
tilassa
P3.14.1.3 Lahto Stop-til. 0.0 100.0 % 0.0 1100
P3.14.1.4 | PD-sdstimenvah- | 440 f400000 | o | 10000 | 1631 [KatsOP3I3T.
vistus
P3.14.1.5 PID-saatimen I-aika 0.00 600.00 s 1.00 1632 |Katso P3.13.1.2.
P3.14.1.6 | PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 s 0.00 1633 |Katso P3.13.1.3.
P3.14.1.7 Yksikon valinta 0 37 0 1635 |Katso P3.13.1.4.
P3.14.18 VaUtuQ ykglkon Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 1664 Katso P3.13.1.5.
minimi lee lee lee
P3.14.1.9 Valitun yk.5|k.0n mak- | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 100 1665 Katso P3.13.1.6.
simi lee lee lee
P3.14.1.10 Valitun yksH«pn desi- 0 4 2 1666 Katso P3.13.1.7.
maalit
P3.14.1.11 Eroarvon kaanto 0 1 0 1636 |Katso P3.13.1.8.
P3.14.1.12 Kuollut alue Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0.0 1637 Katso P3.13.1.9.
lee lee lee
P3.14.1.13 Kuoll.al.viive 0.00 320.00 s 0.00 1638 |Katso P3.13.1.10.
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Taulukko 96: Ulkoisen PID-s&atimen asetusarvot.

Parametri

P314.2.1 Paneelin z?lsetusarvo 0.00 100.00 Valleh;e_ 0.00 1640 Katso P3.13.2.1.

P3.14.2.2 Paneelin e;setusarvo 0.00 100.00 Vaf:;e_ 0.00 1641 Katso P3.13.2.2.

Asetusarvon kiihdy- Katso P3.13.2.3.

P3.14.2.3 tys-/hidastusaika 0.00 300.00 s 0.00 1642

. . DigIN
P3.14.2.4 | Asetusarvon valinta Vaihte- | Vaihte- paikka | 1048 | OPEN = Asetuspiste 1

lee lee 0.1 CLOSED = Asetuspiste 2

0 = Ei kaytossa

1 = Paneelin asetusarvo
1

2 = Paneelin asetusarvo
2

3=Al1

4 =Al2

5=AI3

6=Al4

7 =Al5

8=Al6

9 = ProcessDataln1
10 = ProcessDataln2
11 = ProcessDataln3
12 = ProcessDataln4
13 = ProcessDatalnb
14 = ProcessDatalné
15 = ProcessDataln7
16 = ProcessDataln8
17 = Lampéotilatulo 1
18 = Lampéatilatulo 2
19 = Lampdtilatulo 3
20 = Lampotilatulo 4
21 = Lampotilatulo 5
22 = Lampotilatulo 6
23 = Lohkon 1 lahto
24 = Lohkon 2 lahto
25 = Lohkon 3 lahto
26 = Lohkon 4 lahto
27 = Lohkon 5 lahto
28 = Lohkon 6 lahto
29 = Lohkon 7 lahto
30 = Lohkon 8 lahto
31 =Lohkon 9 lahto
32 = Lohkon 10 lahto

P3.14.2.5 Asetusarvon 1 lahde 0 32 1 1643
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Taulukko 96: Ulkoisen PID-s&atimen asetusarvot.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Jos lampdtilatulot on
valittu, parametrien
P3.14.1.8 (Valitun yksi-
kon minimi) ja P3.14.1.9
(Valitun yksikén mak-
simi) arvot taytyy asettaa
lampotilanmittauskortin
skaalan mukaisesti:

P3.14.2.5 Asetusarvon 1 lahde 0 32 1 1643

P3.14.2.6 | Asetusarvo 1 minimi | -200.00 | 200.00 % 0.00 | 1644
Asetusarvo 1 mak-
P3.14.2.7 e -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1645
P3.14.2.8 Asetusarvon 2 lahde 0 22 0 1646 |Katso P3.14.2.5.
P3.14.2.9 | Asetusarvo 2 minimi | -200.00 | 200.00 % 0.00 | 1647
P3.14.2.10 Asetusiri‘r’;’iz mak- | 200.00 | 200.00 % 100.00 | 1648

Taulukko 97: Ulkoisen PID-sdatimen takaisinkytkentaarvo.

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
P3.14.3.1 Takaisink}ltkentétoi- 1 9 1 1650
minto
P3.14.3.2 | Tekaisinkytkennan | 45606 1 16000 % 100.0 1651
vahvistus
P3.14.3.3 Takaisinkytkenté 1, 0 25 1 1652 Katso P3.13.3.3.
paikka
P3.14.3.4 | Tekaisinkytkenta 1, 556 56 | 200,00 % 0.00 1653
minimi
P3.14.3.5 | Tekaisinkytkenta 1t 0600 20000 | % 100.00 | 1654
maksimi
P3.14.3.6 Takalsmkytkenté 2, 0 25 2 1655 Katso P3.13.3.6.
paikka
p3.14.37 | Tekaisinkytkentd 2,4 00 56 | 90000 | % 0.00 1656
minimi
P3.14.3.8 | Tekaisinkytkentd 2, 554 56 | 200,00 % 100.00 | 1657
maksimi
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Taulukko 98: Ulkoisen PID-sdatimen prosessin valvonta.

Parametri

P3.14.4.1 Kayta valvontaa 0 1 0 1659 |0 =Eikaytdssa
1 = Kaytossa

Vaihte- | Vaihte- | Vaihte-

P3.14.4.2 Ylaraja Vaihtelee | 1660
lee lee lee
P3.14.4.3 Alaraja Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- |\ 1 ioiae | 1661
lee lee lee
P3.14.4.4 Viive 0 30000 3 0 1662
P3.14.4.5 Vaste ulkoiseen PID- 0 3 2 757 Katso P3.9.1.11.

valvontavikaan
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5.15 RYHMA 3.15: MONIPUMPPUTOIMINTO

Taulukko 99: Monipumpputoiminnon parametrit

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
p3.15.1 | Moottorien luku- 1 6 1 1001
maara
P3.15.2 Lukitustoiminto 0 1 1 1032 |0 =Eikaytossa
1 = Kaytossa
P3.15.3 Liitd tamu 0 1 1 1028 |0 = Eikaytossa
1 = Kaytossa
P3.15.4 Vuorott On/Off 0 1 1 1027 |0 =Eikaytossa
1 = Kaytossa
P3.15.5 Vuorotteluvali 0.0 | 3000.0 h 480 | 1029
P3.15.6 V“°r°”eg]faTan““5' 000 |P3312 | Hz 2500 | 1031
p3.15.7 | Vuorottelu: Mootto- 1 6 1 1030
rien lukumaara
P3.15.8 Ssstsalue 0 100 % 10 1097
P3.15.9 Saatsal. viive 0 3600 s 10 1098
. . DigIN
P3.15.10 | Moottorin 1 lukitus Val'hte' Val'hte' paikka | 426 |OPEN = Ei aktiivinen
ee ee 0.1 CLOSED = Aktiivinen
. . DigIN Katso P3.15.10.
P3.15.11 | Moottorin 2 lukitus | 2Nte- | Vaihte- paikka | 427
lee lee
0.1
. . DigIN Katso P3.15.10.
P3.15.12 | Moottorin 3 lukitus | 2iNte- | Vaihte- paikka | 428
lee lee
0.1
. . DigIN Katso P3.15.10.
P3.15.13 | Moottorin 4 lukitus | 2iNte- | Vaihte- paikka | 429
lee lee 01
. . DigIN Katso P3.15.10.
P3.15.14 | Moottorin 5 lukitus | 2Nte- | Vaihte- paikka | 430
lee lee
0.1
. . DigIN Katso P3.15.10.
P3.15.15 | Moottorin 6 lukitus | 2iNte- | Vaihte- paikka | 486
lee lee 01
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Taulukko 99: Monipumpputoiminnon parametrit

Indeksi Parametri in. . Kuvaus

M3.15.16 | Ylipaineen valvonta |Katso jaljempana olevat ylipaineen valvonnan parametrit.

Taulukko 100: Ylipaineen valvonnan parametrit.

Indeksi Parametri in. Kuvaus
P3.15.16.1 | Kavtaylipaineenval- 0 1 0 1698 |0 = Ei kiytdsss
vontaa P
1 = Kaytossa
P3.15.16.2 Valvonnan halytys- | P3.13.1. | P3.13.1. | P3.13.1 0.00 1699
raja 5 6 A
5.16 RYHMA 3.16: HUOLTOLASKURIT
Taulukko 101: Huoltolaskurit
Numero Parametri Min. [ ETCR Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
P3.16.1 Laskurin 1 tila 0 2 0 1104 |1 =Tunnit
2 = Kierrokset * 1 000
P3.16.2 Laskurin 1 halytys- 0 2147483 h/kRev 0 1105 0 = Ei kaytossa
raja 647
P3.16.3 | Laskurin 1 vikaraja 0 212%83 h/kRev 0 1106 |0 Eikaytossa
P3.16.4 Laskurin 1 nollaus 0 1107
P3.16.5 Laskgr.m 1 .nollaus, 0 490 CLOSED = Kuittaus
digitaalitulo
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5.17 RYHMA 3.17: FIRE MODE

Taulukko 102: Fire Mode -parametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

1002 = Kaytossa

P3.17.1 Fire Mode -salasana 0 9999 0 1599 1234 = Testitila

0 = Fire Mode -taajuus
1 = Vakionopeudet
2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
4=AI
5=AI2
6=Al1+AI2
7 =PID1
8 = Moottoripotentio-
Fire Mode -taajuus- metri
lahde 0 18 0 1617 9 = Lohkon 1 lahto
10 = Lohkon 2 lahto
11 = Lohkon 3 lahto
12 = Lohkon 4 l&hto
13 = Lohkon 5 l&hto
14 = Lohkon 6 Ll&hto
L
L

P3.17.2

15 = Lohkon 7 lahto
16 = Lohkon 8 lahto
17 = Lohkon 9 &hto
18 = Lohkon 10 lahto

P3.17.3 Fire Mode -taajuus 0.00 P3.3.1.2 Hz 50.00 1598

- DigIN OPEN = Fire Mode
P3.17.4 Akt"’o'AZ';el Mode paikka | 1596 |aktiivinen
0.2 CLOSED = Ei toimintaa

R DigIN OPEN = Ei toimintaa
p3.175 | Aktivoi Fire Mode paikka | 1619 [CLOSED = Fire Mode
KIINNI o>
0.1 aktiivinen

OPEN = Eteen
CLOSED = Taakse
DigIN paikka 0.1 =
Eteen

DigIN paikka 0.2 =
Taakse

DigIN
P3.17.6 Fire Mode taakse paikka 1618

Katso Taulukko 21 Val-
vontavalikon kohteet..

0 = Ei kaytossa

V3.17.7 Fire Mode -tila 0 3 1597 |1 = Kaytossa

2 = Aktiivinen (kaytossa
+ digitaalitulo auki)

3 =Testitila

V3.17.8 Fire Mode -laskuri |0 65535 1679
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5.18 RYHMA 3.18: MOOTTORIN ESILAMMITYKSEN PARAMETRIT.

Taulukko 103: Moottorin esilammityksen parametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1 = Aina pysaytysti-
Moottori il . lassa
P3.18.1 oottorin esrammi- 0 4 0 1225 | 2 = Digitaalitulo-ohjaus
tystoiminto L .

3 = Lampatilaraja
4 = Lampdtilaraja
(mitattu moottorin

&mpotila)

P3.18.2 Esilammitysraja -20 100 °C 0 1226

Moottorin esilammi- .
P3.18.3 - 0 31048 A Vaihtelee | 1227
tysvirta
T . . DigIN OPEN = Ei toimintaa
p3.1g.4 | Moottorin esilammi- | Vaihte- | Vaihte- paikka | 1044 |CLOSED = Esilammitys
tys PAALLA lee lee o - .
0.1 aktivoituu pysaytysti-

lassa
0 = Ei kaytossa
1 = Lampdotilatulo 1

P3.18.5 | Moottorin lampétila 0 6 0 1045 |27 Lampotilatulo 2

3 = Lampdtilatulo 3
4 = Lampotilatulo 4
5 = Lampdtilatulo 5
6 = Lampdtilatulo 6

5.19 RYHMA 3.19: LOHKOJEN OHJELMOINTI

Taulukko 104: Lohkojen ohjelmointiparametrit

Indeksi Parametri in. Kuvaus
P3.19.1 Toimintatila 0 1 1 15001 |O = Suorita ohjelma
1 = Ohjelmointi
HUOMAUTUS!

Kun kaytat lohkojen ohjelmointia, kayta VACON® Liven graafista lohkojen
ohjelmoinnin tyokalua.
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5.20 RYHMA 3.20: MEKAANINEN JARRU

Taulukko 105: Mekaanisen jarrun parametrit

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
P3.20.1 Jarrun ohjaus 0 2 0 1541 | 1= Kaytossa

2 = Kaytdssa, jarrun
tilan valvonta

P3.20.2 Ja”””r\zievtaa”'”e” 0.00 60.00 s 0.00 353

p3.203 | Jarrunavaamisen | g0, dpaaqo | py 2.00 1535
taajuusraja

p3.204 | J3unsutkemisen o5 tpasgo | gy 2.00 1539
taajuusraja

Vaihte-

P3.20.5 Jarrun virtaraja 0.0 lee A 0.0 1085
P3.20.6 Jarrun vikaviive 0.00 60.00 s 2.00 352
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
P3.20.7 Vaste jarruvikaan 0 3 0 1316 | 2 = Vika (pysaytys pika-
pysdytystavalla)
3 =Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)
DigIN
P3.20.8 Jarrun tak.kytk. paikka 1210
0.1
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5.21 RYHMA 3.21: PUMPUN OHJAUS
Taulukko 106: Automaattisen puhdistuksen parametrit
Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.21.1.1 Puhdistustoiminto 0 1 0 1714 |0 = Ei kaytdssa
1 = Kaytossa

. . DigIN
p3.21.1.2 | Puhdistuksen akti- paikka | 1715

vointi

0.1

P3.21.1.3 | Puhdistusjaksot 1 100 5 1716
p3.21.1.4 | Puhdistustaajuus, | 546 | 540 Hz 45.00 | 1717

eteen
P3.21.1.5 | Puhdistusaika, eteen 0.00 320.00 s 2.00 1718
p3.21.1.6 | Puhdistustaajuus, | o456 | 540 Hz 45.00 | 1719

taakse
P3.21.1.7 Puhdistusaika, 0.00 | 320.00 s 0.00 1720

taakse
p3.21.1.8 |Puhdistuksen kiihdy- |4, 300.0 s 0.1 1721

tysaika
p3.21.1.9 | Puhdistuksen hidas- |, 300.0 s 0.1 1722

tusaika

Taulukko 107: Paineen yllapitopumpun parametrit.

Indeksi Parametri
. . . 0 = Ei kaytossa
P3.21.2.1 Pain. yllapitotoim. 0 2 0 1674 1 = PID-lepotila
2 = PID-lepotila (raja)
P3.21.2.2 | Yllapitop. kdynn.raja 0.00 100.00 % 0.00 1675
p321.23 | YUdpitopumpun 0.00 | 100.00 % 0.00 1676
pysaytysraja
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Taulukko 108: Siemenvesipumpun parametrit.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus
P3.21.3.1 | Siemenvesitoiminto 0 1 0 1677 | 0= Eikaytossa

1 = Kaytossa
P3.213.2 S'Gme”"sz‘z“ Syotto- | 59 | 320.00 3.0 1678

5.22 RYHMA 3.22: YLIAALTOSUODATTIMEN LISAASETUKSET

Taulukko 109: Yliaaltosuodattimen lisdasetusparametrit

Parametri
p3.22.1 |Vestuksenirtikytken- |, 100 % 0 15510
taraja
p3.222 |Vastuksenirtikytken- |, 100 % 0 15511
nan hystereesi
DigIN
P3.22.3 | AHF-ylitampétila paikka | 15513
0.1
0 = Ei toimintaa
P3.22.4 AHF-virhevaste 0 3 2 15512 |1 = Habtys
2 =Vika
3 = Vika:VapPyor
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6 VIAT JATIEDOT -VALIKKO

6.1 AKTIIVISET VIAT

Kun jarjestelmassa ilmenee vikoja, vian nimi vilkkuu naytossa. Palaa Viat ja tiedot -valikkoon
painamalla OK-painiketta. Vikojen lukumaara nakyy Aktiiviset viat -alivalikossa. Jos haluat
tarkastella vian ilmenemisaikaan liittyvia tietoja, valitse vika ja paina OK-painiketta.

Vika pysyy aktiivisena, kunnes se kuitataan. Vian voi kuitata viidella tavalla.
* Paina kuittauspainiketta kahden sekunnin ajan.

»  Siirry Kuittaa viat -alivalikkoon ja kayta Kuittaa viat -parametria.

* Anna kuittaussignaali riviliittimessa.

* Anna kuittaussignaali kenttavaylan kautta.
* Anna kuittaussignaali VACON® Live -tyokalussa.

Aktiiviset viat -alivalikkoon tallentuu enintaan kymmenen vikaa. Viat nakyvat
ilmenemisjarjestyksessa.

6.2 KUITTAA VIAT

Tassa valikossa voit kuitata vikoja. Katso luvun 11.7 Vika tulee ndkyviin ohjeet.

é HUOMiIO!
Ennen kuin kuittaat vian, poista ulkoinen ohjaussignaali, jotta taajuusmuuttaja ei
paase kaynnistymaan vahingossa uudelleen.

6.3 VIKAHISTORIA
Vikahistoria sisaltaa 40 viimeisinta vikaa.

Voit tarkastella vian tietoja siirtymalla Vikahistoria-valikkoon, etsimalla haluamasi vian ja
painamalla OK-painiketta.

6.4 LASKURIT

Jos luet laskurin lukeman kenttavaylan avulla, katso luku 77.4 Laskurit.
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Taulukko 110: Viat ja tiedot -valikon laskuriparametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Syottoverkosta otetun
energian maara. Las-
kuria ei voi nollata.
Tekstipaneeli: suurin

Vb.4.1 Energialaskuri Vaihte- 2091 |Paneelissa nakyva
lee energian yksikko on
MW. Jos laskettu ener-
gia ylittaa 999,9 MW,
yksikko ei ndy panee-
lissa.
Vh 43 Kayttoaika [gr.aafmen a d. 2998 OIhJausyk5|kon kaytto-
paneeli) hh:min aika.
Kayttoaika (tekstipa- Ohjausyksikon koko-
Vb.b.4 ) a L .
neeli) naiskayttoaika vuosina.
Kayttoaika (tekstipa- Ohjausyksikon koko-
V4.4.5 ) d IR I
neeli) naiskayttoaika paivina.
Ohjausyksikon koko-
Kayttoaika (tekstipa- hh:min: naiskayttoaika tun-
Vb.4.6 ) . : o
neeli) sS teina, minuutteina ja
sekunteina.
V4T Kayntiaika [gr.aafmen a d. 2993 Moottorin kayntiaika.
paneeli) hh:min
VA 4.8 Kayntiaika [t.ekstlpa— 5 M.oott.or.'ln kokopals—
neeli) kayntiaika vuosina.
V49 Kayntiaika [t'ekst|pa- q M‘oott.orln kc?llfqnéls-
neeli) kayntiaika paivina.
Moottorin kokonais-
Kéyntiaika (tekstipa- hh:min: kayntiaika tunteina,
V4.4.10 . : o
neeli) ss minuutteina ja sekun-
teina.
Aika, jonka teho-osan
NWRE Virran _paallaoloalka a d. 2994 Vlrt.a.‘ on ollut. kyt.ket.—
(graafinen paneeli) hh:min tyna. Laskuria ei voi
nollata.
V4412 Virran pgallaologlka 3 Virran pf’;.\allaobalka
(tekstipaneeli) yhteensa vuosina.
V4413 Virran pqallaologlka q Virran p?al.l.go.lo"alka
(tekstipaneeli) yhteensd paivina.
Virran paallaoloaika
Virran paallaoloaika hh:min: yhteensa tunteina,
V4.4 14 . ) ) S
(tekstipaneeli) ss minuutteina ja sekun-
teina.
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Taulukko 110: Viat ja tiedot -valikon laskuriparametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Teho-osan kaynnistys-

V4.4.15 . s
kertojen maara.

Kay-kaskylaskuri 2295

6.5 VALIAIKALASKURIT

Jos luet laskurin lukeman kenttavaylan avulla, katso luku 77.4 Laskurit.

Taulukko 111: Viat ja tiedot -valikon valiaikalaskuriparametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Taman laskurin voi
nollata. Tekstipaneeli:
suurin paneelissa
nakyva energian
yksikkd on MW. Jos
laskettu energia ylittaa
999,9 MW, yksikko ei
nay paneelissa.

Laskurin nollaa-

Energian valiaikalas- Vaihte- minen

P4.5.1 Kuri lee 2296

*  Tekstipaneeli:
Paina OK-paini-
ketta neljan
sekunnin ajan.

. Graafinen paneeli:
Paina OK-paini-
ketta. Nayttoon
tulee Nollaa las-
kuri -sivu. Paina
OK-painiketta
uudelleen.

Taman laskurin voi
2299 [nollata. Katso para-
metrin P4.5.1 ohjeet.

Kayttoaika (graafinen ad

P4.5.3 paneeli) hh:min

Kayttoaika (tekstipa- Kokonaiskayttoaika

P4.5.4 . .
neeli) vuosina.

Kéayttoaika (tekstipa- Kokonaiskayttoaika

P4.5.5 ) R
neeli) paivina.

Kayttoaika tunteina,
minuutteina ja sekun-
teina.

Kayttoaika (tekstipa- hh:min:

P4.5.6 .
neeli) ss
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6.6 OHJELMISTOTIEDOT

Taulukko 112: Viat ja tiedot -valikon Ohjelmistotiedot-parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Ohjelmistopaketti Ohjelmiston tunnistus-
V4.6.1 } . .
(graafinen paneeli) koodi

Ohjelmistopaketin
V4.6.2 tunnus (tekstipa-
neeli)

Ohjelmistopaketin

V.63 versio (tekstipaneeli)
Vb.b.4 Kuormitus 0 100 % 2300 | Ohiausyksikon kesku-
syksikon kuormitus
V465 Sovel'luksen nlml. Sovelluksen nimi
(graafinen paneeli)
V4.6.6 Sovelluksen ID Sovelluksen koodi
V4.6.7 Sovellusversio
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7 1/0 JA LAITTEISTO -VALIKKO

/0 ja laitteisto -valikossa on erilaisia valintoihin liittyvia asetuksia. Valikon arvot ovat raaka-
arvoja eli sovellus ei ole skaalannut niita.

7.1 PERUS I/0

Perus I/0 -valikossa voit valvoa tulojen ja ldhtgjen tiloja.
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Taulukko 113: 1/0 ja laitteisto -valikon perus-1/0-parametrit.

Numero

V5.1.1

Parametri

Digitaalitulo 1

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

2502

Kuvaus

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.2

Digitaalitulo 2

2503

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.3

Digitaalitulo 3

2504

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.4

Digitaalitulo 4

2505

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.5

Digitaalitulo 5

2506

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.6

Digitaalitulo 6

2507

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.7

Tila: Analogiatulo 1

2508

Tassa nakyy analogia-
tulosignaalille asetettu
tila. Valinta tehdaan
ohjauskortin DIP-kytki-
mella.

V5.1.8

Analogiatulo 1

0 100

%

0.00

2509

Analogiatulosignaalin
tila

V5.1.9

Tila: Analogiatulo 2 1 3

2510

Tassa nakyy analogia-
tulosignaalille asetettu
tila. Valinta tehdaan
ohjauskortin DIP-kytki-
mella.

V5.1.10

Analogiatulo 2

0 100

%

0.00

2511

Analogiatulosignaalin
tila

V5.1.11

Tila: Analogialdhto 1 1 3

2512

Tassa nakyy analogia-
tulosignaalille asetettu
tila. Valinta tehdaan
ohjauskortin DIP-kytki-
mella.
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Taulukko 113: 1/0 ja laitteisto -valikon perus-1/0-parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
V5.1.12 Analogialhts 1 0 100 % 0.00 [2513 ﬁ[‘aalog'ataht"s'g”aa“”
V5.1.13 Relelahto 1 0 1 0 2514 Relelahtosignaalin tila
V5.1.14 Releldhto 2 0 1 0 2515 Releléhtdsignaalin tila
V5.1.15 Relelahto 3 0 1 0 2516 Relelahtdsignaalin tila

7.2 LISAKORTTIPAIKAT

Taman valikon parametrit ovat erilaiset eri lisdkorteissa. Nakyvissa ovat asennetun lisakortin
parametrit. Jos paikassa C, D tai E ei ole lisakorttia, parametreja ei nay. Lisatietoja
korttipaikkojen sijainnista on luvussa 10.6.1 Digitaali- ja analogiatulojen ohjelmointi.

Kun lisakortti poistetaan jarjestelmasta, nayttoon tulee vikakoodi 39 ja vian nimi Laite
poistettu. Katso luku 71.3 Vikakoodit.

Taulukko 114: Lisdkortteihin liittyvat parametrit

Valikko Toiminto Kuvaus
Asetukset Lisakorttiin liittyvat asetukset.
Paikka C
Valvonta Voit valvoa lisakorttiin liittyvia tietoja.
Asetukset Lisakorttiin liittyvat asetukset.
Paikka D
Valvonta Voit valvoa lisakorttiin liittyvia tietoja.
Asetukset Lisakorttiin liittyvat asetukset.
Paikka E
Valvonta Voit valvoa lisakorttiin liittyvia tietoja.
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7.3 REAALIAIKAKELLO

Taulukko 115: I/0 ja laitteisto -valikon reaaliaikakellon parametrit.
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Pariston tila.

V5.5.1 Pariston tila 1 3 2205 | 1 = Ei paikallaan

2 = Paikallaan
3 = Vaihda paristo

P5.5.2 Aika hh:mm: 2201 Tgmanhetklnen kellon-
ss aika

Kuluvan paivan paiva-

P5.5.3 Paivamaara pp-kk. 2202 e
maara

P5.5.4 Vuosi VWV 2203 | Kuluva vuosi

Kesadaikasaanto

1 = Ei kaytossa

2 = EU: alkaa maalis-
kuun viimeisena sun-
nuntaina ja paattyy
P5.5.5 Kesaaika 1 4 1 2204 | lokakuun viimeisena
sunnuntaina

3 = Yhdysvallat: alkaa
maaliskuun toisena
sunnuntaina ja paattyy
marraskuun ensim-
maisena sunnuntaina
4 = Vendja (pysyval

1.4 TEHO-OSAN ASETUKSET

Tassa valikossa voit muuttaa puhaltimen, jarrukatkojan, sinisuodattimen ja
yliaaltosuodattimen asetuksia.

Puhallin toimii optimoidussa tilassa tai jatkuvassa tilassa. Optimoidussa tilassa
taajuusmuuttajan sisainen logiikka vastaanottaa lampdtilatietoja ja ohjaa puhaltimen
nopeutta. Kun taajuusmuuttaja siirtyy valmiustilaan, puhallin pysahtyy viiden minuutin
kuluttua. Jatkuvassa tilassa puhallin toimii taydella nopeudella pysahtymatta.

Sinisuodatin rajoittaa ylimodulaation syvyytta ja estaa lammaonhallintatoimintoja alentamasta
kytkentataajuutta.

Yliaaltosuodatin voidaan ottaa kayttoon taajuusmuuttajan valipiirissa mahdollisesti esiintyvan
resonoinnin torjumiseksi.
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Taulukko 116: Teho-osan asetukset

Parametri
P5.6.1.1 P“ha“'Te” ohjaus- 2377 | 0 = Jatkuva kaytts
apa 1 = Optimoitu
0 = Ei kaytossa
1 = Kédytdssa (Kay)
P5.6.2.1 Jarrukatkojan tila 2 = Kaytossa (Kay &
Seis])
3 = Kaytossa (Kay, ei
testausta)
P5.6.4.1 Sine Filter 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
P5.6.5.1 Yliaaltosuodatin 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
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7.5 OHJAUSPANEELI

Taulukko 117: 1/0 ja laitteisto -valikon paneeliparametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Aika, jonka jalkeen
naytto palaa paramet-
rin P5.7.2 maaritta-
P5.7.1 Aikaraja 0 60 min 0 malle sivulle.

0 = Ei kaytossa

Sivu, joka nakyy panee-
lin naytossa, kun taa-
juusmuuttajaan kytke-
taan jannite tai kun
parametrilla P5.7.1
maaritetty aika on
kulunut. Jos arvoksi
maaritetaan 0, nayt-
P5.7.2 Oletussivu 0 4 0 toon tulee viimeksi
kaytetty sivu.

0 = Ei mitaan

1 = Valikkonumero
2 = Paavalikko

3 = Ohjaussivu

4 = Monivalvonta

Aseta valikkonumerona
kaytettdva sivu. (Para-
metrin P5.7.2

valinta 1.)

P5.7.3 Valikkonumero

Maarita nayton kont-

P5.7.4 Kontrasti* 30 70 % 50 .
rasti.

Maarita aika, jonka jal-
Taustavalaistuksen keen taustavalo sam-
P5.7.5 0 60 min 5 muu. Jos arvoksi maa-
kesto e

ritetdan 0, taustavalo
on aina paalla.

* Kaytettavissa vain graafisessa paneelissa.

7.6 KENTTAVAYLA

I/0 ja laitteisto -valikossa on kenttavaylakortteihin liittyvia parametreja. Naiden parametrien
kasittelyohjeet ovat kenttavaylan oppaassa.
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Alavalikko- Alavalikkotaso 2 Alavalikkotaso 3 Alavalikkotaso 4
taso 1
RS-485 Yleiset asetukset Protokolla Modbus RTU

N2

BACnet MSTP

RS-485 Modbus RTU Parametrit Slave-osoite

Baudiluku

Pariteetti

Stopbittia

Kommunik. aikaraja

Toimintatila

Valvonta KV-protok. tila

Kommunikaation tila

Luvaton toiminto

Luvaton osoite

Luvaton arvo

Slave-laite varattu

Muistipariteet. virhe

Slave-laitt. hairio

Viim. vian vaste

Ohjaussana

Tilasana
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Alavalikko-
taso 1

RS-485

Alavalikkotaso 2

N2

Alavalikkotaso 3

Parametrit

Alavalikkotaso 4

Slave-osoite

Kommunik. aikaraja

Valvonta

KV-protok. tila

Kommunikaation tila

Vaara data

Vaara komento

Komentoa ei hyvaksytty

Ohjaussana

Tilasana

RS-485

BACnet MSTP

Parametrit

Baudiluku

Autobauding

MAC-osoite

Esiintyman numero

Kommunik. aikaraja

Valvonta

KV-protok. tila

Kommunikaation tila

Esiintyman numero

Vikakoodi

Ohjaussana

Tilasana

Ethernet

Yleiset asetukset

IP-osoitetila

Kiintea IP

|P-osoite

Aliverkon peite

Oletusreititin

IP-osoite

Aliverkon peite

Oletusreititin

MAC-osoite
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Alavalikko- Alavalikkotaso 2

taso 1

Ethernet Modbus TCP

Alavalikkotaso 3

Parametrit

Alavalikkotaso 4

Yhteysraja

Yksikon tunnus

Kommunik. aikaraja

Valvonta

KV-protok. tila

Kommunikaation tila

Luvaton toiminto

Luvaton osoite

Luvaton arvo

Slave-laite varattu

Muistipariteet. virhe

Slave-laitt. hairio

Viim. vian vaste

Ohjaussana

Tilasana

Ethernet BACnet IP

Parametrit

Esiintyman numero

Kommunik. aikaraja

Kaytetty protok.

BBMD IP

BBMD-portti

Toiminta-aika

Valvonta

KV-protok. tila

Kommunikaation tila

Esiintyman numero

Ohjaussana

Tilasana
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Alavalikko- Alavalikkotaso 2 Alavalikkotaso 3 Alavalikkotaso 4

taso 1

Ethernet Ethernet/IP Parametrit Kaytetty protok.

Lahtoinstanssi

Tuloinstanssi

Kommunik. aikaraja

Valvonta Nollaa laskurit

Avauspyynnot

Avaa: formaattivirheet

Avaa: resurssivirheet

Avaa: muut virheet

Sulkupyynnot

Sulje: formaattivirheet

Sulje: muut virheet

Yhteyden aikaraja

Kommunikaation tila

Ohjaussana

Tilasana

KV-protok. tila

Ethernet Profinet IO Parametrit Kaytetty protok.

Kommunik. aikaraja

Valvonta KV-protok.tila

Liikennaintitila

Asetusarvon sahke

Oloarvosahke

Prosessidatan numero

Ohjaussana

Tilasana

Yhteyden aikaraja

Parametr. kayttokerrat

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




KAYTTAJAN ASETUKSET, SUOSIKKIASETUKSET JA KAYTTAJATASON VALIKOT VACON - 177

8  KAYTTAJAN ASETUKSET, SUOSIKKIASETUKSET
JA KAYTTAJATASON VALIKOT

8.1 KAYTTAJAN TIEDOT

Taulukko 118: Kdyttdjan tiedot -valikon yleiset asetukset.

Numero Parametri in. . Kuvaus
P6.1 Kielivalinta Vaihte- | Vainte- Vaihtelee | g0z |Valntaon erilainen eri
lee lee kielipaketeissa.

. Katso 8.1.1 Paramet-
Parametrien auto-

Mé.5 . rien automaattinen tal-
maattinen tallennus
lennus.

Mé.6 Parametrien vertailu
Anna taajuusmuutta-
P47 Taajuusmuuttajan jalle tarvittaessa nimi
’ nimi VACON® Live -tyckalun

avulla.
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8.1.1 PARAMETRIEN AUTOMAATTINEN TALLENNUS

Taulukko 119: Kadyttdjan tiedot -valikon Parametrien automaattinen tallennus -parametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Palauttaa parametrien
Tehdasasetusten oletusarvot ja aloittaa
Pé.5.1 palautus 831 Ohjatut asetukset -toi-

minnon.

Tallentaa parametrien
arvot ohjauspaneeliin
esimerkiksi toiseen

Tallenna paneelille taajuusmuuttajaan siir-
P6.5.2 P 0 1 0 tamists varten.

0=Ei
1=Kylla

Palauta paneelilta Lataa parametrien
P6.5.3 E arvot ohjauspaneelista

taajuusmuuttajaan.

Tallentaa mukautetun
parametrijoukon
(kaikki sovellukseen
sisaltyvat parametrit).

B6.5.4 Tall. joukkoon 1

Lataa mukautetun
B6.5.5 Palauta joukosta 1 parametrijoukon taa-
juusmuuttajaan.

Tallentaa toisen
mukautetun paramet-
B6.5.6 Tall. joukkoon 2 rijoukon (kaikki sovel-
lukseen sisaltyvat
parametrit).

Lataa mukautetun
B6.5.7 Palauta joukosta 2 parametrijoukon 2 taa-
juusmuuttajaan.

* Kaytettavissa vain graafisessa paneelissa.

8.2 SUOSIKIT
HUOMAUTUS!

Tama valikko on kaytettavissa graafisessa paneelissa mutta ei tekstipaneelissa.

HUOMAUTUS!

Tama valikko ei ole kaytettavissa VACON® Live -tyokalussa.

Jos kaytat samaa kohdetta usein, voit lisata sen suosikkeihin. Voit kerata joukon parametreja
tai valvontasignaaleja kaikista paneelin valikoista yhteen paikkaan. Niita ei tarvitse etsia
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valikkorakenteesta yksi kerrallaan. Voit sen sijaan lisata ne Suosikit-valikkoon, josta ne on
helppo loytaa.

KOHTEEN LISAAMINEN SUOSIKKEIHIN

1 Etsi kohde, jonka haluat lisata suosikkeihin. Paina

OK-painiketta. stor| (| Rerpy II0
D Basic Settings
Motor Nom Voltg
230.00 v
Motor Nom Freq
50.00 Hz
Motor Nom Speed
o 1430 rpm

2 Valitse Lisdd suosikk. ja paina OK-painiketta.

STOP | (j] READY| | 110

§i’ Motor Nom Freq
Edit

@ Help

Q Add to favourites

3 Toiminto on nyt valmis. Jatka naytossa olevien
ohjeiden mukaisesti. sTor| (G| READY| | o

S Motor Nom Freq
O

was added to
favourites. Press OK
to continue.

KOHTEEN POISTAMINEN SUOSIKEISTA

1 Siirry Suosikit-valikkoon.
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2  Etsipoistettava kohde. Paina OK-painiketta.

STOP | C] READY | 10

El Favourites

Motor Nom Freq

50.00 Hz
3 Valitse Poista suosik.
stor| (G| Rerpy /o
Motor Nom Freq

Rem from favourites

4 Poista kohde painamalla OK-painiketta uudelleen.

8.3 KAYTTAJARYHMAT

Kayttajaryhmat-parametrit estavat valtuuttamattomia henkiloita tekemasta muutoksia
parametreihin. Niiden avulla voit myds estaa parametrien muuttamisen vahingossa.

Kun valitset kayttajaryhman, kayttaja ei nae kaikki parametreja ohjauspaneelin naytossa.
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Taulukko 120: Kayttajaryhmaparametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

1 = Normaali. Kaikki
valikot nakyvat paavali-
kossa.

2 = Valvonta. Vain Val-
vonta- ja Kayttajaryh-
mat-valikot nakyvat
P8.1 Kayttajaryhma 1 3 1 1194 gaf;zlc')z?;if\‘/am cuo.
sikit- ja Kayttajaryh-
mat-valikot nakyvat
paavalikossa.

4 = Valvonta ja suosikit.
Valvonta-, Suosikit- ja
Kayttajaryhma-valikot
nakyvat paavalikossa.

Jos asetat parametrille
muun arvon kuin 0,
ennen kuin siirryt Val-
vonta-tilaan esimer-
kiksi Normaali-tilasta,
sinun on annettava
kayttajakoodi, kun
palaat Normaali-tilaan.
Pakollinen kayttaja-
koodi estaa valtuutta-
mattomia henkildita
tekemasta parametri-
muutoksia ohjauspa-
neelissa.

P8.2 Kayttajakoodi 0 99999 0 2362

C HUOMIO!
Pida kayttajakoodi tallessa. Jos hukkaat kayttajakoodin, ota yhteys lahimpaan
huoltokeskukseen tai yhteistyokumppaniin.

KAYTTAJARYHMIEN KAYTTAJAKOODIN MUUTTAMINEN

1 Avaa Kayttajaryhmat-valikko.
2 Siirry Kayttajakoodi-kohtaan ja paina oikeaa
nuolipainiketta.

STOP|C| READY| ALARM |Keypad

Main Menu
ID:2362 P8.2

User level

000

Normal

Access code

000
-

00000
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3 Voit muuttaa kayttajakoodin arvoa kaikilla
nuolipainikkeilla. sToP| (G| READY| ALARM | 1O
o5 Access code
© ID:2362 P8.2
A
\4
00000
Min:0
Max:9

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta.
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9 VALVONTA-ARVOJEN KUVAUKSET

Tama kuvaus sisaltaa kaikkien valvonta-arvojen peruskuvaukset.

9.1 MONIVALVONTA

V2.1.1 TAAJUUSOHJE (ID 25]

Tama valvonta-arvo nayttaa tosiaikaisen taajuusohjeen moottorin ohjaukselle.
Arvo paivittyy 10 millisekunnin valein.

V2.1.2 LAHTGTAAJUUS (ID 1)

Tama valvonta-arvo nayttaa todellisen lahtotaajuuden moottorille.

V2.1.3 MOOTTORIN VIRTA (ID 3)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.
Arvon skaalaus vaihtelee taajuusmuuttajan koon mukaan.

V2.1.4 MOOTTORIN NOPEUS (ID 2]

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

V2.1.5 MOOTTORIN MOMENTTI (ID 4]
Tama valvonta-arvo nayttda moottorin todellisen momentin (laskettu arvo).

V2.1.6 MOOTTORIN TEHO (ID 5)

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

V2.1.7 MOOTTORIJANNITE (ID 6)

Tama valvonta-arvo ndyttaa todellisen lahtojannitteen moottorille.

V2.1.8 VALIPIIRIN JANNITE (ID 7)

Tama valvonta-arvo nadyttad taajuusmuuttajan tasavirtalinkin mitatun jannitteen.

V2.1.9 LAITTEEN LAMPGOTILA (ID 8)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan jaahdytyselementin mitatun l@mpatilan.
Yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai Fahrenheit-aste.
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9.2 PERUS

V2.3.1 LAHTOTAAJUUS (ID 1)

Tama valvonta-arvo nayttaa todellisen lahtotaajuuden moottorille.

V2.3.2 TAAJUUSOHJE (ID 25]

Tama valvonta-arvo nayttaa tosiaikaisen taajuusohjeen moottorin ohjaukselle.
Arvo paivittyy 10 millisekunnin valein.

V2.3.3 MOOTTORIN NOPEUS (ID 2]

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

V2.3.4 MOOTTORIN VIRTA (ID 3]

Tama valvonta-arvo nadyttaa moottorin mitatun virran.
Arvon skaalaus vaihtelee taajuusmuuttajan koon mukaan.

V2.3.5 MOOTTORIN MOMENTTI (ID 4)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin todellisen momentin (laskettu arvo).

V2.3.7 MOOTTORIN AKSELITEHO (ID 5)

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

V2.3.8 MOOTTORIN AKSELITEHO (ID 73)

Tama valvonta-arvo nayttda moottorin todellisen akselitehon (laskettu arvo).
Yksikkd on kW/HV-valinta-parametrin arvon mukaan joko kW tai hp.

Taman valvonta-arvon desimaalien maara vaihtelee taajuusmuuttajan koon mukaan.
Kenttavaylaohjaus ID 15592 voidaan maarittaa prosessidatalahdoksi desimaalien maaran
selvittamista varten. Viimeinen merkitseva luku ilmoittaa desimaalien maaran.

V2.3.9 MOOTTORIJANNITE (ID 6)

Tama valvonta-arvo nayttaa todellisen lahtdjannitteen moottorille.

V2.3.10 VALIPIIRIN JANNITE (ID 7)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tasavirtalinkin mitatun jannitteen.

V2.3.11 LAITTEEN LAMPOTILA (ID 8)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan jaahdytyselementin mitatun lampatilan.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.
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V2.3.12 MOOTTORIN LAMPGTILA (ID 9)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin laskennallisen lampdtilan prosentteina nimellisesta
toimintalampaotilasta.
Arvon nouseminen 105 prosentin ylapuolelle laukaisee moottorin lampdsuojavian.

V2.3.13 MOOTTORIN ESILAMMITYS (ID 1228]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin esilammitystoiminnon tilan.

V2.3.14 MOMENTTIOHJE (ID 18]

Tama valvonta-arvo nayttaa lopullisen momenttiohjeen moottorisaadolle.

9.3 1/0

V2.4.1 PAIKKAADIN 1,2,3 (ID 15)

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

V2.4.2 PAIKKA A DIN 4,5,6 (ID 16)

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

V2.4.3 PAIKKAB R0 1,2,3 (ID 17)

Tama valvonta-arvo nayttaa paikan B relelahtdjen 1-3 tilan.

V2.4.4 ANALOGIATULO 1 (ID 59)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.5 ANALOGIATULO 2 (ID 60]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.6 ANALOGIATULO 3 (ID 61)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.7 ANALOGIATULO 4 (ID 62]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.8 ANALOGIATULO 5 (ID 75]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.9 ANALOGIATULO 6 (ID 76)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.
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V2.4.10 PAIKKAAAO 1(ID 81)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogialahtosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

9.4 LAMPOTILATULOT

Lampéatilatulojen asetuksiin liittyvat valvonta-arvot ovat kaytettavissa vain, jos laitteeseen on
asennettu B8- tai BH-lisakortti.

V2.5.1 LAMPGTILATULO 1 (ID 50)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

HUOMAUTUS!

ﬂ Lampotilatulojen luettelo muodostuu kuudesta ensimmaisesta kaytettavissa
olevasta lampotilatulosta. Luettelo alkaa paikasta A ja loppuu paikkaan E. Jos tulo
on kaytettavissa mutta siihen ei ole kytketty anturia, luettelossa nakyy
maksimiarvo, silla mitattu vastus on aareton. Voit pakottaa arvon minimiarvoonsa
johdottamalla tulon.

V2.5.2 LAMPOTILATULO 2 (ID 51)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampaotilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.3 LAMPOTILATULO 3 (ID 52)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.4 LAMPOTILATULO 4 (ID 69)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampaotilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.5 LAMPOTILATULO 5 (ID 70)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.6 LAMPOTILATULO 6 (ID 71)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.
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9.5 LISAVALVONNAT JA KEHITTYNEET VALVONNAT

V2.6.1 TAAJUUSMUUTTAJAN TILASANA (ID 43)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tilan bittikoodimuodossa.

V2.6.2 VALMIS-TILA (ID 78)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan valmiuskriteerien tiedot bittikoodimuodossa.
Tasta tiedosta on hyotya valvonnassa, kun taajuusmuuttaja ei ole Valmis-tilassa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, arvo on
kaytossa.

V2.6.3 SOVELLUKSEN TILASANA 1 (ID 89)

Tama valvonta-arvo nayttaa sovelluksen tilat bittikoodimuodossa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, arvo on
kaytossa.

V2.6.4 SOVELLUKSEN TILASANA 2 (ID 90]

Tama valvonta-arvo nayttaa sovelluksen tilat bittikoodimuodossa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, arvo on
kaytossa.

V2.6.5 DIN STATUS WORD 1 (ID 56)

Tama valvonta-arvo nayttaa digitaalitulosignaalien tilan bittikoodimuodossa.
Valvonta-arvo on 16-bittinen tilasana, jonka kukin bitti vastaa yhden digitaalitulon tilaa.
Jokaisesta korttipaikasta luetaan kuusi digitaalituloa. Sana 1 alkaa A-korttipaikan
digitaalitulosta 1 (bitti 0] ja paattyy C-paikan tuloon 4 (bitti 15).

V2.6.6 DIN STATUS WORD 2 (ID 57]

Tama valvonta-arvo nayttaa digitaalitulosignaalien tilan bittikoodimuodossa.
Valvonta-arvo on 16-bittinen tilasana, jonka kukin bitti vastaa yhden digitaalitulon tilaa.
Jokaisesta korttipaikasta luetaan kuusi digitaalituloa. Sana 2 alkaa C-korttipaikan
digitaalitulosta 5 (bitti 0) ja paattyy E-paikan tuloon 6 (bitti 13).

V2.6.7 MOOTTORIN VIRTA, 1 DESIMAALI (ID 45)

Moottorin virran mitattu valvonta-arvo, jossa on kiintea maara desimaaleja ja jonka suodatus
on vahainen.
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Valvonta-arvoa voidaan kayttaa esimerkiksi kenttavaylalle, jotta saadaan aina oikea arvo
kotelokoosta riippumatta, tai valvonnassa silloin, kun lyhyt moottorin virran suodatusaika
riittaa.

V2.6.8 TAAJUUSOHJELAHDE (ID 1495)
Tama valvonta-arvo nadyttaa hetkellisen taajuusohjelahteen.

V2.6.9 VIIMEISIN AKTIIVINEN VIKAKOODI (ID 37)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen kuittaamattoman vian vikakoodin.

V2.6.10 VIIMEISIN AKTIIVINEN VIKATUNNUS (ID 95

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen kuittaamattoman vian vika-1D:n.

V2.6.11 VIIMEISIN AKTIIVINEN HALYTYSKOODI (ID 74)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen, kuittaamattoman halytyksen
halytyskoodin.

V2.6.12 VIIMEISIN AKTIIVINEN HALYTYSTUNNUS (ID 94)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen, kuittaamattoman halytyksen
halytystunnuksen.

V2.6.13 MOOTTORISAATIMEN TILA (ID 77)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorien raja-arvo-ohjainten tilan bittikoodimuodossa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, raja-

arvo-ohjain on kaytossa.

V2.6.14 MOOTTORIN AKSELITEHO 1 DESIMAALI (ID 98]

Tama valvonta-arvo nayttda moottorin todellisen akselitehon (laskettu arvo, yksi desimaali).
Yksikko on kW/HV-valinta-parametrin arvon mukaan joko kW tai hp.

9.6 AJASTINTOIMINNOT

V2.7.1AK 1, AK 2, AK 3 [ID 1441]

Tama valvonta-arvo nayttaa aikakanavien 1, 2 ja 3 tilan.

V2.7.2 INTERVALLI 1 (ID 1442]

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.3 INTERVALLI 2 [ID 1443)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.
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V2.7.4 INTERVALLI 3 [ID 1444)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.5 INTERVALLI 4 [ID 1445)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.6 INTERVALLI 5 [ID 1446)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.7 AJASTIN 1 (ID 1447)

Valvonta-arvo nayttaa ajastimessa jaljella olevan ajan, jos ajastin on kaytossa.

V2.7.8 AJASTIN 2 (ID 1448)

Valvonta-arvo nayttaa ajastimessa jaljella olevan ajan, jos ajastin on kaytossa.

V2.7.9 AJASTIN 3 (ID 1449)

Valvonta-arvo nayttaa ajastimessa jaljella olevan ajan, jos ajastin on kaytossa.

V2.7.10 REAALIAIKAKELLO (ID 1450)

Tama valvonta-arvo nayttaa reaaliaikakellon ajan muodossa tt:mm:ss.

9.7 PID-SAADIN

V2.8.1 PID-ASETUSARVO (ID 20]

Tama valvonta-arvo nadyttaa prosessointiyksikoiden PID-asetusarvon signaalin.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.13.1.7 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.8.2 PID-TAKAISINKYTKENTA (ID 21)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-takaisinkytkentasignaalin arvon.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.13.1.7 avulla (katso 10.74.7 Perusasetukset).

V2.8.3 PID-EROARVO (ID 22)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan virhearvon.
Eroarvo on PID-takaisinkytkentaarvon poikkeama PID-asetusarvosta prosessiyksikkoina.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.13.1.7 avulla (katso 710.74.1 Perusasetukset).

V2.8.4 PID-LAHTO (ID 23)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-s&atéjan ulostulon prosentteina (0-100 %).
Voit antaa tdméan arvon moottorin ohjaukselle (taajuusohjeelle) tai analogialahddlle.
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V2.8.5 PID-TILA (ID 24)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan tilan.

9.8 ULKOINEN PID-SAADIN

V2.9.1 ULKOINEN PID, ASETUSARVO (ID 83)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-asetusarvon signaalin.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.14.1.10 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.9.2 ULKOINEN PID, TAKAISINKYTKENTA (ID 84)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-takaisinkytkentasignaalin arvon.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.14.1.10 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.9.3 ULKOINEN PID-VIRHE (ID 85)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan virhearvon.
Eroarvo on PID-takaisinkytkentaarvon poikkeama PID-asetusarvosta prosessiyksikkoina.
Voit valita prosessiyksikén parametrin P3.14.1.10 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.9.4 ULKOINEN PID, LAHTO (ID 86)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-s&atéjan ulostulon prosentteina (0-100 %).
Voit antaa taman arvon esimerkiksi analogialahdolle.

V2.9.5 ULK. PID TILA [ID 87)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan tilan.

9.9 MONIPUMPPUTOIMINTO

V2.10.1 MOOTTORIT KAYTGOSSA (ID 30)

Tama valvonta-arvo nayttaa monipumppujarjestelmassa toimivien moottorien todellisen
maaran.

V2.10.2 VUOROTTELU (ID 1114]

Tama valvonta-arvo nayttaa pyydetyn vuorottelun tilan.

9.10 HUOLTOLASKURIT

V2.11.1 HUOLTOLASKURI 1 (ID 1101)

Tama valvonta-arvo nayttaa huoltolaskurin tilan.
Huoltolaskurin tila ndaytetaan tunteina tai tuhansina kierroksina. Tietoja laskurin
maarityksesta ja aktivoinnista on luvussa 10.77 Huoltolaskurit.
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9.11 KENTTAVAYLADATA

V2.12.1 KV OHJAUSSANA (ID 874)

Tama valvonta-arvo nayttaa sen kenttavaylan ohjaussanan tilan, jota sovellus kayttaa
ohitustilassa.

Kenttavaylan tyypin tai profiilin mukaan kenttavaylalta vastaanotettua dataa voidaan ehka
kasitella, ennen kuin se lahetetaan sovellukseen.
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Taulukko 121: Kenttavaylan ohjaussana

Arvo = 0 (EPATOSI) Arvo =1 (TOSI)

Bitti 0 Seis-pyynto kenttavaylalta Kay-pyynto kenttavaylalta
Bitti 1 Suunta eteen -pyynto Suunta taakse -pyynto
- Ei toimintoa Kuittaa aktiiviset viat ja halytykset (nouseva
Bitti 2
reuna 0=>1)
Bitti 3 Ei toimintoa Pakota pysaytystavaksi vapaasti pyorien
Bitti 4 Ei toimintoa Pakota pysaytystavaksi ramppi
Ei toimintoa Pakota taajuusmuuttaja kayttamaan
Bitti 5 (normaalihidastuksen ramppiaika) nopean hidastuksen ramppiaikaa

(1/3 normaalihidastuksen ramppiajastal

Bitti 6 Ei toimintoa Taajuusmuuttajan pysaytyksen taajuusohje
Bitti 7 Ei toimintoa Pakota kenttavaylan taajuusohjeeksi nolla
Bitti 8 Ei toimintoa Pakota ohjauspaikaksi kenttavaylaohjaus
- Ei toimintoa Pakota taajuusmuuttajan ohjearvon lah-
Bitti 9 : - .
teeksi kenttavaylan ohjearvo

Ei toimintoa Ryomintdohjeen 1 aktivointi

Bitti 10 HUOMAUTUS!

Tama kaynnistaa taajuusmuuttajan.

Ei toimintoa Ryomintaohjeen 2 aktivointi

Bitti 11 HUOMAUTUS!

Tama kaynnistaa taajuusmuuttajan.

Ei toimintoa Aktivoi pikapysaytystoiminto

HUOMAUTUS!

Bitti 12
Tama toiminto pysayttaa taajuusmuutta-
jan parametrivalikon M3.8.5 asetuksen
mukaisesti.

Bitti 13 Varattu Varattu

Bitti 14 Varattu Varattu

Bitti 15 Varattu Varattu
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V2.12.2 KV-NOPEUSOHUJE (ID 875)

Tama valvonta-arvo nayttaa kenttavaylan taajuusohjeen prosenttiosuutena
minimitaajuudesta maksimitaajuuteen.

Nopeusohjetiedot skaalataan minimi- ja maksimitaajuuden valille silla hetkelld, kun sovellus
vastaanottaa sen. Voit muuttaa minimi- ja maksimitaajuutta, kun sovellus on vastaanottanut
ohjeen, vaikuttamatta ohjeeseen.

V2.12.3 KV DATAIN 1 (ID 876)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.4 KVDATAIN 2 (ID 877)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.5 KVDATAIN 3 (ID 878)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.6 KVDATAIN 4 (ID 879)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.7 KV DATA IN 5 (ID 880)

Tama valvonta-arvo nadyttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.8 KV DATAIN 6 (ID 881)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.9 KV DATAIN 7 (ID 882)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.10 KV DATAIN 8 (ID 883)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.11 KV STATUS WORD (ID 864)

Tama valvonta-arvo nayttaa sen kenttavaylan ohjaussanan tilan, jota sovellus kayttaa
ohitustilassa.

Kenttavaylan tyypin tai profiilin mukaan dataa voidaan ehka kasitella ennen sen lahettamista
kenttavaylaan.
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Taulukko 122: Kenttavaylan tilasana

Arvo = 0 (EPATOSI) Arvo =1 (TOSI)

Bitti 0 Ei valmis kaytettavaksi Valmis kaytettavaksi

Bitti 1 Ei kdynnissa Kay

Bitti 2 K&y pydrimissuunta eteenpain Kay pyorimissuunta taaksepain
Bitti 3 Eivikaa Vika on aktiivinen

Bitti 4 Ei halytysta Varoitus on aktiivinen

Bitti 5 Pyydettya nopeutta ei saavutettu Kay pyydetylla nopeudella

Bitti 6 Taajuusmuuttajan todellinen nopeus eiole |Taajuusmuuttajan todellinen nopeus on

nolla nolla
Bitti 7 Mgottoria ei ole magnetoitu (vuo ei ole val- |Moottori on magnetoitu (vuo on valmis)

mis)
Bitti 8 Varattu Varattu
Bitti 9 Varattu Varattu
Bitti 10 Varattu Varattu
Bitti 11 Varattu Varattu
Bitti 12 Varattu Varattu
Bitti 13 Varattu Varattu
Bitti 14 Varattu Varattu
Bitti 15 Varattu Varattu

V2.12.12 KV NOPEUDEN OLOARVO (ID 865)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan todellisen nopeuden prosenttiosuutena
minimi- ja maksimitaajuuden erosta.

Arvo 0 % vastaa minimitaajuutta ja arvo 100 % maksimitaajuutta. Tama valvonta-arvo
paivittyy jatkuvasti hetkellisten minimi- ja maksimitaajuuksien seka lahtotaajuuden mukaan.

V2.12.13 KV DATA OUT 1 (ID 866)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.14 KV DATA OUT 2 (ID 867)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.
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V2.12.15 KV DATA OUT 3 (ID 868)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.16 KV DATA OUT 4 (ID 869)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.17 KV DATA OUT 5 (ID 870)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.18 KV DATA OUT 6 (ID 871)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.19 KV DATA OUT 7 [ID 872)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.20 KV DATA OUT 8 (ID 873)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.
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10 PARAMETRIKUVAUKSET

Tassa luvussa on tiedot kaikista VACON® 100 -sovelluksen parametreista. Muita tietoja on
luvussa 5 Parametrivalikko tai ota yhteytta jalleenmyyjaan.

P1.2 SOVELLUS (ID 212)

Taman parametrin avulla valitset sovellusasetukset taajuusmuuttajalle.

Sovellukset sisaltavat valmiiksi maaritettyja sovelluskokoonpanoja eli ennalta maaritettyja
parametreja. Sovelluksen valitseminen helpottaa taajuusmuuttajan kayttoonottoa ja
vahentaa parametrien manuaalisen muokkauksen tarvetta.

Kun taman parametrin arvo muuttuu, parametriryhma saa valmiiksi asetetut arvonsa. Voit
muuttaa taman parametrin arvoa taajuusmuuttajan kaynnistyksen tai kayttoonoton
yhteydessa.

Taman parametrin muuttaminen ohjauspaneelin avulla kaynnistaa ohjatun
sovellustoiminnon, joka opastaa sovellukseen liittyvien perusparametrien maarittamisessa.
Ohjattu toiminto ei kaynnisty, jos tata parametria muutetaan PC-tyokalun avulla. Tietoja
ohjatuista sovellustoiminnoista on luvussa 2 Ohjatut toiminnot.

Saatavilla ovat seuraavat sovellukset:

0 = Vakio

1= Paikallisohjaus/etéohjaus
2 = Multi-Step-nopeus

3 = PID-saato

4 = Erikoiskaytto

5 = Moottoripotentiometri

HUOMAUTUS!
Kun sovellusta muutetaan, myos Nopea kayttoonotto -valikon sisalté muuttuu.
10.1  TRENDIKAYRA

P2.2.2 NAYTTEENOTTOVALI (ID 2368)
Taman parametrin avulla maaritat naytteenottovalin.
P2.2.3 KANAVA 1 MIN. [ID 2369)

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.

P2.2.4 KANAVA 1 MAKS. (ID 2370]

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.
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P2.2.5 KANAVA 2 MIN. (ID 2371)

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.

P2.2.6 KANAVA 2 MAKS. (ID 2372]

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.

P2.2.7 AUTOMAATTINEN SKAALAUS (ID 2373]

Tama parametri ottaa automaattisen skaalauksen kayttoon tai pois kaytosta.
Jos autoskaalaus on kaytossa, valittu signaali skaalautuu automaattisesti minimi- ja
maksimiarvojen valilla.

10.2 MOOTTORIN ASETUKSET

10.2.1 MOOTTORIN ARVOKILVEN PARAMETRIT.

P3.1.1.1 MOOTTORIN NIMELLISJANNITE (ID 110)

Katso arvo Un moottorin arvokilvesta.
Selvita, onko moottorin kytkenta kolmio- vai tahtityyppinen.

P3.1.1.2 MOOTTORIN NIMELLISTAAJUUS (ID 111)

Katso arvo fn moottorin arvokilvesta.

Kun taman parametrin arvoa muutetaan, parametrit P3.1.4.2 (Kentan heikennyspisteen
taajuus) ja P3.1.4.3 (Jannite kentan heikennyspisteessa) kaynnistyvat automaattisesti. Naiden
parametrien arvot vaihtelevat moottorin tyypin mukaan. Katso kohdan P3.1.2.2 Moottorin
tyyppi (ID 650] taulukot.

P3.1.1.3 MOOTTORIN NIMELLISNOPEUS (ID 112)

Katso arvo nn moottorin arvokilvesta.

P3.1.1.4 MOOTTORIN NIMELLISVIRTA (ID 113)

Katso arvo In moottorin arvokilvesta.

P3.1.1.5 MOOTTORIN TEHOKERROIN (ID 120}

Katso tama arvo moottorin arvokilvesta.

P3.1.1.6 MOOTTORIN NIMELLISTEHO (ID 116)

Katso arvo Pn moottorin arvokilvesta.
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10.2.2  MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT

P3.1.2.1 OHJAUSTAPA (ID 600]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan ohjaustavan.

VEILLED . I
Valinnan nimi Kuvaus
numero
Jarjestelma asettaa taajuusmuuttajan taajuusohjeeksi lahto-
0 Taajuusohjaus taajuuden ilman jattamakompensaatiota. Moottorin todelli-
nen nopeus maaraytyy moottorin kuorman mukaan.
Jarjestelma asettaa taajuusmuuttajan taajuusohjeeksi moot-
1 Nopeusohjaus torin nopeusohjeen. Moottorin kuorma ei vaikuta moottorin
nopeuteen. Jattama kompensoidaan.
Moottorin momenttia ohjataan. Moottori tuottaa momenttia
2 Momenttiohiaus maaritetyissa nopeusrajoissa, kunnes se saavuttaa moment-
) tiohjeen. P3.3.2.7 (Momenttiohjauksen taajuusraja) ohjaa
moottorin nopeusrajaa.

P3.1.2.2 MOOTTORIN TYYPPI (ID 650]

Taman parametrin avulla asetat prosessissa kaytettavan moottorin tyypin.

Valinnan . -
Valinnan nimi
numero
0 Induktiomoottori (IM) Valitse tama arvo, jos kaytossa on induktiomoottori.
1 Kestomagneettimoottori (PM] [Valitse tdmé arvo, jos kaytdssé on kestomagneettimoottori.
2 Reluktanssimoottori Valitse tama arvo, jos kaytossa on reluktanssimoottori.

Kun parametrin P3.1.2.2 (Moottorin tyyppi) arvoa muutetaan, parametrien P3.1.4.2 (Kentén
heikennyspisteen taajuus) ja P3.1.4.3 (Jannite kentan heikennyspisteesséa) arvot muuttuvat
automaattisesti alla olevan taulukon mukaisesti. Naiden parametrien arvot vaihtelevat

moottorin tyypin mukaan.

Parametri Induktiomoottori (IM) Kestomagneettimoottori (PM)

P3.1.4.2 (Kentan heikennyspisteen
taajuus)

Moottorin nimellistaajuus

Lasketaan sisdisesti

P3.1.4.3 Jannite kentan heikennys-
pisteessa

100.0% Lasketaan sisaisesti

P3.1.2.3 KYTKENTATAAJUUS (ID 601]

Tama parametri maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden.
Kytkentataajuuden kasvattaminen pienentaa taajuusmuuttajan kapasiteettia. Jos
moottorikaapeli on pitka, on suositeltavaa kayttaa pienta kytkentataajuutta, jotta voidaan
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minimoida kapasitiivisten virtojen esiintyminen kaapelissa. Moottorin melua voi vahentaa
kayttamalla suurta kytkentataajuutta.

P3.1.2.4 TUNNISTUS (ID 631)

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 saadossa. Se on
taajuusmuuttajan kayttoonottoon ja huoltoon tarkoitettu tyokalu.

HUOMAUTUS!

Moottorin arvokilven parametrit on asetettava ennen tunnistusajon suorittamista.

VEILLED
numero

Valinnan nimi

0 Ei toimintoa Tunnistusta ei tarvita.

Taajuusmuuttaja toimii ilman nopeutta moottoriparametrien
tunnistusajon aikana. Jarjestelma syottaa moottoriin virtaa ja
jannitetta, mutta taajuus on nolla. Toiminto tunnistaa U/f-
suhteen seka magnetointivirran.

1 Tunnistus pysaytetyssa tilassa

Taajuusmuuttaja toimii maaritetylla nopeudella moottoripa-
rametrien tunnistusajon aikana. Toiminto tunnistaa U/f-suh-
teen, magnetointivirran seka kaynnistysmagnetoinnin para-

2 Tunnistus moottorin pydriessa metrit.

Jotta saadut tulokset olisivat luotettavia, tunnistusajo on
tehtava ilman moottorin akselin kuormitusta.

Voit aloittaa tunnistustoiminnon asettamalla parametrin P3.1.2.4 ja antamalla
kaynnistyskomennon. Kaynnistyskomento on annettava 20 sekunnin kuluessa. Muussa
tapauksessa tunnistusajo ei ala. Parametri P3.1.2.4 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.

HUOMAUTUS!

Taajuusmuuttajan kaynnistaminen tunnistusajon jalkeen edellyttaa uutta
kaynnistyskomentoa.

P3.1.2.5 MAGNETOINTIVIRTA [ID 612]

Taman parametrin avulla asetat moottorin magnetointivirran.
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Jos U/f-parametrien arvot on asetettu ennen tunnistusajoa, jarjestelma tunnistaa ne
moottorin magnetointivirran (kuormittamattoman virran) perusteella. Jos arvoksi on
asetettu 0, jarjestelma laskee magnetointivirran sisdisesti.

P3.1.2.6 MOOTTORIKYTKIN (ID 653)

Taman parametrin avulla otat moottorikytkintoiminnon kayttoon.

Voit kayttaa moottorikytkintoimintoa, jos taajuusmuuttajan ja moottorin valissa olevassa
kaapelissa on moottorikytkin. Moottorikytkin varmistaa, etta moottori eristetaan
jannitelahteesta eika kaynnisty huollon aikana.

Voit ottaa toiminnon kayttoon asettamalla parametrin P3.1.2.6 arvoksi Kaytossa.
Taajuusmuuttaja pysahtyy automaattisesti, kun kytkin aukeaa, ja kaynnistyy automaattisesti,
kun moottorikytkin sulkeutuu. Taajuusmuuttaja ei laukea, kun moottorikytkintoiminto on
kaytossa.

b

Kuva 20: Taajuusmuuttajan ja moottorin véalissa oleva moottorikytkin
A. Moottorikytkin B. Sahkoverkko

P3.1.2.7 KUORMITUSJOUSTO (ID 620)

Taman parametrin avulla otat kuormitusjoustotoiminnon kayttoon.
Kuormitusjoustotoiminto mahdollistaa nopeuden alentamisen kuorman funktiona. Voit
kayttaa tata toimintoa, kun tarvitset kuormaa tasapainottamaan mekaanisesti toisiinsa
kytkettyja moottoreita. Tata sanotaan staattiseksi kuormitusjoustoksi. Voit kayttaa tata
toimintoa mydos silloin, tarvitaan dynaamista kuormitusjoustoa kuormavaihtelujen vuoksi.
Staattisessa kuormitusjoustossa Kuormitusjouston aika -parametrin arvoksi asetetaan 0,
jotta jousto ei vahene ajan mittaan. Dynaamisessa kuormitusjoustossa asetetaan
kuormitusjouston aika. Jarjestelman hitausmassan energia aiheuttaa kuorman hetkellisen
jouston. Tama pienentaa virran momenttihuippuja kuorman muuttuessa akillisesti.

Jos moottorin nimellistaajuus on 50 hertsia, moottori kuormitetaan nimelliskuormalla
(100 prosenttia momentista) ja kuormitusjoustoksi on asetettu 10 prosenttia, ldht6taajuus
saa laskea 5 Hz taajuusohjeesta.
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A

Kuva 21: Kuormitusjoustotoiminto

A. Kuormitusjouston aika (ID 656) C. Momentti
B. Lahtotaajuus

P3.1.2.8 KUORMITUSJOUSTON AIKA (ID 656]

Taman parametrin avulla asetat moottorin kuormitusjouston ajan.
Kuormitusjoustotoiminnolla saadaan aikaan dynaaminen nopeusjousto kuorman
vaihdellessa. Tama parametri maarittaa ajan, jonka kuluessa nopeutta palautetaan 63 %
muutoksesta.

P3.1.2.9 KUORMITUSJOUSTOTAPA [ID 1534]

Taman parametrin avulla maaritat kuormitusjoustotavan.

VEIL LD
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Normaali Kuormitusjoustokerroin on vakio koko taajuusalueella.

Kuormitusjousto poistuu lineaarisesti siirryttaessa nimellis-

! Lineaarinen poisto taajuudesta nollataajuuteen.

P3.1.2.10 YLIJANNITESAATO (ID 607)

Taman parametrin avulla kytket ylijannitesaatimen pois toiminnasta.

Toimintoa tarvitaan, kun

« syottojannite muuttuu esimerkiksi -15 ja +10 prosentin valilla ja

» ohjattavassa prosessissa ei ole toleranssia muutoksille, joita ylijannite- ja
alijannitesaadin tekevat taajuusmuuttajan lahtotaajuuteen.

Ylijannitesaadin suurentaa taajuusmuuttajan lahtotaajuutta
» pitadkseen valipiirin jannitteen sallituissa rajoissa ja
» varmistaakseen, ettei taajuusmuuttaja laukea ylijannitevian vuoksi.
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HUOMAUTUS!
Taajuusmuuttaja voi laueta, kun ylijannite- ja alijannitesaatimet ovat poissa

kaytosta.

P3.1.2.11 ALIJANNITESAATO (ID 608)

Taman parametrin avulla kytket alijannitesaatimen pois toiminnasta.

Toimintoa tarvitaan, kun

» syottojannite muuttuu esimerkiksi -15 ja +10 prosentin valilla ja

» ohjattavassa prosessissa ei ole toleranssia muutoksille, joita ylijannite- ja
alijannitesaadin tekevat taajuusmuuttajan lahtotaajuuteen.

Alijannitesaadin pienentaa taajuusmuuttajan lahtotaajuutta

» saadakseen moottorista energiaa, jotta valipiirin jannite pysyy minimitasolla, kun jannite
on lahella alinta sallittua rajaa, ja

» varmistaakseen, ettei taajuusmuuttaja laukea alijannitevian vuoksi.

HUOMAUTUS!
Taajuusmuuttaja voi laueta, kun ylijannite- ja alijannitesaatimet ovat poissa

kaytosta.

P3.1.2.12 ENERGIANKAYTGN OPTIMOINTI (ID 666)

Taman parametrin avulla otat energian optimoinnin kayttoon.

Taajuusmuuttaja etsii mahdollisimman pienta moottorin virtaa voidakseen saastaa energiaa
ja vahentaa moottorin melua. Voit kayttaa tata toimintoa esimerkiksi puhallin- ja
pumppuprosesseissa. Ala kayta toimintoa kiinteaa PID-ohjausta kayttavissa prosesseissa.

P3.1.2.13 STAATTORIN JANNITTEEN SAATO (ID 659)

Talla parametrilla saadetaan staattorin jannitetta kestomagneettimoottoreissa.

HUOMAUTUS!
Jarjestelma maarittaa taman parametrin arvon automaattisesti tunnistusajon

aikana. Tunnistusajon suorittaminen on suositeltavaa. Voit aloittaa tunnistusajon
parametrin P3.1.2.4 avulla.

Tata parametria voi kayttaa vain, kun parametrin P3.1.2.2 (Moottorin tyyppi) arvoksi on
asetettu kestomagneettimoottori. Jos moottorin tyypiksi on asetettu induktiomoottori, arvo on
automaattisesti 100 % eika sita voi muuttaa.

Kun parametrin P3.1.2.2 (Moottorin tyyppi) arvoksi muutetaan kestomagneettimoottori,
parametrien P3.1.4.2 (Kentéan heikennyspisteen taajuus) ja P3.1.4.3 (Jannite kentén
heikennyspisteesséd) arvot suurenevat automaattisesti vastaamaan taajuusmuuttajan
lahtojannitettd. Asetettu U/f-suhde ei muutu. Téaman tarkoituksena on estaa
kestomagneettimoottorin toiminta kentan heikennysalueella. Kestomagneettimoottorin
nimellisjannite on paljon taajuusmuuttajan taytta lahtojannitetta pienempi.
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Kestomagneettimoottorin nimellisjannite vastaa moottorin sahkdmotorisen vastavoiman
jannitetta nimellistaajuudella. Jonkin toisen valmistajan moottoreissa se saattaa kuitenkin
vastata esimerkiksi staattorin jannitetta nimelliskuormalla.

Staattorin jannitteen s&ato -parametri auttaa sdatamaan taajuusmuuttajan U/f-kayrén
lahelle sahkomotorisen vastavoiman kayraa. Kaikkien U/f-kayran parametrien arvoja ei
tarvitse muuttaa.

Parametri P3.1.2.13 maarittaa taajuusmuuttajan lahtojannitteen prosentteina moottorin
nimellisjannitteestd moottorin nimellistaajuudella. Sa&da taajuusmuuttajan U/f-kayra hiukan
moottorin sahkomotorisen vastavoiman kayran ylapuolelle. Moottorin virta suurenee sita
enemman, mitd enemman taajuusmuuttajan U/f-kayra eroaa sdhkomotorisen vastavoiman
kayrasta.

A U [V]
Staattorin jannitteensaatoé

Kentan E t
heikennyspisteen (50-200 %)

jannite

Moo ttorin
nimellsjannite

Nollataajuusjannite f [Hz]

Moottorin Kentan
nimellstaajuus heikennyspiste

Kuva 22: Staattorin jannitteen saato

P3.1.2.14 YLIMODULAATIO (ID 1515]

Taman parametrin avulla voit poistaa kaytosta taajuusmuuttajan ylimodulaation.
Ylimodulaatio maksimoi taajuusmuuttajan lahtojannitteen mutta lisaa moottorin harmonisia
virtoja.

10.2.3 MOOTTORIEN RAJA-ARVOT

P3.1.3.1 MOOTTORIN VIRTARAJA (ID 107)

Taman parametrin avulla maaritat maksimivirran, jonka moottori saa taajuusmuuttajasta.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

Kun virtaraja on aktiivinen, taajuusmuuttajan lahtotaajuus pienenee.
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HUOMAUTUS!
Moottorin virtaraja ei ole ylivirran katkaisuraja.

P3.1.3.2 MOOTTORIN MOMENTTIRAJA (ID 1287)

Taman parametrin avulla maaritat maksimimomenttirajan moottoripuolella.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

P3.1.3.3 GENERAATTORIN MOMENTTIRAJA (ID 1288)

Taman parametrin avulla maaritat maksimimomenttirajan generaattoripuolella.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

P3.1.3.4 MOOTTORIN TEHORAJA (ID 1289)

Taman parametrin avulla maaritat maksimitehorajan moottoripuolella.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

P3.1.3.5 GENERAATTORIN TEHORAJA (ID 1290)

Taman parametrin avulla maaritat maksimitehorajan generaattoripuolella.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

10.2.4  OPEN LOOP -PARAMETRIT

P3.1.4.1 U/F-SUHDE [ID 108)

Tama parametri maéarittaa nollataajuuden ja kentdn heikennyspisteen valisen U/f-kdyran
tyypin.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

Moottorin jannite muuttuu lineaarisesti lahtotaajuuden funk-
tiona. Jannite kasvaa parametrin P3.1.4.6 (Nollataajuusjén-
nite) arvosta parametrin P3.1.4.3 (Kentdn heikennyspisteen
jannite) arvoon parametrin P3.1.4.2 (Kentén heikennyspis-
teen taajuus) maarittamalla taajuudella. K&yts tata oletusa-
setusta, jos ei tarvita jotakin toista asetusta.

0 Lineaarinen

Moottorin jannite kasvaa nelidllisesti parametrin P3.1.4.6
(Nollataajuusjannite) arvosta parametrin P3.1.4.2 (Kentan
heikennyspisteen taajuus) arvoon. Kentan heikennyspisteen
alapuolella moottori on alimagnetoitu ja tuottaa pienemman
momentin. Neliollistd U/f-suhdetta voidaan kayttaa sovelluk-
sissa, joissa momentin tarve kasvaa nopeuden nelidn
mukaan, esimerkiksi keskipakopuhaltimien ja -pumppujen
ohjauksessa.

1 Neliollinen

U/f-k&yra voidaan ohjelmoida kayttamalld kolmea pistetté:
nollataajuusjannitettd (P1), keskipistejannitetta tai -taajuutta
(P2] ja kentdn heikennyspistettd (P3). Voit kayttaa ohjelmoi-
tavaa U/f-kdyraa pienill taajuuksilla, jos tarvitaan lisimo-
menttia. Optimaaliset asetukset voidaan maarittaa auto-
maattisesti moottorin tunnistusajon (P3.1.2.4) avulla.

2 Ohjelmoitava

f[Hz]

Kuva 23: Moottorin jénnitteen lineaarinen ja neliéllinen muutos

A. Oletus: moottorin nimellisjannite C. Lineaarinen
B. Kentan heikennyspiste D. Neliollinen
E. Oletus: moottorin nimellistaajuus
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A U[V]
UN-F-cmmmmmm e -

ID603 (:)

ID605

ID606 154 E @
| | f[Hz]
1D604 ID602 g
Kuva 24: Ohjelmoitava U/f-k&yré
A. Oletus: moottorin nimellisjannite C. Oletus: moottorin nimellistaajuus

B. Kentan heikennyspiste

Kun Moottorin tyyppi -parametrin arvoksi asetetaan Kestomagneettimoottori, taman
parametrin arvoksi tulee automaattisesti Lineaarinen.

Kun Moottorin tyyppi -parametrin arvona on Induktiomoottori ja tata parametria muutetaan,
nama parametrit palautuvat oletusarvoihinsa.

* P3.1.4.2 Kentan heikennyspisteen taajuus

* P3.1.4.3 Jannite kentan heikennyspisteessa

«  P3.1.4.4 U/f-keskipistetaajuus

« P3.1.4.5 U/f-keskipistejannite

» P3.1.4.6 Nollataajuusjannite

P3.1.4.2 KENTAN HEIKENNYSPISTEEN TAAJUUS (ID 602]

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden, jossa lahtojannite saavuttaa kentan
heikennyspisteen jannitteen.

P3.1.4.3 JANNITE KENTAN HEIKENNYSPISTEESSA (ID 603]

Tama parametri maarittaa jannitteen kentan heikennyspisteessa prosenttiosuutena
moottorin nimellisjannitteesta.

Kentan heikennyspisteen taajuuden ylapuolella lahtojannite pysyy maaritetyssa
maksimiarvossa. Kentén heikennyspisteen taajuuden alapuolella laht6jannite maaraytyy U/f-
kdyran parametrien mukaan. Katso U/f-parametrit P3.1.4.1, P3.1.4.4 ja P3.1.4.5.

Kun parametrit P3.1.1.1 (Moottorin nimellisjannite] ja P3.1.1.2 (Moottorin nimellistaajuus)
asetetaan, parametrit P3.1.4.2 ja P3.1.4.3 saavat niita vastaavat arvot automaattisesti. Jos
haluat kayttaa eri arvoja parametreille P3.1.4.2 ja P3.1.4.3, muuta naita parametreja vasta
parametrien P3.1.1.1 ja P3.1.1.2 muuttamisen jalkeen.
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P3.1.4.4 U/F-KESKIPISTETAAJUUS [ID 604)

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran keskipistetaajuuden.

HUOMAUTUS!
Jos parametrin P3.1.4.1 arvo on ohjelmoitava, tama parametri maarittaa taajuuden
kayran keskipisteessa.

P3.1.4.5 U/F-KESKIPISTEJANNITE (ID 605)

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran keskipistejannitteen.

HUOMAUTUS!
Jos parametrin P3.1.4.1 arvo on ohjelmoitava, tama parametri maarittaa jannitteen
kayran keskipisteessa.

P3.1.4.6 NOLLATAAJUUSJANNITE (ID 606)

Tamaéan parametrin avulla maaritat U/f-kayran nollataajuusjannitteen.
Parametrin oletusarvo vaihtelee laitteen koon mukaan.

P3.1.4.7 VAUHTIKAYNNISTYKSEN ASETUKSET (ID 1590)

Taman parametrin avulla maaritat vauhtikaynnistysasetukset.
Vauhtikaynnistyksen asetukset -parametrin arvot valitaan valintaruutujen avulla.

Bitit voivat saada nama arvot.

» Akselitaajuutta haetaan vain samasta suunnasta kuin taajuusohjetta
» AC-skannaus pois kaytosta

* Taajuusohjetta kaytetaan aloitusarviona

* DC-pulssit pois kaytosta

* Vuon kasvatus virtaohjauksella

Bitti BO maarittaa hakusuunnan. Kun bitin arvona on 0, jarjestelma hakee akselin taajuutta
seka positiivisesta etta negatiivisesta suunnasta. Kun bitin arvona on 1, jarjestelma hakee
akselin taajuutta vain taajuusohjeen suunnasta. Talloin akseli ei voi liikkua toiseen suuntaan.

Bitti B1 ohjaa moottorin esimagnetoinnin suorittavaa AC-skannausta. AC-skannauksessa
jarjestelma pyyhkaisee taajuuden maksimiarvosta nollataajuutta kohti. Skannaus paattyy,
kun laite sopeutuu akselin taajuuteen. Voit poistaa AC-skannauksen kaytosta asettamalla
bitin B1 arvoksi 1. Jos moottorityypiksi valitaan kestomagneettimoottori, AC-skannaus
poistuu automaattisesti kaytosta.

Bitin B5 avulla voidaan estaa DC-pulssit. DC-pulssien tarkeimmat tehtavat ovat moottorin
esimagnetointi ja moottorin pyorimissuunnan selvittaminen. Jos DC-pulssit ja AC-skannaus
ovat kaytossa, kaytettava menetelma maaraytyy jattamataajuuden mukaan. Jos
jattamataajuus on alle 2 Hz tai moottorityypiksi on valittu kestomagneettimoottori, DC-
pulssit ovat automaattisesti poissa kaytosta.

Bitti B7 ohjaa syotetyn korkeataajuussignaalin pyorimisnopeutta, jota kaytetaan
tahtireluktanssimoottoreiden vauhtikaynnistyksen yhteydessa. Signaalin syottoa kaytetaan
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roottorin taajuuden tunnistamiseen. Jos roottori on kuollessa kulmassa signaalin sy6ton
aikana, roottorin taajuutta ei voida havaita. Syotettavan signaalin pyorimissuunnan
vaihtaminen painvastaiseksi ratkaisee ongelman.

P3.1.4.8 VAUHTIKAYNNISTYKSEN SKANNAUSVIRTA (ID 1610}

Taman parametrin avulla maaritat vauhtikaynnistyksen skannausvirran prosenttiosuutena
moottorin nimellisvirrasta.

P3.1.4.9 AUTOMAATTINEN MOMENTIN MAKSIMOINTI (ID 109)

Kayta tata parametria prosessissa, jolla on suuri kdynnistysmomentti kitkan vuoksi.

Moottoriin syotettava jannite muuttuu suhteessa tarvittavaan momenttiin. Talloin moottori
tuottaa suuremman momentin kdynnistyksen yhteydessa ja toimiessaan pienilla taajuuksilla.

Momentin maksimointi vaikuttaa lineaariseen U/f-kayraan. Paras tulos saavutetaan, kun
tunnistusajo on tehty ja ohjelmoitava U/f-kayra otettu kayttoon.

P3.1.4.10 MOMENTIN MAKSIMOINTI, MOOTTORIN TEHOSTUS (ID 667]

Parametri maarittaa skaalauskertoimen moottoripuolen IR-kompensoinnille kaytettaessa
momentin maksimointia.

P3.1.4.11 MOMENTIN MAKSIMOINTI, GENERAATTORIN TEHOSTUS (ID 665)

Parametri maarittaa skaalauskertoimen generaattoripuolen IR-kompensoinnille
kaytettaessa momentin maksimointia.

10.2.5  1/F-KAYNNISTYS-TOIMINTO

Kun kaytossa on kestomagneettimoottori, voit I/f-kdynnistystoiminnon avulla kdynnistaa sen
toimimaan jatkuvan virranhallinnan tilassa. Tasta on erityista hyotya kaytettaessa
suuritehoista moottoria, jonka resistanssi on pieni ja jonka U/f-kayran muuttaminen ei ole
helppoa.

I/f-kaynnistystoiminto voi myds tuottaa riittavan momentin kaynnistyksen yhteydessa.
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Kuva 25: I/f-kdynnistyksen parametrit

A. |/f-kaynnistysvirta C. Moott.virta
B. Lahtotaajuus D. I/f-kaynnistystaajuus

P3.1.4.12.1 I/F-KAYNNISTYS (ID 534]

Taman parametrin avulla otat I/f-kdynnistystoiminnon kayttéon.

Kun I/f-kaynnistystoiminto aktivoidaan, taajuusmuuttaja alkaa toimia virtaohjaustilassa.
Jarjestelma syottaa moottoriin vakiovirtaa, kunnes lahtétaajuus nousee

parametrin P3.1.4.12.2 maérittaman tason ylapuolelle. Kun lahtétaajuus kasvaa I/f-
kadynnistystaajuutta korkeammaksi, taajuusmuuttaja siirtyy takaisin normaaliin U/f-
ohjaustapaan.

P3.1.4.12.2 I/F-KAYNNISTYSTAAJUUS (ID 535]

Tama parametri méaarittas lahtotaajuusrajan, jonka alapuolella moottori saa maaritettya I/f-
kaynnistysvirtaa.

I/f-kaynnistystoiminto aktivoituu, kun taajuusmuuttajan ldht6taajuus on tdmaéan taajuusrajan

alapuolella. Kun lahtotaajuus ylittaa taman rajan, taajuusmuuttaja siirtyy takaisin normaaliin
U/f-ohjaustapaan.

P3.1.4.12.3 I/F-KAYNNISTYSVIRTA (ID 536)

Taman parametrin avulla maaritat virran, jota kaytetaan, kun I/f-kaynnistystoiminto on
kaytossa.

10.2.6 MOMENTTISTABILAATTORITOIMINTO

P3.1.4.13.1 MOMENTTISTABILAATTORIN VAHVISTUS (ID 1412)

Taman parametrin avulla maaritat momenttistabilaattorin vahvistuksen open loop
-ohjauksessa.
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P3.1.4.13.2 MOMENTTISTABILAATTORIN VAHVISTUS KENTAN HEIKENNYSPISTEESSA (ID 1414)

Taman parametrin avulla maaritat momenttistabilaattorin vahvistuksen kentan
heikennyspisteessa open loop -ohjauksessa.
Momenttistabilaattori vakauttaa arvioidun momentin mahdolliset heittelyt.

Toiminnossa kaytetaan kahta vahvistusta. Mom.stab.vahv. on vakio kaikilla lahtotaajuuksilla.
Mom.stab.vahv. muuttuu lineaarisesti nollataajuuden ja kentan heikennyspisteen valilla.
Taysi vahvistus tapahtuu taajuudella 0 Hz, ja kentan heikennyspisteessa vahvistus on nolla.
Kuvassa esitetaan vahvistus lahtotaajuuden funktiona.

A
Vahvistus

Tehollhen vahvistus —>

(P [Mom.stab.vahv.KHP >

(P [Mom.stab.vahv. .

Lahtdétaajuus

C P | Kentén heikennyspiste )—

Kuva 26: Momenttistabilaattorin vahvistus

P3.1.4.13.3 MOMENTTISTABILAATTORIN VAIMENNUSAIKAVAKIO (ID 1413)

Taman parametrin avulla maaritat momenttistabilaattorin vaimennusaikavakion.

P3.1.4.13.4 MOMENTTISTABILAATTORIN VAIMENNUSAIKAVAKIO
[KESTOMAGNEETTIMOOTTORIT) (ID 1735)

Taman parametrin avulla maaritat kestomagneettimoottorin momenttistabilaattorin
vaimennusaikavakion.

10.2.7  KEHITTYNYT ANTURITON OHJAUS

Kayta kehittynytta anturitonta ohjausta sovelluksissa, joissa edellytetaan tarkkaa nopeuden
ohjausta tai hyvaa suorituskykya matalilla nopeuksilla mutta enkooderin nopeuden
takaisinkytkentaa ei kayteta. Kehittyneen anturittoman ohjauksen avulla yksinkertainen
moottorin closed loop -ohjaus voidaan korvata suorituskykyisella open loop -ohjaustilalla.
Esimerkiksi ekstruusio voi olla sovellus, jossa kehittyneen ohjauksen maarittaminen voi olla
tarpeen.

Tama herkka ohjaustila edellyttad moottorin parametrien tarkkaa saatamista ja
asiantuntemusta kayttoonottovaiheessa. On suositeltavaa, ettei ohjaustilaa oteta kayttoon
tavanomaisissa moottorin open loop -sovelluksissa, tai kun riittavaa asiantuntemusta ei ole
kaytettavissa.

Kehittyneen anturittoman ohjauksen ohjausrakenne muistuttaa closed loop -ohjausta; lisaksi
kaytetaan jannitevektorin ohjausta. Valinta taajuus-, nopeus- tai momenttiohjauksen valilla
tehdaan edelleen parametrin P3.1.2.1 (Ohjaustapa) avulla.
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Anturittoman ohjaustoiminnon kayttoonoton yhteydessa on suositeltavaa tehda aina
seuraavat toimet:

« Tee py6rimissuunnan tunnistuksen ID-ajo (P1.15/P3.1.2.4 = 2).
«  M&arita kohtuulliset vahimmaistaajuudet (P3.3.1.1-3.3.1.4).
+  K&yta moottorin jumisuojausta (P3.9.3.1-3.9.3.4).

Induktiomoottorin kanssa on aina kaytettava kaynnistysmagnetointia roottorin vuon
kasvattamiseksi. Kestomagneettimoottorin yhteydessa on erittain suositeltavaa kayttaa
kaynnistysmagnetointia, jotta roottorin oikea asento voidaan varmistaa.

Pyorimissuunnan tunnistus on tarkeaa, silla kehittynyt anturiton ohjaus edellyttaa moottorin
parametrien tarkkaa maarittamista. On suositeltavaa maarittaa minimitaajuudet, silla
taajuusmuuttajan jatkuva kaytto nollataajuudella tai lahelld nollataajuutta voi aiheuttaa
ohjaustoimintojen epavakauden, jota tulee valttaa. Moottorin jumitilan suojaustoiminto
suojaa moottoria matalilla taajuuksilla esiintyvalta epavakaudelta, joka voi aiheuttaa
moottorin lampdtilaa nostavan jatkuvan suuren virran esiintymisen.

Kun induktiomoottorin kanssa kaytetaan nopeuteen perustuvaa ohjaustapaa, on otettava
huomioon erityisesti generaattorin puolen maaritykset, silla vuotaajuus on akselin taajuutta
pienempi jattamataajuuden vuoksi.

HUOMAUTUS!
Sovelluksen ominaispiirteet vaikuttavat siithen, mitka ohjaustavan

parametriasetukset ovat optimaaliset.

P3.1.6.1 ANTURITON OHJAUS (ID 1724)

Taman parametrin avulla otat anturittoman ohjaustoiminnon kayttoon.

P3.1.6.3 ANTURITTOMAT OHJAUSVALINNAT (ID 1726)

Taman parametrin avulla otat kayttoon kehittyneen anturittoman ohjaustoiminnon.
Parametrin arvot maaritetaan valintaruutujen avulla.

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
BO Staattorin vastuksen tunnistus Staattorln.yastuksen tunnistus kaynnistysmagnetoinnin
yhteydessa.
B8 Janniteperusteinen virtaraja
B14 Rampin lahtdarvon rajoitus Kayta rampin lahtoarvon rajoitusta.

Bitin BO avulla voidaan tunnistaa staattorin vastus jokaisen kaynnistyksen yhteydessa.
Valintaa ei voida kayttaa kaynnistettaessa pydrivaa moottoria. Tama on suositeltu valinta, kun
kaynnistys tehdaan aina pysaytetysta tilasta.

Lampdtila vaikuttaa staattorin vastusarvolukemaan. On tarkeaa, etta oikea vastusarvo
maaritetaan kehittyneen anturittoman ohjauksen valinnoissa. Tama koskee erityisesti
matalia taajuuksia. Lampotilan vaikutus lukemaan voidaan ohittaa tunnistamalla taajuus
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jokaisen kaynnistyksen yhteydessa sen sijaan, etta kaytettaisiin ensimmaisen tunnistusajon
yhteydessa havaittua arvoa.

Kun bitin arvoksi asetetaan 1, staattorin vastus tunnistetaan kaynnistysmagnetoinnin aikana.
Tama edellyttaa kaynnistysmagnetoinnin kayttoonottoa parametrien P3.4.3.1
(Magnetointivirta kdynnistyksessa) ja P3.4.3.2 (Magnetointiaika kaynnistyksessa) avulla.
Induktiomoottoreissa kaynnistysmagnetointi maaritetaan kayttoon jo tunnistusajon aikana.

Bitti B8 aktivoi toiminnon, joka vahentaa ohjausjarjestelman jumiutumisriskia virran ollessa
rajoitettu matalilla taajuuksilla. Toiminto toteutetaan rajoittamalla moottorin jannitetta.
Jumiutuminen voi tapahtua parametriasetusten virheen vuoksi. Toiminto on aktiivinen vain,
kun lahtotaajuus on pienempi kuin 1,0 Hz.

Kayta bitin B8 asetusarvon muutosta vain, mikali asennusymparisto edellyttaa
normaaliprosessista poikkeamista. Muutoin taajuusmuuttajan suorituskyky voi heikentya
jannitteen rajoittamisen seurauksena. Bitin B8 asetusarvon muutosta voidaan kayttaa, mikali
taajuusmuuttajan kanssa ei kayteta virta- tai momenttirajoitusta tai kun taajuusmuuttajan ei
tarvitse kasitella suuria kuormia matalilla taajuuksilla normaalin kayton aikana. Bitin
asetusarvon muutosta ei tule kayttaa esimerkiksi tilanteessa, jossa roottori on lukkiutunut.

Bitin B14 avulla maaritetadn ramppilahdon reaktio rajaohjaintoimintoihin. Oletusarvoisesti
rajaochjaimilla ei ole vaikutusta ramppilahtoon. Talloin moottori kiithtyy enimmaismomentin
mukaisesti (virtarajan ohjaamanal, kunnes saavutetaan nopeus, jolloin nopeusohje poistaa
rajaohjaimen kaytosta.

Kun bitti B14 on aktivoitu, ramppilahto seuraa todellista taajuuden ja nopeuden kasvua
maaritetyn viivetaajuuden mukaisesti. Kun rajaohjain poistuu kaytosta, moottori kiihtyy
nopeusohjeen mukaiseen nopeuteen maaritetyn ramppiajan kuluessa. Oletusarvoinen
viivetaajuus on 3,0 Hz.

P3.1.6.8 NOPEUSSAAT. KP(ID 1733)

Nopeussaataja on aina aktiivinen kaytettaessa kehittynytta anturitonta ohjausta. Halutun
vasteajan ja hitausmassan mukaan nopeusohjaimen oikea arvo voi edellyttaa vahaista
saatamista.

P3.1.6.9 NOPEUSOHJAUKSEN AIKA (ID 1734)

Nopeussaataja on aina aktiivinen kaytettaessa kehittynytta anturitonta ohjausta. Halutun
vasteajan ja hitausmassan mukaan nopeuschjaimen oikea arvo voi edellyttaa vahaista
saatamista.

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




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 213

10.3 KAYNNISTYS- JA PYSAYTYSASETUKSET
Kaynnistys- ja pysaytyskomennot on annettava eri tavalla kussakin ohjauspaikassa.
ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 A)

Valitse digitaalitulot parametreilla P3.5.1.1 (Ohjaussignaali 1 A), P3.5.1.2 (Ohjaussignaali 2 A)
ja P3.5.1.3 (Ohjaussignaali 3 A]. Nama digitaalitulot ohjaavat Kay-, Seis- ja Taakse-
komentoja. Valitse sitten naiden tulojen logiikka parametrilla P3.2.6 (I/0 A -logiikka).

ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 B)

Valitse digitaalitulot parametreilla P3.5.1.4 (Ohjaussignaali 1 B), P3.5.1.5 (Ohjaussignaali 2 B)
ja P3.5.1.6 (Ohjaussignaali 3 B). Nama digitaalitulot ohjaavat K&y-, Seis- ja Taakse-
komentoja. Valitse sitten n&iden tulojen logiikka parametrilla P3.2.7 (I/0 B -logiikka).

PAIKALLISOHJAUS (PANEELI)

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan paneelin painikkeilla. Pyorimissuunta asetetaan
parametrilla P3.3.1.9 (Suunta paneelilta).

ETAOHJAUSPAIKKA (KENTTAVAYLA)

Kay-, Seis- ja Taakse-komennot tulevat kenttavaylasta.

P3.2.1 ETAOHJAUSPAIKKA (ID 172)

Taman parametrin avulla valitset etaohjauspaikan (pysaytys/kdynnistys).
Taman parametrin avulla voit vaihtaa ohjauksen VACON® Live -tyokalusta takaisin
etaohjaukseen esimerkiksi silloin, jos ohjauspaneeli rikkoutuu.

P3.2.2 PAIKALLIS-/ETAOHJAUS (ID 211)

Taman parametrin avulla vaihdat paikallisen ohjauspaikan ja etdaohjauspaikan valilla.
Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka voi olla I/0 tai kenttavayla
sen mukaan, kumpi on valittu Etaohjauspaikka-parametrin arvoksi.

P3.2.3 PANEELIN STOP-PAINIKE [ID 114]

Taman parametrin avulla aktivoit paneelin Stop-painikkeen.

Kun tama toiminto on kaytossa, paneelin Stop-painikkeen painaminen pysayttaa
taajuusmuuttajan aina (ohjauspaikasta riippumatta). Kun toiminto on poissa kaytosta,
paneelin Stop-painikkeen painaminen pysayttaa taajuusmuuttajan vain sen ollessa
paikallisohjauksessa.

VEILLED

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Kylla Paneelin Stop-painike on aina kaytdssa.
1 Ei Paneelin Stop-painikkeen rajallinen toiminta.
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P3.2.4 KAYNNISTYSTOIMINTO (ID 505)

Taman parametrin avulla valitset kaynnistystoiminnon Lajin.

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Rampilla Taajuusmuuttaja kiihdyttaa nollataajuudesta taajuusohjee-
seen.
1 Vauhtikdynnistys Tna”aJuusmuuttaJa hava!tsee moottorln olonopeuden ja kiihdyt-
taa olonopeudesta taajuusohjeeseen.

P3.2.5 PYSAYTYSTOIMINTO (ID 506}

Taman parametrin avulla valitset pysaytystoiminnon lajin.

VEILLED
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Moottori pysahtyy omalla hitausmassallaan. Kun pysaytysko-
0 Vap. pyorien mento annetaan, taajuusmuuttajaohjaus paattyy ja taajuus-
muuttajan virta putoaa nollaan.

Pysaytyskomennon jalkeen moottorin nopeus hidastuu ase-

! Rampilla tettujen hidastusparametrien mukaisesti nollanopeuteen.

HUOMAUTUS!

Ramppipysaytys ei ole kaikissa tilanteissa mahdollinen. Jos ramppipysaytys on
valittuna ja nettojannite muuttuu yli 20 prosenttia, jannitearvio epaonnistuu. Talloin
ramppipysaytys ei ole mahdollinen.

P3.2.6 1/0 A KAY/SEIS-LOGIIKKA (ID 300]

Taman parametrin avulla ohjaat taajuusmuuttajan kaynnistymista ja pysahtymista
digitaalisignaalien kautta.

Valinnat voivat sisaltaa sanan "reuna”, jolloin ne auttavat estamaan taajuusmuuttajan
kaynnistamisen vahingossa.

Laite saattaa kaynnistya vahingossa esimerkiksi seuraavissa tilanteissa:

» Laitteeseen kytketaan virta.

» Virta kytketaan uudelleen virtakatkoksen jalkeen.

» Vika kuitataan.

»  Kaynnistys sallittu -toiminto pysayttaa taajuusmuuttajan.
» Ohjauspaikaksi vaihdetaan riviliitinohjaus.

Ennen kuin voit kdynnistad moottorin, Kdy/Seis-kosketin on avattava.

Kaikissa seuraavien sivujen esimerkeissa kaytetaan pysaytystapaa Vapaasti pyorien. 0S =
Ohjaussignaali.
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EQ

(\/_m—m 1
OHJ.PAIKKA
(il e [ [

IN 1 _
(Vv |[Kéynn. sallittu  }—IN 2 ‘ I0_StartFunction

Salli K&y |V [1/0-ohj. A(/B) Kay)
(P_II/O A (/B) logiikka)— Kay-Seis-logiikka  Taakse | (V1o ave rasee )
(10 [Ohj.sign. 1 A(/B) )} Signaali 1 pakoet. seis aktiiv. —V[Paneeliinfo )
(IO [Ohj.sign. 2 A(/B) )} Signaali 2

(IO [Ohj.sign. 3 A(/B) )} Signaali 3

( KP [Start-painike ' Start-painike
Paneelin Stop-painike: Pakot. seis
EI = EPATOSI
KYLLA = TOSI VAL Infoviesti
(_P | Paneelin Stop-painike}HG Taajuusmuuttaja on pakotettu
(0 | EPATOSI HINO pysaytystilaan paneelista
( KP | Stop-painike HIN1 Taajuusmuuttaja voidaan
kdynnistaa uudelleen painamalla

paneelin Start-painiketta, jos
alkuperaisen ohjauspaikan
KAY-signaali on aktiivinen.

Kuva 27: 1/0 A Kéy/Seis -logiikan lohkokaavio.

Valinnan
numero

Valinnan nimi

Toiminnot aktivoituvat koskettimien sulkeutuessa.

0 0S1 = Eteen
0S2 = Taakse
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ETEEN |Laht6taajuus

Asetettu taaj. {-----y P R IR e IRL R Ry e IERREELREES
[\ / /]
0Hz ——— . >
Asetettu taaj. |1 \_\_

TAAKSE

Kaynn. sallttu

Ohj.signaali 1 —l |

Ohj.signaali 2 —¢—‘

Paneelin

Start-painike
Paneelin

. n

Stop-painike @ @@ @@@@ @ @@

Kuva 28: I/0 A Kéy/Seis -logiikka = 0

1.

Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen.
Moottori kdy eteenpain.

0S2 aktivoituu, mutta silla ei ole
vaikutusta lahtotaajuuteen, koska ensin
valitulla suunnalla on korkeampi
prioriteetti.

0S1 poistuu kaytosta. Talloin suunta
alkaa muuttua (suunnasta ETEEN
suuntaan TAAKSE], koska 0S2 on yh&
aktiivinen.

0S2 poistuu kaytosta ja moottoriin
syotettava taajuus putoaa nollaan.
0S?2 aktivoituu uudelleen ja aiheuttaa
moottorin nopeuden kiihtymisen
(TAAKSE]) kohti asetettua taajuutta.
0S2 poistuu kaytosta ja moottoriin
syoOtettava taajuus putoaa nollaan.
0S1 aktivoituu ja moottorin nopeus alkaa
kiihtya (ETEEN) kohti asetettua
taajuutta.

10.

1.

12.

13.

Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali
maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
muuttuu CLOSED ja taajuus alkaa
jalleen nousta kohti asetettua taajuutta,
koska 0S1 on yha aktiivinen

Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
moottoriin syotettava taajuus putoaa
nollaan. (Tdma signaali toimii vain, jos
parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-
painike) arvo on Kylla.)
Taajuusmuuttaja kaynnistyy, koska
paneelin Start-painiketta painettiin.
Paneelin Stop-painiketta painetaan
jalleen, ja taajuusmuuttaja pysahtyy.
Yritys kaynnistaa taajuusmuuttaja
painamalla paneelin Start-painiketta ei
onnistu, koska 0S1 ei ole aktiivinen.
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Valinnan
numero

Valinnan nimi

0S1 = Eteen (reuna)
0S2 = Kaanteinen seis
0S3 = Taakse (reuna)

Kuvaus

Kolmijohdinohjaus (pulssiohjaus)

ETEEN
Lahtdtaajuus

Asetettu taaj. |-

0 Hz

Asetettu taaj. {-----
TAAKSE

Kaynn. sallttu

[l N [
\

1
I
I
|
L
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Ohj.signaali 1 [

Ohj.signaali 2 L]

Ohj.signaali 3

Paneelin

I
I
|
|
1
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
I
|
I
I

¥

e B i ettt EEEELS

Stop-painike

OO 6

@ ©

O

® ©® ®

Kuva 29: /0 A Kay/Seis -logiikka = 1

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 6. Yritys kdynnistaa taajuusmuuttaja
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen. aktivoimalla OS1 ei onnistu, koska
Moottori kdy eteenpain. Kaynnistys sallittu -signaalin arvo on yha

2. 0S2 poistuu kaytosta, ja taajuus putoaa OPEN.
nollaan. 7. 0S1 aktivoituu ja moottorin nopeus alkaa

3. 0S1 aktivoituu ja aiheuttaa kiihtya (ETEEN) kohti asetettua
lahtotaajuuden kasvamisen uudelleen. taajuutta, koska Kaynnistys sallittu
Moottori kay eteenpain. -signaalin arvoksi on asetettu CLOSED.

4. 0S3 aktivoituu, mika aiheuttaa 8. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
suunnanmuutoksen (ETEEN -> TAAKSE]). moottoriin syotettava taajuus putoaa

5. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi nollaan. (Tédma signaali toimii vain, jos
muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-
nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali painike) arvo on Kylla.)
maaritetaan parametrilla P3.5.1.15. 9. 0S3 aktivoituu, mika aiheuttaa moottorin

kaynnistymisen ja kaynnin taaksepain.
10. OS2 poistuu kaytosta, ja taajuus putoaa
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
Taman toiminnon avulla voit estda vahingossa tapahtuvan
2 0S1 = Eteen (reuna) kdynnistymisen. Ennen kuin voit kdynnistdaa moottorin uudel-
0S2 = Taakse (reuna) leen, Kay/Seis-kosketin on avattava.
ETEENT . .. .
Lahtétaajuus

AsEtettU Ea@] | oo e

Asetettu taaj.---

TAAKSE

Kaynn. sallttu

|
1
1
1
L
1
1
|
1
1
|
1
|
|
|
|
1

L || A

Ohj.signaali 2

Paneelin
Stop-painike

|
1
1
1
4
1
1
|
1
1
|
1
|
|
|
|
1
|
1
|
1
1
|
1

. . [ —
ORG OO E® OO @

Kuva 30: 1/0 A Kéy/Seis -logiikka = 2

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 8. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen. muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
Moottori kdy eteenpain. nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali

2. 0S2 aktivoituu, mutta silla ei ole maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
vaikutusta lahtotaajuuteen, koska ensin 9. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
valitulla suunnalla on korkeampi muuttuu CLOSED. Talla muutoksella ei
prioriteetti. ole vaikutusta, silla kaynnistys edellyttaa

3. 0S1 poistuu kaytosta. Talloin suunta nousevaa reunaa, vaikka 0S1 onkin
alkaa muuttua (suunnasta ETEEN aktiivinen.
suuntaan TAAKSE], koska 0S2 on yh& 10. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
aktiivinen. moottoriin syotettava taajuus putoaa

4. 0S2 poistuu kaytosta ja moottoriin nollaan. (Tama signaali toimii vain, jos
syotettava taajuus putoaa nollaan. parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-

5. 052 aktivoituu uudelleen ja aiheuttaa painike) arvo on Kylla.)
moottorin nopeuden kiihtymisen 11. 0S1 avautuu ja sulkeutuu uudelleen,
(TAAKSE]) kohti asetettua taajuutta. mika kaynnistda moottorin.

6. 052 poistuu kaytosta ja moottoriin 12. 0S1 poistuu kaytosta ja moottoriin
syotettava taajuus putoaa nollaan. syotettava taajuus putoaa nollaan.

7. 0S1 aktivoituu ja moottorin nopeus alkaa
kiihtya (ETEEN) kohti asetettua
taajuutta.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
3 0S1 = Kay
0S2 = Taakse
ETEEN® . .
Lahtétaajuus

Asetettu taaj.

Paneelin
Start-painike
Paneelin

@@%

|
|
| [ | ] ] I
[ | [ [ [ [ [ | [
Asetettu ta@j.{---4-------- b el bomnnes d-meie- bk boeeees boooooees e
[ | [ | | [ | | | | |
TAAKSE [ | [ | [ | | | | |
. [ | [ | | [ | | | | |
Kaynn. sallttu : : | | | | ' | | ] ]
[ | [ | | | | [ |
Ohj.signaali 1l _! ! : |—| : : : |—:
Ohj.signaali2 1| L ' ' ' '
[ | |

|_| | |_| |

500 00 0

!_I
|
!
!

Kuva 31: 1/0 A Kéy/Seis -logiikka = 3

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 7. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen. muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
Moottori kdy eteenpain. nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali

2. 0S2 aktivoituu, mika aiheuttaa maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
suunnanmuutoksen (ETEEN -> TAAKSE). 8. K&ynnistys sallittu -signaalin arvoksi

3. 0S2 poistuu kaytosta ja suunta alkaa muuttuu CLOSED ja taajuus alkaa
muuttua (suunnasta TAAKSE suuntaan jalleen nousta kohti asetettua taajuutta,
ETEEN]), koska 0S1 on yha aktiivinen. koska 0S1 on yha aktiivinen

4. 0S1 poistuu kaytosta ja taajuus putoaa 9. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
nollaan. moottoriin syotettava taajuus putoaa

5. 052 aktivoituu, mutta moottori ei nollaan. (Tdma signaali toimii vain, jos
kaynnisty, koska 0S1 on yha poissa parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-
kaytosta. painike) arvo on Kyll3.)

6. 051 aktivoituu ja aiheuttaa 10. Taajuusmuuttaja kaynnistyy, koska
lahtotaajuuden kasvamisen uudelleen. paneelin Start-painiketta painettiin.
Moottori kdy eteenpain, koska 0S2 on 11. Paneelin Stop-painiketta painetaan
poissa kaytosta. jalleen ja taajuusmuuttaja pysahtyy.
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12. Yritys kaynnistaa taajuusmuuttaja
painamalla paneelin Start-painiketta ei
onnistu, koska 0S1 ei ole aktiivinen.

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus

numero

Taman toiminnon avulla voit estaa vahingossa tapahtuvan

4 0S1 = Kay (reuna) kaynnistymisen. Ennen kuin voit kdynnistad moottorin uudel-
0S2 = Taakse leen, Kay/Seis-kosketin on avattava.
ETEENT . .
Lahtétaajuus
Asetettu taaj. ﬂ/l """"" /— """" /7 ----------- /7 --------
t
0 Hz | >
\ / |
|
|
______________________ R I

TAAKSE

|

|

| I

[ |

Asetettu taaj.i---4------ b

|
|
|
Kaynn. sallttu |
|

|
|
|
|
|
|
|
|

-
Ohj.signaali 1 —ll ‘ ||—4—|| : |_! ||_
Ohj.signaali2 —— L !_l I | | |
Paneelin __ ‘ ey ! ! [ !
Stop-painike @ | @ @

®

Kuva 32: /0 A Kay/Seis -logiikka = 4

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 6.
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen.
Moottori kdy eteenpain, koska 0S2 on
poissa kaytosta.

0S1 aktivoituu ja aiheuttaa
lahtotaajuuden kasvamisen uudelleen.
Moottori kdy eteenpain, koska 0S2 on
poissa kaytosta.

2. 0S2 aktivoituu, mika aiheuttaa

suunnanmuutoksen (ETEEN -> TAAKSE).

Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden

3. 0S2 poistuu kaytosta ja suunta alkaa nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali
muuttua (suunnasta TAAKSE suuntaan maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
ETEEN), koska 0S1 on yha aktiivinen. Ennen kuin taajuusmuuttajan voi

4. 0S1 poistuu kaytosta ja taajuus putoaa kaynnistaa, 0S1 on avattava ja suljettava
nollaan. uudelleen.

5. 0S2 aktivoituu, mutta moottori ei

kaynnisty, koska 0S1 on yha poissa
kaytosta.
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9. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja 10. Ennen kuin taajuusmuuttajan voi
moottoriin syotettava taajuus putoaa kaynnistaa, 0S1 on avattava ja suljettava
nollaan. (Tama signaali toimii vain, jos uudelleen.
parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop- 11. 0S1 poistuu kaytosta ja taajuus putoaa
painike) arvo on Kylla.) nollaan.

P3.2.71/0 B KAY/SEIS-LOGIIKKA (ID 363)

Taman parametrin avulla ohjaat taajuusmuuttajan kaynnistymista ja pysahtymista
digitaalisignaalien kautta.

Valinnat voivat sisaltaa sanan "reuna”, jolloin ne auttavat estamaan taajuusmuuttajan
kaynnistamisen vahingossa.

Lisatietoja on parametrin P3.2.6 kohdalla.

P3.2.8 KENTTAVAYLAN KAYNNISTYSLOGIIKKA (ID 889)

Taman parametrin avulla maaritat kenttavaylan kaynnistyslogiikan.
Valinnat voivat sisaltaa sanan "reuna”, jolloin ne auttavat estamaan taajuusmuuttajan
kaynnistamisen vahingossa.

Valinnan . .
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Edellyttaa nousevaa reunaa
1 Tila

P3.2.9 KAYNNISTYSVIIVE [ID 524)

Taman parametrin avulla maaritat kaynnistyskomennon ja taajuusmuuttajan kaynnistymisen
valisen viiveen.

P3.2.10 ETAKAYTOSTA PAIKALLISKAYTTOON (ID 181)

Parametri maarittaa kopiointiasetusten valinnan siirryttaessa etakaytosta paikalliseen
kayttoon (paneeli).

Valinnan

numero Valinnan nimi LOVEDTH
0 Sama Kay
1 Sama Kay-tila ja ohje
2 Seis
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10.4 OHJEET

10.4.1  TAAJUUSOHJE

Taajuusohjeen lahde voidaan ohjelmoida kaikissa ohjauspaikoissa PC-tyokalua lukuun
ottamatta. Jos kaytat tietokonetta, se ottaa taajuusohjeen aina PC-tyokalusta.

ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 A)

Voit asettaa I/0 A -ohjauspaikan taajuusohjeen parametrilla P3.3.1.5.
ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 B)

Voit asettaa I/0 B -ohjauspaikan taajuusohjeen parametrilla P3.3.1.6.
PAIKALLISOHJAUS (PANEELI)

Jos parametrin P3.3.1.7 arvona on oletusarvo Paneeli, parametrille P3.3.1.8 (Paneelin
ohjearvo) asetettu ohjearvo on voimassa.

ETAOHJAUSPAIKKA (KENTTAVAYLA)

Jos sailytat parametrin P3.3.1.10 oletusarvon Kenttavayla, taajuusohje tulee kenttavaylasta.

P3.3.1.1 MINIMITAAJUUSOHJE (ID 101)

Taman parametrin avulla maaritat minimitaajuusohjeen.

P3.3.1.2 MAKSIMITAAJUUSOHJE (ID 102)

Taman parametrin avulla maaritat maksimitajuusohjeen.

P3.3.1.3 POSITIIVINEN TAAJUUSOHJERAJA (ID 1285)

Taman parametrin avulla maaritat positiivisen suunnan lopullisen taajuusohjerajan.

P3.3.1.4 NEGATIIVINEN TAAJUUSOHJERAJA (ID 1286)

Taman parametrin avulla maaritat negatiivisen suunnan lopullisen taajuusohjerajan.
Talla parametrilla voidaan esimerkiksi estaa moottoria kaymasta taaksepain.

P3.3.1.5 1/0-OHJEARVOPAIKAN A VALINTA (ID 117]

Taman parametrin avulla valitsen ohjeldhteen, kun ohjauspaikaksi on valittu I/0 A.
Parametrilla 1.2 valittu sovellus maarittaa oletusarvon.

P3.3.1.6 1/0-OHJEARVOPAIKAN B VALINTA (ID 131)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu I/0 B.
Lisatietoja on parametrin P3.3.1.5 kohdalla. I/0 B -ohjauspaikka voidaan pakottaa aktiiviseksi
vain digitaalitulolla (P3.5.1.7).
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P3.3.1.7 PANEELIOHJAUKSEN OHJEARVON VALINTA (ID 121]

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

P3.3.1.8 PANEELIN OHJEARVO (ID 184)

Taman parametrin avulla saadat paneelin taajuusohjetta.

P3.3.1.9 PANEELIN SUUNTA (ID 123)

Parametri maarittaa moottorin pyorimissuunnan, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

P3.3.1.10 KENTTAVAYLAOHJEARVON VALINTA (ID 122)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu kenttavayla.
Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.

10.4.2 MOMENTTIOHJE

Kun parametrin P3.1.2.1 (Ohjaustapa) arvona on Momenttiohjaus (open loop), jarjestelma
ohjaa moottorin momenttia. Moottorin nopeus muuttuu, kunnes se vastaa moottorin akselin
kuormaa. P3.3.2.7 (Momenttiohjauksen taajuusraja) ohjaa moottorin nopeusrajaa.

Momenttiohje

SUODATIN

Lopull. mom.ohje

Momenttiohjel. — skaala
P Vaiita (7 Tomsmmn — v
Valinta ouT IN ‘

Ei kaytossa INO P [Mom.ohj.max MAX
IN1
|Ohj.sauva IN2
IN3
IN4

(P Mom.ohj.kuoll.alue
(_P_Mom.ohj.swd.aika)

Prosessidata In2 IN10
Prosessidata InS IN13
Prosessidata In6 IN14

Prosessidata In8 IN16

Lohko 5 IN21

Kuva 33: Momenttiohjeen ketjukaavio

P3.3.2.1 MOMENTTIOHJEEN VALINTA (ID 641)

Taman parametrin avulla valitset momenttiohjeen.

Momenttiohje skaalautuu parametrien P3.3.2.2 ja P3.3.2.3 arvojen valilla.

Jos kaytossa on kenttavaylaprotokolla, jossa momenttiohje voidaan antaa newtonmetreina
(Nm]), tdmé&n parametrin arvoksi on asetettava ProcessDataln 1.

P3.3.2.2 MOMENTIN MINIMIOHJE (ID 643]

Taman parametrin avulla voit maarittaa momenttiohjeen minimiarvon.
Parametri maarittaa pienimman sallitun momenttiohjeen positiivisille ja negatiivisille
arvoille.
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HUOMAUTUS!
Arvolla ei ole vaikutusta, kun momenttiohjeen lahteena on ohjaussauva.

P3.3.2.3 MOMENTIN MAKSIMIOHJE (ID 642)

Taman parametrin avulla maaritat suurimman sallitun momenttiohjeen positiivisille ja
negatiivisille arvoille.

Nama parametrit maarittavat valitun momenttiohjesignaalin skaalauksen. Esimerkiksi
analogiatulosignaali skaalautuu arvojen Momentin minimiohje ja Momentin maksimiohje
valissa.

[%]

Kuva 34: Momenttiohjesignaalin skaalaus.

A. Momenttiohje C. Momentin minimiohje
B. Momentin maksimiohje D. Analogiatulosignaali

P3.3.2.4 MOMENTTIOHJEEN SUODATUSAIKA (ID 1244)

Taman parametrin avulla maaritat lopullisen momenttiohjeen suodatusajan.

P3.3.2.5 MOMENTTIOHJEEN KUOLLUT ALUE (ID 1246)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjeen kuolleen alueen.

Voit ohittaa pienet arvot momenttiohjeen arvon 0 ymparilla asettamalla taman arvon
suuremmaksi kuin 0. Kun ohjesignaali on nollan ja taman parametrin itseisarvon valissa,
momenttiohjeeksi asetetaan 0.

P3.3.2.6 PANEELIN MOMENTTIOHJE (ID 1439)

Taman parametrin avulla maaritat paneelin momenttiohjeen.
Tata parametria kaytetaan, kun parametrin P3.3.2.1 arvoksi on asetettu 1. Taman parametrin
arvo on aina arvojen P3.3.2.3 ja P3.3.2.2 valissa.

P3.3.2.7 MOMENTTIOHJAUKSEN TAAJUUSRAJA (ID 1278)

Taman parametrin avulla valitset momenttiohjauksen lahtotaajuusrajan tilan.
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Momenttiohjaustavassa taajuusmuuttajan lahtotaajuus on aina parametrien P3.3.1.1
(Minimitaajuusohje] ja P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) vélissa.

Talla parametrilla voit myds valita kaksi muuta tilaa.
Valinta 0 = Positiivinen/negatiivinen taajuusraja.

Taajuus on rajattu parametrin P3.3.1.3 (Positiivinen taajuusohjeraja) ja P3.3.1.4 (Negatiivinen
taajuusohjeraja) valiin (jos naiden parametrien arvot ovat pienemmat kuin parametrin
P3.3.1.2 (Suurin sallittu taajuusohje) arvo).

Lahtétaajuus [Hz]
A

(P |Pos. taajuusohjeraja ) ——|—-—————————"——"————————.
—— - nopeussaataja aktiivinen
( P | Maksimitaajuusohje )— -

Taajuusmuuttaja momenttiohjauksessa

Taajuusmuuttaja momenttiohjauksessa  Aika

P |-Maksimitaajuusohje
- —— }}_ | ropeussastaja aktivinen

C P |Neg. taajuusohjeraja

\/

Kuva 35: Momenttiohjauksen taajuusraja, valinta 0

Valinta 1 = Taajuusohje (kumpaankin suuntaan).

Todellinen taajuusohje (ramppigeneraattorin jalkeen) rajoittaa taajuutta kumpaankin
suuntaan. Lahtotaajuus siis kasvaa maaritetyn ramppiajan kuluessa, kunnes todellinen
momentti on yhta suuri kuin momenttiohje.

Lahtdétaajuus [Hz]
A
( P | Pos. taajuusohjeraja >— _ R — e e Sesddta gk e
( R|Taajuusohje [
Ramppigeneraattorin [ahtd —+——ay Eg%'ﬁlgr?’rtigﬁ}gﬂ?s cssa
-
Taajuusmuuttaja Aika
momenttiohjauksessa
( R| -Taajuusohje Vr—————=
P | Neg. taajuusohjeraja — ekttt er i
( g J jera) >_ no peussaataja aktiivinen

Kuva 36: Momenttiohjauksen taajuusraja, valinta 1
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10.4.3 OPEN LOOP -MOMENTTIOHJAUS

P3.3.2.8.1 OPEN LOOP -MOMENTTIOHJAUS, MINIMITAAJUUS (ID 636)

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden raja-arvon, jonka alapuolella
taajuusmuuttaja toimii taajuusohjaustavalla.

P3.3.2.8.2 OPEN LOOP -MOMENTTIOHJAUS, P-VAHVISTUS [ID 639)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjauksen P-vahvistuksen open loop
-ohjaustavassa.

P-vahvistuksen arvo 1,0 saa aikaan yhden hertsin muutoksen lahtotaajuuteen, kun
momenttivirhe on 1 % moottorin nimellismomentista.

P3.3.2.8.3 OPEN LOOP -MOMENTTIOHJAUS, I-VAHVISTUS [ID 640)

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjauksen |-vahvistuksen open loop
-ohjaustavassa.

Kun |-vahvistuksen arvo on 1,0, integrointi saavuttaa 1,0 Hz:n arvon yhdessa sekunnissa, kun
momenttivirhe on 1 % moottorin nimellismomentista.

10.4.4  ANTURITTOMAN MOMENTTIOHJAUKSEN LISAASETUKSET

P3.3.2.9.1 ANTURITTOMAN MOMENTTIOHJAUKSEN P-VAHVISTUS (ID 1731)]

Taman parametrin avulla maaritdat momenttiohjauksen P-vahvistuksen anturittomassa
ohjaustavassa. P-vahvistuksen arvo 1,0 saa aikaan yhden hertsin muutoksen
lahtotaajuuteen, kun momenttivirhe on 1 % moottorin nimellismomentista.

Tama parametri on aina aktiivinen kaytettaessa anturitonta momenttiohjausta.

P3.3.2.9.2 ANTURITTOMAN MOMENTTIOHJAUKSEN I-VAHVISTUS (ID 1732

Taman parametrin avulla maaritat momenttiohjauksen |-vahvistuksen anturittomassa
ohjaustavassa. Kun I-vahvistuksen arvo on 1,0, integrointi saavuttaa 1,0 Hz:n arvon yhdessa
sekunnissa, kun momenttivirhe on 1 % moottorin nimellismomentista.

Tama parametri on aina aktiivinen kaytettaessa anturitonta momenttiohjausta.

10.4.5 VAKIONOPEUDET

Voit kayttaa vakionopeustoimintoa prosesseissa, joissa tarvitaan useita erilaisia
vakionopeuksia. Kaytettavissa on kahdeksan vakionopeusohjetta. Voit valita
vakionopeusohjeen digitaalitulosignaalien P3.3.3.10, P3.3.3.11 ja P3.3.3.12 avulla.

P3.3.3.1 VAKIONOPEUSTILA (ID 182)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon vakionopeuksien logiikan.

Talla parametrilla voit asettaa logiikan, jolla jokin vakionopeuksista valikoituu kayttoon.
Valittavissa on kaksi logiikkaa.

Vakionopeus maaraytyy aktiivisten ennalta maaritettyjen digitaalitulojen maaran mukaan.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

Tulojen sekoitus on binaaritilassa. Vakionopeus maaraytyy

0 Binaaritila aktiivisten digitaalitulojen joukon mukaan. Lisatietoja on tau-
lukossa Taulukko 123 Vakionopeuksien valitseminen, kun
P3.3.3.1 = Binaaritila.

1 Tulojen maars Kaytettava vaklgnopeus madraytyy aktiivisten tulojen maaran
mukaan: 1, 2 tai 3.

P3.3.3.2 VAKIONOPEUS 0 (ID 180)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.3 VAKIONOPEUS 1 (ID 105)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.4 VAKIONOPEUS 2 (ID 106)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.5 VAKIONOPEUS 3 [ID 126)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.6 VAKIONOPEUS 4 (ID 127)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.7 VAKIONOPEUS 5 (ID 128)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.8 VAKIONOPEUS 6 (ID 129)
Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on

kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.
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P3.3.3.9 VAKIONOPEUS 7 (ID 130)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

PARAMETRILLE P3.3.3.1 VALITAAN ARVOKSI 0:

Voit asettaa ohjeeksi vakionopeuden 0 asettamalla parametrin P3.3.1.5 (I/0-ohjearvopaikan A
valinta) arvoksi 0 (Vakionopeus 0).

Voit valita vakionopeuden 1-7 maarittamalla digitaalitulot parametrille P3.3.3.10
(Vakionopeusvalinta 0], P3.3.3.11 (Vakionopeusvalinta 1) tai P3.3.3.12 (Vakionopeusvalinta 2).
Vakionopeus maaraytyy aktiivisten digitaalitulojen joukon mukaan. Lisatietoja on
seuraavassa taulukossa. Vakionopeudet pysyvat automaattisesti minimi- ja
maksimitaajuuksien (P3.3.1.1 ja P3.3.1.2) vélissa.

Tarvittava toimi Aktivoituva taajuus

Valitse parametrin P3.3.1.5 arvoksi 0. Vakionopeus 0

Taulukko 123: Vakionopeuksien valitseminen, kun P3.3.3.1 = Binaaritila

Aktivoitu digitaalitulosignaali Aktivoitu taajuusohje

Vakionopeusvalinta 2 Vakionopeusvalinta 1 Vakionopeusvalinta 0
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)

*

*

*

*

Vakionopeus 0

Vain, jos Vakionopeus 0 on
asetettu taajuusohjelah-
teeksi parametrilla
P3.3.3.1.5, P3.3.1.6,
P3.3.1.7 tai P3.3.1.10.

* Vakionopeus 1

Vakionopeus 2

Vakionopeus 3

Vakionopeus 4

* Vakionopeus 5

Vakionopeus 6

* Vakionopeus 7

* = Tulo on aktivoitu.

PARAMETRILLE P3.3.3.1 VALITAAN ARVOKSI 1:

Voit kayttaa vakionopeuksia 1-3 eri aktiivisten digitaalitulojoukkojen kanssa. Aktiivisten
tulojen maara ilmaisee kaytettavan nopeuden.
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Taulukko 124: Vakionopeuksien valitseminen, kun P3.3.3.1 = Tulojen mdara

Aktivoitu digitaalitulosignaali Aktivoitu taajuusohje

Vakionopeusvalinta 2 Vakionopeusvalinta 1 Vakionopeusvalinta 0
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)

*

*

*

*

Vakionopeus 0

Vain, jos Vakionopeus 0 on
asetettu taajuusohjelah-
teeksi parametrilla
P3.3.3.1.5, P3.3.1.6,
P3.3.1.7 tai P3.3.1.10.

* Vakionopeus 1

Vakionopeus 1

Vakionopeus 1

* Vakionopeus 2

Vakionopeus 2

* Vakionopeus 2

* * Vakionopeus 3

* = Tulo on aktivoitu.

P3.3.3.10 VAKIONOPEUSVALINTA 0 (ID 419)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

Tama parametri on binaarimuotoinen valitsin vakionopeuksille (0-7). Katso parametrit
P3.3.3.2-P3.3.3.9.

P3.3.3.11 VAKIONOPEUSVALINTA 1 [ID 420)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

Tama parametri on binaarimuotoinen valitsin vakionopeuksille (0-7). Katso parametrit
P3.3.3.2-P3.3.3.9.

P3.3.3.12 VAKIONOPEUSVALINTA 2 (ID 421)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

Tama parametri on binaarimuotoinen valitsin vakionopeuksille (0-7). Katso parametrit
P3.3.3.2-P3.3.3.9.

Voit kayttaa vakionopeuksia 1-7 liittamalla digitaalitulon naihin toimintoihin luvun 70.6.1
Digitaali- ja analogiatulojen ohjelmointi ohjeiden mukaisesti. Lisatietoja on kohdissa Taulukko
123 Vakionopeuksien valitseminen, kun P3.3.3.1 = Binaaritila, Taulukko 43 Vakionopeuksien
parametrit. ja Taulukko 52 Digitaalitulojen asetukset.
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10.4.6  MOOTTORIPOTENTIOMETRIN PARAMETRIT

Moottoripotentiometrin taajuusohje on kaytettavissa kaikissa ohjauspaikoissa. Voit muuttaa
moottoripotentiometrin ohjetta vain, kun taajuusmuuttaja on Kay-tilassa.

HUOMAUTUS!
Jos lahtotaajuus on asetettu pienemmiksi kuin Moottoripotentiometrin ramppi
-parametrin arvo, normaalit kiihdytys- ja hidastusajat asettavat sen rajat.

P3.3.4.1 MOOTTORIPOTENTIOMETRI YLOS (ID 418)

Taman parametrin avulla kasvatat lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometrin avulla voit nostaa tai laskea lahtotaajuutta. Kun parametriin
Moottoripotentiometri YLOS kytketdan digitaalitulo ja digitaalitulosignaali on aktiivinen,
lahtotaajuus kasvaa.

Moottoripotentiometriohje KASVAA, kunnes kosketin avautuu.

P3.3.4.2 MOOTTORIPOTENTIOMETRI ALAS [(ID 417

Taman parametrin avulla voit laskea lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometrin avulla voit nostaa tai laskea lahtotaajuutta. Kun parametriin
Moottoripotentiometri ALAS kytketaan digitaalitulo ja digitaalitulosignaali on aktiivinen,
lahtotaajuus pienenee.

Moottoripotentiometriohje PIENENEE, kunnes kosketin avautuu.

Kolmella parametrilla on vaikutus siihen, miten lahtotaajuus kasvaa tai pienenee, kun
Moottoripotentiometri YLOS tai Moottoripotentiometri ALAS on kaytossa. Nama parametrit
ovat Moottoripotentiometrin ramppi (P3.3.4.3), Kiihtyvyysaika (P3.4.1.2) ja Hidastusaika
(P3.4.1.3).

» [s]

®_I
@—

Kuva 37: Moottoripotentiometrin parametrit

A. Taajuusohje D. Moottoripotentiometrin ramppi
B. Maksimitaajuus E. Aika )
C. Minimitaajuus F. Moottoripotentiometri YLOS
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G. Moottoripotentiometri ALAS

P3.3.4.3 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN RAMPPI (ID 331)

Parametri maarittaa moottoripotentiometriohjeen muutoksen nopeuden, kun ohjetta
suurennetaan tai pienennetaan.
Parametrin arvo annetaan hertseina sekunnissa.

P3.3.4.4 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN PALAUTUS (ID 367)
Taman parametrin avulla maaritat moottoripotentiometrin taajuusohjeen nollauslogiikan.

Tama parametri maarittaa, milloin moottoripotentiometrin taajuusohje nollataan.
Nollaustoiminnossa on kolme vaihtoehtoa: ei nollausta, nollaus taajuusmuuttajan
pysahtyessa ja nollaus taajuusmuuttajan irtikytkennan yhteydessa.

Valinnan . I
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei palautusta Viin?einen. r.noottoripotenti.om.etrlin tgajuusohjg sailyy pysay-
tystilan yli ja tallentuu muistiin, jos ilmenee virtakatkos.
- . Moottoripotentiometrin taajuusohjeeksi muuttuu 0, kun taa-
1 Pysaytystila . L . . . I
juusmuuttaja siirtyy pysaytystilaan tai kytketaan irti.
2 Irtikytketty Molottorlpotent.lometnnlltléaj.ugsohjeeky muuttuu 0 vain, kun
taajuusmuuttaja kytketaan irti.

10.4.7 OHJAUSSAUVAN PARAMETRIT

Kayta ohjaussauvan parametreja, kun ohjaat moottorin taajuus- tai momenttiohjetta
ohjaussauvalla. Jotta voit ohjata moottoria ohjaussauvalla, kytke ohjaussauvan signaalin
analogiatuloon ja aseta ohjaussauvan parametrit.

P3.3.5.1 OHJAUSSAUVAN SIGNAALIN VALINTA (ID 451)

Taman parametrin avulla maaritat ohjaussauvan toimintaa ohjaavan analogiatulosignaalin.
Kayta ohjaussauvatoimintoa taajuusmuuttajan taajuus- tai momenttiohjeen ohjaamiseen.
P3.3.5.2 0OHJAUSSAUVAN KUOLLUT ALUE (ID 384)

Taman parametrin avulla maaritat ohjaussauvan kuolleen alueen.

Voit ohittaa ohjeen pienet, nollan lahella olevat arvot asettamalla taman arvon suuremmaksi
kuin 0. Kun analogiatulosignaali on nollan ja taman parametrin itseisarvon valissa,
ohjaussauvan ohjeeksi asetetaan 0.
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Kuva 38: Ohjaussauvatoiminto

A. An.tulo ohjaussauva, kuollut alue=10%  D. Analogiatulo
B. Reference E. Maksimitaajuus
C. Maksimitaajuus

P3.3.5.3 OHJAUSSAUVAN LEPOALUE (ID 385]

Taman parametrin avulla maaritat ohjaussauvan lepoalueen.
Taajuusmuuttaja pysahtyy, jos ohjaussauvan ohjearvo pysyy lepoalueella kauemmin kuin
parametrin P3.3.5.4 (Ohjaussauvan lepoviive) maarittaman ajan.

HUOMAUTUS!
Lepotila on kaytettavissa vain, jos taajuusohjetta ohjataan ohjaussauvalla.

P3.3.5.4 OHJAUSSAUVAN LEPOVIIVE (ID 386)

Taman parametrin avulla maaritat ohjaussauvan lepoviiveen.
Jos ohjaussauvan ohjearvo pysyy lepoalueella lepoviivetta kauemmin, taajuusmuuttaja
pysahtyy ja lepotila aktivoituu.
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HUOMAUTUS!
Ohjaussauvan lepotila on poissa kaytosta, kun taman parametrin arvona on 0.

10.4.8 RYOMINTAPARAMETRIT

Ryomintatoimintoa kaytetaan normaalin ohjauksen hetkelliseen ohittamiseen. Voit kayttaa
tata toimintoa esimerkiksi prosessin hitaaseen ohjaamiseen tiettyyn tilaan tai paikkaan
huollon aikana. Ohjauspaikkaa tai muita parametreja ei tarvitse muuttaa.

Ryomintatoiminto voidaan aktivoida vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytystilassa. Voit
kayttaa kahta kaksisuuntaista taajuusohjetta. Ryomintatoiminto voidaan aktivoida joko
kenttavaylan tai digitaalitulosignaalien kautta. Rydmintatoiminnolla on oma ramppiaikansa,
jota kaytetaan aina ryominnan ollessa aktiivisena.

Ryomintatoiminto kaynnistaa taajuusmuuttajan maaritetyn ohjeen mukaisesti. Tama
edellyttaa uutta kaynnistyskomentoa. Ohjauspaikalla ei ole vaikutusta.

Voit aktivoida ryomintatoiminnon kenttavaylan kautta ohitustilassa ohjaussanan biteilla 10 ja
11.

Lahtoétaajuus [Hz]

. Ry6minnan ramppi

Rydmintdohje 1 \\ \
1

Rydmintaohje 2

DI ryéminta kayttoon | I
(digitaalitulosignaali)

Rydmintaohje 1 kayttéon
(digitaalitulosignaali) [

Rydmintaohje 2 kayttéon I
(digitaalitulosignaali)

Kenttavaylan
ohjaussanan bitti 10
Kenttavaylan
ohjaussanan bitti 11

Kuva 39: Ryémintdparametrit

P3.3.6.1 DI RYOMINTA KAYTTOON (ID 532)

Taman parametrin avulla aktivoit digitaalituloista saatavat ryomintakomennot.

Tama parametri maarittaa digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan digitaalituloista annettavien
ryomintakomentojen aktivointiin. Tama signaali ei vaikuta kenttavaylan kautta tuleviin
ryomintakomentoihin.

P3.3.6.2 RYOMINTAOHJE 1 AKTIVOINTI (ID 530)

Taman parametrin avulla valitset ryomintatoiminnon aktivoivat digitaalitulosignaalit.
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Parametri maarittaa digitaalitulosignaalin, jolla asetetaan rydmintatoiminnon taajuusohje ja
joka saa taajuusmuuttajan kaynnistymaan. Tata digitaalitulosignaalia voidaan kayttaa vain,
kun DI ryominta kayttoon -signaali on aktiivinen.

HUOMAUTUS!
Jos DI ryominta kayttoon -signaali ja tama digitaalitulo aktivoituvat,

taajuusmuuttaja kaynnistyy.

HUOMAUTUS!
Jos molemmat aktivointisignaalit ovat aktiivisia samanaikaisesti, taajuusmuuttaja
pysahtyy.

P3.3.6.3 RYOMINTAOHJE 2 AKTIVOINTI (ID 531)

Taman parametrin avulla valitset rydmintatoiminnon aktivoivat digitaalitulosignaalit.
Parametri maarittaa digitaalitulosignaalin, jolla asetetaan rydmintatoiminnon taajuusohje ja
joka saa taajuusmuuttajan kaynnistymaan. Tata digitaalitulosignaalia voidaan kayttaa vain,
kun DI ryominta kayttoon -signaali on aktiivinen.

HUOMAUTUS!
Jos DI ryéminta kayttoon -signaali ja tama digitaalitulo aktivoituvat,

taajuusmuuttaja kaynnistyy.

HUOMAUTUS!
Jos molemmat aktivointisignaalit ovat aktiivisia samanaikaisesti, taajuusmuuttaja
pysahtyy.

P3.3.6.4 RYOMINTAOHJE 1 (ID 1239)

Taman parametrin avulla maaritat ryomintatoiminnon taajuusohjeet.

Voit maarittaa ryomintatoiminnon taajuusohjeet parametreilla P3.3.6.4 ja P3.3.6.5. Ohjeet
ovat kaksisuuntaisia, eika taakse-komento vaikuta rydmintaohjeiden suuntaan. Eteen-
ohjeella on positiivinen ja taakse-ohjeella negatiivinen arvo. Ryomintatoiminto voidaan
aktivoida joko digitaalitulosignaaleilla tai kenttavaylan kautta ohitustilassa ohjaussanan
biteilla 10 ja 11.

P3.3.6.5 RYOMINTAOHJE 2 (ID 1240)

Taman parametrin avulla maaritat ryomintatoiminnon taajuusohjeet.

Voit maarittaa ryomintatoiminnon taajuusohjeet parametreilla P3.3.6.4 ja P3.3.6.5. Ohjeet
ovat kaksisuuntaisia, eika taakse-komento vaikuta ryomintaohjeiden suuntaan. Eteen-
ohjeella on positiivinen ja taakse-ohjeella negatiivinen arvo. Rycmintatoiminto voidaan
aktivoida joko digitaalitulosignaaleilla tai kenttavaylan kautta ohitustilassa ohjaussanan
biteilla 10 ja 11.

P3.3.6.6 RYOMINNAN RAMPPI (ID 1257)

Taman parametrin avulla maaritat ramppiajan, kun ryominta on aktiivisena.
Tama parametri maarittaa kiihdytys- ja hidastusajat, kun rydmintatoiminto on aktiivinen.
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10.5 RAMPPI- JA JARRUASETUKSET

10.5.1 RAMPIN 1

P3.4.1.1 RAMPIN 1 MUOTO (ID 500)

Taman parametrin avulla pehmennat kiihdytys- ja hidastusramppien alkua ja loppua.
Parametreilla Rampin 1 muoto ja Rampin 2 muoto voi pehmentaa kiihdytys- ja
hidastusrampin 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 P3.4.1.2
(Kiihdytysaika 1) ja P3.4.1.3 (Hidastusaika 1).

A
[Hz]

ID103, ID104 —

[t]

Kuva 40: Kiihdytys-/hidastuskéayré (S-muoto)
P3.4.1.2 KIIHDYTYSAIKA 1 (ID 103]

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus kasvaa
nollataajuudesta maksimitaajuuteen.

P3.4.1.3 HIDASTUSAIKA 1 (ID 104)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen.
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10.5.2 RAMPIN 2

P3.4.2.1 RAMPIN 2 MUOTO (ID 501)

Taman parametrin avulla pehmennat kiihdytys- ja hidastusramppien alkua ja loppua.
Parametreilla Rampin 1 muoto ja Rampin 2 muoto voi pehmentaa kiihdytys- ja
hidastusrampin 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 P3.4.2.2
(Kiihdytysaika 2] ja P3.4.2.3 (Hidastusaika 2).

A
[Hz]

ID103,

[t]

Kuva 41: Kiihdytys-/hidastuskayré (S-muoto)
P3.4.2.2 KIIHDYTYSAIKA 2 (ID 502)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus kasvaa
nollataajuudesta maksimitaajuuteen.

P3.4.2.3 HIDASTUSAIKA 2 (ID 503)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen.

P3.4.2.4 RAMPIN 2 VALINTA (ID 408)

Taman parametrin avulla valitaan joko ramppi 1 tai ramppi 2.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 AUKI Rampin 1 muoto, kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1
1 CLOSED Rampin 2 muoto, kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2

10.5.3  KAYNNISTYKSEN MAGNETOINTI

P3.4.3.1 MAGNETOINTIVIRTA KAYNNISTYKSESSA (ID 517)

Taman parametrin avulla maaritat moottoriin kaynnistettaessa syotettavan tasavirran.
Jos taman parametrin arvo on 0, kdaynnistyksen magnetointitoiminto on poissa kaytosta.

P3.4.3.2 MAGNETOINTIAIKA KAYNNISTYKSESSA (ID 516)

Tama parametri maarittaa, kuinka kauan moottori saa tasavirtaa ennen kiihdytyksen
aloittamista.

10.5.4  DC-JARRUTUS

P3.4.4.1 DC-JARRUTUSVIRTA (ID 507)

Taman parametrin avulla maaritat moottoriin syotettavan virran DC-jarrutuksen aikana.
Jos taman parametrin arvo on 0, DC-jarrutustoiminto on poissa kaytosta.

P3.4.4.2 DC-JARRUTUSAIKA PYSAYTYKSESSA (ID 508]

Taman parametrin avulla maaritat, onko jarrutus kaytossa ja nakyyko jarrutusaika moottorin
pysahtyessa.
Jos taman parametrin arvo on 0, DC-jarrutustoiminto on poissa kaytosta.

P3.4.4.3 TAAJUUS, JOLLA DC-JARRUTUS ALOITETAAN HIDASTAEN PYSAYTETTAESSA (ID 515]

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden, jossa DC-jarrutus alkaa.

10.5.5 VUOJARRUTUS

P3.4.5.1 VUOJARRUTUS (ID 520]

Taman parametrin avulla otat vuojarrutuksen kayttoon.
Voit kayttaa vuojarrutusta DC-jarrutuksen sijasta. Vuojarrutus tehostaa jarrutustehoa silloin,
kun lisajarruvastuksia el tarvita.

Kun tarvitaan jarrutusta, jarjestelma pienentaa taajuutta ja suurentaa moottorin vuota, mika
tehostaa moottorin jarrutuskykya. Moottorin nopeutta ohjataan jarrutuksen aikana.

C HUOMiIO!
Kayta jarrutusta vain jaksoittain. Vuojarrutuksessa energia muuttuu lammaksi,
mika voi vahingoittaa moottoria.
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P3.4.5.2 VUOJARRUTUSVIRTA [ID 519]

Taman parametrin avulla maaritat vuojarrutuksen virran tason.

10.6 1/0-MAARITYKSET

10.6.1 DIGITAALI- JA ANALOGIATULOJEN OHJELMOINTI

Taajuusmuuttajan tulot voidaan ohjelmoida joustavasti. Voit vapaasti kayttaa vakio- ja
lisalaajennuskorttien tuloja erilaisiin toimintoihin.

Laajennuskortin kapasiteettia voidaan ehka laajentaa lisakorteilla. Voit asentaa lisakortit
korttipaikkoihin C, D ja E. Lisatietoja lisakorttien asentamisesta on asennusoppaassa.

i S W e e

4 5 6 7 9 10111213 1415161718 1930A B
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SltB 150000000
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Kuva 42: Lisdkorttipaikat ja ohjelmoitavat tulot

A. Vakiokorttipaikka A liittimineen E. Lisakorttipaikka E

B. Vakiokorttipaikka B liittimineen F. Ohjelmoitavat digitaalitulot (DI)

C. Lisakorttipaikka C G. Ohjelmoitavat analogiatulot (Al)

D. Lisakorttipaikka D
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10.6.1.1 Digitaalitulojen ohjelmointi

Digitaalituloissa kaytettavissa olevat toiminnot on jarjestetty parametreiksi
parametrityhmaan M3.5.1. Voit maarittaa digitaalitulon toimintoon asettamalla sopivan
parametrin arvon. Kaytettavissa olevien toimintojen luettelo: Taulukko 52 Digitaalitulojen

asetukset.

Esimerkki

stor| (] RreapY| \| wo

E’ Digital Inputs

ID: 405 P3.5\1.11
o Ext Fault Close |
Q
DigINSIotA'3

Ext Fault Open

DigINSlot0.2

g.i, Fault Reset Close
o DigINSIotA.6

Kuva 43: Graafisen paneelin Digitaalitulot-valikko
A. Graafinen paneeli C. Parametrin (asetetun digitaalitulon) arvo
B. Parametrin (toiminnon) nimi

®

READY \ RUN STOP ALARM FAULT

A A /
Hab L EX
n i La _J
1 N
v h 4
FWD  REV 1/0 \KEYPAD  BUS

Kuva 44: Tekstipaneelin Digitaalitulot-valikko
A. Tekstipaneeli C. Parametrin (asetetun digitaalitulon) arvo
B. Parametrin (toiminnon) nimi

Laajennuskortin vakiokokoonpanossa on kaytettavissa kuusi digitaalituloa: korttipaikan A
liittimet 8, 9, 10, 14, 15 ja 16.
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Tulon tyyppi Tulon Tulon nro
(graafinen tyyppi
paneeli) (tekstipa-
neeli)
DigIN dl A 1 Dlgltaalltglo 1 .[L||t|n 8 palkassa A olevassa kor-
tissa (vakiolaajennuskortti).
DigIN dl A 2 Dlgltaalltglo 2 _[lutln 9] palkassa A olevassa kor-
tissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 3 (liitin 10) paikassa A olevassa
DigIN di A 3 kortissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 4 (liitin 14) paikassa A olevassa
DigIN di A 4 kortissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 5 (liitin 15) paikassa A olevassa
DigIN di A 5 kortissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 6 (Liitin 16) paikassa A olevassa
DigIN di A 6 kortissa (vakiolaajennuskortti).

Ulkoinen vika (kiinni) -toiminto, joka sijaitsee valikossa M3.5.1, on parametri P3.5.1.11. Se
saa oletusarvoksi graafisessa paneelissa DigIN paikka A.3 ja tekstipaneelissa dl A.3.
Digitaalisignaali digitaalituloon DI3 (liittimeen 10) ohjaa nyt Ulkoinen vika (kiinni) -toimintoa.

Numero Parametri Oletus Kuvaus

P3.5.1.11 Utkoinen vika DigIN paikka A.3 405 OPEN = 0K

(kiinni) CLOSED = Ulkoinen vika

Jos haluat muuttaa tulon DI3 tilalle esimerkiksi vakiolaajennuskortin tulon DIé (liitin 16),
toimi naiden ohjeiden mukaisesti.

OHJELMOINTI GRAAFISESSA PANEELISSA

1 Valitse parametri. Siirry muokkaustilaan

painamalla oikeaa nuolipainiketta. sTor| (G| ReADY| | o
E Digital inputs
ID:405 P3.5.1.11

5 Ext Fault Close
-
o DigINSlotA3 |

Ext Fault Open
= DigINSlot0.2

) Fault Reset Close
gt DigINSlotA6
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2 Korttipaikan arvo DigIN paikka A vilkkuu
muokkaustilassa alleviivattuna. Jos kaytettavissa STOPK;I READY| | Vo
on myds esimerkiksi korttipaikkoihin C, D ja E Ext Fault Close
asennettujen lisakorttien digitaalituloja, valitse ne. - D 0E 85,12
A ~ I e
v —DigIN SlotA.3 —
< ~
Min:
Max:
3 Aktivoi liittimen 3 arvo painamalla oikeaa
nuolipainiketta uudelleen. STOP|C| READY| | o
Ext Fault Close
= ID:405 P3.5.1.11
A N
v DigIN SlotA.3 -—
/o1 N
Min:
Max:
4 Muuta liittimen arvoksi 6 painamalla
ylanuolipainiketta kolme kertaa. Vahvista muutos STOP|C| READY| | et
painamalla OK-painiketta. gs| Ext Fault Close
ID:405 P3.5.1.11
A N
v DigIN SlotA.6 -
/1 N\
Min:
Max:
5  Josjokin toinen toiminto kayttaa jo digitaalituloa
D16, naytt6aon tulee sanoma. Muuta jotakin naista stop| (| READY| | o
valinnoista.
ID:
At least one digital input has
been selected to several
operations.
To prevent possible unwanted
operations, please check all
digital input selection parameters.
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OHJELMOINTI TEKSTIPANEELISSA

1 Valitse parametri. Siirry muokkaustilaan p—
A A
/
I

ALARM FAULT

painamalla OK-painiketta.

M. _
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS

ALARM FAULT

2 Muokkaustilassa kirjain D vilkkuu. Jos
kaytettavissa on myos esimerkiksi korttipaikkoihin A A
C, D ja E asennettujen lisakorttien digitaalituloja, 030C 1 4 v T
r ;i/&'/ 11 E/\ i
C

valitse ne.

v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
3 Akti\{oi Ui’Ftimen 3 arvo paina.m_a_lla oikeag _ READY RUN  STop  ALARM  FAULT
nuolipainiketta uudelleen. Kirjaimen D vilkkuminen A A
loppuu. - - - =
P35 |11 EX]
rn 1 LJ _J
L0
h 4 v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

ALARM FAULT

4 Muuta liittimen arvoksi 6 painamalla
ylanuolipainiketta kolme kertaa. Vahvista muutos A A
painamalla OK-painiketta. AE 1 11 EuT
\V/
l"ll'll.b. r11 ﬁ'/\ /
n 1 LJL
B 1 Y |
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
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5 Jos Jo.kln Po“men t0|m_|nt_o kayttaa jo dlgltaalltgloa _ READY RUN  STop  ALARM  FAULT
DI6, nayttoon tulee vieritetty sanoma. Muuta jotakin A A
naista valinnoista. _ o
T 1 'F”" T
rny o Loriagnr o
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS

Digitaalituloon DIé tuleva digitaalisignaali ohjaa nyt Ulkoinen vika (kiinni) -toimintoa.
Toiminnon arvo voi olla DigIN paikka 0.1 (graafisessa paneelissa) tai dl 0.1 (tekstipaneelissa).
Toiminnolle ei tassa maariteta liitinta. Muuten tulo olisi aina OPEN. Tama on useimpien
ryhman M3.5.1 parametrien oletusarvo.

Joillekin tuloille on saatettu maarittaa myos oletusarvoksi aina CLOSED. Niiden arvona nakyy
graafisessa paneelissa DigIN paikka 0.2 ja tekstipaneelissa dl 0.2.

HUOMAUTUS!
Digitaalituloihin voidaan maarittaa myos aikakanavia. Lisatietoja on taulukossa:

Taulukko 89 Lepotilan asetukset..

10.6.1.2 Analogiatulojen ohjelmointi

Analogisen taajuusohjesignaalin kohdetulo voidaan valita kaytettavissa olevien
analogiatulojen joukosta.

ST6P|C| READY | //o
El Analog Input 1

ID:377 pP3.5.2.7.1
ATl Signal Sel l
= AnINSIotA.1

ATl Filter Time
0.10s

ATl Signal Range \
A

4 §
° 0-10V/0-20m
Kuva 45: Graafisen paneelin Analogiatulot-valikko

A. Graafinen paneeli C. Parametrin (asetetun analogiatulon)
B. Parametrin nimi arvo

000
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®

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A /
P35 11 Al

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Kuva 46: Tekstipaneelin Analogiatulot-valikko

A. Tekstipaneeli C. Parametrin (asetetun analogiatulon)
B. Parametrin nimi arvo

Laajennuskortin vakiokokoonpanossa on kaytettavissa kaksi analogiatuloa: korttipaikan A
liittimet 2/3 ja 4/5.

Tulon tyyppi Tulon Tulon nro

(graafinen tyyppi

paneeli) (tekstipa-

neeli

AniN Al A 1 Analog|atu.L0 1 [l||tt!met 2/3] palkas§a Aole-
vassa kortissa (vakiolaajennuskortti).

AnIN Al A ) Analoglatu.lo 2 [l||tt!met .4/5] palkasga Aole-
vassa kortissa (vakiolaajennuskortti).

Parametri P3.5.2.1.1 Al1-signaalin valinta sijaitsee valikossa M3.5.2.1. Parametri saa
graafisessa paneelissa oletusarvoksi AnIN paikka A.1 ja tekstipaneelissa Al A.1. Analogisen
taajuusohjesignaalin Al1 kohdetulo on nyt liittimien 2/3 analogiatulo. Maarita DIP-kytkimilla,
onko kyseessa jannite- vai virtasignaali. Lisatietoja on asennusoppaassa.

Numero Parametri Oletus Kuvaus

Al1-signaalin

valinta AnIN paikka A.1

P3.5.2.1.1 377 |

Jos haluat muuttaa tulon Al1 tilalle esimerkiksi korttipaikassa C olevan lisakortin
analogiatulon, toimi naiden ohjeiden mukaisesti.
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ANALOGIATULOJEN OHJELMOINTI GRAAFISESSA PANEELISSA

1 Valitse parametri painamalla oikeaa
nuolipainiketta. STOP|C| READY| | Vo
mAnalogue Input 1
ID:377 P3.5.2.1.1
o AIl Signal Sel |
@ AnIN SlotA.l

AIl Filter Time
£ 0.10s

o= AIl Signal Range
gt 0-10V/0-20mA

2 Arvo AnIN paikka A vilkkuu muokkaustilassa
alleviivattuna. STOP|C| READY| | 110

oF AIl Signal Sel
(0]

ID:377 P3.5.2.1.1
v SAnIN SlotA.I1
o
Min:
Max:
3 Muuta arvoksi AnIN paikka C painamalla
ylanuolipainiketta. Vahvista muutos painamalla OK- sTor| (G| READY| | o
painiketta. sf] AIl Signal Sel
e ID:377 P3.5.2.1.1
VAN ‘_)\\_// \\_//(__
v SAnIN SlotC.I1C_
Min:
Max:
ANALOGIATULOJEN OHJELMOINTI TEKSTIPANEELISSA
1 Valitse parametri painamalla OK-painiketta. READY RUN  STop  ALARM  FAULT
A A
[ - / ] /
rj;.b,aj. /. M
IO Y B Y B |
I R I B |
v h 4
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
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2 Muokkaustilassa kirjain A vilkkuu. CEADY RUN  oTor  ALARM  FAULT
A
PIRQ 11 Al |
D [
SIS 1
AN (s
v h 4
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS
3 Muuta arvoksi C painamalla ylanuolipainiketta. READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. A A
PIRQ 11 Al |
(=1 1
SS9 L
/\C
v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
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10.6.1.3 Signaalildhteiden kuvaukset.

Lahde Toiminto

Paikka 0.# Digitaalitulot:
Taman toiminnon avulla voit maarittaa digitaalisignaalin olemaan aina
OPEN tai CLOSED. Valmistaja on maarittanyt jotkin signaalit aina arvoon
CLOSED. Tallainen on esimerkiksi parametri P3.5.1.15 (K&aynnistys sal-
littu). Jos asetusta ei muuteta, Kaynnistys sallittu -signaali on aina aktii-
vinen.
#=1: Aina OPEN
#=2-10: Aina CLOSED
Analogiatulot (kaytetaan testitarkoituksiin):
# = 1: Analogiatulo = 0 % signaalin vahvuudesta
# = 2: Analogiatulo = 20 % signaalin vahvuudesta
# = 3: Analogiatulo = 30 % signaalin vahvuudesta jne.
# = 10: Analogiatulo = 100 % signaalin vahvuudesta

Paikka A.# Numero (#) on paikan A digitaalitulon numero.

Paikka B.# Numero (#) on paikan B digitaalitulon numero.

Paikka C.# Numero (#) on paikan C digitaalitulon numero.

Paikka D.# Numero (#) on paikan D digitaalitulon numero.

Paikka E.# Numero (#) on paikan E digitaalitulon numero.

Aikakanava.# 1 = Aikakanava 1, 2 = Aikakanava 2, 3 = Aikakanava 3

KV CW.# Numero (#) on ohjaussanan bittinumero.

KV PD.# Numero (#) on Prosessidata 1 -bitin numero.

Lohkon # lahto Numero (#) on vastaavan toimintolohkon laht6 taajuusmuuttajan ohjel-
moinnissa.
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10.6.2 OHJELMOITAVIEN TULOJEN OLETUSTOIMINNOT

Taulukko 125: Ohjelmoitavien digitaali- ja analogiatulojen oletustoiminnot.

Tulo Liittimet Ohjearvo Toiminto Parametrin numero

DI1 8 Al Ohj.signaali T A P3.5.1.1

DI2 9 A2 Ohj.signaali 2 A P3.5.1.2

DI3 10 A3 Ulkoinen vika (kiinni) [P3.5.1.11
Dl4 14 A4 Vakionopeusvalinta 0 |P3.5.1.21
DI5 15 A5 Vakionopeusvalinta 1 |P3.5.1.22
DIé 16 A6 Vian kuittaus (kiinni) |P3.5.1.13
Al1 2/3 A Al1-signaalin valinta |P3.5.2.1.1
Al2 4/5 A2 Al2-signaalin valinta |P3.5.2.2.1

10.6.3  DIGITAALITULOT

Parametrit ovat toimintoja, jotka voidaan liittaa digitaalituloliittimiin. Teksti Dig/IN paikka A.2
tarkoittaa paikan A toista tuloa. Toimintoja voidaan liittaa myds aikakanaviin. Aikakanavat
toimivat liittimina.

Voit valvoa digitaalitulojen ja -lahtojen tiloja monivalvontanakymassa.
P3.5.1.1 OHJAUSSIGNAALI 1 A [ID 403)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 1), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 A (FWD).

P3.5.1.2 OHJAUSSIGNAALI 2 A (ID 404)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 2), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 A (REV).

P3.5.1.3 OHJAUSSIGNAALI 3 A [ID 434)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 3], joka kaynnistaé ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 A.

P3.5.1.4 OHJAUSSIGNAALI 1 B [ID 423]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 1), joka kdynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 B.

P3.5.1.5 OHJAUSSIGNAALI 2 B [ID 424]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 2}, joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 B.
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P3.5.1.6 OHJAUSSIGNAALI 3 B [ID 435]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 3), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 B (FWD).

P3.5.1.7 PAKOTA OHJAUS I/0 B [ID 425]

Tamaéan parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa ohjauspaikan 1/0 A:sta
I/0 B:hen.

P3.5.1.8 PAKOTA TAAJUUSOHJE I/0 B [ID 343)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa taajuusohjeléhteen 1/0
A:sta I/0 B:hen.

P3.5.1.9 PAKOTA KENTTAVAYLAOHJAUS (ID 411)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa kenttavaylan
ohjauspaikaksi ja taajuusohjelahteeksi (I/0 A:sta, I/0 B:st4 tai paikallisohjauksestal.

P3.5.1.10 PAKOTA PANEELIOHJAUS (ID 410)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa paneelin ohjauspaikaksi
ja taajuusohjeléhteeksi (mista tahansa ohjauspaikastal).

P3.5.1.11 ULKOINEN VIKA [KIINNI) (ID 405)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi ulkoisen vian.

P3.5.1.12 ULKOINEN VIKA [AUKI] [ID 406)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi ulkoisen vian.

P3.5.1.13 VIAN KUITTAUS [KIINNI] (ID 414)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa kaikki aktiiviset viat.
Aktiiviset viat kuittautuvat, kun digitaalitulon tila "auki” muuttuu tilaksi "kiinni" (nouseva
reuna).

P3.5.1.14 VIAN KUITTAUS (AUKI) (ID 213)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa kaikki aktiiviset viat.
Aktiiviset viat kuittautuvat, kun digitaalitulon tila "kiinni" muuttuu tilaksi "auki” (nouseva
reuna).

P3.5.1.15 KAYNNISTYS SALLITTU (ID 407]

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.
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HUOMAUTUS!
Taajuusmuuttaja pysyy Ei valmis -tilassa, jos taman signaalin tila on "avattu”.

Jos taajuusmuuttajan pysayttamiseen kaytetaan Kay-valmis-signaalia,
taajuusmuuttaja pysahtyy aina vapaasti pyorien parametrin P3.2.5
(Pysaytystoiminto) arvosta riippumatta.

P3.5.1.16 KAY LUKITUS 1 (ID 1041)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kaynnistyksen.

Vaikka taajuusmuuttaja olisi kayttovalmis, sita ei voi kaynnistaa, kun lukitussignaali on auki-
tilassa (lappalukitus).

P3.5.1.17 KAY LUKITUS 2 (ID 1042}

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kaynnistyksen.

Vaikka taajuusmuuttaja olisi kayttovalmis, sita ei voi kaynnistaa, kun lukitussignaali on auki-
tilassa (lappalukitus).

Jos lukitus on kaytossa, taajuusmuuttaja ei voi kaynnistya.

Taman toiminnon avulla voit estaa taajuusmuuttajan kaynnistymisen, kun lappa on kiinni. Jos
lukitus aktivoidaan taajuusmuuttajan kaynnin aikana, taajuusmuuttaja pysahtyy.

P3.5.1.18 MOOTTORIN ESILAMMITYS PAALLA [ID 1044)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi moottorin
esilammitystoiminnon.

Moottorin esilammitystoiminto syottaa DC-virtaa moottoriin, kun taajuusmuuttaja on
pysaytystilassa.

P3.5.1.19 RAMPIN 2 VALINTA (ID 408)
Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan ramppiajan.
P3.5.1.20 EI KIIHDYTYSTA/HIDASTUSTA (ID 415]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kithdytyksen ja hidastuksen.
Kiihdytys tai hidastus ei ole mahdollista, ennen kuin kosketin avautuu.

P3.5.1.21 VAKIONOPEUSVALINTA 0 (ID 419)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valikoi vakionopeudet.

P3.5.1.22 VAKIONOPEUSVALINTA 1 (ID 420)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valikoi vakionopeudet.

P3.5.1.23 VAKIONOPEUSVALINTA 2 (ID 421)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valikoi vakionopeudet.
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P3.5.1.24 MOOTTORIPOTENTIOMETRI YLOS (ID 418)

Taman parametrin avulla kasvatat lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometriohje KASVAA, kunnes kosketin avautuu.

P3.5.1.25 MOOTTORIPOTENTIOMETRI ALAS (ID 417)

Taman parametrin avulla voit laskea lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometriohje PIENENEE, kunnes kosketin avautuu.

P3.5.1.26 PIKAPYSAYTYKSEN AKTIVOINTI (ID 1213)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi pikapysaytystoiminnon.
Pikapysaytystoiminto pysayttaa taajuusmuuttajan ohjauspaikasta ja ohjaussignaalien tilasta
riippumatta.

P3.5.1.27 AJASTIN 1 (ID 447)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.
Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.28 AJASTIN 2 (ID 448)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.
Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.29 AJASTIN 3 (ID 449)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.
Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.30 PID ASETUSARVON TEHOSTUS (ID 1046)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi PID-asetusarvon
tehostuksen.

Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.31 PID-ASETUSARVON VALINTA (ID 1047]

Taman parametrin avulla asetat digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan PID-
asetusarvon.

P3.5.1.32 ULKOINEN PID-KAYNNISTYSSIGNAALI (ID 1049]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kaynnistaa ja pysayttaa ulkoisen
PID-saatajan.
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HUOMAUTUS!
Parametrilla ei ole vaikutusta, jos ulkoista PID-saadinta ei ole otettu kayttoon

ryhmassa 3.14.

P3.5.1.33 ULKOISEN PID-ASETUSARVON VALINTA (ID 1048)

Taman parametrin avulla asetat digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan PID-
asetusarvon.

P3.5.1.34 MOOTTORIN 1 LUKITUS [ID 426)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

P3.5.1.35 MOOTTORIN 2 LUKITUS (ID 427)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

P3.5.1.36 MOOTTORIN 3 LUKITUS (ID 428)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

P3.5.1.37 MOOTTORIN 4 LUKITUS [ID 429)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetadn lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

P3.5.1.38 MOOTTORIN 5 LUKITUS [ID 430)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

P3.5.1.39 MOOTTORIN 6 LUKITUS [ID 486)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan lukitussignaalina
monipumppujarjestelmalle.

P3.5.1.40 NOLLAA HUOLTOLASKURI [ID 490)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka nollaa huoltolaskurin.

P3.5.1.41 DI RYOMINTA KAYTTOON (ID 532)

Taman parametrin avulla aktivoit digitaalituloista saatavat rydmintakomennot.
Parametri ei vaikuta kenttavaylan kautta maaritettyyn ryomintaan.

P3.5.1.42 RYOMINTAOHJE 1 AKTIVOINTI (ID 530)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalit, jotka aktivoivat rydmintatoiminnon.
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HUOMAUTUS!
Jos tulo on aktivoitu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.5.1.43 RYOMINTAOHJE 2 AKTIVOINTI (ID 531)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalit, jotka aktivoivat rydmintatoiminnon.

HUOMAUTUS!
Jos tulo on aktivoitu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.5.1.44 MEKAANISEN JARRUN TAKAISINKYTKENTA (ID 1210)

Taman parametrin avulla maaritat mekaanisen jarrun tilan takaisinkytkentasignaalin.
Kytke tama tulosignaali mekaanisen jarrun apukoskettimeen. Jos kosketin ei sulkeudu
maaritetyssa ajassa, taajuusmuuttaja nayttaa vian.

P3.5.1.45 AKTIVOI FIRE MODE AUKI (ID 1596)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi Fire Mode -toiminnon.
Parametri aktivoi Fire Mode -tilan, jos se on otettu kayttoon kayttamalla oikeaa salasanaa.

P3.5.1.46 AKTIVOI FIRE MODE KIINNI (ID 1619)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi Fire Mode -toiminnon.
Parametri aktivoi Fire Mode -tilan, jos se on otettu kayttoon kayttamalla oikeaa salasanaa.

P3.5.1.47 FIRE MODE TAAKSE [ID 1618)

Talla parametrilla valitset digitaalitulosignaalin, joka antaa kaskyn moottorin
pyorimissuunnan vaihtamiseen Fire Mode -tilassa.
Toiminnolla ei ole vaikutusta normaaliin kayttoon.

P3.5.1.48 AKTIVOI AUTOMAATTINEN PUHDISTUS (ID 1715)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa
automaattipuhdistuksen.
Puhdistus keskeytyy, jos aktivointisignaali poistuu ennen puhdistuksen paattymista.

HUOMAUTUS!
Jos tulo on aktivoitu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.5.1.49 PARAMETRIJOUKON 1/2 VALINTA (ID 496)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon, joka valikoi kaytettavan parametriryhman.
Tama toiminto on kaytossa, jos parametrissa valitaan mika tahansa muu paikka kuin DigIN
paikka 0. Parametrijoukon voi valita vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.

Kosketin auki = Parametrijoukko 1 latautuu aktiivisena joukkona
Kosketin kiinni = Parametrijoukko 2 latautuu aktiivisena joukkona
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HUOMAUTUS!

Parametrit B6.5.4 (Tallenna joukkoon 1) ja B6.5.4 (Tallenna joukkoon 2] tallentavat
parametriarvot joukkoihin 1 ja 2. Naita parametreja voidaan kayttaa joko paneelista
tai VACON® Live -PC-tyckalusta.

P3.5.1.50 [P3.9.9.1) KAYTTAJAN MAARITTAMA VIKA 1 AKTIIVINEN (ID 15523)

Taman parametrin avulla voit asettaa digitaalitulosignaalin, joka aktivoi kayttajan
maarittaman vian 1 (vikatunnus 1114).

P3.5.1.51 [P3.9.10.1) KAYTTAJAN MAARITTAMA VIKA 2 AKTIIVINEN (ID 15524]

Taman parametrin avulla voit asettaa digitaalitulosignaalin, joka aktivoi kayttajan
maarittaman vian 2 (vikatunnus 1115).

10.6.4  ANALOGIATULOT

P3.5.2.1.1 Al1-SIGNAALIN VALINTA (ID 377]

Taman parametrin avulla voit kytkea Al-signaalin haluamaasi analogiatuloon.
Parametri on ohjelmoitava. Katso Taulukko 125 Ohjelmoitavien digitaali- ja analogiatulojen
oletustoiminnot..

P3.5.2.1.2 Al1-SIGNAALIN SUODATUSAIKA [ID 378)

Taman parametrin avulla voit suodattaa analogiatulosignaalin hairioita.
Voit aktivoida taman parametrin antamalla sille arvon, joka on suurempi kuin O.

HUOMAUTUS!
Pitka suodatusaika hidastaa saatovastetta.
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