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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

» 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 parhaiten sopivan sovelluksen: vakiosovellus, HVAC, PID-ohjaus tai
monipumppuohjaus yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmille. Taajuusmuuttaja
tekee jotkin tarvittavista asetuksista automaattisesti, mika helpottaa kayttoonottoa.

* Ohjatut toiminnot ensimmaiseen kaynnistykseen ja Fire Mode -tilaan.

*  Ohjatut toiminnot kullekin sovellukselle: vakiosovellus, HVAC, PID-ohjaus tai
monipumppuohjaus yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmille.

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

» Kahdeksan vakionopeutta.

*  Moottoripotentiometritoiminnot.

*  Huuhtelutoiminto.

* Kaksi ohjelmoitavaa ramppiaikaa, kaksi valvontaa 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 (edellyttavat 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 yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmille.

* Monisaato- ja rinnansaatotilat usean taajuusmuuttajan jarjestelmassa.

*  Monipumppujarjestelma, joka kayttaa reaaliaikakelloa pumppujen vuorottelussa.

* Huoltolaskuri.

*  Pumpun ohjaustoiminnot: siemenvesipumpun ohjaus, paineen yllapitopumpun ohjaus,
pumpun juoksupydran automaattinen puhdistus, pumpun syottopaineen 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 valitulle tasolle tai valittuun kohteeseen
3.3.3 FUNCT-painike. 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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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

Kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta, Ohjatut asetukset -toiminto kaynnistyy.
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) VW
5 Paivamaara* (P5.5.3) pp-kk.

* Nama vaiheet tulevat nakyviin, jos akku on asennettuna.

Kaynnista Ohjatut asetukset?

6 Kylls
Ei

Valitse Kylls ja paina OK-painiketta. Jos valitset Ei-vaihtoehdon, taajuusmuuttaja lopettaa
Ohjatut asetukset -toiminnon.
Jos haluat asettaa parametrien arvot manuaalisesti, valitse £/ ja paina OK-painiketta.

Valitse sovellus (P1.2 Sovellus, ID212)
Vakio

LVI

PID-ohjaus

Multi-Pump (yksi taajuusmuuttaja)
Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Voit jatkaa vaiheessa 7 valitun sovelluksen ohjattuun toimintoon valitsemalla Kylla ja
painamalla OK-painiketta. Ohjattujen sovellustoimintojen kuvaukset ovat luvussa 2 Ohjatut
toiminnot.

Jos valitset Ei-vaihtoehdon ja painat OK-painiketta, Ohjatut asetukset -toiminto keskeytyy ja
sinun taytyy valita kaikki parametriarvot manuaalisesti.

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 VAKIO- JA LVI-SOVELLUKSET

Vakio- ja HVAC-sovellusten avulla voit ohjata esimerkiksi pumppuja tai puhaltimia.

Taajuusmuuttajaa voidaan ohjata paneelin, kenttavaylan tai riviliitinten valityksella.

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




PIKAOPAS VACON - 15

Riviliitinohjauksessa taajuusmuuttajan taajuusohjesignaali kytketaan joko liittimeen Al1 (0-
10 V) tai Al2 (4-20 mA). Kytkentd maaraytyy 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 eteenpain) ja DI2
(kdynnistys taaksepain).

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (L&htotaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).

Parametrien kuvaukset ovat luvussa 70 Parametrikuvaukset.

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




VACON - 16 PIKAOPAS

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: Vakio- ja HVAC-sovellusten oletusohjausliitdnnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.

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




PIKAOPAS

VACON - 17

** = 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. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)

B. Kelluva

Taulukko 2: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus

1.1.1 Ohjatut aset. 0 1 0

ID

1170

Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso Tau-
lukko 1 Ohjatut asetuk-
set -toiminto).

1.1.2 Fire Mode -aset. 0 1 0

1672

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso 2.6 Ohjattu Fire
Mode -asetustoiminto).

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




VACON - 18

PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

Parametri

Sovellus

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

212

Kuvaus

0 = Vakio

1=HVAC

2 = PID-saato

3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)

4 = Multi-Pump (useita
taajuusmuuttajia)

Minimitaajuusohje

0.00

P1.4

Hz

0.0

101

Pienin sallittu taajuus-
ohje.

Maksimitaajuusohje

P1.3

320.0

Hz

50.0/
60.0

102

Suurin sallittu taajuus-
ohje

Kiihdytysaika 1

0.1

3000.0

5.0

103

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
kasvaa nollataajuu-
desta maksimitaajuu-
teen.

Hidastusaika 1

0.1

3000.0

5.0

104

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
pienenee maksimitaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

Moottorin virtaraja

IH*0,1

Vaihtelee

107

Suurin taajuusmuutta-
jasta lahteva moottorin
virta.

Moottorin tyyppi

650

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-
moottori

2 = Reluktanssimoot-
tori

Moottorin nimellis-
jannite

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihtelee

110

Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.

HUOMAUTUS!

Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.

1.10

Moottorin nimellis-
taajuus

8.0

320.0

Hz

50/ 60

1

Katso arvo fn moottorin
arvokilvesta.

Moottorin nimellis-
nopeus

24

19200

rpm

Vaihtelee

12

Katso arvo nn mootto-
rin arvokilvesta.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

112 Moottorm nimellis- IH*0.1 I * 2 A Vaihtelee 113 Katso.arvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.

113 Moottorln.tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat_so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.

Taajuusmuuttaja etsii
mahdollisimman pie-
nen moottorin virran
voidakseen sdastaa
energiaa ja vahentaa
moottorin melua. Kayta
0 1 0 666  |tata toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
puMppuprosesseissa.

Energiankayton opti-

1.14 0
mointi

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Tunnistusajo laskee tai
mittaa ne moottorin
parametrit, joita tarvi-
taan moottorin ja
nopeuden tehokkaa-
seen saatoon.

1.15 Tunnistus 0 2 0 631 0 = Ei kiiytbssi

1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on asetet-
tava ennen tunnistusa-
jon suorittamista.

1.16 Kaynnistystoiminto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

11g | Automaattinen vian- 0 1 0 731 | 0= Ei kiytéss

kuittaus 1 = Kaytossa

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




VACON - 20 PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika [pysaytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

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 [pyséytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Etdohjauspaikan (Kay/
Seis] valinta.

1.21 Etaohjauspaikka 0 1 0 172
0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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VACON - 21

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A

valinta

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

17

Kuvaus

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu I/0 A.

0=PC

1 = Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

5=Al1+AI2

7 = PID-ohjearvo

8 = Moottoripotentio-
metri

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

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu paneeli.
Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldaohjear-
von valinta

122

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu kentta-
vayla.

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.

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




VACON - 22 PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kdyttoonotto

Numero Parametri in. . . Kuvaus

1.30 AO01 toiminto | 0 | 31 | | 2 | 10050 |Katso P3.5.4.1.1.

Taulukko 4: M1.31 Vakio / M1.32 LVI

Numero Parametri in. . . Kuvaus

Valitse vakionopeus
1.31.1 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105 |digitaalitulon DI4

avulla.

Valitse vakionopeus
1.31.2 Vakionopeus 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106 |digitaalitulon DI5

avulla.

Valitse vakionopeus
1.31.3 Vakionopeus 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126 |digitaalitulojen Dl4 ja

DI5 avulla.

1.4.2 PID-SAATOSOVELLUS

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

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

Kaytettavissa on kaksi ohjauspaikkaa. Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon DI6 avulla.
Kun ohjauspaikka A on kaytossa, DI1 antaa kaynnistys- ja pysaytyskomennot ja PID-saadin
antaa taajuusohjeen. Kun ohjauspaikka B on kaytdssa, Dl4 antaa kaynnistys- ja
pysaytyskomennot ja Al1 antaa taajuusohjeen.

Voit maarittaa kaikki taajuusmuuttajan lahdot vapaasti kaikissa sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (Lahtotaajuus) ja kolme
releldhtoa (Kay, Vika, Valmis).

Parametrien kuvaukset ovat taulukossa Taulukko 1 Ohjatut asetukset -toiminto.
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Vakiolaajennuskortti
|__signaali__J __ Kuvaus |
X
_ = ] 1 | [+10 Vref | [ohjausjannitelahts | | |

Ohjearvopo- IL —\ - Paikka A-

tentiometri ; '

AIl+ .

1-10 000 Q| | - 2 Analogiatulo 1 + PID-asetusarvo (ohje)

I Paikka B:

o 3 | |AIL- Analogiatulo 1 - Taajuusohje
Kaksijohdinl&hetin (oletusarvo: 0-10V)
Oloarvo - ___1 a A2+ Ana|ogiatu|o 2 + PID'taka|S|nkytkentaarV0

(oloarvo)
(oletusarvo: 4-20 mA)
I= 47 5 A2- Analogiatulo 2 -
|
(0)‘};--_29"["6 F-77"71 6 |[24vinkants @ | [24 V:in apujannite | | |
. i1 7 ][cenD ® | |/O Maa | |

;__ el _| P | |DIl | |Digitaa|itulo 1 | |Paikka A: K3y eteen (PID-s&adin) |

L {1 9 |[on | Digitaalitulo 2 || Ulkoinen vika |

L EEEEEE. 1 10 | [p13 | [Digitaalitulo 3 | Vian kuittaus |

[ 11 ] [cM ® | | [¥nhteinen tuioile D11-D6| | |

e .| 12 | |24 V:n lahtt @ | |24 V:n apujénnite | | |

: r----1 13 | [oND ® | [1/0 Maa | | |

s | o Paikka B: Kay eteen

Fo-- Smmrem o 14 D14 Digitaalitulo 4 (taajuusohje P3.3.1.6)

o 15 | [o | [Digitaaliulo 5 || Vakionopeus 1 |

bo--r" --t----{ 16 | |DI6 | Digitaalitulo 6 | [ Ohjauspaikan A/B valinta_]

1 1

5 ! 17 | |[CM e Yhteinen tuloile DI1-DI6

,""\\__L____ 18 | |pO1+ Analogialdht6 1 +

' ! !

b mA — Lahtbtaajuus

' Seoefimd---- 1 19 AO1-/GND (] Analogialahtd 1 - (0-20 mA)

! 1

, 1

E : 30 | |+24 Vin tubo 24 Vin

: ! aputulojannite

i E A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU

‘ ! B RS485 Sarjavayla, positiivinen

1 1

- B} 21 | [RO1/1 NC o

: KAY ! / Releldhtd 1 )

| b 22 | [RO1/2 CM KAY

' 1

N % foooemeees 23 | [RO1/3 NO —

! 1

\ ! 24 | |[RO2/1 NC Releldhts 2

1

'OVIKA Lo 25 | [RO2/2 M -/ VIKA

)

O QEEEEETE. 26 | [RO2/3 NO —

28 TI1+ ) .
9 = Termistoritulo *)
32 RO3/2 CM " Relelahté 3

/ VALMIS *x)
33 RO3/3 NO L

Kuva é: PID-s&éatésovelluksen oletusohjausliitannat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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VACON - 24 PIKAOPAS

** = 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. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)
B. Kelluva

Taulukko 5: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso 1.3
Ensimmdinen k&ynnis-
tys).

1.1.1 Ohjatut aset. 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
1.1.2 Fire Mode -aset. 0 1 0 1672 |minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso 2.6 Ohjattu Fire
Mode -asetustoiminto).
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VACON - 25

Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

Parametri

Sovellus

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

212

Kuvaus

0 = Vakio

1=HVAC

2 = PID-saato

3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)

4 = Multi-Pump (useita
taajuusmuuttajia)

Minimitaajuusohje

0.00

P1.4

Hz

0.0

101

Pienin sallittu taajuus-
ohje.

Maksimitaajuusohje

P1.3

320.0

Hz

50.0/
60.0

102

Suurin sallittu taajuus-
ohje

Kiihdytysaika 1

0.1

3000.0

5.0

103

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
kasvaa nollataajuu-
desta maksimitaajuu-
teen.

Hidastusaika 1

0.1

3000.0

5.0

104

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
pienenee maksimitaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

Moottorin virtaraja

IH*0,1

Vaihtelee

107

Suurin taajuusmuutta-
jasta lahteva moottorin
virta.

Moottorin tyyppi

650

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-
moottori

2 = Reluktanssimoot-
tori

Moottorin nimellis-
jannite

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihtelee

110

Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.

HUOMAUTUS!

Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.

1.10

Moottorin nimellis-
taajuus

8.0

320.0

Hz

50.0/
60.0

1

Katso arvo fn moottorin
arvokilvesta.

Moottorin nimellis-
nopeus

24

19200

rpm

Vaihtelee

12

Katso arvo nn mootto-
rin arvokilvesta.
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Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

112 Moottorm nimellis- IH*0.1 Is A Vaihtelee 113 Katso.arvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.

113 Moottorln.tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat_so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.

Taajuusmuuttaja etsii
mahdollisimman pie-
nen moottorin virran
voidakseen sdastaa
energiaa ja vahentaa
moottorin melua. Kayta
0 1 0 666  |tata toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
puMppuprosesseissa.

Energiankayton opti-

1.14 0
mointi

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Tunnistusajo laskee tai
mittaa ne moottorin
parametrit, joita tarvi-
taan moottorin ja
nopeuden tehokkaa-
seen saatoon.

1.15 Tunnistus 0 2 0 631 0 = Ei kiiytbssi

1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on asetet-
tava ennen tunnistusa-
jon suorittamista.

1.16 Kaynnistystoiminto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

11g | Automaattinen vian- 0 1 0 731 | 0= Ei kiytéss

kuittaus 1 = Kaytossa
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Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika [pysaytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

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 [pyséytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Etdohjauspaikan (Kay/
Seis] valinta.

1.21 Etaohjauspaikka 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

Yks. Oletus

ID

17

Kuvaus

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu I/0 A.

0=PC

1 = Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

6=Al1+AlI2

7 = PID-ohjearvo

8 = Moottoripotentio-
metri

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

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

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: M1.33 PID-saato

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Jos parametrin arvo on

PID-saatimen vah- 100 %, 10 prosentin
1.33.1 0.00 100.00 % 100.00 118 muutos virhearvossa

vistus muuttaa saatimen lah-
toarvoa 10 prosentilla.

Jos parametrin arvoksi
asetetaan 1,00 s, 10
prosentin muutos vir-
1.33.2 PID-saatimen I-aika 0.00 600.00 s 1.00 119 hearvossa muuttaa
saatimen lahtoarvoa
10,00 prosentilla
sekunnissa.

Jos parametrin arvoksi
asetetaan 1,00 s, 10
prosentin muutos vir-
hearvossa 1,00 sekun-
nin aikana aiheuttaa
10,00 prosentin muu-
toksen saatimen lahto-
arvossa.

1.33.3 PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 s 0.00 1132

Valitse prosessin
1.33.4 Yksikon valinta 1 L4 1 1036 |yksikkd. Katso
P3.13.1.4.

Prosessiyksikdn arvo,

Valitun yksikan Vaihte- | Vaihte- joka on sama kuin

1.33.5 A Vaihtelee 1033 |nolla prosenttia PID-
minimi lee lee L L
takaisinkytkentasig-
naalista.
Prosessiyksikdn arvo,
. - ) . . joka on sama kuin
1336 |Valitunyksikén mak- | Vaihte- | Vaihte Vaihtelee | 1034 |sata prosenttia PID-
simi lee lee . L
takaisinkytkentasig-
naalista.
133.7 Takalsmkytkenta 1, 0 30 2 334 Katso P3.13.3.3.
paikka
1.33.8 Asetusarvon 1 lahde 0 32 1 332 Katso P3.13.2.6.
133.9 Paneelin asetusarvo | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 167

1 lee lee lee
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Taulukko 7: M1.33 PID-saato

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Taajuusmuuttaja siirtyy
lepotilaan, kun lahto-
taajuus pysyy taman
rajan alapuolella
pidempdan kuin para-
metrin Lepoviive maa-
rittaman ajan.

0 = Ei kaytossa

1.33.10 | SP1 Lepotaajuusraja 0.0 320.0 Hz 0.0 1016

Aika, joka taajuus pysyy
lepotilarajan alapuo-
1.33.11 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017 [lella, ennen kuin taa-
juusmuuttaja pysahtyy.
0 = Ei kaytossa

PID-takaisinkytkennan

valvonnan havahtumis-

1.33.12 | SP1 Havahtumisraja | '2inte- | Vainte- | Vaihte- |\ 401 0e | 1018 |23 Havahtumisraja i
lee lee lee kayttaa valittuja pro-

sessiyksikkoja.

0 = Ei kaytossa

Digitaalitulon DI5 valit-

1.33.12 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105 .
sema vakionopeus.

1.4.3 YHDEN TAAJUUSMUUTTAJAN MONIPUMPPUSOVELLUS

Voit kayttaa yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellusta kayttotarkoituksiin, joissa yksi
taajuusmuuttaja ohjaa enintadn kahdeksasta rinnakkaisesta moottorista (esimerkiksi
pumpusta, puhaltimesta tai kompressorista) koostuvaa jarjestelmaa. Oletusasetuksen
mukaan yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellus maaritetaan kolmelle rinnakkaiselle
moottorille.

Taajuusmuuttaja kytketaan yhteen moottoreista, josta tulee saateleva moottori.
Taajuusmuuttajan sisainen PID-saadin ohjaa saatomoottorin nopeutta ja antaa kaynnistys- ja
pysaytysohjaussignaalit apumoottoreille relelahtdjen kautta. Ulkoiset kontaktorit (kytkimet)
kytkevat apumoottorit verkkojannitteeseen.

Voit ohjata prosessimuuttujaa (esimerkiksi painetta) sdatamalla sdatomoottorin nopeutta ja
muuttamalla kaytossa olevien moottorien maaraa.

Parametrien kuvaukset ovat luvussa 10 Parametrikuvaukset.
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3[\[

Kay/Seis D
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M1 M2 M3
S
M2
—> @ —>
S

Kuva 8: Yhden taajuusmuuttajan monipumppukokoonpano

Vuorottelutoiminto (kdynnistysjarjestyksen muuttaminen) tasaa jarjestelmassa olevien
moottorien kulumista. Vuorottelutoiminto valvoo kunkin moottorin kdyntiaikaa ja asettaa
moottorien kaynnistysjarjestyksen. Moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kaynnistyy ensin
ja moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kdynnistyy viimeisena. Voit maarittaa vuorottelun
kdynnistymé&an sisdisen reaaliaikakellon (edellyttéda paristoa) asettaman vuorotteluvalin
perusteella.

Voit maarittaa vuorottelun kattamaan kaikki jarjestelman pumput tai vain apupumput.
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%
M3

M1 M2

Kuva 9: Ohjauskaavio, kun vain apumoottorit on méaaritetty vuorottelemaan.

K1 K1i.1 K2 | K2.1 K2 | K3.1

Kuva 10: Ohjauskaavio, kun kaikki moottorit on mdaritetty vuorottelemaan.

Kaytettavissa on kaksi ohjauspaikkaa. Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon DI6 avulla.
Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon DI6 avulla. Kun ohjauspaikka A on kaytossa, DI1
antaa kaynnistys- ja pysaytyskomennot ja PID-saadin antaa taajuusohjeen. Kun ohjauspaikka
B on kaytossa, Dl4 antaa kaynnistys- ja pysaytyskomennot ja Al1 antaa taajuusohjeen.
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Voit maarittaa kaikki taajuusmuuttajan lahdot vapaasti kaikissa sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettdvissa yksi analogialéhto (L&htGtaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
|__Signaali _§ ___ Kuvaus |
_rk— | 1 | [ +10vref | | Ohjausjannitelahts | | |
Viitepoten- | | L4 Paikka A: Ei kaytossa
e ‘| o2 AILl+ Analogiatulo 1 + alkka A: aytossa
1-10 kQ [ Paikka B:

l_ _ _ Taajuusohje
Kaksijohdinlahetin 3 All- Analogiatulo 1 - (oletusarvo: 0-10 V)
Oloarvo - A2+ i - .

—————— 4 Analogiatulo 2 + PID-takaisinkytkenta-

arvo (oloarvo)
LT 5 AlI2- Analogiatulo 2 - (oletusarvo: -20 mA)
|
[=Oa20mAT - o1 e |[24vout e | [24 Vin apujannite | | |
—_— - __
. ) -1 7 |[onD e | [1/0 maa || |
peoo T { 8 |[p11 | Digitaalitulo 1 | | Paikka A: Kay eteen (PID-saadin) |
| -7 . —
R IR EE R { 9 || D12 | [Digitaalitulo 2 | [Foe B ks e) |
Lom -| 10 | | DI3 | |Digitaa|itu|o 3 | |Ohjauspaikan A/B valinta |
| 11 | | CM ® | |Yhteinen tuloille DI1-DI6 || |
e 1 12]] 24vout @ | [24 v:in apujannite || |
: r----1 13 || GND ® | [1/0 maa | |
1 P 1
AR S 14 | | DI4 Digitaalitulo 4 Moottorin 1 lukitus
1 1
po--r’ e 15 ][ DI5 | [Digitaalitulo 5 | [ Moottorin 2 lukitus |
bo--c” —--p----{ 16 || DI6 | |Digitaalitulo 6 | [Moottorin 3 lukitus |
1 1
! 17 CM L] Yhteinen tuloille DI1-DI6 |
' PN 1
B S [FTY RYT Analogialihts 1 +
©. mA ) Lahtotaajuus
N e 19 || AO1-/MAA ® | |Analogialahts 1 - | |(oletusarvo 0-20 mA)
. 1
: | 24 V:n aputulojannite
H ! 30 +24 Vin
1 1
E A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU
. ! B RS485 Sarjavayla, positiivinen
1 1
! 21 RO1/1 NC / Relelahto 1 Moottorin 1 ohjaus
CoA1 A2 F---q 22 RO1/2 CM (monipumpputoiminnon
fomm - D..--: _______ 23 R01/3 NO - K2—kontaktor|)
! 1
1 s P
! | 24 | | RO2/1 NC / Releléhtd 2 Moottorin 2 ohjaus
'A1IA2 E--- 25 R0O2/2 CM (monipumpputoiminnon
, :
SLERES D--._'r ...... 26 RO2/3 NO I K2-kontaktori)
1
! 1
| X 28 I+ Termistoritulo *)
! : 29 | | TI1- I
! L 2t A Moottorin 3 ohjaus
! A1IA2 32 RO3/2 CM _~"Relelahto 3 (monipumppgtoiminnon **)
[P I 33 RO3/3 NO K2-kontaktori)

Kuva 11: Yhden taajuusmuuttajan monipumppusovelluksen oletusohjausliitdnnat

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

asennusoppaassa.
P H/AH
)
Sl
Q (SN !
i N A2
& )
E o DIO's
ek
- TP
S)
Ik
E o
— S
& ©
Kuva 12: DIP-kytkin
A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)

B. Kelluva

Taulukko 8: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus

1.1.1 Ohjatut aset. 0 1 0

ID

1170

Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso 1.3
Ensimmdinen k&ynnis-
tys).

1.1.2 Fire Mode -aset. 0 1 0

1672

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso 2.6 Ohjattu Fire
Mode -asetustoiminto).
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PIKAOPAS

Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

Parametri

Sovellus

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

212

Kuvaus

0 = Vakio

1=HVAC

2 = PID-saato

3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)

4 = Multi-Pump (useita
taajuusmuuttajia)

Minimitaajuusohje

0.00

P1.4

Hz

0.0

101

Pienin sallittu taajuus-
ohje.

Maksimitaajuusohje

P1.3

320.0

Hz

50.0/
60.0

102

Suurin sallittu taajuus-
ohje

Kiihdytysaika 1

0.1

3000.0

5.0

103

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
kasvaa nollataajuu-
desta maksimitaajuu-
teen.

Hidastusaika 1

0.1

3000.0

5.0

104

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
pienenee maksimitaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

Moottorin virtaraja

IH*0,1

Vaihtelee

107

Suurin taajuusmuutta-
jasta lahteva moottorin
virta.

Moottorin tyyppi

650

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-
moottori

2 = Reluktanssimoot-
tori

Moottorin nimellis-
jannite

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihtelee

110

Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.

HUOMAUTUS!

Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.

1.10

Moottorin nimellis-
taajuus

8.0

320.0

Hz

50.0/
60.0

1

Katso arvo fn moottorin
arvokilvesta.

Moottorin nimellis-
nopeus

24

19200

rpm

Vaihtelee

12

Katso arvo nn mootto-
rin arvokilvesta.
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Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

112 Moottorm nimellis- IH*0.1 Is A Vaihtelee 113 Katso.arvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.

113 Moottorln.tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat_so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.

Taajuusmuuttaja etsii
mahdollisimman pie-
nen moottorin virran
voidakseen sdastaa
energiaa ja vahentaa
moottorin melua. Kayta
0 1 0 666  |tata toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
puMppuprosesseissa.

Energiankayton opti-

1.14 0
mointi

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Tunnistusajo laskee tai
mittaa ne moottorin
parametrit, joita tarvi-
taan moottorin ja
nopeuden tehokkaa-
seen saatoon.

1.15 Tunnistus 0 2 0 631 0 = Ei kiiytbssi

1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on asetet-
tava ennen tunnistusa-
jon suorittamista.

1.16 Kaynnistystoiminto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

11g | Automaattinen vian- 0 1 0 731 | 0= Ei kiytéss

kuittaus 1 = Kaytossa
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Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika [pysaytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

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 [pyséytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Etdohjauspaikan (Kay/
Seis] valinta.

1.21 Etaohjauspaikka 0 1 0 172
0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

17

Kuvaus

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu I/0 A.

0=PC

1 = Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

6=Al1+AlI2

7 = PID-ohjearvo

8 = Moottoripotentio-
metri

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

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

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 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Jos parametrin
arvo on 100 %, 10
PID-sa&timen prosentin muutos
1.34.1 . 0.00 100.00 % 100.00 118 virhearvossa muut-
vahvistus s il e

taa saatimen lahto-
arvoa 10 prosen-
tilla.

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin
1342 | PID-sddtimen - 0.00 600.00 s 1.00 119~ |muutos virhear-
aika vossa muuttaa saa-
timen lahtoarvoa
10,00 prosentilla
sekunnissa.

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin

PID-saatimen D- muutos virhear-
1.34.3 0.00 100.00 5 0.00 1132 |[vossa 1,00 sekun-

aika nin aikana aiheut-
taa 10,00 prosentin
muutoksen saati-
men lahtdarvossa.
Valitse prosessin
1.34.4 Yksikdn valinta 1 44 1 1036 yksikko. Katso
P3.13.1.4.
Prosessiyksikdn
. - . arvo, joka on sama
1.34.5 Val't;?n{ﬁ'kon Vaihtelee | Vaihtelee Val':;e 1033 |kuin nolla prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.
Prosessiyksikdn
. - . arvo, joka on sama
1.34.6 Vallrt:ank);li(r?ikon Vaihtelee Vaihtelee Vall:;e 1034 kuin sata prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.
134.7 Takmsmkytkenta 0 30 2 334 Katso P3.13.3.3.
1, paikka
134.8 Asetg§arvon 1 0 39 1 332 Katso P3.13.2.6.
lahde
1349 |Paneelinasetus- |y ipiciee | vaihtelee | V2N [ g 167
arvo 1 lee
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Taajuusmuuttaja
siirtyy lepotilaan,
kun lahtotaajuus
pysyy tadman rajan
0.0 320.0 Hz 0.0 1016 alapuolella pidem-
paan kuin para-
metrin Lepoviive
maarittaman ajan.
0 = Ei kaytossa

SP1 Lepotaa-

1.34.10 . .
juusraja

Aika, joka taajuus
pysyy lepotilarajan
alapuolella, ennen
kuin taajuusmuut-
taja pysahtyy.

0 = Ei kaytossa

1.34.11 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017

PID-takaisinkyt-
kennan valvonnan

. . . havahtumisraja.
1.34.12 SP1 Havghtumls- Vaihtelee Vaihtelee Vainte- | Vaihte- 1018 Havahtumisraja 1
raja lee lee s
kayttaa valittuja
prosessiyksikkdja.
0 = Ei kaytossa

Valitsee moni-
pumpputilan.

1.34.13 Multi-Pump-tila 0 2 0 1785 0 = yksi taajuus-
muuttaja

1 = Rinnansaato
2 = Monisaato

Monipumppujarjes-
telmassa kaytetta-
Pumppujen 1 8 1 1001 vien moo.ttorie.n
maara (pumppujen tai
puhaltimien) koko-
naismaara.

1.34.14

Ottaa lukitukset
kayttoon tai poistaa
ne kaytosta. Luki-
tukset kertovat jar-
jestelmalle, onko
1.34.15 Pumpun lukitus 0 1 1 1032 moottori kytketty
vai ei.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Ota kaynnistysjar-
jestyksen ja moot-
torien prioriteetin
kierto kayttoon tai
poista se kaytosta.

1.34.16 Vuorottelu 0 2 1 1027
0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa (aika-
véli)

2 = Kaytéssa (vii-
konpaivat)

1.34.17 Vuorotteleva 0 1 1 1028 0 = Apupumppu

pumppu 1 = Kaikki pumput

Vuorottelu alkaa
taman parametrin
madarittaman ajan
kuluttua. Vuorot-
telu alkaa kuitenkin
1.34.18 Vuorotteluvali 0.0 3000.0 h 48.0 1029 vain, jos kapasi-
teetti on paramet-
rien P1.34.21 ja
P1.34.22 maaritta-
man tason alapuo-
lella.

Alue

BO = sunnuntai
B1 = maanantai
1.34.19 Vuorottelupaivat 0 127 15904 B2 = tiistai

B3 = keskiviikko
B4 = torstai

B5 = perjantai
Bé6 = lauantai

Vuorottelun kel- . Alue:
1.34.20 lonaika 00:00:00 23:59:59 Aika 15905 00:00:00-23:59:59
134,21 | Vuorottelu:raja- | 4 4, P3.3.1.2 Hz | 25:00 | 1031 |Némd parametrit
arvo) arvo. maarittavat tason,
jonka alapuolella
kapasiteetin on
134.22 Vuorotte.lu: Pum- 1 6 1030 pysyttava, JotFa
pun raja-arvo vuorottelu voi

kaynnistya.
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Prosenttiosuus
asetusarvosta. Esi-
merkki:
Asetusarvo =5 bar

1.34.23 Saatoalue 0 100 % 10 1097 S&atdalue =10 %
Kun takaisinkyt-
kentdarvo on alu-
eella 4,5-5,5 bar,
moottori pysyy kyt-
kettyna.

Aika, jonka jalkeen
pumppuja lisataan
tai poistetaan, kun

1.34.24 Saatoal. viive 0 3600 s 10 1098 takaisinkytken-
taarvo on saato-
alueen ulkopuo-
lella.

. DigIN OPEN = Ei aktiivi-

1.34.25 P“mthm 1 Luki- paikka | 426 |nen

us 0.1 CLOSED = Aktiivi-
nen
. DigIN Katso 1.34.25
13426 | Pumpun 2 luki- paikka | 427
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13427 | Pumpun 3 luki- paikka | 428
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
134,28 | Pumpun 4 luki- paikka | 429
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13429 | Pumpun 5 luki- paikka | 430
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13430 | Pumpun 6 luki- paikka | 486
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13431 | Pumpun 7 luki- paikka | 487
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13432 | Pumpun 8 luki- paikka | 488
tus 01
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1.4.4 USEAN TAAJUUSMUUTTAJAN MONIPUMPPUSOVELLUS

Voit kayttaa usean taajuusmuuttajan monipumppusovellusta jarjestelmassa, jossa on
enintdan kahdeksan rinnakkaista eri nopeuksilla toimivaa moottoria (esimerkiksi pumppua,
puhallinta tai kompressoria). Oletusasetuksen mukaan usean taajuusmuuttajan
monipumppusovellus maaritetaan kolmelle rinnakkaiselle moottorille.

Parametrien kuvaukset ovat luvussa 70 Parametrikuvaukset.

Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kayttoonoton tarkistusluettelo on luvussa
10.16.1 Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kdyttédnoton tarkistusluettelo.

Kullakin moottorilla on taajuusmuuttaja, joka ohjaa moottoria. Jarjestelman
taajuusmuuttajat ovat yhteydessa toisiinsa Modbus RTU -tietoliikennevaylan kautta.

3~

Kay/Seis

| | | KV ||
)= )= )=
N
M1 M2 M3

<
[Ery

—

WSW,

M3

G

Kuva 13: Usean taajuusmuuttajan monipumppukokoonpano

Voit ohjata prosessimuuttujaa (esimerkiksi painetta) saatamalla sdatémoottorin nopeutta ja
muuttamalla kaytossa olevien moottorien maaraa. Saatomoottorin taajuusmuuttajan
sisdinen PID-saadin ohjaa moottorien nopeutta, kdaynnistymista ja pysahtymista.

Jarjestelman toiminta maaraytyy valitun toimintatilan mukaan. Rinnansaatotilassa
apumoottorit seuraavat saatomoottorin nopeutta.

Pumppu 1 on ohjaa, ja pumput 2-3 seuraavat pumpun 1 nopeutta kayrien A osoittamalla
tavalla.
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Kuva 14: Ohjaus rinnansaatétilassa.

Seuraavassa kuvassa on esimerkki monisaatotilasta, jossa saatavan moottorin nopeus
lukittuu vakiotuotantonopeuteen B, kun seuraava moottori kaynnistyy. Kayrat A kuvaavat
pumppujen saatelya.

) o t
98 48 28
— —
P1 P2 P3

Kuva 15: Ohjaus monisdéatotilassa.

Vuorottelutoiminto (kdynnistysjarjestyksen muuttaminen) tasaa jérjestelmassé olevien
moottorien kulumista. Vuorottelutoiminto valvoo kunkin moottorin kayntiaikaa ja asettaa
moottorien kaynnistysjarjestyksen. Moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kaynnistyy ensin
ja moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kaynnistyy viimeisena. Voit maarittaa vuorottelun
kdynnistymé&an vuorotteluvalin tai taajuusmuuttajan sisaisen reaaliaikakellon (edellyttas
paristoa) perusteella.
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PIKAOPAS

Vakiolaajennuskortti
|___Signaali_§  Kuvaus |
T | [ Ohjausjannitelahts | | |
2 All+ Analogiatulo 1 +
Oletuksena ei kaytossa
(oletusarvo: 0-10 V)
3 All- Analogiatulo 1 -
Kaksijohdinanturi
Oloarvo To4 a4 || A2+ Analogiatulo 2 + PID-sa4tajan (todellinen)
takaisinkytkentaarvo
. (oletusarvo 4...20 mA)
- 5 AI2- Analogiatulo 2 -
- |
04-20mA|--1"¢ |[22v. o | [24 V:n apujannite || |
|
-~ [ 7][cenD ® | [1/0 maa || |
pomet e {8 |[pn1 | [Digitaalitulo 1 || Kay eteen |
5— T Ll —I 9 | | DI2 | | Digitaalitulo 2 | | Huuhtelu (Kay eteen + huuhtelutaajuus) |
E‘ =T e 'I 10 | | DI3 | | Digitaalitulo 3 | |(Aka|D_ Essgglsasll;\{orlzu\:\ﬁ! 2 Bancei SP2) |
| 11 | | CM | |Yhteinen tuloille DI1-DI6 || |
5 [12][24v, @ | [24 v:in apujannite || |
: r-1 13 | [ GND ® | [1/0 maa | | |
1 P 1
L7 __.r-] 14 || D14 Digitaalitulo 4 Vian kuittaus
1 1
E' ---7 ’ . -T - E' - —I 15 | | DI5 | | DIgItaaIItUIO 5 | (Augg?EaL:lt:ttI;l\(sisteul,Jilwnnl = Kaytettévissa)
bo---" ---1-] 16 || DI6 | [Digitaalitulo 6 | [ Ulkoinen vika |
1 1
! 17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
1 - 1 A e .
h P N Analogialahto 1 +
vy o 1 18 | AO1+ g Lahtdtaajuus (0-20 mA)
! . MA
P N<_-t----4 19 || AO1L- ® | |Analogialahts 1 -
! 1
. 1
! ! . 24 V:n apu-
, | 30 +24Viny, tulojannite
1 1
- E-------------}-- A RS485 Sarjavayla, negatiivinen| | Taajuusmuuttajien valiner
! I I tietoliikenne
A -1 B RS485 Sarjavayld, positiivinen (Modbus RTU)
' [ 1
Lo ) 21 | | RO1/1 NC Shts
: i KAY ! 7 Relelahto 1 )
; o :—-- 22 RO1/2 CM KAY
! @ 23 | [ RO1/3 NO
Lo |
\ ! ! 24 RO2/1 NC Relelahto 2
. [ I
Muiden | ;
taajuus#uizt'ajluen VIKA -4 25 RO2/2 CM VIKA
jitti nl
liittimeen I/—\,_ _ _@ _____ 26 R02/3 NO
v 28 | | TI1+ o *)
Muiden Termistoritulo
taajuusmuuttajien 29 TI1-
litti B
rmeen 32 | [ RO3/2CM _~Relelahts 3 VALMIS )
33 RO3/3 NO .

Kuva 16: Usean taajuusmuuttajan monipumppusovelluksen 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

O|lkion
S

GN

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 17: DIP-kytkin

A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)
B. Kelluva

Kussakin taajuusmuuttajassa on paineanturi. Kun korvautuvuustaso on korkea,
taajuusmuuttaja ja paineanturit ovat redundantteja.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, seuraava taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
« Jos anturi vikaantuu, seuraava taajuusmuuttaja (jolla on erillinen anturi) alkaa toimia
saatolaitteena.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.
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™~ "TAAJUUSMUUNTAJIA 1 ! TAAJUUSMUUNTAJA 2 TAAJUUSMUUNTAJA 3

;|

H HEES

E. FEEEEEER FRE
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o
t i

TAAJUUSMUUTTAJA 1

VACON 100 FLOW

1
1
1
1
1
1
1
KAKSIJOHDINLAHETIN P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taal uuﬁ'muuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =1
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkenté Signaalit kytketty :
1
1
1
1
1
1

P PAINEANTURI 1

+10 V_{ Referenssijénnite
AI2+ ]
All-
AI2+ ]
AI2-
+24 V. 24 V:n apujanniteldhtd
GND 1/0 maa
DIN1 || KAY ETEEN
M

HUUHTELU
DIN2 Kay eteen + huuhtelutaajuus)

10 [ DIN3 [| AIRA3ELPARY AN EHNE snp

11 CM ¢|| Yhteinen tuloille DI1-DI6
12[3+24 V[[| 24 v:n apujannitelahts
13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15[ DINS||| foletuksena ‘e kiytossa)

16/ DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19| AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
B| RS485 tietoliikenne (Modbus RTU)

EI KAYTOSSA (0-10 V)

PID-TAK.KYTKENTA (4-20[mA)

(Y]

(o] (oo} ANN [e)} (6, | B [OVH 1 S o)

151 M)

21] RO1

Releldhto 1
22| RO1 j(w&v)
23] rRO1 —

24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3

DIO:t AlL AO
KELLUV/ 1] || U |
GND | I T_|n
AI2 RS485-péaite

POIS
T_|B| [ PARALC

Kuva 18: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentakaavio, esimerkki 1A
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TAAJUUSMUUNTAJA 1

00 FL

TAAJUUSMUUTTAJA 2
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P PAINEANTURI 2 P3.15.4 Kaynn. & tak kytkent&= Signaalit kytketty
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All- ( )

A2+ ]
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1
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1
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X 12[3+24 V(L_ 24 V:n apujannitelahtd
| 13| GND|4| 1/0 maa
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1
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(Y]

(o] (oo} ANN [e)} (6, | B [OVH 1 S o)

251 Ao|

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19 AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
tietoliikenne (Modbus RTU)

B| RS485

21] RO1

Releldhto 1
22| RO1 j(w&v)
23] rRO1 —

24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3

DIO:t AlL AO
KELLUV/ 1] || U |
GND | I T_|n
AI2 RS485-péaite

T_[m| [ PAAL|

Kuva 19: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 1B

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




VACON - 50 PIKAOPAS

TAAJUUSMUUNTAJA
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X 12[3+24 V(L_ 24 V:n apujannitelahtd
| 13| GND|4| 1/0 maa
: 14| DIN4||| VIAN KUITTAUS
[ 15] DINS[[| folbtikSena i kiytossa)
X 16| DING||| ULKOINEN VIKA
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

(Y]

(o] (oo} ANN [e)} (6, | B [OVH 1 S o)

351 M|

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19 AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
tietoliikenne (Modbus RTU)

B| RS485

21| RO1 .
Releldht6 1

22| RO1 j(KAY)
23] rRO1 —

24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3
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AI2 RS485-péaite
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Kuva 20: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 1C
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Kaikkiin taajuusmuuttajiin on kytketty yksi anturi. Jarjestelman korvautuvuustaso on matala,
koska vain taajuusmuuttajat ovat redundantteja.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, seuraava taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
* Anturivian ilmetessa jarjestelma pysahtyy.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.

Liitin 17 kytkee +24 voltin jannitteen taajuusmuuttajien 1 ja 2 valille. Ulkoiset diodit kytketaan
liittimien 1 ja 2 valille. Digitaalitulosignaalit toimivat k&anteislogiikalla (ON = 0 V).
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Kuva 21: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentakaavio, esimerkki 2A
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Kuva 22: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 2B
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5 ROT — brx i
23| rRO1 —

1

1

1

1

1

|

1

;g 285 [ Relelahto 2 !
e Ro> (VIKA) !
32] RO3 | Relelahts 3 :
:

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

33 RO3 (VALMIS)

DIO:t AIl AO

ELLU\/A [V | ] V]
|

RS485-

Al2 paate
POIS
L I | PAAL|

Kuva 23: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentédkaavio, esimerkki 2C
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PIKAOPAS VACON - 55

Kummassakin taajuusmuuttajassa on erillinen paineanturi. Jarjestelman korvautuvuustaso
on keskitasoa, koska seka taajuusmuuttajia etta paineantureita on kaksi.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, toinen taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
« Jos anturi vikaantuu, toinen taajuusmuuttaja (jolla on erillinen anturi) alkaa toimia
saatolaitteena.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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TAAJUUSMUU'I'I':AJA 1 TAAJUUSMUUTTAJA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

EER

TAAJUUSMUUTTAJA 1 |
KAKSIJOHDINLAHETIN VACON 100 FLOW E

DIO:t All AO
ELLUVA ] l| [§] |
GND 1 I [ |

RS485-

Al2 paate
POIS
L T | PAAL|

I
I
I
I
I
I
I
I
I
! P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
: P PAINEANTURI 1 P3.15.3  Pumpun tunnus =1 !
| I P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty !
I
: + - 1]+10 VreA Referenssijénnite :
! 2 A2+ A e X
: 3 ATLC ] EI KAYTOSSA (0-10 V) :
! 4 A2+ . \
: 5 Al2- ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20|mA)
[ s 6 [9+24 V.| 24 V:napujannitelahts |,
X L_~{en 1/0 maa !
! 8 |[DIN1 || KAY ETEEN I
| 9 DIN2 HI%JéUHe;EIég + huuhtelutaajuus) :
X 10] | DINS || AR A AN 2 Fane by
) 11/| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
1 12]|e+24 V]I 24 V:n apujannitelahtd |,
: 13| GND /0 maa :
: 14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
| 15[ DINS|[| folettidens'ékiosss  |!
! 16| DIN6||| ULKOINEN VIKA ,
: 17] €M [} Ynteinen tuloille DI1-DI6 |!
! 18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)
) 19[ AO1- :
| 30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo |
: A| RS485 Taajuusmuuttajien vélinen tietoflikenne
: B | RS485 (Modbus RTU) :
I
I
I
! 21| RO1 - |
Releldhto 1
! 22l ROT | Regin '
I
| 23 RO1L — |
I
24| RO2 !
1 sl
. 35 RO2 |— vy |
! 1
, 26/ RO2 !
. 32 RO3 |— Relelanto 3 !
! 33] rRO3 |— ¢ ) .
' I
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
I

Kuva 24: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 3A
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1
TAAJUUSMUUTTAJA 1 TAAJUUSMUUTTAJA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

TAAJUUSMUUTTAJA 1 |
KAKSIJOHDINLAHETIN VACON 100 FLOW E

DIO:t All AO
ELLUVA ] l| [§] |
GND 1 I [ |

RS485-

Al2 paate
POIS
L T | PAAL|

I
I
I
I
I
I
I
I
I
! P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
: P PAINEANTURI (1 P3.15.3  Pumpun tunnus =1 !
| I P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty !
I
: + - 1[+10V | Referenssijénnite :
! 2 A2+ A e X
: 3 ATLC ] EI KAYTOSSA (0-10 V) :
! 4 A2+ . \
: 5 Al2- ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20|mA)
[ s 6 [9+24 V.| 24 V:napujannitelahts |,
: L_7{Towo 1/0 maa !
! 8 |[DIN1 || KAY ETEEN I
| 9 DIN2 HI%JéUHe;EIég + huuhtelutaajuus) :
X 10] | DINS || AR A AN 2 Fane by
) 11/| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
1 12]|e+24 V]I 24 V:n apujannitelahtd |,
: 13| GND /0 maa :
: 14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
| 15[ DINS|[| folettidens'ékiosss  |!
! 16/ DIN6 ULKOINEN VIKA |
: 17] €M [} Ynteinen tuloille DI1-DI6 |!
! 18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)
\ 19[ AO1- :
| 30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo |
: A| RS485 Taajuusmuuttajien vélinen tietoflikenne
: B | RS485 (Modbus RTU) :
I
I
I
! 21| RO1 - |
Releldhto 1
! 22l ROT | Regin '
I
| 23 RO1L — |
I
24| RO2 !
1 sl
. 35 RO2 |— vy |
! I
, 26/ RO2 !
. 32 RO3 |— Relelanto 3 !
! 33] rRO3 |— ¢ ) .
' I
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
: 1
1
I

Kuva 25: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelmén kytkentdkaavio, esimerkki 3B
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VACON - 58 PIKAOPAS

Inal

EEEEEEEE)EooEEEE0EEE0EE0EEEa0EE

0
0
0

0
0

TAAJUUSMUUTTAJA 3
VACON 100 FLOW

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
P3.15.3  Pumpun tunnus =3
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty

I

I
1(+10 V. . Referenssijannite :
2| AI2+ oA ek |
3 ATLC ] EI KAYTOSSA (0-10 V) :
41 A2+ ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20| I A)
5| Al2- : m
6 [9+24 V .| 24 V:napujanniteldhté |
7 || GND 4| 1/0 maa X
8 || DIN1 || KAY ETEEN I
9 DIN2 E‘KUéUHe;EIég + huuhtelutaajuus) :
10] | DINS || AR A AN 2 Fane by
11/| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
12]|e+24 VIII 24 V:n apujannitelahto |
13| GND /0O maa X
14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
15[ DINS|[| folettidens'ékiosss  |!
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA \
17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)
19[ AO1-
30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo

ikenne

A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tieto!
B | RS485 (Modbus RTU)

21] RO1 .
5 ROT — brx i
23| rRO1 —

;g 285 ¥ Relelahts 2
(VIKA)
26| rRO2 |——

32 RO3 | Relelahts 3
33 RO3 11 (VALMIS)

DIO:t All AO
ELLUVA ] l| [§] |
GND 1 I [ |

RS485-

Al2 paate
POIS
L T | PAAL|

Kuva 26: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 3C
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PIKAOPAS VACON - 59

Kahteen taajuusmuuttajaan on kytketty yksi yhteinen paineanturi. Jarjestelman
korvautuvuustaso on matala, koska vain taajuusmuuttajat ovat redundantteja.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, toinen taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
* Anturivian ilmetessa jarjestelma pysahtyy.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.

Liitin 17 kytkee +24 voltin jannitteen taajuusmuuttajien 1 ja 2 valille. Ulkoiset diodit kytketaan
liittimien 1 ja 2 valille. Digitaalitulosignaalit toimivat k&anteislogiikalla (ON = 0 V).
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TAAJUUSMUU'ITAJA 1 TAAJUUSMUUTTAIA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

'VACON 100 FLOW.

VACON 100 FLOW. VACON 100 FLOW.

| A

TAAJUUSMUUTTAJA 1
|KAKSIJOHDINLAHETIN VACON 100 FLOW

P P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita tapjuusmuuttajia)
PAINEANTURI 1 P3.15.3  Pumpun tunnus =1
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty

+10 V| Referenssijénnite
AI2+
All- ]
AI2+
Al2- ]

EI KAYTOSSA (0-10 V)

I
I
I
I
I
I
I
I
PID-TAK.KYTKENTA (4-2p nA)

+24 'V .| 24 V:n apujanniteldhtd
GND ¢| 1/0 maa

1

1

1

1

DIN1 || KAY ETEEN |
DIN2 HUUHTELU ¥
1

)

O| 0| N[O U AW N

(Kay eteen + huuhtelutaajuug
PID-ASETUSARVON VALINTA.
10 DIN3 (Auki = Paneeli SP1, Kiinni = Paneeli P:

11]| CM Yhteinen tuloille DI1-DIf :
12]|e+24 VIII 24 V:n apujannitelahto |
13| GND 1/0 maa X
14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
I
I
I
I
I

N

15| DINS||| {olbfSera SR ossa)

16| DING6||| ULKOINEN VIKA

17] CM Yhteinen tuloille DI1-DIf
18| AO1+ ] LAHTOTAAIUUS (0-20 mA)

30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo
A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tiefol
B | RS485 (Modbus RTU)

ikenne

21] RO1 .
5 ROT — brxe i
23| rRO1 —

;g 285 ¥ Relelahts 2
(VIKA)
26| rO2 |——

32 RO3 1 Relelahts 3
33 RO3 11 (VALMIS)

DIO:t AIl AO

ELLU\/A [V | ] V]
|

RS485-

AL2 padte
POIS
L I | PAAL

Kuva 27: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentakaavio, esimerkki 4A
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TAAJUUSMUUTTAJA 1 TAAJUUSMUU'ITAJA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

VACON 100 FLOW. VACON 100 FLOW.

'VACON 100 FLOW.

TAAJUUSMUUTTAJA 2

VACON 100 FLOW

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =2
P3.15.4 Kéaynn. & tak.kytkenta = Signaalit kytketty

1] +10 vref| Referenssijénnite

AI2+ ]
All-

EI KAYTOSSA (0-10 V)

AAIIZZT ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20 mA)

2
3
4
5
I: 6 |¢+24 Vouf 24 V:n apujannitelahto
7
8
9

GND /O maa

DIN1 || KAY ETEEN
DIN2 HUUHTELU (Kay eteen + huuhtelutaajuus)

PID-ASETUSARVON VALINTA.
10 DIN3 (Auki = Paneeli SP1, Kiinni = Paneeli SP2)

11]| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6

12|e+24 Vodt 24 V:n apujannitelahto

13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15/ DINS PUMPUN LUKITUS (oletuksena ei kdytossa)
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6

18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)

30| +24 v:n tulp 24 V:n apujénnitetulo
A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tietoliikenne
B | RS485 (Modbus RTU)

;; Egi _F+ Relelshts 1 (KAY)
23] rRO1 }—
;g Eg; 7 Relelahts 2 (VIKA)

26| rRO2 —
32 RO3 | Releldht 3 (VALMIS)

33 RO3 —

DIO:t AIl A

o
LT ]I 1T ]
RS485-
Al2 paate
L I |

Kuva 28: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 4B
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VACON - 62 PIKAOPAS

TAATIIS MU TTATA L TAAJUUSMUUTFAJA 2 TAAJUUSMUUTFAIJA 3
I I

VACON 100 FLOW. VACON 100 FLOW.

'VACON 100 FLOW.

e 21 -

TAAJUUSMUUTTAJA 3
VACON 100 FLOW |
il

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita tapjuusmuuttajia)
P3.15.3  Pumpun tunnus =3

P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty

+10 V| Referenssijénnite
AI2+

All- ]
AI2+
Al2-
+24 V .| 24 V:n apujannitelahto
GND 1/0 maa

DIN1 || KAY ETEEN

DIN2 HUUHTELU )

(Kay eteen + huuhtelutaajuug

PID-ASETUSARVON VALINTA.
10 DIN3 (Auki = Paneeli SP1, Kiinni = Paneeli 4P2,

11{| CM Yhteinen tuloille DI1-DIf
12]|e+24 VIII 24 V:n apujannitelahto
13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15[ DIN5[|| foleitens S etosss)
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DIf
18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19[ AO1- 1
30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo :
A | RS485 Taajuusmuuttajien vélinen tiefoljikenne
B | RS485 ] (Modbus RTU)

EI KAYTOSSA (0-10 V)

1
1
1
1
1
1
1
N 1
] PID-TAK.KYTKENTA (4-2p mA)

O| 0| N[O U AW N

21] RO1 .
5 ROT — brx i
23| rRO1 —

1

1

1

1

1

|

1

53 285 [ Relelahto 2 !
e Ro> (VIKA) !
32] RO3 | Relelahts 3 :
:

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

33 RO3 (VALMIS)

DIO:t AIl AO

ELLU\/A [V | ] V]
|

RS485-

Al2 paate
POIS
L I | PAAL|

Kuva 29: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 4C
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PIKAOPAS VACON - 63

Ensimmaiseen taajuusmuuttajaan on kytketty yksi paineanturi. Jarjestelma ei ole
redundantti, koska vain se pysahtyy, jos taajuusmuuttaja tai anturi vikaantuu.
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VACON - 64 PIKAOPAS

TAAJUUSMUUNTAJA 2 TAAJUUSMUUNTAJA 3

00 F

TAAJUUSMUUTTAJA 1

VACON 100 FLOW

1
1
1
1
1
1
1
KAKSIJOHDINLAHETIN P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taal uuﬁ'muuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =1
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkenté Signaalit kytketty :
1
1
1
1
1
1

P PAINEANTURI 1

I 1[ +10V_] Referenssijannite
+ - 2| A2+ ] PR
EI KAYTOSSA (0-10 V
3| AIl- ¢ )
4 Al2+ ]PID-TAK.KYTKENTA (4-20[mA)
L_ 5| AI2-
6|1+24V 24 V:n apujanniteldhtd
r— 71| GND ¢| 1/0 maa
" " KAY ETEEN
JARJESTELMAN 8 | DIN HYUHTELU
KAYNNISTYS- 9 DIN2 Kay eteen + huuhtelutaajuus)
10| DIN3 [| RIRASELYPARVON.VANTA
KOMENTO (AuKi = Paneell SP1, Kiinni = Paneeli' SPR)
TSRS T i 11{| CM ¢|| Yhteinen tuloille DI1-DI6
1S1i o 12[4+24 V]| 24 Vin apujannitelahts
& 2} 13| GND 1/0 maa
""""""""""""" 14 DIN4 VIAN KUITTAUS
15] DINS[[| folbtikSena i kiytossa)
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA
17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19| AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
B| RS485 tietoliikenne (Modbus RTU)

21| RO1
Relelahtd 1
22| RO1 j (KAY)

23] rRO1 —
24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3

DIO:t AlL AO
KELLUV/ 1] || U |
GND | I T_|n

AI2 RS485-paate

POIS
T_|B| [ PARALC

Kuva 30: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 5A
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TAAJUUSMUUTTAJA 1 TAAJUUSMUUTTAJA 3

TAAJUUSMUUTTAJA 2

VACON 100 FLOW |
!

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita tagjudsmuuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =2

P3.15.4 Kéaynn. & tak.kytkenta = Signaalit kytketty

1 | +10 vref| Referenssijénnite

AI2+ ]
All-

EI KAYTOSSA (0-10 V)

AI2+

2

3

4

5| Al2-

6 | #+24 vout| 24 V:in apujannitelahtd
7

8

9

1
1
1
1
1
1
1
]PID-TAK.KYTKENTA (4-20|mp)
1
1
1
1

GND I/0 maa

DIN1 || KAY ETEEN !
DIN2 HUUHTELU (Ké&y eteen + huuhtalu!:aajuus)

- . I
10[[DIN3 [} FARasaieimehy Qi 2 orcaii st

11| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
12|24 Vouk| 24 V:n apujénniteldhto
13| GND I/0 maa

14| DIN4 ||| VIAN KUITTAUS

PUMPUN LUKITUS
15| DINS (oletuksena ei kaytossa)

DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]L/'-'\HT(")TAAJUUS (0-20 mA)
19 AO1-

30| +24 v:n tulp 24 V:n apujannitetulo
A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tietgliikenne
B | RS485 ](Modbus RTU)

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
:
b

;; Egi ) Relelshts 1 (KAY)
23] rRO1 —

24| RO2 -
>5 RO2 }RelelahtoZ(VIKA

)
1

1

1

1

1

1

1

|

26| RO2 " Relelaht6 3 (VALMIS&
32| RO3 |
1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

i

1

1

33 RO3 —'

DIO:t AIl

KELLE f
RS485
OIS
| PAALLE]|

—
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Kuva 31: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelmén kytkentdkaavio, esimerkki 5B
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VACON - 66 PIKAOPAS

TAAJUUSMUUTTAJA 1

TAAJUUSMUUTTAJA 3

VACON 100 FLOW |
4

P1.2 Sovellus = Monlpumppu (useita taajuusmuuttajia)
P3.15.3  Pumpun tunnus =
P3.15.4 Kéynn. & tak.kytkentd = Slgnaallt kytketty

+10 V., | Referenssijannite

A2+ ]
All-

EI KAYTOSSA (0-10 V)

A2+ ]

PID-TAK.KYTKENTA (4-20[mA)
Al2-

w24 V 24 V:n apujanniteldhtd

out.
GND I/0 maa
DIN1 || KAY ETEEN

1
1
1
1
1
1
1
1
1
A
1
1
1
1
1
HUUHTELU !
DIN2 Kay eteen + huuhtelutaajuus)| |
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
b

OO |N[O |V |A W ]|N |-

PID-ASETUSARVON VALINTA.
10| | DIN3 || (auki= Paneel Sp1, Kiinni = Paneeli S§2)

11 CM ¢|| Yhteinen tuloille DI1-DI6
12[+24 V,[[| 24 v:n apujannitelahts
13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15 DINS (Pé‘lgltﬂ gelr_\lé”gl-rl?aytossa)
DING| ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS

19| AO1- ¢|J(0-20 mA)

30| +24 V., i 24 V:n apujannitetulo
A | RS485 |)]Taajuusmuuttajien valinen tietofiik
B RS485 ](Modbus RTU) !

nne

;; Egi _F Relelahts 1 (KAY)
23] RO1 |—

24| RO2 aprn
55 RO2 ;Relelahtoz(VIKA

1
1
1
1
1
1
1
1
|
26| RO2 |— X
35 RO3 _~ Releldhtd 3 (VALMIS)
1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

33 RO3 |—

DIO:t AIl

%‘MI—HI—H

aate
POIS
| PAAL{
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PIKAOPAS

VACON - 67

Taulukko 11: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri

1.1.1 Ohjatut aset.

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

1170

Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

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

1.1.2 Fire Mode -aset.

1672

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso luku 1.3 Ensim-
méinen kdynnistys).
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PIKAOPAS

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
192 1=HVAC
) 2 = PID-s3a4ato
Q Sovellus 0 4 2 212 3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)
4 = Multi-Pump
(useita taajuusmuut-
tajia)
13 Minimitaa- 0.00 P14 Hz 0.0 101 |Pienin sallittu taa-
juusohje juusohje.
14 M§k5|m|t.aa- P13 320.0 Hy 50.0/ 102 .Suurln.salllttu taa-
juusohje 60.0 juusohje
Maarittaa ajan, jonka
Kiihdvtvs- kuluessa lahtotaa-
1.5 vty 0.1 3000.0 s 5.0 103 |juus kasvaa nollataa-
aika 1 . L.
juudesta maksimi-
taajuuteen.
Maarittaa ajan, jonka
Hidastus- kuluessa lahtotaa-
1.6 . 0.1 3000.0 s 5.0 104 juus pienenee mak-
aika 1 T
simitaajuudesta nol-
lataajuuteen.
. . Suurin taajuusmuut-
1.7 Moottorin 1 1w s a | Va1 407 |tajasta Lahteva moot-
virtaraja lee T
torin virta.
0 = Induktiomoottori
18 MOOttOI.”In 0 2 0 650 1= Kestpmagneettl—
tyyppi moottori
2 = Reluktanssi-
moottori
Katso arvo Un moot-
torin arvokilvesta.
Moottorin Vaihte- HUOMAUTUS!
1.9 nimellisjan- | Vaihtelee Vaihtelee \% l 110
nite ee Selvita, onko moot-
torin kytkenta kol-
mio- vai tahtityyppi-
nen.
Moottorin 50.0/ Katso arvo fn moot-
1.10 nimellistaa- 8.0 320.0 Hz 60’ 0 111 torin arvokilvesta.
juus ’
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Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID

Moottorin Vaihte-
1.1 nimellisno- 24 19200 rpm lee 112
peus

Kuvaus

Katso arvo nn moot-
torin arvokilvesta.

112 Moottorin g g Is A Vaite- | 144
nimellisvirta lee

Katso arvo In moot-
torin arvokilvesta.

113 Moottorlq 0.30 1.00 Vaihte- 120
tehokerroin lee

Katso tama arvo
moottorin arvokil-
vesta.

Energian-
1.14 kayton opti- 0 1 0 666
mointi

Taajuusmuuttaja
etsii mahdollisim-
man pienen mootto-
rin virran voidakseen
sdastaa energiaa ja
vdahentaa moottorin
melua. Kayta tata
toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
pumppuproses-
seissa.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

1.15 Tunnistus 0 2 0 631

Tunnistusajo laskee
tai mittaa ne mootto-
rin parametrit, joita
tarvitaan moottorin
ja nopeuden tehok-
kaaseen saatoon.

0 = Ei kaytossa
1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on ase-
tettava ennen tunnis-
tusajon suoritta-
mista.

Kaynnistys-

toiminto 0 ! 0 505

0 = Rampilla
1 = Vauhtikdynnistys

Pysaytystoi-

f 0 1 0 506
minto

0 = Vapaasti pydrien
1 = Rampilla
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PIKAOPAS

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Automaatti-
1.18 nen vian- 0 1 0 731 0 = Ei kaytossa
kuittaus 1 = Kaytossa
0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 | Vaste ulkoi- 0 3 2 701 | 2= Vika (pyséytys
seen vikaan . R
pikapysaytystavalla)
3 = Vika (pysaytys
vapaasti pydrien)
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatu- (P3.9.1.13)
120 lovian vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edelli-
nen taajuus
4 = Vika (pysaytys
pikapysaytystavalla)
5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)
Etaohjauspaikan
(Kay/Seis) valinta.
121 Etaohjaus- 0 1 0 172 _
paikka 0 =1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaoh-
jaus

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




PIKAOPAS VACON - 71

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjaus-
paikaksi on valittu
I/0 A.
0=PC
1 =Vakionopeus 0
2 = Paneelin
ohjearvo
3 = Kenttavayla
4 =Al
5=AI2
6=Al1+AI2

I/0-ohjear- 7 = PID-ohjearvo
1.22 vopaikan A 20 117 8 = Moottoripotentio-
valinta metri
11 = Lohkon 1 l&hto
12 = Lohkon 2 l&hto
13 = Lohkon 3 l&hto
14 = Lohkon 4 lahto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 lahto
17 = Lohkon 7 l&hto
18 = Lohkon 8 l&hto
19 = Lohkon 9 l&hto
20 = Lohkon 10 l&htd
Parametrilla 1.2
valittu sovellus maa-
rittaa oletusarvon.
Paneelin Katso P1.22.
1.23 ohjearvon 20 121
valinta
Kenttavayla- Katso P1.22.
1.24 ohjearvon 20 122
valinta
125  |AlTsignaali- 1 379 [0=0-10V/0-20mA
alue 1=2-10V / 4-20 mA
126 | AlZeionaa 1 390 |0=0-10V/0-20mA
1=2-10V/4-20 mA
127 ROT toi- 73 11001 Katso P3.5.3.2.1.
minto
128 RO? toi- 73 11004 Katso P3.5.3.2.1.
minto
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Taulukko 12: M1 Nopea kayttdoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
129 ROIIB toi- 0 73 1 11007 Katso P3.5.3.2.1.
minto
130 AO1. toi- 0 31 2 10050 Katso P3.5.4.1.1.
minto
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

1.35.1

PID-saatimen
vahvistus

0.00

100.00

%

100.00

118

Jos parametrin
arvo on 100 %, 10
prosentin muutos
virhearvossa muut-
taa saatimen lahto-
arvoa 10 prosen-
tilla.

1.35.2

PID-saatimen I-
aika

0.00

600.00

1.00

119

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin
muutos virhear-
vossa muuttaa saa-
timen lahtoarvoa
10,00 prosentilla
sekunnissa.

1.35.3

PID-saatimen D-
aika

0.00

100.00

0.00

1132

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin
muutos virhear-
vossa 1,00 sekun-
nin aikana aiheut-
taa 10,00 prosentin
muutoksen saati-
men lahtoarvossa.

1.35.4

Yksikon valinta

44

1036

Valitse prosessin
yksikkd. Katso
P3.13.1.4.

1.35.5

Valitun yksikon
minimi

Vaihtelee

Vaihtelee

Vaihte-
lee

1033

Prosessiyksikdn
arvo, joka on sama
kuin nolla prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.

1.35.6

Valitun yksikon
maksimi

Vaihtelee

Vaihtelee

Vaihte-
lee

1034

Prosessiyksikdn
arvo, joka on sama
kuin sata prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.

1.35.7

Takaisinkytkenta
1, paikka

30

334

Katso P3.13.3.3.

1.35.8

Asetusarvon 1
lahde

32

332

Katso P3.13.2.6.

1.35.9

Paneelin asetus-
arvo 1

Vaihtelee

Vaihtelee

Vaihte-
lee

167
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Taajuusmuuttaja
siirtyy lepotilaan,
kun lahtotaajuus
pysyy tadman rajan
0.0 320.0 Hz 0.0 1016 alapuolella pidem-
paan kuin para-
metrin Lepoviive
maarittaman ajan.
0 = Ei kaytossa

SP1 Lepotaa-

1.35.10 . .
juusraja

Aika, joka taajuus
pysyy lepotilarajan
alapuolella, ennen
kuin taajuusmuut-
taja pysahtyy.

0 = Ei kaytossa

1.35.11 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017

PID-takaisinkyt-
kennan valvonnan

. . . havahtumisraja.
13512 |°PTHavahtumis= |y iiclee | Vaihtelee | V3N [VaINte= | 018 [Havahtumisraja 1
raja lee lee s
kayttaa valittuja
prosessiyksikkdja.
0 = Ei kaytossa

Valitsee moni-
pumpputilan.

1.35.13 Multi-Pump-tila 0 2 0 1785 0 = Yksi taajuus-
muuttaja

1 = Rinnansaato
2 = Monisaato

Monipumppujarjes-
telmassa kaytetta-
Pumppujen 1 8 1 1001 vien moo.ttorie.n
maara (pumppujen tai
puhaltimien) koko-
naismaara.

1.35.14

Taajuusmuuttajan
jarjestysnumero
pumppujarjestel-
1.35.15 Pumpun tunnus 1 8 1 1500 massa. Parametria
kaytetaan vain rin-
nansaats- ja moni-
saatotiloissa.
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Talla parametrilla
voit valita, kytke-
taanko taajuus-
muuttajaan kayn-
nistyssignaali tai
PID-takaisinkyt-

Kaynnistys- ja . .
y ys-) 1787 |kentdsignaali.

1.35.16 [takaisinkytkenta- 0 2 1
signaalit
0 = Ei kytketty

1 = Vain kaynnis-
tyssignaali kytketty
2 = Kumpikin sig-
naali kytketty

Ottaa lukitukset
kayttoon tai poistaa
ne kaytosta. Luki-
tukset kertovat jar-
jestelmalle, onko
1.35.17 Pumpun lukitus 0 1 1 1032 moottori kytketty
vai ei.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Ota kaynnistysjar-
jestyksen ja moot-
torien prioriteetin
1.35.18 kierto kayttoon tai

@ Vuorottelu 0 1 1 1027 poista se kaytosta.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (aika-
véli)

13509 | Vuorotteleva 0 1 1 1028 |0 =Apupumppu

pumppu 1 = Kaikki pumput

Vuorottelu alkaa
taman parametrin
maarittaman ajan
kuluttua. Vuorot-
telu alkaa kuitenkin
1.35.20 Vuorotteluvali 0.0 3000.0 h 48.0 1029 vain, jos kapasi-
teetti on paramet-
rien P1.35.23 ja
P1.35.24 maaritta-
man tason alapuo-
lella.
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

1.35.21

Vuorottelupaivat

127

1786

Alue: Maanantai-
sunnuntai

1.35.22

Vuorottelun kel-
lonaika

Aika

1787

Alue: 00:00:00-
23:59:59

1.35.23

Vuorottelu: raja-
arvo) arvo.

0.00

P3.3.1.2

Hz

25:00

1031

1.35.24

Vuorottelu: Pum-
pun raja-arvo

1030

Nama parametrit
maarittavat tason,
jonka alapuolella
kapasiteetin on
pysyttava, jotta
vuorottelu voi
kaynnistya.

1.35.25

Saatoalue

100

%

10

1097

Kun takaisinkyt-
kentaarvo on alu-
eella 4,5-5,5 bar,
moottori pysyy kyt-
kettyna.

Asetusarvo =5 bar
Saatoalue =10 %

Kun takaisinkyt-
kentaarvo on alu-
eella 4,5-5,5 bar,
moottori pysyy kyt-
kettyna.

1.35.26

Saatoal. viive

3600

10

1098

Aika, jonka jalkeen
pumppuja lisataan
tai poistetaan, kun
takaisinkytken-
taarvo on saato-
alueen ulkopuo-
lella.

1.35.27

Vakiotuotantono-
peus

100

%

100

1513

Maarittaa vakiono-
peuden, johon
pumppu lukittuu,
kun pumppu saa-
vuttaa maksimino-
peuden. Seuraava
pumppu alkaa saa-
telyn monisaatoti-
lassa.

1.35.28

Pumpun 1 luki-
tus

DigIN
paikka
0.1

426

OPEN = Ei aktiivi-
nen
CLOSED = Aktiivi-
nen
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri in. . Kuvaus

Maarittaa taajuu-
Ohjear.vo.n OhJear.vo.n Hz 50.00 1239 sohjee.n,.kun hugh-
maksimi maksimi telutoiminto akti-
voituu.

1.35.29 Huuhteluohje
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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 vakiosovellustoiminto 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.

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin)  [Alue: 0.30-1.00
arvo.

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

Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus

9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s

10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s

Valitse ohjauspaikka, josta taajuusmuuttajalle

annetaan kdynnistys- ja pysdytyskomennot seka I/0 Riviliitin
" taajuusohje. Kenttavayla
Paneeli

Ohjattu vakiosovellustoiminto on nyt valmis.
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2.2 OHJATTU HVAC-SOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.
Aloita ohjattu HVAC-sovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus) (ID
212) arvoksi HVAC.

Valitse ohjattavan prosessin (tai sovelluksen) tyyppi.
Kompressori
1 Puhallin
Pumppu
Muu

Joillakin parametreilla on esiasetetut arvot, jotka maaraytyvat vaiheessa 1 tehdyn valinnan
mukaan. Parametrit ja niiden arvot: katso taman luvun lopussa oleva Taulukko 14.

Aseta parametrin P3.2.11 (Uudelleenkaynnistys- Alue: 0-20 min
viive) arvo.

Vaihe 2 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Kompressori.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi] arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
3 Induktiomoottori
Reluktanssimoottori
4 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
5 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa-  |Alue: 8.00-320.00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
6 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
7 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] [Alue: Vaihtelee
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
8 Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin] | Alue: 0.30-1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Vaihe 8 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 3 valittiin Induktiomoottori.

9 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0.00-3.3.1.2 Hz
10 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.

Vaiheet 11 ja 12 tulevat nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Muu.
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1 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s

12 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s

Seuraavaksi ohjattu toiminto siirtyy sovelluksen maarittamiin vaiheisiin.

Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kaynnistys- ja
pysdytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviliitin

Kenttavayla
Paneeli

13

Ohjattu HVAC-sovellustoiminto on nyt valmis.

Taulukko 14: Parametrien tehdasasetukset

Prosessin tyyppi

Numero Parametri

mm Kompressori

P3.1.4.1 U/f-suhde Lineaarinen Nelidllinen Lineaarinen
P3.2.4 Kaynnistystoiminto |Rampilla Vauhtikaynnistys Rampilla
P3.2.5 Pysaytystoiminto Rampilla Vap. pyorien Rampilla
P3.4.1.2 Kiihtyvyysaika 50s 30.0s 30s
P3.4.1.3 Hidastusaika 50s 30.0s 30s

2.3 OHJATTU PID-SAATOSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu PID-sa&tosovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus)
(ID 212) arvoksi PID-s&&té.

HUOMAUTUS!

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

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00
arvo.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysdytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviljitin
n Kenttavayla
Paneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat kysymykset tulevat nakyviin. Jos valitset vaihtoehdon
%, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.

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 takaisinkytkentdasetukset taulukossa

Taulukko 75 Takaisinkytkentdasetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 18. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 19.
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Aseta analogiatulon signaalialue.
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

Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon ldhde) Katso asetusarvot taulukossa Taulukko 75

19 arvo. Takaisinkytkentdasetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 21. Jos valitset jonkin muun
vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 23.

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

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- Maaraytyy vaiheessa 20 asetetun arvoalueen
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. mukaan.
Kayta lepotilaa

22 0=Ei

1=Kylla

Jos vastaat kysymykseen 22 Kyll4, seuraavat kolme kysymysta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon Ej, ohjattu toiminto on valmis.

Aseta parametrin P3.13.5.1 SP1 (Lepotaajuusraja) Alue: 0.00-320.00 Hz
arvo.

23

24 Aseta parametrin P3.13.5.2 SP1 (Lepoviive 1) arvo.  |Alue: 0-3000 s

Aseta parametrin P3.13.5.3 SP1 (Havahtumisraja) Arvoalue maaraytyy valitun prosessiyksikon

25
arvo. mukaan.

Ohjattu PID-saatosovellustoiminto on nyt valmis.

2.4 OHJATTU YHDEN TAAJUUSMUUTTAJAN
MONIPUMPPUSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto asettamalla paneelista
parametrin P1.2 (Sovellus) (ID 212) arvoksi Multi-Pump [yksi taajuusmuuttuja).
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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

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

! 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

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00
arvo.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysaytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviliitin
" Kenttavayla
Paneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon %, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.
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13 Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi) |Arvoalue maaréytyy vaiheessa 12 tehdyn
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 takaisinkytkentaasetukset taulukossa
paikka) arvo. Taulukko 75 Takaisinkytkentdasetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 17. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 18.

Aseta analogiatulon signaalialue.

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 = Kdanteinen

19 Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon léhde) Katso asetusarvot taulukossa Taulukko 74
arvo. Asetusarvon asetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee ensin vaihe 20 ja sitten vaihe 22. Jos valitset
jonkin muun vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 21.

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

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- Maaraytyy vaiheessa 19 asetetun arvoalueen
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. mukaan.

Kayta lepotilaa
22 0=Ei
1=Kylla

Jos annat vaiheessa 22 arvon Kylld, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos annat
arvon Ei, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 26.
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Aseta parametrin P3.13.5.1 SP1 (Lepotaajuusraja)

Alue: 0.00-320.00 Hz

23
arvo.

24 Aseta parametrin P3.13.5.2 SP1 (Lepoviive 1) arvo.  |Alue: 0-3000 s

25 Aseta parametrin P3.13.5.3 SP1 (Havahtumisraja) Arvoalue maaraytyy valitun prosessiyksikon
arvo. mukaan.

26 Aseta parametrin P3.15.2 (Pumppujen mé&ara) arvo. [Alue: 1-8
Aseta parametrin P3.15.5 (Pumpun lukitus) arvo.

27 0 = Ei kaytdssa

1 = Kaytossa

Aseta parametrin P3.15.6 (Vuorottelu) arvo.

28 0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa (aikavali)
2 = Kaytdssé (reaaliaika)

Jos asetat vuorotteluparametrin arvoksi Kéytdosséa (aikavali tai reaaliaika), nékyviin tulevat
vaiheet 29-34. Jos asetat vuorotteluparametrin arvoksi Ei kdytdsséa, ohjattu toiminto siirtyy
suoraan vaiheeseen 35.

29

Aseta parametrin P3.15.7 (Vuorottelevat pumput)
arvo.

0 = Apupumput
1 = Kaikki pumput

Vaihe 30 tulee nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 28 vuorotteluparametrin arvoksi Kaytdssa

(aikavali).

30

Aseta parametrin P3.15.8 (Vuorotteluvali) arvo.

Alue: 0-3 000 h

Vaiheet 31 ja 32 tulevat nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 28 vuorotteluparametrin arvoksi
Kaytéssé (reaaliaika).

31 Aseta parametrin P3.15.9 (Vuorottelupaivat] arvo. Alue: Maanantai-sunnuntai

32 Aseta parametrin P3.15.10 (Vuorottelun kellonaika) |Alue: 00:00:00-23:59:59
arvo.

33 Aseta parametrin P3.15.11 (Vuorottelutaajuuden Alue: P3.3.1.1-P3.3.1.2 Hz
raja-arvo) arvo.

34 Aseta parametrin P3.15.12 (Vuorottelupumpun raja- |Alue: 1-8
arvo) arvo.

35 Aseta parametrin P3.15.13 (S&&t6alue) arvo. Alue: 0-100%
Aseta parametrin P3.15.14 (Sa&t6alueen viive) arvo.

36

Alue: 0-3600 s

Ohjattu yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto on nyt valmis.
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2.5

OHJATTU USEAN TAAJUUSMUUTTAJAN

MONIPUMPPUSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu usean taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto asettamalla paneelista
parametrin P1.2 (Sovellus) (ID 212) arvoksi Multi-Pump [useita taajuusmuuttujia).

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.

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00
arvo.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysdytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviliitin
n Kenttavayla
Paneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon %, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.
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13 Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi) |Arvoalue maaréytyy vaiheessa 12 tehdyn
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
paikka) arvo. luvussa Taulukko 74 Asetusarvon asetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 17. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 18.

Aseta analogiatulon signaalialue.
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 Taulukko
arvo. 74 Asetusarvon asetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee ensin vaihe 20 ja sitten vaihe 22. Jos valitset
jonkin muun vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 21.

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

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- Maaraytyy vaiheessa 19 asetetun arvoalueen
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. mukaan.
Kayta lepotilaa
22 0=Ei
1=Kylla

Jos annat vaiheessa 22 arvon Kylld, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos annat
arvon Ei, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 26.
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23 Aseta parametrin P3.13.5.1 SP1 (Lepotaajuusraja) Alue: 0.00-320.00 Hz
arvo.
24 Aseta parametrin P3.13.5.2 SP1 (Lepoviive 1) arvo.  |Alue: 0-3000 s
25 Aseta parametrin P3.13.5.3 SP1 (Havahtumisraja) Arvoalue maaraytyy valitun prosessiyksikon
arvo. mukaan.
Aseta parametrin P3.15.1 (Multi-Pump-tila) arvo.
26 Rinnansaato
Monisaato
27 Aseta parametrin P3.15.3 (Pumpun tunnus) arvo. Alue: 1-8
Aseta parametrin P3.15.4 (Kdynnistys ja takaisinkyt-
28 kenta) arvo. 0 = Ei kytketty
1 =Vain kaynnistyssignaali kytketty
2 = Kumpikin signaali kytketty
29 Aseta parametrin P3.15.2 (Pumppujen maara) arvo. |Alue: 1-8
Aseta parametrin P3.15.5 (Pumpun lukitus) arvo.
30 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
Aseta parametrin P3.15.6 (Vuorottelu) arvo.
3 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (aikavali)
2 = Kaytossa (viikonpaivat)

Jos asetat vuorotteluparametrin arvoksi Kéytossa (aikavalil, nakyviin tulee vaihe 33. Jos
asetat vuorotteluparametrin arvoksi Kéytossa (viikonpdivét), nakyviin tulee vaihe 34. Jos
asetat vuorotteluparametrin arvoksi Ei kdytossd, ohjattu toiminto siirtyy suoraan

vaiheeseen 36.

32

Aseta parametrin P3.15.7 (Vuorottelevat pumput]
arvo.

0 = Apupumput
1 = Kaikki pumput

Vaihe 33 tulee nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 31 vuorotteluparametrin arvoksi Kaytdssa

(aikavali).

33

Aseta parametrin P3.15.8 (Vuorotteluvali) arvo.

Alue: 0-3 000 h

Vaiheet 34 ja 35 tulevat nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 31 vuorotteluparametrin arvoksi
Kaytossa (viikonpaivat).
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34 Aseta parametrin P3.15.9 (Vuorottelupaivat) arvo. Alue: Maanantai-sunnuntai

35 Aseta parametrin P3.15.10 (Vuorottelun kellonaika) [Alue: 00:00:00-23:59:59
arvo.

36 Aseta parametrin P3.15.13 (Saatsalue) arvo. Alue: 0-100%

. Aseta parametrin P3.15.14 (Sa&téalueen viive) arvo.

Alue: 0-3600 s

Ohjattu usean taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto on nyt valmis.

2.6 OHJATTU FIRE MODE -ASETUSTOIMINTO

Voit aloittaa ohjatun Fire Mode -asetustoiminnon valitsemalla nopean kayttoonoton valikossa
parametrin 1.1.2 arvoksi Aktiivinen.

é HUOMiIO!
Ennen kuin jatkat, lue salasanoja ja takuuta koskevat tiedot luvusta 710.18 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. [Alue: vaihtelee

Aktivoi signaali koskettimen avautuessa tai sulkeu-

3 tuessa. 0 = Avoin kosketin
1 = Suljettu kosketin

Jos asetat vaiheessa 3 arvoksi Avoin kosketin, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 5.
Jos asetat arvoksi Suljettu kosketin, vaihetta 5 ei tarvita.

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 kaanteisen 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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Ohjattu Fire Mode -asetustoiminto on nyt valmis.
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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 32: 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 33: Graafisen paneelin pdévalikko
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
|:_| 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).

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




KAYTTOLITTYMAT VACON - 97

OHJAUSPAIKAN MUUTTAMINEN
1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa

valikkorakenteen kohdassa. stop| (] READY | | Keypad
Main Menu
G ID: M1
Q Monitor
nir

2 Parameters
(21)
= Diagnostics

2 Voit valita paikallisen ohjauksen tai etaohjauksen

yla- tai alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta. stop| (] READY | | Keypad
g Choose action
ID:1805

Change direction
Control page

Local/Remote ¢

3  Valitse paikallinen ohjaus tai etaohjaus painamalla

yld- tai alanuolipainiketta uudelleen. Vahvista STOP‘G READY ‘ ‘Keypad
valinta painamalla OK-painiketta. 9 Local/Remote
. ID:211
Local
A
Remote
e
4 Jos siirryit etaohjauspaikasta paikalliseen
ohjaukseen (paneeliin), sinun on annettava STOP‘C‘ READY ‘ ‘ o
aneelin ohjearvo. Main Menu
p J G ID: M1

e Monitor
(12)
Y Parameters
= Diagnostics

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 112 K&ytt4jan 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

000

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 34: 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

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




KAYTTOLITTYMAT VACON - 107

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 1.4 Sovellusten kuvaukset.

Valvonta Monivalvonta*

Trendikayra*

Perus

1/0

Lisavalv./kehitt.

Ajastintoiminnot

PID-saadin

Ulkoinen PID-saadin

Monipumpputoiminto

Huoltolaskurit

Kenttavayladata

Parametrit Katso 5 Parametrivalikko.

Viat ja tiedot Aktiiviset viat

Kuittaa viat

Vikahistoria

Laskurit

Valiaikalaskurit

Ohjelmistotiedot
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Valikko Toiminto

1/0 ja laitteisto Kayttajan tiedot

Slot C

Slot D

Slot E

Reaaliaikakello

Teho-osan asetukset

Paneeli

RS-485

Ethernet

Kayttadjan tiedot Kielivalinnat

Parametrien automaattinen tallennus*

Parametrien vertailu

Taajuusmuuttajan nimi

Suosikit * Katso 8.2 Suosikit.

Kayttajaryhmat Katso 5 Parametrivalikko.

* = 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 FLOW -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.
LAMPOTILATULOT

Katso 4.1.5 Ldmpétilatulot.

LISAVALV./KEHITT.

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

AJASTINTOIMINNOT

Voit valvoa ajastintoimintoihin ja reaaliaikakelloon liittyvia toimintoja. Katso 4.1.7
Ajastintoimintojen valvonta.

PID-SAADIN
Voit valvoa PID-saatimen arvoja. Katso 4.1.8 PID-s&atimen valvonta.
ULKOINEN PID-SAADIN

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

MONIPUMPPUTOIMINTO

Voit valvoa useiden taajuusmuuttajien kayttoon liittyvia arvoja. Katso 4.7.70
Monipumpputoimintojen valvonta.

HUOLTOLASKURIT

Voit valvoa huoltolaskureihin liittyvia arvoja. Katso 4.1.17 Huoltolaskurit.

KENTTAVAYLADATA

Voit tarkastella kenttavayladatan arvoja valvonta-arvoina. Voit kayttaa tata toimintoa
esimerkiksi kenttavaylan kayttoonoton aikana. Katso 4.1.12 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 35: 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 RUN |D| READY Vo

lihavoituna.

2  Paina OK-painiketta haluamassasi kayran
kohdassa.

3 Nayttoon tulee pystysuuntainen viiva. Nayton
alareunassa olevat arvot vastaavat viivan sijaintia.
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| | Motor Current 0.02A

Motor Speed -317rpm
RUN |:)| READY /0

Il Motor Current 0.02A

Motor Speed -327rpm
RUN [D] ReADY /o
|
|
|
M
|
; |
{
e
| !
Il Motor Current 0.01A
Motor Speed
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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 15: 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 16: 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

v2.3g | Moottorinakseli- 1y |Vaintelee | 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 Moottorlln esilam- 1 1228 0= PE)IS . . o
mitys 1 = L&mmitys (tasavirran syottd)
v23.15 | Energianvaliaka- |, 1 1054
laskuri, matala
V2314 Energian valiaika- 1 1067

laskuri, korkea
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4.1.4 1/0

Taulukko 17: 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 18: 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 19: Kehittynyt arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

B1=Valmis
B2 = Kay
B3 = Vika
Bé6 = Kaytto sallittu
Taajuusmuuttajan B7 = Halytys aktivoitu

Status Word B10 = Tasavirta pysaytyksessa
B11 = DC-jarru aktiivinen
B12 = Kayttokasky
B13 = Moottorin saataja aktivoitu
B15 = Jarrukatkoja kaytossa

V2.6.1

B0 = Kaynn. sall. aktiiv.

B1 =Eivikaa

B2 = Latauskytkin on suljettu
V2.6.2 Valmis-tila 1 78 B3 = DC-jannite OK

B4 = Teho-osa OK

B5 = K&ynn. sallittu (teho-osa)
B6 = Kaynn. sallittu (ohjelmisto)

B0 = Kay lukitus 1
B1 = Kay lukitus 2
B2 = Ramppi 2 aktiivinen
B3 = Varattu
B4 =1/0 A -ohjaus aktiivinen
B5 = 1/0 B -ohjaus aktiivinen
Bé6 = Kenttavaylaohjaus aktiivinen
V2.6.3 SOVfll“\t‘vser;fta' 1 89  |B7 = Paikallisohjaus aktiivinen
us wor B8 = PC-ohjaus aktiivinen
B9 = Vakionopeudet aktiiviset
B10 = Huuhtelu aktiivinen
B11 = Fire Mode aktiivinen
B12 = Moottorin esilammitys aktiivinen
B13 = Pikapysaytys aktiivinen
B14 = Pysaytys paneelista

BO = Ei kiihdytysta/hidastusta

B1 = Moottorikytkin avoinna

B2 = PID kaytossa

B3 = PID-lepo

B4 = PID-pehmot.

B5 = Automaattinen puhdistus aktiivinen
Sovelluksen Sta- Bé6 = Pain.yllapitop.

V2.6.4 tus Word?2 ! 70 B7 = Siemenv.pumppu
B8 = Lukituksen esto
B9 = Syottopainehalytys
B10 = Jaat.estohalytys
B11 = Ylipainehalytys
B14 = Valvonta 1

B15 = Valvonta 2

V2.6.5 DIN Status Word 1 1 56

V2.6.6 DIN Status Word 2 1 57
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Taulukko 19: Kehittynyt arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus

Moottorin virta, 1

V2.6.7 desimaali

0.1 45

0=PC

1 = Vakionopeudet

2 = Paneelin ohjearvo

3 = Kenttavayla

4=Al

5=AI2

6=Al1+AI2

7 = PID-saadin

8 = Moottoripotentiometri
10 = Huuhtelu

11 = Lohkon 1 lahto
V2.6.8 Taajuusohjelahde 1 1495 12 = Lohkon 2 lahto

13 = Lohkon 3 l&hto

14 = Lohkon 4 l&hto

15 = Lohkon 5 l&hto

16 = Lohkon 6 l&hto

17 = Lohkon 7 lahto

18 = Lohkon 8 l&hto

19 = Lohkon 9 l&hto

20 = Lohkon 10 l&hto

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 VIIm?.ISIn aktiivi- 1 94
nen halytystunnus

BO = Virtaraja (moottori

B1 = Virtaraja (generaattori)

B2 = Momenttiraja (moottori)
Moottorisaadon B3 = Momenttiraja (generaattori)
V2.6.13 tila ! 77 B4 = Ylijannitesaato

B5 = Alijannitesaato

Bé = 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 20: 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 21: PID-sdatimen arvojen valvonta.

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus

Para-
metrin
V2.8.1 PID-asetusarvo Vaihte- | P3.13.1.7 20
lee asetuk-
sen

mukaan

Para-
metrin
PID-takaisinkyt- | Vaihte- |P3.13.1.7
kenta lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.2 21

Para-
metrin
PID-takaisinkyt- | Vaihte- |P3.13.1.7
kenta (1) lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.3 15541

Para-
metrin
PID-takaisinkyt- Vaihte- | P3.13.1.7
kenta (2) lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.4 15542

Para-
metrin
V2.8.5 PID eroarvo Vaite- [ P3.13.1.7 22
lee asetuk-
sen

mukaan

V2.8.6 PID lahtoarv % 0.01 23

0 = Pysaytetty

1 = Kay

V2.8.7 PID-tila 1 24 3 =Lepotila

4 = Kuolleella alueella (katso 5.13 Ryhméa
3.13: PID-s&&din)
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4.1.9 ULKOISEN PID-SAATIMEN VALVONTA
Taulukko 22: 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&&-
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&é&din)

V2.9.5 Ulkoinen PID-tila 1 87

4.1.10  MONIPUMPPUTOIMINTOJEN VALVONTA

Voit kayttaa pumpun kaynninaikaisia valvonta-arvoja Pumpun 2 ajoaika - Pumpun 8 ajoaika
yhden taajuusmuuttajan monipumpputilassa.

Jos kaytetaan monisaato- tai rinnansaatotilaa, lue pumpun kayntiaikalaskurin arvo
valvontaparametrista Pumpun (1) kdyntiaika. Lue pumpun kayntiaika kullekin
taajuusmuuttajalle.
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Taulukko 23: Monipumpputoimintojen valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus

V2.10.1 Moott.kaynnissa 1 30

V2.10.2 Vuorott On/Off 1 1M14

V2.10.3 Seuraava vuorot- h 01 1503
telu

0 =Slave

V2.10.4 Operointi moodi 1 1505 1 = Master

0 = Ei kaytossa

10 = Pysaytetty

20 = Lepotila

30 = Tukkeutumisen esto
40 = Automaattinen puhdistus
1 1628 50 = Huuhtelu

60 = Pehmotaytto

70 = Saataotila

80 = Seuraava

90 = Jatkuva tuotanto
200 = Tuntematon

Monipumpputoi-

V2.10.5 . .
minnon tila

0 = Ei kéytossa (usean taajuusmuuttajan
monipumpputoiminto)

10 = On ilmennyt vakavia tietoliikennevirheita
(tai tietolitkennettd ei ole)

V2.10.6 Liikennaintitila h 0.1 1629 11 = On ilmennyt virheit3 (tietojen ldhetys)

12 = On ilmennyt virheit3 (tietojen vastaan-
otto)

20 = Tietoliikenne toiminnassa, ei virheita

30 = Tuntematon tila

Pumppu (1) kéyn-

V2.10.7 Y h 0.1 1620
tiaika

v2.10.8 | Pumppu 2 kdynti- h 0.1 1621
aika

v2.10.9 | Pumppu 3 kaynti- h 0.1 1622
aika

v2.10.10 | Pumppu 4 kaynti- h 0.1 1623
aika

v2.10.11 | Pumppu S kaynti- h 0.1 1624
aika

v2.10.12 | Pumppu 6 kaynti- h 0.1 1625
aika

v2.10.13 | Pumppu 7 kaynti- h 0.1 1626

aika
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Taulukko 23: Monipumpputoimintojen valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Skaala Kuvaus
v2.10.14 | Pumppu 8 kaynti- ‘ h ‘ 0.1 ‘ 1627 | ‘
aika

4.1.11 HUOLTOLASKURIT

Taulukko 24: Huoltolaskurin valvonta.

Valvonta-arvo

V2.11.1 Huoltolaskuri 1 |h/kRev Vaihtelee

1101 |
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4.1.12  KENTTAVAYLAN PROSESSIDATAN VALVONTA

Taulukko 25: 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 datain5 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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4.1.13 LOHKOJEN OHJELMOINNIN VALVONTA

Taulukko 26: Lohkojen ohjelmoinnin valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus
V2.13.2 Lohkon 1 l&hto 15020
V2.13.3 Lohkon 2 lahto 15040
V2.13.4 Lohkon 3 lahto 15060
V2.13.5 Lohkon 4 lahto 15080
V2.13.6 Lohkon 5 lahto 15100
V2.13.7 Lohkon 6 lahto 15120
V2.13.8 Lohkon 7 lahto 15140
V2.13.9 Lohkon 8 lahto 15160
V2.13.10 Lohkon 9 lahto 15180
V2.13.11 Lohkon 10 lahto 15200
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5 PARAMETRIVALIKKO

Voit muuttaa parametreja milloin tahansa parametrivalikossa (M3).

5.1 RYHMA 3.1: MOOTTORIN ASETUKSET

Taulukko 27: Moottorin arvokilven parametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus
P3.1.11 Moottqun mmelhs- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110
jannite lee lee

Moottorin nimellis-

P3.1.1.2 . 8.00 | 32000 | Hz 50/60 | 111
taajuus
p3.1.13 | Moottorinnimellis- |, 19200 | rpm | Vaihtelee | 112
nopeus
p3.1.1.4 | Moottorin nimellis- | gy | s A |vaihtelee | 113
virta
P3.1.15 M°°tt°rr'gi;eh°ker' 0.30 1.00 Vaihtelee | 120
P3.1.1.6 Moottorin nimellis- Vaihte- | Vaihte- KW Vaihtelee 116
teho lee lee
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Taulukko 28: Moottorin ohjausasetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-

P3.1.2.2 Moottorin tyyppi 0 1 0 650 | moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori

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

0 = Ei kaytossa

P3.1.2.4 D ajo 0 2 0 631 |1 =Pysaytettyns
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 Eikdytossa
1 = Kaytossa

P3.1.2.10 Ylijannitesaato 0 1 1 s07 |97 Eikaytossa
1 = Kaytossa

P3.1.2.11 Alijannitesaats 0 1 1 sog |0 Eikaytossa

1 = Kaytossa

Energiankayton opti- 0 1 0 666 0 = Ei kaytossa

P3.1.2.12 mointi 1 = Kaytossa

Staattorin jannitteen

P3.1.2.13 .
saato

50.0 150.0 % 100.0 659

Taulukko 29: Moottorin raja-arvoasetukset.

Indeksi Parametri in. Kuvaus
P3.1.3.1 Moottorin virtaraja IH*0,1 IS A Vaihtelee 107
P3.1.3.2 M°°tt°r”r‘a;2°me““" 0.0 300.0 % 3000 | 1287
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Taulukko 30: 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'kesjt'lf’s'“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 % |vaihtelee | 1610

skannausvirta

P3.1.4.9 | Kaynnistystehostin 0 1 0 109 |0 = Eikaytossa
1 = Kaytossa

M3.1.4.12 I/f-kaynnistys Tassa valikossa on kolme parametria. Katso seuraava taulukko.

Taulukko 31: I/f-kdynnistyksen parametrit

Numero Parametri in. Kuvaus

0 = Ei kaytossa

P3.1.4.12.1 I/f-kdynnistys 0 1 0 534 1 = Kytoss3
. . 0,5* 0,2 *

P3.1.4.12.2 | I/f-ka