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1 Johdanto

1.1 Kayttdoppaan tarkoitus

Ohjelmointiopas sisaltda tietoa taajuusmuuttajan kdyttoon-
otosta ja ohjelmoinnista sekd sisaltaa taydelliset
parametrien kuvaukset.

1.2 Lisaresurssit

Saatavana oleva kirjallisuus:

. VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 KdyttGopas
taajuusmuuttajan kdyttdonottoa ja ohjelmointia
varten.

. VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Suunnitteluopas
sisdltda tietoja taajuusmuuttajan integroimisesta
moniin eri kadyttokohteisiin.

. VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Ohjelmointiopas
antaa tietoa ohjelmoinnista ja sisaltad taydelliset
parametrien kuvaukset.

. VLT® LCP -ohje paikallisohjauspaneelin (LCP)
kayttoa varten.

. VLT® LOP -ohje paikallisohjauspaneelin (LOP)
kayttoa varten.

. Modbus RTU -kdyttSopas ja VLT® DriveMotor FCP
106/FCM 106 BACnet-kéyttéopas sisaltavat tietoja
taajuusmuuttajan ohjauksesta, valvonnasta ja
ohjelmoinnista.

. VLT® PROFIBUS DP MCA 101 -asennusoppadssa on
tietoja PROFIBUS-vadylan asentamisesta ja
vianmaarityksesta.

. VLT® PROFIBUS DP MCA 101 -ohjelmointioppaassa
on tietoja jarjestelman maarittdmisestd, taajuus-
muuttajan ohjaamisesta, taajuusmuuttajan
kasittelemisestd, ohjelmoinnista ja vianmaari-
tyksestd. Siind on myds joitakin tyypillisia
sovellusesimerkkeja.

. VLT® Motion Control Tool MCT 10 -ohjelmisto
mahdollistaa taajuusmuuttajan madrityksen
Windows™-pohjaisen tietokoneympariston avulla.

. Danfoss VLT® Energy Box -ohjelmisto energianlas-
kentaan HVAC-sovelluksissa.

Tekninen kirjallisuus ja hyvaksynndt ovat saatavana myos
verkosta osoitteesta vit-drives.danfoss.com/Support/Service/.

Danfoss VLT® Energy Box software -ohjelmisto on
saatavana osoitteesta www.danfoss.com/BusinessAreas/
DrivesSolutions, PC-ohjelmistojen latausalue.

1.3 Asiakirja- ja ohjelmistoversio

Tatd kdyttoohjetta tarkistetaan ja paivitetddn sadannollisesti.
Kaikki parannusehdotukset ovat tervetulleita. Taulukko 1.1
ndyttda asiakirjaversion ja vastaavan ohjelmistoversion.
Taajuusmuuttajan ohjelmistoversio nakyy kohdassa
parametri 15-43 Ohjelmistoversio.

Painos Huomautuksia Ohjelmistoversio

Ohjelmistopaivitys.
MGO3N2xx . R 5.00
PROFIBUS kaytettavissa.

Taulukko 1.1 Asiakirja- ja ohjelmistoversio

1.4 Symbolit, lyhenteet ja maaritelmat

Tassa kadyttoohjeessa kdytetddn seuraavia symboleja.

AVAROITUS

limoittaa mahdollisesti vaarallisesta tilanteesta, joka
saattaa johtaa kuolemaan tai vakavaan loukkaantu-
miseen.

AHUOMIO

limoittaa mahdollisesti vaarallisesta tilanteesta, joka voi
johtaa lievaan tai kohtalaiseen loukkaantumiseen. Sita
voidaan kayttda myos varoituksena kaytanndistd, jotka
eivat ole turvallisia.

HUOMAUTUS!

limoittaa tarkeita tietoja, mukaan lukien tilanteet, jotka
voivat aiheuttaa vahinkoja laitteille tai omaisuudelle.

60° AVM 60° asynkroninen vektorimodulaatio

A Ampeeri/AMP

AC Vaihtovirta

AD limanpurkaus

AEO Automaattinen energian optimointi

Al Analoginen tulo

AMA Automaattinen moottorin sovitus

AWG American Wire Gauge

°C Celsius-astetta

cb Jatkuva purkaus

CDM Taydellinen taajuusmuuttaja: Taajuusmuuttaja,
syottdosa ja lisalaitteet

@] Yleinen moodi

o) Vakiomomentti

DC Tasavirta

DI Digitaalitulo

DM Derivointitila

D-TYPE Riippuu taajuusmuuttajasta

MGO3N220

Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan.


http://vlt-drives.danfoss.com/Support/Service/
http://www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions
http://www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions

Dt

Johdanto VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106
EMC Sahkdémagneettinen yhteensopivuus PDS Power Drive -jarjestelmd: CDM ja moottori
EMF Sahkdmotorinen voima PELV Protective Extra Low Voltage, erityisen pieni
ETR Elektroninen lampdérele suojajannite
fioa Moottorin taajuus, kun rydmintatoiminto on Pm Taajuusmuuttajan nimellinen ldhtdteho on yhta

aktivoitunut. suuri kuin suuri ylikuormitus (HO).
fm Moottorin taajuus PmN Moottorin nimellisteho
fmax Suurin lahtétaajuus, jota taajuusmuuttaja kayttad PM-moottori |Kestomagneettimoottori

lahdossaan. Prosessin PID [PID (suhteellinen integroitu differentiaali) on
fmin Moottorin minimitaajuus taajuusmuuttajalta sdadin, joka pitda prosessissa ylla nopeutta,
fmn Moottorin nimellistaajuus painetta, lampétilaa jne.
FC Taajuusmuuttaja Rbr,nom Nimellinen vastusarvo, jolla varmistetaan, ettd
g Gramma moottorin akselin jarruteho on 150/160 % 1
Hiperface® Hiperface® on Stegmannin rekisterdity tavara- minuutin ajan

merkki. RCD Vikavirtarele
HO Suuri ylikuormitus Regen Regeneratiiviset liittimet
hv Hevosvoima Rmin Pienin sallittu jarruvastuksen arvo taajuusmuut-
HTL HTL-pulssianturi (10 - 30 V) pulssia - suurjannitet- tajalta

ransistorien logiikka RMS NeliGjuuren keskiarvo
Hz Hertsi RPM Kierrosta minuutissa
Iy Vaihtosuuntaajan nimellinen lahtovirta Rrec Suositeltava Danfoss jarruvastuksen resistanssi
lLim Virtaraja S Sekunti
IMN Moottorin nimellinen virta SFAVM Staattorin virtaussuuntautunut asynkroninen
T max Maksimilahtévirta vektorimodulaatio
Ivirn Taajuusmuuttajan syéttdma nimellisldhtévirta. STW Tilasana
kHz Kilohertsi SMPS Kytkintilan teholdhde
LCP Paikallisohjauspaneeli THD Harmoninen kokonaissaro
Isb Vahiten merkitseva bitti Tum Momenttiraja
m Metri TTL TTL-pulssianturi (5 V) pulssia - transistorien
mA Milliampeeri logiikka
MCM Mille circalar mil UmN Moottorin nimellisjannite
MCT Liikkeenvalvontatyokalu v Volttia
mH Induktanssi, millihenri T Muuttuva momentti
mm Millimetri VvC* Jannitevektoriohjaus plus
ms Millisekunti

Taulukko 1.2 Lyhenteet

msb Eniten merkitseva bitti
nver Taajuusmuuttajan hyotysuhde maaritetaan Merkintitavat

teholdhddn ja tehosydton vélisena suhteena. Numeroidut luettelot tarkoittavat toimenpiteita.
nF Kapasitanssi nanofaradeina Luettelomerkkiluettelot tarkoittavat muita tietoja ja
NLCP Numeerinen paikallisohjauspaneeli kaikkien kuvien kuvauksia.
Nm Newtonmetri Kursiiviteksti tarkoittaa jotain seuraavista:
NO Normaali ylikuormitus A

Lo . Ristiviite.
ns Synkroninen moottorin nopeus
Online- ja On-line-parametrien muutokset aktivoituvat ¢ Linkki.
off-line- valittdmasti data-arvon muuttamisen jalkeen. . Alaviite.
arametrit L . . -

p : . Parametrin nimi, parametriryhman nimi, paramet-
Pbr,cont. Jarruvastuksen nimellisteho (keskimaarainen teho rioptio

jatkuvassa jarrutuksessa).
PCB Painettu piirilevy Kaikki mitat ovat millimetreind (tuumaa).
PCD Prosessidata * ilmaisee parametrin oletusasetuksen.
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1.5 Yleiskuva sahkokytkennoista

~
(=]
un
s
L1 3
L2 !
3-phase 3 :
power I
input |
= PE 1
Located in |
motor block i
| i !
! TUT Thermistor
1 located in !
| __mptor 1
O
UDC-
UDC+
+10V DC 50 (+10VOUT)
A
0-10VDC- [ 53 (AIN)
0/4-20mA N 240V AC3A
0-10vVDC- D—H—L 54 (AIN)
0/4-20 mA T

55 (COM A IN/OUT)
42 0/4-20 mA A OUT/DIG OUT

45 0/4-20 mA A OUT/DIG OUT 240V AC3A

Bus ter. —
12 (+24V OUT) — o] ON=Terminated %
Group 5-* v £ | OFF=Unterminated
18 (DIGI IN
( ) }—~.  —— 24V (NPN)
19 (DIGI IN) OVPNP)

] — 24V(NPN)
20 (COM D IN) ﬁ 0V (PNP)

}R Bus ter.
27016l T 24V (NPN) -
0V (PNP) FS48fS (N RS485) 69 RS485
29 (DIGI IN) nterface

:’Y} 24V (NPN) (P RS485) 68
0V (PNP)
(Com RS485) 61
|| proFiBUS =
- - ;7 — McM i
/717

Kuva 1.1 Yleiskuva sahkokytkenndista

(PNP)-Source
(NPN)-Sink
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2 Ohjelmointi

2.1 Ohjelmointi MCT 10 -asetusohjelmiston Num (Nayttd |Parametrin |Oletusasetus
avu“a ero numero
1 1.1 0-20 Ohjearvo %
Taajuusmuuttaja voidaan myods ohjelmoida LCP:Ita tai 2 1.2 0-21 Moottorin virta
tietokoneelta kdsin RS485-vaylan com-portin valityksella 3 1.3 0-22 Teho [kW]
asentamalla MCT 10 -asetusohjelmisto. Katso lisatietoja 4 2 0-23 Taajuus
ohjelmistosta kohdasta kappale 1.2 Lisdresurssit. 5 3 0-24 kWh-laskuri

2.2 Graafinen paikallisohjauspaneeli (GLCP)

Taulukko 2.1 Kuvateksti Kuva 2.1

LCP jakautuu neljdan toiminnalliseen ryhmaan. Lo . .

B. Nayton valikkopainike

Valikkopainikkeita kdytetddn valikon kdyttoparametrien

A. Aakkosnumeerinen naytto snoieis S . .
madrittdmiseen, tilandyttotilojen selaamiseen normaalin

B. Valikon valinta. kayton aikana seka vikalokin tietojen tarkasteluun.
C. Navigointipainikkeet ja merkkivalot (LED). Selitys | Painike Toiminta
D. Toimintopainikkeet ja merkkivalot (LED). 6 Status Nayttad toimintatiedot.
o 7 Quick Menu (pika- Mahdollistaa ohjelmoinnin
! 3 5 asetusvalikko) parametrien muokkaamisen
wn
\\\\ Status i) = L a alkuasennusohjeita ja monia
. g o
%O'OOA 0.00 kW 2 yksityiskohtaisia kayttoohjeita
2>— | 0.0Hz varten.
A ) s - - — ———
/2605 KWh —— 1 8 Main Menu Mahdollistaa kaikkien ohjelmointi-
LT (paavalikko) parametrien muokkaamisen.
4/ Off Remote Stop 9 Alarm Log Nayttaa luettelon aktiivisista
(halytysloki) varoituksista, 10 tuoreinta
6—__|| |9 halytysta seka huoltolokin.
™ Status Quick Main Alarm ]
B u Menu Menu Log .
Taulukko 2.2 Kuvateksti Kuva 2.1
7 T C. Navigointipainikkeet ja merkkivalot (LED)
o ’-\ S 8 T T
O " Navigointipainikkeilla ohjelmoidaan toimintoja ja

liikutetaan nayttokohdistinta. Lisdksi navigointipainikkeilla
10— C voi sdadelld nopeutta paikallisessa kaytossa. Talld alueella

on 12 on kolme taajuusmuuttajan tilan merkkivaloa.
15—
|lLWarn. Selitys | Painike Toiminta
/ i

16 | Alarm 13 10 Back (takaisin) |Palauttaa edelliseen vaiheeseen tai
. T luetteloon valikkorakenteessa.
5 ® 1 Cancel Peruu viimeksi tekemasi muutoksen
(peruuta) tai antamasi komennon, kunhan
/ X \\ 14 nayttdtilaa ei ole vaihdettu.
18 19 20 21 12 Info Painamalla tasta saat esiin naytolla
Kuva 2.1 Paikallisohjauspaneeli (LCP) olevan toiminnon madritelman.
13 Navigointipai- | Voit liikkua valikkokohtien valilla
nikkeet navigointipainikkeiden avulla.
A. Nayttoalue 14 OK Voit muokata parametriryhmia tai
Nayttdalue aktivoituu, kun taajuusmuuttajaan kytketaan ottaa valinnan kaytt6on.

verkkojdnnite tai se saa jannitetta verkon, DC-liittimen tai

ulkoisen 24 V:n DC-sybt6n kautta. Taulukko 2.3 Kuvateksti Kuva 2.1

LCP:ssa nakyvia tietoja voi muokata kayttajasovelluksen
mukaan. Valitse optiot pika-asetusvalikosta Q3-13 Ndytén
asetukset..
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Ohjelmointiopas

Numero |Merkkivalo | Valo Toiminta

15 ON (paalld) | Vihrea Paalla-merkkivalo syttyy, kun
taajuusmuuttajaan kytketaan
verkkojannite tai se saa
jannitetta DC-vaylan liittimen
tai ulkoisen 24 V:n
virtaldhteen kautta.

16 WARN Keltainen

(varoitus)

Kun varoituksen edellytykset
tayttyvat, keltainen WARN-
valo syttyy ja ndytolle tulee
ongelmasta kertova teksti.

17 ALARM
(halytys)

Punainen Vikatilanne saa punaisen
halytysvalon vilkkumaan, ja

ndytolle tulee halytysteksti.

Taulukko 2.4 Kuvateksti Kuva 2.1

D. Toimintapainikkeet ja merkkivalot (LED)
Toimintapainikkeet ovat LCP:n alaosassa.

Selitys | Painike Toiminta

18 Hand On Kdynnistda taajuusmuuttajan paikallisoh-

jauksella.

e Ohjaustulosta tai sarjaliikenteesta
perdisin oleva ulkoinen pysaytys-
signaali ohittaa paikallisen hand on -

ohjauksen.

Sammuttaa moottorin mutta ei katkaise
tehonsy6ttéa taajuusmuuttajalle.

20 Auto On Kytkee jarjestelman etakdyttotilaan.
e Reagoi ohjausliitinten tai sarjalii-
kenteen ulkoiseen

kaynnistyskomentoon.

21 Reset Kuittaa taajuusmuuttajan manuaalisesti

vian korjaamisen jalkeen.

Taulukko 2.5 Kuvateksti Kuva 2.1

HUOMAUTUS!

Saada ndyton kontrastia painamalla [Status] ja [A]/[V].

2.3 GLCP-valikot
2.3.1 Tilavalikko

Tila-valikossa on seuraavat valinnat:

. Moottorin taajuus [Hz], parametri 16-13 Taajuus.

. Moottorin virta [A], parametri 16-14 Moottorin
virta.

. Moottorin nopeuden ohjearvo prosentteina [%],
parametri 16-02 Ohjearvo %.

. Takaisinkytkentd, parametri 16-52 Tak.kytk. [yks].

. Moottorin teho parametri 16-10 Teho [kW] kW,
parametri 16-11 Teho [hv] hv. Jos
parametri 0-03 Paikalliset asetukset asetuksena on
[1] Pohjois-Amerikka, moottorin teho ilmoitetaan
hevosvoimina kilowattien sijaan.

. Oma lukema parametri 16-09 Oma lukema.

2.3.2 Quick Menu (pika-asetusvalikko)

Kaytd pika-asetusvalikkoa yleisimpien toimintojen
ohjelmointiin. Pika-asetusvalikko sisdltad seuraavat
toiminnot:

. Kayttoonottoavustaja avoimen piirin sovelluksia
varten. Katso lisatietoja kohdasta
kappale 2.3.4 Konfiguraatio avoimen piirin
sovelluksia varten.

. Kayttéonottoavustaja suljetun piirin sovelluksia
varten. Katso lisatietoja kohdasta
kappale 2.3.5 Kdytté6nottoavustaja suljetun piirin
sovelluksille.

. Moottorin asetukset. Katso lisdtietoja kohdasta
kappale 2.3.6 Moottorin asetusten pika-asetus-
valikko.

. Tehdyt muutokset.

2.3.3 Main Menu (paavalikko)

Main Menu -painiketta kdytetdan kaikkien parametrien
ohjelmointiin. Padvalikon parametreja voi muuttaa
valittomasti, ellei parametrilla parametri 0-60 Pécdvalikon
salasana ole luotu salasanaa.

Useimmissa sovelluksissa paavalikon parametreihin ei
tarvitse siirtyd. Sen sijaan pika-asetusvalikko mahdollistaa
yksinkertaisimman ja nopeimman paasyn useimmiten
tarvittaviin parametreihin.

MGO3N220
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Ohjelmointi VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

2.3.4 Konfiguraatio avoimen piirin
sovelluksia varten

Tama luku ohjaa asentajan taajuusmuuttajan asennuksen
lapi rakenteeltaan selkedlla tavalla avoimen piirin
sovelluksen madrittamiseksi. Avoimen piirin sovellus ei
kdyta prosessin takaisinkytkentdsignaalia.

o
+24V E
DIGTULO 18 6— ~~— | 2
DIGTULO 19 Kaynnistys r?u
COMDIGTULO 20 -
DIGTULO 27
DIGTULO 29
+10V 50
ﬁ¥8|[8 gi Ohjearvo
coMm 55 _
ALAHTO/DLAHTO 42 0-10V
ALAHTO/DLAHTO 45
— 01
e f— 02
03
2=
o —

Kuva 2.2 Kytkentdperiaate avoimen piirin sovelluksia

varten
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-3 Regional Settings }2
] International
[[®] International v 3
=4
0-06 Grid Type a
[{P3] 380-440V/50Hz -
v Asynchronous motor

1-24 Motor current PM motor 1-10 Motor Type 1-20 Motor Power

A v | mAsynchronous kw v

1-25 Motor nominal speed v 123 Motor VoIt

El RPM v ‘ 050 Vo or Vol ag; ‘

1-26 Motor Cont. Rated Torque @ 1-23_Motor frequency

Nm ‘ 0050 [3¥% v ‘

1-30 Stator resistance @ ‘ 1-24 Motor current ‘

[ Ohms

0.65] v 04.66 BN v

1-39 Motor poles 1-25 Motor nominal speed

8] v IEY{0} RPM v

1-40 Back EMF at 1000 rpm - - _ B -axis i

‘ v v ‘ Motor Type = IPM 1-38 g-axis Inductance (Lq) | PM Type = Sat. nt::xw inductance

H nH v

1-44 Current at Min Inductance for d-axis

100 B
IPM Type = non-Sat. i [ 100 [0 -

1-70 PM Start Moge Current at Min Inductance for g-axis
@] Rotor Detection v % v
1-46 Position Detection Gain
- [0[0] %
v
30-22 Locked Rotor Detection
[@j off
v
30-23 Locked Rotor Detection Time[s]
0‘10 s
v
4-19 Max Output Frequency o | 4-12 Motor Speed low Limit
65 gl 0000 3P4
- Hz v

T
4-14 Motor Speed high Limit
() Hz

0003 H

T
3-41 Ramp 1 ramp-up time
[ ]

Motor type = Asynchronous

T
3-42 Ramp 1 ramp-down Time
0003 3

o
1-73 Active Flying start?
Motor type = PM motor Disable
v
Current 6-19 T53 Mode Voltage
Current
6-12T53 Low Current 6-10 T53 low Voltage
04.66 |} v ‘ ‘ 0050 Y v
| I
6 - 13 T53 High Current 6 - 11 T53 high Voltage
EE A v 0220 WY v
f ]
[
3-02 Min Reference
He W
T
3-03 Max Reference
0050 JiT4 v
T
~40 Function of Relay 1
No function v
5 - 40 Function of Relay 2
No function v
L
1-29 Automatic Motor Adaption
Off
(Do not perform AMA) v
T
¢ ‘ Perform AMA
Auto Motor Adapt OK AMA runnin i
Wizard completed Press OK ptoR | AW 9 AMA Failed
Press OK to accept
v v v
I 4
0.0 Hz ‘
0.0 kW .
v AMA OK AMA failed

Kuva 2.3 Konfiguraatio avoimen piirin sovelluksia varten
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2.3.5 Kayttdoonottoavustaja suljetun piirin sovelluksille

0-03 Regional Settings
Power kW/50 Hz

195NA417.11

0-06 Grid Type
380-440V/50Hz

Closed Loop

1-10 Motor Type

PM Motor [ Asynchronous Asynchronous Motor

‘ 1-00 Configuration Mode ‘
L I

1-20 Motor Power

1-24 Motor Current

1-39 Motor Poles 1-25 Motor nominal speed
E 1220 N

‘ 351 ‘ kw
1-25 Motor Nominal Speed 1-22 Motor Voltage
EE RPM 400 1Y
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor Frequency
Nm Hz
1-30 Stator Resistance 1-24 Motor Current
[ ohms 04,661

1-40 Back EMF at 1000 RPM Motor Type = IPM [ 1-38 g-axis inductance(Lq) IPM Type = Sat. | 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
1270 mH B+

(1-45) g-axis Inductance Sat. (LqSat)
HnH

(1-48) Current at Min Inductance for d-axis

1003

1-49 Current at Min Inductance for g-axis ‘

IPM Type = non-Sat.

1003

[[@ Rotor Detection

‘ (1-70) PM Start Mode ‘
1-46 Position Detection Gain ‘

K %

30-22 Locked Rotor Detection

@ off

30-23 Locked Rotor Detection Timel[s]
0.1

4-19 Max Ouput Frequency

WH Hz

4-12 Motor speed low limit ‘

0016 [a¥4

4-13 Motor speea high limit
0050 [gF4

3-41 Ramp 1 ramp-up time
0003

3-42 Ramp1 ramp-down time
0003

MotorType = Asynchronous

1-73 Flyi
MotorType = PM Motor ‘ 3Noylng Start

S|
@
S
S|
=
@
2|
8
o
Al
a2
X
@2
<]
e
a
o

This dialog is set to

| Aﬂa"ﬁ"‘ﬁuti‘ o J [1] Analog input 54
| 3-16Reference Source2 This dialog is set to
| No Operation ! % [0] No Operation
‘ 3-02 Min Reference ‘
3-03 Max Reference
50.00)
3-10 Preset reference [0]
0.00 K3
Current ‘ 6-29 Terminal 54 Mode ‘ Voltage
‘ Voltage |
6-26 T54 Filter time const.
6-22 T54 Low Current » ‘ ‘ 6-20 T54 low Voltage
04.66)3 ‘ i - 0050
[ 20-81 PI Normal/Inverse Control
6-24T54 low Feedback I Normal 6-24 T54 low Feedback
(O Hz 00161aF4
[ 20-83 Pl Normal/Inverse Control T
6-23 T54 high Current ‘ [ Hz 6-21 T54 high Voltage ‘
13,300 ‘ 20-93 Pl Proportional Gain ‘ 0220} ‘
6-25 T54 high Feedback 6-25 T54 high Feedback
0050 20-94 Pl integral time 0050 J3F4
‘ 0020.001 ‘
1-29 Automatic Motor Adaption
off

v

Kuva 2.4 Suljetun piirin kdyttéonottoavustaja
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2.3.6 Moottorin asetusten pika-asetusvalikko

Pika-asetusvalikko Moottorin asetukset ohjaa tarvittavien moottorin parametrien asetuksen ldpi.

HUOMAUTUS!
MOOTTORIN YLIKUORMITUSSUOJA

Moottorin lampdsuojauksen kdyttaminen on suositeltavaa. Erityisesti hitaalla nopeudella ajettaessa integroidun
moottorin puhaltimen jaahdytys ei aina ole riittava.

. Ota PTC kayttoon. Lue kappale Moottorin kytkentd kohdasta VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Kdyttéohjeet tai

. Ota moottorin lampdsuojaus kdyttoon asettamalla parametrin parametri 1-90 Moottorin Iimpésuojaus arvoksi
[4] ETR-laukaisu 1.

0-03 Regional Settings ~
[ international §
4
0-06 Grid Type &
[ 380-440V/50Hz
1-00 Configuration Mode
[Bl] Closed Loop
1-10 Motor Type
PM Motor Asynchmﬁgus Asynchronous Motor
1-24 Motor Current 1-20 Motor Power
A kw —
1-25 Motor Nominal Speed 1-22 Motor Voltage
3000 3V 400 Y
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor Frequency
Nm Hz
1-30 Stator Resistance 1-24 Motor Current
X ohms 04.66])
1-39 Motor Poles ‘ ‘ 1-25 Motor nominal speed ‘
E 324 RPM
1-40 Back EMF at 1000 RPM Motor Type = IPM [ 1-38 g-axis inductance(Lq) IPM Type = Sat. 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
573 mH HnH
(1-45) g-axis Inductance Sat. (LgSat)
HmH
IPMType = non-Sat. (1-48) Current at Min Inductance for d-axis
[ 100
1-49 Current at Min Inductance for g-axis
[ 100
(1-70) PM Start Mode
Rotor Detection
1-46 Position Detection Gain
R %
30-22 Locked Rotor Detection
Off
30-23 Locked Rotor Detection Time[s]
0.108
4-19 Max Ouput Frequency
0065 Na¥4

4-12 Motor speed low limit
[(E Hz
4-13 Motor speed high limit ‘

0050[zV4

3-41 Ramp 1 ramp-up time
0003

3-42 Ramp1 ramp-down time _
00038 MotorType = Asynchronous

MotorType = PM Motor ‘ 173 Flying Start

@ No

Kuva 2.5 Moottorin asetusten pika-asetusvalikko

MGO3N220 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. 13
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2.4 Parametrien ohjelmointi

Toimenpide:
1. Paina [Menu], kunnes ndytolla oleva nuoli on
halutun valikon kohdalla: Quick Menu tai Main
Menu.
2. Voit selata parametriryhmia painamalla [4] [V].
3. Valitse parametriryhma painamalla [OK].

4. Voit selata tietyn ryhmdan parametreja painamalla
[a] [¥].

5. Valitse parametri painamalla [OK].

6. Voit muuttaa parametrin arvoa painamalla [4] [¥]
1.

7. Tallenna asetus painamalla [OK]. Keskeyta
painamalla [Back].

8. Palaa edelliseen valikkoon painamalla [Back].

2.5 Varmuuskopiointi ja parametrien
asetusten kopiointi

HUOMAUTUS!

Pysdyta moottori ennen varmuuskopiointia tai paramet-
riasetusten kopiointia.

Tietojen tallentaminen LCP:hen

Kun taajuusmuuttajan asetukset ovat valmiit, tallenna
tiedot LCP:lle. Voit myds kdyttaa tietokonetta, jossa on MCT
10 -asetusohjelmisto.

1. Siirry kohtaan parametri 0-50 LCP-kopiointi.
2. Paina [OK].

3. Valitse [1] Kaikki LCP:hen.

4. Paina [OK].

Tiedonsiirto LCP:std taajuusmuuttajaan
Kytke LCP toiseen taajuusmuuttajaan ja kopioi parametrin
asetukset tahankin taajuusmuuttajaan.

1. Siirry kohtaan parametri 0-50 LCP-kopiointi.

2 Paina [OK].
3. Valitse [2] Kaikki LCP:std.
4 Paina [OK].

2.6 Oletusasetusten palauttaminen

Valitse alustustila vaatimusten mukaan parametriasetusten
sdilyttamiseksi.

Suositeltava alustus (toiminnon parametri 14-22 Kdéyttétila
avulla).

Kdytd tatd menetelmaa taajuusmuuttajan alustamiseen
nollaamatta tiedonsiirtoasetuksia.

1. Valitse parametri 14-22 Kdyttdtila.

2. Paina [OK].

3. Valitse [2] alustus ja paina [OK].

4. Katkaise verkkovirta ja odota, kunnes ndytto
sammuu.

5. Kytke verkkovirta uudelleen paalle.

Taajuusmuuttaja on nyt nollattu seuraavia parametreja
lukuun ottamatta:

. Parametri 0-03 Paikalliset asetukset.

. Parametri 8-30 Protokolla.

. Parametri 8-31 Osoite.

. Parametri 8-32 Baudinopeus.

. Parametri 8-33 Pariteetti / pysdytysbitit.
. Parametri 8-35 Vasteen minimiviive.

. Parametri 8-36 Vasteen maksimiviive.

. Parametri 8-70 BACnet-laitemalli.

. Parametri 8-72 MS/TP Max -isdnndit.

. Parametri 8-73 MS/TP Max -infokehykset.
. Parametri 8-74 "I am" Service.

. Parametri 8-75 Intialisation Password.

. Parametri 15-00 Kdyttétunnit.

. Parametri 15-03 Kdynnistyksidi.

. Parametri 15-04 Ylildmpétilat.

. Parametri 15-05 Ylijdnnitteet.

. Parametri 15-30 Hdlytysloki: Virhekoodi.

. Parametriryhmd 15-4* Taajuusmuuttajan tunnistus-
paramettrit.

. Parametri 1-06 Suunta myétdpdivddn.

Alustus kahdella sormella
Kayta tatd menetelmda taajuusmuuttajan alustamiseen ja
tiedonsiirtoasetusten nollaamiseen.

1. Sammuta taajuusmuuttaja.
2. Paina [OK] ja [Menu] samanaikaisesti.
3. Kaynnista taajuusmuuttaja ja paina edelleen ylla

mainittuja painikkeita 10 sekunnin ajan.

14 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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Taajuusmuuttaja on nyt nollattu seuraavia parametreja
lukuun ottamatta:

. Parametri 0-03 Paikalliset asetukset.

. Parametri 15-00 Kdyttétunnit.
. Parametri 15-03 Kdynnistyksid.
. Parametri 15-04 Ylildmpdtilat.
. Parametri 15-05 VYlijéinnitteet.

. Parametriryhmd 15-4* Taajuusmuuttajan tunnistus-
parametrit

Hdlytys 80, taajuusmuuttaja alustettu tulee ndytolle vahvis-
tuksena siitd, ettd parametrit on alustettu. Paina [Reset].

MGO3N220 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. 15



RS485 asennus ja asetukset

VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

3 RS485 asennus ja asetukset

3.1 RS485

3.1.1 Yleiskuvaus

RS485 on 2-johtiminen vaylaliitdntd, joka on yhteensopiva multi drop -verkon topologian kanssa. Solmut voidaan yhdistaa
vaylaksi tai runkolinjan pistekaapeleiden avulla. Yhteen verkon segmenttiin voidaan kytked yhteensa 32 solmua.

Toistolaitteet jakavat verkon segmentit, katso Kuva 3.1.

drop cable
Ry
> r "

Master 1 2 3 I: :I 31 Repeater
Rt Rt
Repeater 1 2 3 I: :I 30
Rt Rt

L] L

Repeater

i Rt
g
2 1 2 3 I: :I 20 31

Kuva 3.1 RS485-vaylaliitanta

HUOMAUTUS!

Jokainen toistolaite toimii solmuna sen segmentin sisalla,
johon se on asennettu. Jokaisella tietyn verkon sisélle
kytketylla solmulla on oltava oma solmun osoite kaikilla
segmenteilla.

Paata jokainen segmentti molemmista paista kdyttden joko
taajuusmuuttajien liitdntakytkintd (S800) tai esimagnetoitua
litdntavastusverkkoa. Kdytd punossuojattua kierrettya
parikaapelia (STP) vdylan kaapeloinnissa, ja toimi hyvaa
yleistd asennustapaa noudattaen.

On térkeda tehda suojaukselle pieni-impedanssinen
maaliitdntd jokaiseen solmuun, suuret taajuudet mukaan
lukien. Yhdista suojauksen suuri pinta maadoitukseen,
esimerkiksi kaapelin vedonpoistajan ja sahkdd johtavan
kaapelildpiviennin avulla. Voi olla tarpeen kayttaa
potentiaalia tasaavia kaapeleita saman maadoituspoten-

tiaalin yllapitamiseksi kaikkialla verkossa, erityisesti
kokoonpanoissa, joissa kdytetdan pitkia kaapeleita.
Impedanssiristiriitojen vélttamiseksi kannattaa aina kayttaa
koko verkossa samaa kaapelityyppia. Kdyta aina suojattua
moottorikaapelia kytkiessdsi moottoria taajuusmuuttajaan.

Kaapeli Suojattu kierretty pari (STP)

Impedanssi [Q] [120

Kaapelin pituus [Enintddn 1200 (pistelinjat mukaan lukien)

[m] Enintdaan 500 asemasta toiseen

Taulukko 3.1 Kaapelien tekniset tiedot

Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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3.1.2 EMC-varotoimet

HUOMAUTUS!

Noudata asianmukaisia kansallisia ja paikallisia
maadrdyksia myos suojamaadoituksen osalta. Ellei
kaapeleita maadoiteta oikein, seurauksena voi olla
tietoyhteysvirhe tai laiterikko. RS-485-tiedonsiirtokaapeli
tulee pitda poissa moottorin ja jarruvastuksen
kaapeleiden ldheltd, jotta suuritaajuuksiset hairiot eivat
siirtyisi kaapelista toiseen. Yleensa 200 mm:n (8 tuuman)
etdisyys riittaa. Yleensa suositellaan kuitenkin mahdolli-
simman suurta etdisyytta kaapelien vilille, etenkin jos
kaapelit kulkevat pitkia matkoja rinnakkain. Jos
kaapelien kulkemista ristikkdin ei voida valttaa, RS-485-
kaapelin on leikattava moottorin ja jarruvastauksen
kaapelit 90 °:n kulmassa.

195NA493.11

3.1.3 Verkkokytkenta

Kytke taajuusmuuttaja R4S85-verkkoon seuraavasti (ks.
myos Kuva 3.3):
1. Kytke signaalijohtimet liittimeen 68 (P+) ja
liittimeen 69 (N-) taajuusmuuttajan padohjaus-

kortissa.
2. Kytke kaapelin suojaus kaapelin vedonpoistimiin.
3. Liitintd 61 ei normaalisti kdytetd. Jos kuitenkin

taajuusmuuttajien valinen potentiaaliero on suuri,
kytke RS485-kaapelin suojaus liittimeen 61.
Liittimessa 61 on RC-suodatin kohinan poista-
miseksi kaapelista.

HUOMAUTUS!
ERISTYSVAATIMUKSET, MH1

Ohjauskorttien ja relekorttien johtimien eristyksen on
oltava véhintaan 300 V ja 75 °C (167 °F).

HUOMAUTUS!

Johdinten vilisten hairididen vahentamiseksi suositellaan
punossuojattuja, kierrettyja parikaapeleita.

d
N
130BB795.10

ano 'Wwod | 2|
K
3]

COMM. GND |Tiedonsiirto, maadoitus

P (P+) positiivinen

N (N-) negatiivinen

2
/ -
90°
1 Kenttavaylakaapeli
2 Vahintaan 200 mm (8 tuumaa)

Kuva 3.2 Minimietdisyys tiedonsiirtokaapeleiden ja virtakaape-
leiden valilla

Kuva 3.3 Verkkokytkenta

4. Aseta ohjauskortin DIP-kytkin ON-asentoon
RS485-vaylan sulkemiseksi ja aktivoi RS485. DIP-
kytkimen asento, ks. Kuva 3.4. DIP-kytkimen
tehdasasetus on OFF (pois kaytostd).

MGO3N220

Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. 17




Dt

RS485 asennus ja asetukset

VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

195NA488.11

1 DIP-kytkin
2 DIP-kytkimien asetus tehdasasetuksiin, OFF-asento.
3 DIP-kytkimen ON-asento

Kuva 3.4 DIP-kytkimien asetus tehdasasetuksiin

3.1.4 Parametrien asetukset Modbus-
tietoliikennetta varten

Parametri

Toiminta

Parametri 8-30 Prot
okolla

Valitse RS485-liitdnndssa suoritettava

sovellusprotokolla.

Parametri 8-31 Osoi
te

Aseta solmun osoite.

HUOMAUTUS!

Osoitealue riippuu parametrissa
parametri 8-30 Protokolla valitusta
protokollasta.

Parametri 8-32 Bau
dinopeus

Aseta siirtonopeus.

HUOMAUTUS!

Oletussiirtonopeus riippuu
parametrissa parametri 8-30 Protokolla
valitusta protokollasta.

Parametri 8-33 Parit
eetti / pysdytysbitit

Aseta pariteetti ja pysaytysbittien lukumaara.

HUOMAUTUS!

Oletusvalinta riippuu parametrissa
parametri 8-30 Protokolla valitusta
protokollasta.

Parametri 8-35 Vast
een minimiviive

Madritda minimiviiveaika pyynnon
vastaanoton ja vastauksen lahettamisen
vilille. Tata toimintoa kdytetddan modeemin
paluuviiveiden valttamiseen.

Parametri Toiminta

Parametri 8-36 Vast | Maarita maksimiviiveaika pyynnon
een maksimiviive ldhettamisen ja vastauksen vastaanottamisen

valilla.

Parametri 8-37 Max | Jos lahetys keskeytyy, madritda maksimivii-
imum Inter-char veaika 2 vastaanotetun tavun vilille

varmistaaksesi aikakatkaisun.

HUOMAUTUS!

Oletusvalinta riippuu parametrissa
parametri 8-30 Protokolla valitusta
protokollasta.

delay

Taulukko 3.2 Modbus-tiedonsiirron parametriasetukset

3.2 FC-protokolla
3.2.1 FC-protokollan yleiskuva

FC-protokolla, josta kdytetadan myds nimityksia FC-vayla ja
vakiovayld, on Danfoss vakiokenttavayla. Se maarittaa
isdntd-orja-periaatteen mukaisen kayttdtekniikan kentta-
vdylan kautta tapahtuvaan tiedonsiirtoon.

Yhteen vaylaan voidaan kytked yksi isdntd ja enintdan 126
orjaa. Isanta valitsee yksittdiset orjat sanoman osoitteessa
olevan merkin avulla. Orja ei voi itse koskaan lahettaa
mitddn ennen kuin pyynnon saatuaan, ja suora viestien
vélittdminen yksittdisten orjien valilla ei ole mahdollista.
Tiedonsiirto tapahtuu vuorosuuntaisessa tilassa.
Isdntdtoimintoa ei voi siirtda toiseen solmuun (yhden
isdnndn jarjestelma).

Fyysinen kerros on RS485, joka siten hyddyntaa taajuus-
muuttajaan rakennettua RS485-porttia. FC-protokolla tukee
erilaisia sanomamuotoja:

. lyhyttd 8-tavuista muotoa prosessitiedoille.

. pitkdad 16-tavuista muotoa, johon sisdltyy myds
parametrikanava.

. teksteissa kaytettdvaa muotoa.

3.2.2 FC ja Modbus RTU

FC-protokollan avulla paastaan muokkaamaan taajuus-
muuttajan ohjaussanaa ja vdylan ohjearvoa.

Ohjaussana antaa Modbus-isanndlle mahdollisuuden ohjata
useita tarkeitd taajuusmuuttajan toimintoja:

. Kaynnistys.

. Taajuusmuuttajan pysdyttaminen eri tavoilla:
- Rullauspysaytys.
- Pikapysaytys.

Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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- Pysdytys tasavirtajarrulla.
- Tavanomainen (ramppi)pysaytys.
. Kuittaus vikalaukaisun jalkeen.
. Kayttd useilla esiasetetuilla nopeuksilla.
. Kaytto vastakkaiseen suuntaan.
. Aktiivisen asetuksen muutos.

. Kahden taajuusmuuttajan sisdan rakennetun
releen valvonta.

Vaylan ohjearvoa kdytetddn usein nopeuden saatelyyn. Sen
avulla voidaan myds muokata parametreja, lukea niiden
arvoja ja milloin mahdollista kirjoittaa niihin arvoja. Tama
mahdollistaa joukon ohjausoptioita, mukaan lukien taajuus-
muuttajan asetuspisteen sdately kdytettdessa sen sisdista
Pl-sdadinta.

3.3 Verkon konfiguraatio

Ota kayttoon FC-protokolla taajuusmuuttajalle maarit-
tamalld seuraavat parametrit.

Parametri Asetus
Parametri 8-30 Protokolla |FC
Parametri 8-31 Osoite 1-126

Parametri 8-32 Baudinope | 2400-115200
us

Parametri 8-33 Pariteetti / | Parillinen pariteetti, 1 pysaytysbitti

pysdytysbitit (oletus)

Taulukko 3.3 Parametrit protokollan kdyttoon ottamiseksi

3.4 FC-protokollan viestin kehyksen
rakenne

3.4.1 Merkin (tavun) sisalto

Kukin ldhetettava merkki alkaa aloitusbitilld. Taméan jalkeen
ldhetetdaan kahdeksan databittid, jotka vastaavat tavua.
Jokainen merkki varmistetaan pariteettibitilla. Taman bitin
asetukseksi madritetddn 1 sen saavuttaessa pariteetin.
Pariteetti tarkoittaa sitd, etta 8 databitissa ja pariteetti-
bitissd on yhteensa parillinen maara ykkosid. Stop-bitti
paattda merkin, joten merkin kokonaisbittimaaraksi

tulee 11.

| ITAMLI, 15

e 1 2 & 4 = B
Kuva 3.5 Merkin sisalto

3.4.2 Sahkeen rakenne
Jokaisen sdahkeen (sanoman) rakenne on seuraava:

1. Alkumerkki (STX) = 02 heksa.
2. Sanoman pituuden ilmoittava tavu (LGE).
3. Taajuusmuuttajan osoitteen ilmoittava tavu (ADR).

Taman jdlkeen seuraa joukko datatavuja (madra vaihtelee
sanoman tyypin mukaan).

Sahke paattyy datanohjaustavuun (BCC).

STX LGE ADR DATA BCC

I

\

[
195NA099.10

Kuva 3.6 Sdhkeen rakenne

3.4.3 Sahkeen pituus (LGE)

Sdhkeen pituus on datatavujen maara + osoitetavu ADR +
ohjaustavu BCC.

LGE=4+1+ 1 =6 tavua
LGE=12+ 1+ 1 =14 tavua

4 datatavua

12 datatavua

Tekstia sisaltavat sihkeet 10V+n tavua

Taulukko 3.4 Séhkeiden pituus

1) 10 vastaa kiinteitd merkkejd, kun taas "n" on tekstin pituuden
ilmaiseva muuttuja.

3.4.4 n osoite (ADR)

Osoitemuoto 1 - 126
Bitti 7 = 1 (osoitemuoto 1 - 126 aktiivinen)
Bitti 0-6 = n osoite 1-126
Bitti 0-6 = 0 Yleislahetys

Orja ldhettda osoitetavun muuttamattomana takaisin
isdnndlle ldhetettavdssa vastaussanomassa.

3.4.5 Datanohjaustavu (BCC)

Tarkistussumma lasketaan XOR-toimintona. Ennen sanoman
ensimmaisen tavun vastaanottamista laskettu tarkis-
tussumma on 0.

MGO3N220
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3.4.6 Datakentta

Tietolohkojen rakenne maardytyy sanoman tyypin mukaan. Sanomia on 3 eri tyyppid, ja tyyppi koskee seka ohjaussanomia
(isdntd=orja) ettd vastaussanomia (orja=isanta).

3 sanomatyyppia ovat:

Prosessilohko (PCD)

PCD koostuu nelitavuisesta (kaksi sanaa) tietolohkosta, ja se sisaltaa:

. ohjaussanan ja ohjearvon (isannalta orjalle).

. Tilasanan ja kdytdssd olevan lahtétaajuuden (orjalta iséanndlle).

PCD1

PCD2

Kuva 3.7 Prosessilohko

Parametrilohko

130BA269.10

Parametrilohkoa kdytetdadn parametrien siirtdmiseen paa- ja orjakdyton valilla. Tietolohko koostuu 12 tavusta (kuudesta
sanasta), ja se sisaltdd myos prosessilohkon.

130BA271.10

PKE| IND PWEpigh |[PWEow

PCD1

PCD2

——
BCCl
—

Kuva 3.8 Parametrilohko

Tekstilohko

Tekstilohkoa kdytetdan tekstien lukemiseen tietolohkon kautta.

,,,,,,,, _ - o

" stx | oee | oADR PKE IND Chi Ch2 Chn PCD1 PCD2 BcC | O

[ I - - 2
o
a

Kuva 3.9 Tekstilohko
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3.4.7 PKE-kentta

PKE-kentta sisaltaa 2 alakenttaa: parametrin komento ja
vastaus (AK) sekd parametrin numero (PNU):

Jos komentoa ei voi suorittaa, orja ldhettdd tdman

vastauksen:

0111 Komentoa ei voi suorittaa
- ja se antaa seuraavan vikaraportin parametrin arvossa:

o Vikakoodi + Tekniset tiedot
PKE IND PWEhigh | PWEiow g 0 Laiton parametrin numero
[ea}
§ 2 Yla- ja alaraja ylittyneet
- 3 Alaindeksi viallinen
4 Ei matriisia
AK PNU 5 Vaara datatyyppi
6 Ei kaytossa
15141312/11109876543210
7 Ei kaytossa
17 Ei kdynnin aikana
18 Muu virhe
5 .§ ¢ g _ 23 Parametritietokanta on varattu
gsg £ 3 100
§Eg £ E
S8 g a c >100
Kuva 3.10 PKE-kentta 130 Ei vayldyhteytta tahan parametriin
132 Ei LCP-kayttooikeutta
255 Ei virhetta

Bittien 12-15 avulla siirretddan parametrien komentoja
isdnndlta orjalle ja palautetaan orjan kasiteltyja vastauksia

isannalle.

Parametrikomennot isdnta=orja

Bittinumero

Parametrikomento

15 14 (13 [12

0 0 0 0

Ei komentoa

0 0 0 1

Lue parametrin arvo

Kirjoita parametrin arvo RAM-muistiin
(sana)

Kirjoita parametrin arvo RAM-muistiin
(kaksoissana)

Kirjoita parametrin arvo RAM- ja
EEPROM-muistiin (kaksoissana)

Kirjoita parametrin arvo RAM- ja
EEPROM-muistiin (sana)

Lue teksti

Taulukko 3.5 Parametrikomennot

Vastaus orja=isanta

Bittinumero Vastaus

15 14 |13 (12

0 0 0 0 Ei vastausta

0 0 0 1 Parametrin arvo siirretty (sana)

0 0 1 0 Parametrin arvo siirretty (kaksoissana)
0 1 1 1 Komentoa ei voi suorittaa

1 1 1 1 Teksti siirretty

Taulukko 3.6 Vastaus

Taulukko 3.7 Orjan raportti

3.4.8 Parametrin numero (PNU)

Biteilld 0 - 11 siirretddn parametrien numeroita. Vastaava
parametrin toiminto on kuvattu parametrin kuvauksessa,
katso kappale 2 Ohjelmointi.

3.4.9 Indeksi (IND)

Indeksiad kdytetdan parametrin numeron kanssa indeksin
sisdltdvien parametrien kuten parametri 15-30 Hdlytysloki:
Virhekoodi lukemiseen ja kirjoittamiseen. Indeksi sisaltaa 2
tavua: matalan tavun ja korkean tavun.

Ainoastaan matalaa tavua kdytetadn indeksina.

3.4.10 Parametriarvo (PWE)

Parametrin arvolohko muodostuu kahdesta sanasta
(neljasta tavusta), ja arvo maardytyy maaritetyn komennon
(AK) mukaan. Isanta haluaa parametrin arvon, kun PWE-
lohko ei sisalld mitdan arvoa. Jos haluat muuttaa
parametrin arvoa (kirjoittaa), kirjoita uusi arvo PWE-lohkoon
ja laheta se isannalta orjalle.

Jos orja vastaa parametripyyntéon (lukukdsky), nykyinen
PWE-lohkon parametriarvo siirretadn ja palautetaan
isdnnalle. Jos parametrin arvo sisaltda useita tietovaihto-
ehtoja, esimerkiksi parametri 0-01 Kieli, arvo valitaan
syottamalla se PWE-lohkoon. Sarjayhteyden kautta voi
ainoastaan lukea parametreja, jotka sisdltavat datatyypin
9 (tekstimerkkijono).

MGO3N220
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Parametri 15-40 FC-tyyppi - parametri 15-53 Tehokortin
sarjanumero sisaltavat datatyypin 9.

Lue esimerkiksi laitteen koko ja verkkojannitealue
parametrissa parametri 15-40 FC-tyyppi. Kun tekstimerk-
kijonoa siirretddn (luetaan), sanoman pituus muuttuu, silla
tekstit ovat eripituisia. Sanoman pituus madritetdan
sanoman toisessa tavussa (LGE). Tekstinsiirtoa kdytettdessa
indeksimerkilld ilmaistaan, onko kyseessa luku- vai kirjoitus-
komento.

Jotta tekstin voisi lukea PWE-lohkon kautta, maarita

parametrikomennon (AK) arvoksi F hex. Indeksimerkin
ylemman tavun on oltava 4.

3.4.11 Taajuusmuuttajan tukemat
datatyypit

Etumerkitdn tarkoittaa, ettd sanomaan ei sisdlly etumerkkia.

Datatyypit Kuvaus

Kokonaisluku 16

Kokonaisluku 32

Etumerkiton 8

Etumerkiton 16

Etumerkiton 32

O|N|o|lun]| |l w

Merkkijono

Taulukko 3.8 Datatyypit

3.4.12 Muunnos

Kunkin parametrin eri maaritteet nakyvat kohdassa
kappale 4 Parametrit. Parametrien arvot siirretdan
ainoastaan kokonaislukuina. Desimaalien siirtoon kaytetdan
muunnosindekseja.

Parametri 4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz] muunnos-
kerroin on 0,1. Jos haluat esiasettaa minimitaajuudeksi 10
Hz, siirrd arvo 100:aan. Muunnosindeksi 0,1 tarkoittaa, ettd
siirrettava arvo kerrotaan luvulla 0,1. Siten arvo 100
tarkoittaa 10,0.

3.4.13 Prosessisanat (PCD)

Prosessisanojen lohko jaetaan kahteen 16 bitin pituiseen
lohkoon. Tama tapahtuu aina madritetyssa jarjestyksessa.

PCD 1 PCD 2

Ohjausviesti (isantd=orjan ohjaussana) Ohjearvo

Ohjausviesti (orja=isantd) tilasana Nykyinen
lahtotaajuus

Taulukko 3.10 Prosessisanat (PCD)

3.5 Esimerkkeja

3.5.1 Parametriarvon kirjoittaminen

Vaihda kohdan parametri 4-14 Moott. nopeuden yléraja [Hz]
asetukseksi 100 Hz.
Kirjoita tiedot EEPROM-muistiin.

PKE = E19E hex - Kirjoita yksittdinen sana kohtaan
parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz]:

. IND = 0000 hex.
. PWEHIGH = 0000 hex.
. PWELOW = 03E8 hex.

Data-arvo 1000, vastaa taajuutta 100 Hz, katso
kappale 3.4.12 Muunnos.

Sanoma nayttaa tallaiselta: Kuva 3.71.

o

~N

E19E H| 0000 H | 0000 H| 03E8 H 3
2

PKE IND PWE high PWE jow @

Kuva 3.11 Sanoma

HUOMAUTUS!

Parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz]Jon yksittdinen
sana, ja EEPROM-muistiin kirjoitettava parametrikomento

Muunnosindeksi Muunnosindeksi on E. Parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz] on 19E

o 3600 heksadesimaalimuodossa.

2 100

1 10 Orjan vastaus isanndlle ndkyy kohdassa Kuva 3.12.

0 1

-1 0.1 =
(o))

2 0.01 119E H | 0000 H | 0000 H | 03E8 H g
o

3 0.001 PKE IND PWE high PWE jow 2

“ 0.0001 Kuva 3.12 Vastaus isannalta

-5 0.00001

Taulukko 3.9 Muunnos
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3.5.2 Parametriarvon lukeminen
Lue arvo kohdasta parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika.

PKE = 1155 Heksa - Lue parametriarvo kohdasta
parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika:

. IND = 0000 hex.
. PWEHigH = 0000 hex.
. PWELow = 0000 hex.

o

<l"

1155 H | 0000 H | 0000 H | 0000 H §

[aa)

PKE IND PWE high PWE jow @

Kuva 3.13 Sanoma

Jos parametrin parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika arvo

on 10 s, orjan vastaus isdnnélle ndkyy kohdassa Kuva 3.14.

=

1155 H | 0000 H | 0000 H| 03E8 H §

<C

o

PKE IND PWE high PWE jow R

Kuva 3.14 Vastaus

3E8 heksa vastaa 1000 desimaalia. Parametrin

parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika muunnosindeksi on
-2, esim. 0,01.

Parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika on tyyppia
Etumerkiton 32.

3.6 Yleiskuva Modbus RTU:sta
3.6.1 Tiedot edellytyksista

Danfoss olettaa, ettd asennettu ohjain tukee tdssa
asiakirjassa kuvattuja liitantoja ja ettd kaikkia ohjaimessa ja
taajuusmuuttajassa madritettyja vaatimuksia noudatetaan
tinkimatta.

Kiinted Modbus RTU (etaliitinyksikkd) on suunniteltu siten,
ettd se kommunikoi minka tahansa ohjaimen kanssa, joka
tukee tassd asiakirjassa maaritettyja liitantoja. Oletuksena
on, ettd kayttdja tuntee tdysin ohjaimen mahdollisuudet ja
rajoitukset.

3.6.2 Mita kdyttdjan pitaisi jo tietds

Kiinted Modbus RTU (etaliitinyksikkd) on suunniteltu siten,
ettd se kommunikoi minkd tahansa ohjaimen kanssa, joka
tukee tassd asiakirjassa maaritettyja liitantoja. Oletuksena
on, ettd kayttdja tuntee tdysin ohjaimen mahdollisuudet ja
rajoitukset.

3.6.3 Yleiskuvaus

Riippumatta fyysisen viestintdverkon tyypista tdssa
kappaleessa annetaan yleiskuvaus prosessista, jota ohjain
kayttaa pyytdessadn paasta kdyttamaan toista laitetta.
Tahan prosessiin sisaltyvat tapa, jolla Modbus RTU vastaa
muilta laitteilta saamiinsa pyyntdihin, seka virheiden
tunnistus- ja raportointitapa. Sen lisaksi se madrittaa
yleisen muodon viestikenttien rakenteelle ja sisdlldlle.
Modbus RTU -verkon kautta tapahtuvan kommunikoinnin
aikana protokolla:

. maarittdd, miten kukin ohjain oppii laitteen
osoitteen.

. tunnistaa sille osoitetun viestin.
. maarittdd, mitka toimet ovat tarpeen.

. selvittaa viestin sisaltaman datan tai muut tiedot.

Jos vastausta vaaditaan, ohjain laatii vastausviestin ja
lahettaa sen.

Ohjaimet kommunikoivat isdantad-orja-tekniikalla, jossa
ainoastaan isdanta voi kdynnistad toimia (soitettuja
pyyntdjd). Orjat vastaavat toimittamalla isdnnalle pyydetyn
datan tai suorittamalla pyydetyn toiminnon.

Isdntd voi osoittaa pyynnon yksittaisille orjille tai lahettaa
viestin kaikille orjille. Orjat lahettavat vastauksen niille
yksil6llisesti lahetettyihin pyyntéihin. Isannan kaikille orjille
lahettamiin pyyntdihin ei lahetetd vastauksia. Modbus RTU
-protokolla madrittdd muodon isdnndn kyselylle antamalla
seuraavat tiedot:

. Laitteen (tai lahetyksen) osoitteen.

. Toimintakoodin, joka maarittelee pyydetyn
toiminnon.

. Mitka tahansa lahetettavat tiedot.
. Virheentarkistuskentan.

My0s orjan vastausviesti muodostetaan Modbus-
protokollan avulla. Se sisdltda kenttid, joissa vahvistetaan
suoritettava toimenpide, vastauksena lahetettdva data ja
virheentarkistuskenttd. Jos viestid vastaanotettaessa
tapahtuu virhe tai jos orja ei pysty suorittamaan pyydettya
toimenpidettd, orja laatii virheilmoituksen ja ldhettda sen
vastauksena. Vaihtoehtoisesti myods aikakatkaisu voi
tapahtua.

3.6.4 Taajuusmuuttaja ja Modbus RTU

Taajuusmuuttaja kommunikoi Modbus RTU -muodossa
sisddnrakennetun RS485-liitdnnan valitykselld. Modbus RTU
-protokollan avulla voidaan kéyttda taajuusmuuttajan
ohjaussanaa ja vdyldan ohjearvoa. Ohjaussana antaa
Modbus-isdanndlle mahdollisuuden ohjata useita tarkeita
taajuusmuuttajan toimintoja:
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. Kaynnistys.
. Useita pysaytyksia:
- Rullauspysaytys.
- Pikapysaytys.
- Pysaytys tasavirtajarrulla.
- Tavanomainen (ramppi)pysaytys.
. Kuittaus vikalaukaisun jalkeen.
. Kayttd useilla esiasetetuilla nopeuksilla.
. Kaytto vastakkaiseen suuntaan.
) Muuta aktiivisia asetuksia.

. Ohjaa taajuusmuuttajan sisddnrakennettua reletta.

Vaylan ohjearvoa kaytetdan usein nopeuden saatelyyn. Sen
avulla voidaan myds muokata parametreja, lukea niiden
arvoja ja milloin mahdollista kirjoittaa niihin arvoja. Tama
mahdollistaa joukon ohjausoptioita, mukaan lukien taajuus-
muuttajan asetuspisteen sdately kdytettdessa sen sisdista
Pl-saadinta.

3.7 Verkon konfiguraatio

Ota Modbus RTU kaytt66n taajuusmuuttajassa maarit-
tamalla seuraavat parametrit:

Parametri Asetus
Parametri 8-30 Protokolla Modbus RTU
Parametri 8-31 Osoite 1-247

Parametri 8-32 Baudinopeus |2400-115200

Parametri 8-33 Pariteetti / Parillinen pariteetti, 1 pysdytysbitti

pysdytysbitit (oletus)

Taulukko 3.11 Verkon konfiguraatio

3.8 Modbus RTU:n viestin kehyksen
rakenne

3.8.1 Johdanto

Ohjainten asetukset on médritetty niin, ettd ne kommuni-
koivat Modbus-verkossa kdyttden RTU-tilaa (Remote
Terminal Unit, etaliitinyksikkd), jossa jokainen tavu on
viestissd, joka sisaltda kaksi 4-bittistd heksadesimaali-
merkkid. Kunkin tavun muoto nakyy parametrissa
Taulukko 3.12.

Kaynn Datatavu Pysayt [ Pysayt
istysbi ys/ ys
tti parite
etti
L [ [T T ]

Taulukko 3.12 Kunkin tavun muoto

Koodausjarjestelma [ 8-bittinen binaarinen, heksadesimaali 0-9, A-
F. Kaksi heksadesimaalimerkkia jokaisessa
viestin 8-bittisessa kentdssa.

Bittia tavua
kohden

o 1 kdynnistysbitti.

o 8 databittid, vahiten tarked bitti
lahetetdan ensin.

e 1 bitti parillista/paritonta pariteettia
kohden; ei bittia jos ei pariteettia.

e 1 pysdytysbitti jos pariteettia kdytetdan,
2 bittid jos ei pariteettia.

Virheentarkistus- Jaksottaisen redundanssin tarkistus (CRC).

kentta

Taulukko 3.13 Tavun tiedot

3.8.2 Modbus RTU:n viestin rakenne

Lahettdva laite asettaa Modbus RTU -viestin kehykseen,
jossa on tunnettu aloitus- ja padttymiskohta. Tall6in
vastaanottavat laitteet voivat aloittaa viestin alusta, lukea
osoiteosan, maarittda, mille laitteelle viesti on tarkoitettu,
(tai kaikille laitteille, jos kyseessa on yleinen viesti) ja
tunnistaa viestin paattymiskohdan. Osittaiset viestit tunnis-
tetaan ja tulokseksi madritetaan virheitd. Lahetettavien
merkkien on oltava jokaisessa kentdssa heksadesimaali-
muodossa 00 - FF. Taajuusmuuttaja tarkkailee jatkuvasti
verkon vaylaa, myos 'hiljaisten' valien aikana. Kun
ensimmadinen kentta (osoitekenttd) on vastaanotettu,
jokainen taajuusmuuttaja tai laite dekoodaa sen maarit-
tadkseen, mille laitteelle se on osoitettu. Nollalle osoitetut
Modbus RTU -viestit ovat yleisid lahetyksia. Yleisiin
lahetyksiin ei voi vastata. Parametrissa Taulukko 3.14 nakyy
tyypillinen viestin kehys.

Kaynnist | Osoite | Toiminta Data CRC- paattyes
ys tarkistus sa
T1-T2-T3-| 8 bittia 8 bittia N x 8 16 bittia | T1-T2-T3-
T4 bittia T4

Taulukko 3.14 Tyypillinen Modbus RTU -viestin rakenne

3.8.3 Kaynnistys-/pysdytyskentta

Viestit alkavat vdhintdan 3,5 merkkivélin hiljaisella jaksolla.
Hiljainen jakso toteutetaan merkkivalien kerrannaisena
valitulla verkon baudinopeudella (ndkyy kaynnistyksena T1-
T2-T3-T4). Ensimmainen lahetettava kentta on laitteen
osoite. Viimeisena ldhetetyn merkin jalkeen samanlainen
vahintddn 3,5 merkkivalin jakso ilmoittaa viestin paatty-
misestd. Uusi viesti voi alkaa tdman jakson jalkeen.

Viestin koko kehys on ldhetettdva jatkuvana virtana. Jos
ennen kehyksen paattymistd seuraa pidempi kuin

1,5 merkkivalin tauko, vastaanottava laite tayttaa keskene-
rdisen viestin ja olettaa, ettd seuraava tavu on uuden
viestin osoitekenttd. Samoin jos uusi viesti alkaa ennen
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3,5 merkkivélin taukoa edellisen viestin jdlkeen, vastaan-
ottava laite katsoo sen edellisen viestin jatkoksi. Tama
aiheuttaa aikakatkaisun (ei vastausta orjalta), koska
viimeisen CRC-kentdn arvo ei sovellu yhdistettyihin
viesteihin.

3.8.4 Osoitekentta

Viestin osoitekenttd sisaltda 8 bittid. Kelvolliset orjalaitteen
osoitteet ovat 0 ja 247 desimaalin valilla. Yksittaisille
orjalaitteille annetaan osoitteet alueelta 1-247. (0 on
varattu yleisille Iahetyksille, jotka kaikki orjat tunnistavat.)
Isdnta lahettaa viestin orjalle sijoittamalla orjan osoitteen
viestin osoitekenttdan. Kun orja lahettaa vastauksensa, se
asettaa oman osoitteensa tahan osoitekenttaan ilmoit-
taakseen isannalle, mika orja vastaa.

3.8.5 Toimintokentta

Viestin kehyksen toimintokentta sisdltaa 8 bittia. Kelvolliset
koodit ovat alueella 1-FF. Toimintokenttien avulla
lahetetdadn viesteja isannan ja orjan valilla. Kun viesti
lahetetdadn isanndlta orjalaitteelle, toimintokoodikentta
kertoo orjalle, millaisiin toimiin sen on ryhdyttavd. Kun orja
vastaa isanndlle, se kdyttda toimintokoodikenttaa merkiksi
joko normaalista (virheettdmadstd) vastauksesta tai siitd, etta
on tapahtunut jonkinlainen virhe (jolloin kyseessa on
poikkeuksellinen vastaus).

Normaalissa vastauksessa orja yksinkertaisesti palauttaa
alkuperdisen toimintokoodin. Poikkeuksellisessa
vastauksessa orja palauttaa koodin, joka on samanlainen
kuin alkuperdinen toimintokoodi, jossa sen tarkein bitti on
looginen 1. Lisdksi orja asettaa vastausviestin datakenttdan
yksilollisen koodin. Tama koodi kertoo isdanndlle, millainen
virhe on tapahtunut, tai poikkeuksen syyn. Katso myos
kappale 3.8.12 Modbus RTU -protokollan tukemat toiminto-
koodit ja kappale 3.8.13 Modbus-vdylén poikkeuskoodit.

3.8.6 Datakentta

Datakenttd on rakennettu kdyttamalla 2 heksadesimaa-
liluvun sarjoja valiltd 00 - FF heksadesimaali. Nama luvut
koostuvat yhdesta RTU-merkista. Isanndlta orjalaitteelle
lahetettyjen viestien datakenttd sisaltaa lisatietoja, joita
orjan on kaytettava ryhtydkseen toimintokoodilla madritet-
tyihin toimiin. Tiedot voivat sisdltdd mm. kddmien tai
hakemistojen osoitteita, kasiteltdvien kohtien maaran seka
kentan todellisten datatavujen madaran.

3.8.7 CRC-tarkistuskentta

Viestit sisdltavat virheentarkistuskentdn, joka toimii jaksot-
taisen redundanssitarkistusmenetelmdn (CRC) pohjalta.
CRC-kentta tarkistaa koko viestin sisallon. Sita sovelletaan
riippumatta viestin yksittdisiin merkkeihin kdytettavasta

pariteettitarkistusmenetelméasta. CRC-arvon laskee ldhettava
laite, joka liittdd CRC:n viestin viimeiseksi kentaksi. Vastaan-
ottava laite laskee CRC:n uudelleen viestin vastaanoton
aikana ja vertaa laskettua arvoa CRC-kentdssa vastaanot-
ettuun todelliseen arvoon. Jos ndmé 2 arvoa ovat erilaiset,
seurauksena on vayldn aikakatkaisu. Virheentarkistuskentta
sisdltda 16-bittisen bindariarvon, joka on toteutettu kahtena
8-bittisend tavuna. Kun tdma tehdaan, kentdn alempi tavu
lisdtddn ensin ja sen jalkeen ylempi tavu. CRC:n ylempi
tavu on viestissd ldhetetty viimeinen tavu.

3.8.8 Kaamirekistereiden osoitteet

Katso kaamirekistereiden osoitteet kohdasta Modbus RTU -
kdyttdopas.

3.8.9 Kaytto PCD kirjoita/lue -maarityksen
kautta

PCD kirjoita/lue -maarityksen kdyton etuna on, ettd saadin
voi kirjoittaa ja lukea enemman tietoja yhdessa sanomassa.
Enintddn 63 parametria voidaan lukea tai kirjoittaa toimin-
tokoodin rekisterin kautta tai kirjoittaa useita rekistereita 1
sanomaan. Rakenne on myos joustava siten, etta vain 2
rekisteria voidaan kirjoittaa ja 10 rekisterid lukea sadtimelta.

PCD-kirjoitusluetteloon ldhetetddn dataa saatimelta
taajuusmuuttajalle kuten:

. Ohjaussana.
. Ohjearvo.

. Sovelluksesta riippuvat tiedot kuten minimioh-
jearvo ja nousuajat.

HUOMAUTUS!

Ohjaussana ja ohjearvo lahetetdan aina luettelossa
sdatimelta taajuusmuuttajalle.

PCD:n kirjoitusluettelo asetetaan kohdassa
parametri 8-42 PCD:n kirjoituskonfiguraatio.

PCD-lukuluetteloon lahetetddn taajuusmuuttajalta
saatimelle dataa kuten:

. Tilasana.
. Paaarvo, todellinen.

. Sovellusriippuvaiset tiedot kuten kayntitunnit,
moottorivirta ja vikakoodi.

HUOMAUTUS!

Tilasana ja pdaarvo, todellinen ldhetetdan aina
luettelossa taajuusmuuttajalta saatimelle.

MGO3N220
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Read Esimerkki:
Write Frequency Taajuusmuuttaja ldhettaa tilasanan, todellisen pasarvon,
Master —» Frequency Converter Converter ~ Master . . . . . . .
todellisen moottorin virran, digitaalitulot ja momentin
Holding Controlled by Holding Controlled by INm]
Register Parameter Register Parameter mi.
o
2810 CTW | 8-42[0] 2910 STW | 8-43[0] o
S o
g Frequency Converter — Master S
2811 8-42[1] 2911 MAV | 8-43[1] o . o
2 Register 2910 2911 2912 2913 2914 g
- Motor Digital Actual Q
R STW ‘ MAV h ‘ o
2812 PCP 2 8-42[2] 2912 PCD 2 8-43 2] ead current inputs | Torque [Nm]
write read
STW = Parameter 16-03 MAV = Parameter 16-05
PCD 3 PCD 3 ' .
2813 8-42[3] 2913 read 8-43[3] Motor Current = Parameter 16-14, Digital Inputs = Parameter 16-60
- Actual Torque [Nm]
PCD 4 PCD 4
2814 8-42[4 2914 8-43 [4 . . . . . P
“ m “ Kuva 3.17 Taajuusmuuttajan tietojen lahettdminen
2815 8-42[5] 2915 W 8-43[5]
write read
Esimerkki, jatkoa
read Mappaa Modbus RTU:n tulo- ja ldhtétiedot taajuus-
2873 PﬁriDtteG:% 8-42 [63] 2919 PriaDd“ 8-43 [63] muuttajan parametrille. Kdytd parametri 8-42 PCD:n
kirjoituskonfiguraatio ja parametri 8-43 PCD:n lukukonfigu-
Kuva 3.15 PCD-kirjoitus-/lukuluettelot raatio mappaukseen.
S
9]
HUOMAUTUS! g42.0 | PCDiwrite configuration  |FC Port CTW 1 S
. . . . G421 PO write configuration  |FC Pork REF 1 g
Harmaana naky\"a ruutuja ei voi muuttaa, ne ovat 42,2 PO write configuration | Terminal 42 Qutput B, 2
oletusarvoja. 9423 PO write configuration | Torgue Limit Motor M.
5424 PCD write configuration  |Mone

HUOMAUTUS!

Mappaa 32-bittiset parametrit 32-bittisten rajojen sisaan,
PCD2 & PCD3 tai PCD4 & PCD?5 ja niin edelleen, jolloin
parametrinumero mapataan kahdesti kohtaan

parametri 8-42 PCD:n kirjoituskonfiguraatio tai
HUOMAUTUS!

parametri 8-43 PCD:n lukukonfiguraatio.

Kuva 3.18 Tulo-/lahtétietojen mappaus, Parametri 8-42 PCD:n
kirjoituskonfiguraatio

Harmaat rivit on lukittu, punaiset ovat kayttdjan

3.8.10 Rekistereiden mappaaminen valittavissa.

taajuusmuuttajan parametreihin
Aseta seuraavat parametrit taajuusmuuttajassa:

Esimerkki:
PLC ldhettdad ohjaussanan, ohjearvon, asettaa analogia- e
1ahdon 42 ja asettaa momenttirajan. 543.0 PCD read configuration | Status word %
G431 PCD read configuration | Main Actual Yalue [%%] é
843.2 PCD read configuration | Makor Current i
43,3 PCD read configuration | Digital Input:
Frequency Converter — Drive o G43.4 PCD read corfiguration | Targue [Mm]
Register 2810 2811 2812 2813 S‘,: 543.5 PCD read configuration | Mone
S
vl
. Analog | Torque Q
weiee [N : — -
= Kuva 3.19 Tulo-/lahtétietojen mappaus, Parametri 8-43 PCD:n
CTW = Parameter 16-85, REF = Parameter 16-86, lukukonfiguraatio
Analog output = Parameter 6-52, Torque limit Motor mode = 4-16

Kuva 3.16 PLC:n tietojen ldhettaminen
HUOMAUTUS!
Moottorivirta kohdassa parametri 16-14 Moottorin virta
on 32 bittia. Tama mappaus koskee vain alle 16 bitin
mappauksia, joten moottorivirran maksimilukema on
327 A.
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Suuremmille ampeerilukemille on kdytettdva 32-bittista Koodi | Nimi Merkitys

lukemaa. 1 Laiton Kyselyssa vastaanotettu toimintokoodi ei
toiminto ole palvelimelle (tai orjalle) sallittu

32-bittisen parametrin mappaus 16-bittisena sallii aina 16 toiminto. Tama voi johtua siitd, etta

pienemmat bitit. toimintokoodia voi kdyttaa vain

uudemmissa laitteissa eikd se sisally

3.8.11 Taajuusmuuttajan ohjaaminen valittuun laitteeseen. Se voi olla myds
merkki siita, ettd palvelin (tai orja) on

S S . - vaarassa tilassa taman t isen kyselyn
Tassa jaksossa kuvataan koodeja, joita voidaan kayttda yypp ysely

s Lo . _— kasittelya varten, esimerkiksi koska sitd ei
Modbus RTU -viestin toiminto- ja datakentissa. Y

ole konfiguroitu ja sitd pyydetdan palaut-
tamaan rekisteriarvoja.

3.8.12 Modbus RTU -protokollan tukemat

.. . 2 Laiton Kyselyssa vastaanotettu dataosoite ei ole
toimintokoodit

dataosoite palvelimelle (tai orjalle) sallittu osoite.

Toisin sanoen viitenumeron ja siirron
Modbus RTU tukee seuraavien toimintokoodien kayttoa

viestin toimintokentdssa:

pituuden yhdistelma ei kelpaa. Ohjaimelle
100 rekisterilla kysely, jossa tasauksena on
96 ja pituutena 4, onnistuisi, mutta kysely,

Toiminta Toimintokoodi jossa tasauksena on 96 ja pituutena 5,
Lukukaamit 1 hex antaisi tulokseksi poikkeuksen 02.

Lue rekistereita 3 hex 3 Laiton data- |Kyselyn datakentdssa oleva arvo ei ole
Kirjoita yksi kaami 5 hex arvo palvelimelle (tai orjalle) sallittu arvo. Tama
Kirjoita yksi rekisteri 6 hex kertoo viasta monimutkaisen kyselyn
Kirjoita useita kddmeja F hex jljelld olevan osan rakenteessa,

Kirjoita useita rekistereitd 10 hex esimerkiksi virheesta ilmoitetussa

Nouda yht. tapahtumalaskuri B hex pituudessa. Se El siis tarkoita, etta

limoita orjan 1D 1 hex rekisteriin tallennettavaksi lahetetyn

Lue Useita rekistereita 17 hekeaa datakohteen arvo on sovellusohjelman

odotusalueen ulkopuolella, koska Modbus-

Taulukko 3.15 Toimintokoodit protokollassa ei ole tietoa minkaan tietyn
rekisterin tietyn arvon merkityksesta.

Toiminta Toimin- Alitoimin- | Alitoiminto 4 Orjalaitteen [ Tapahtui peruuttamaton virhe palvelimen
tokoodi | tokoodi virhe (tai orjan) yrittdessa suorittaa pyydettya
Diagnos- 8 1 Kdynnista tiedonsiirto. toimintoa.
tiikka 2 Palauta diagnostiikan
rekisteri. Taulukko 3.17 Modbus-vaylan poikkeuskoodit

10 Tyhjennd laskurit ja

diagnostiikan rekisteri, 3.9 Parametrien muokkaaminen

11 Palauta vaylan viestimaara.

3.9.1 Parametrien kasittely
12 Palauta vaylan tiedonsiir-

tovirheiden maara. . . L
PNU (parametrinumero) kadnnetdan rekisteriosoitteesta,

joka on Modbus-protokollan luku- tai kirjoitusviestissa.
Parametrinumero kdannetaan Modbus-protokollaan (10 x
parametrinumero) desimaaliksi. Esimerkki: Lukema
parametri 3-12 Kiinniajo ylés/alas arvo (16 bittid):
Rekisterissa 3120 sijaitsevat parametriarvot. Arvo 1352
(desimaali) tarkoittaa, ettd parametrin asetuksena on
12,52 %

13 Palauta orjan virhemaara.

14 Palauta orjan viestimaara.

Taulukko 3.16 Toimintokoodit

3.8.13 Modbus-vaylan poikkeuskoodit

Katso poikkeuksellisen koodin siséltavan vastauksen
rakenteen tdydellinen kuvaus kohdasta

o . Lukema parametri 3-14 Esiaset. suhteellinen ohjearvo (32
kappale 3.8.5 Toimintokenttdi.

bittid): Rekisterit 3410 ja 3411 sisaltdvat parametriarvot.
Arvo11300 (desimaali) tarkoittaa, ettd parametrin
asetuksena on 1113,00.

Lisatietoja parametreista, koosta ja muunnosindeksistd,
katso kappale 4 Parametrit.
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3.9.2 Datan taltiointi

Kaamin 65 desimaali ratkaisee, tallennetaanko taajuus-
muuttajaan kirjoitettu data EEPROM- ja RAM-muistiin
(kaami 65 = 1) vai ainoastaan RAM-muistiin (kdami 65 = 0).

3.9.3 IND (indeksi)

Jotkin parametrit taajuusmuuttajassa ovat ryhmapara-
metreja, esimerkiksi parametri 3-10 Esiasetettu ohjearvo.
Koska Modbus ei tue ryhmaa rekistereissa, taajuusmuuttaja
on varattu rekisterille 9 pisteryhmdana. Ennen ryhmapara-
metrin lukemista tai kirjoittamista aseta rekisteri 9.
Rekisterin asetus arvoon 2 aiheuttaa kaikkien seuraavien
luku-/kirjoituksen ryhmdparametrien lisddmisen indeksiin 2.

3.9.4 Tekstilohkot

Tekstijonoina tallennettuja parametreja muokataan samoin
kuin muita parametreja. Tekstilohkon maksimikoko on 20
merkkid. Jos parametrin lukupyyntd koskee useampaa
merkkiad kuin parametri tallentaa, vastaus keskeytyy. Jos
parametrin lukupyyntd koskee pienempaa merkkimaaraa
kuin parametri tallentaa, vastaukseen lisataan valilydnteja.

3.9.5 Muunnosindeksi

Parametrin arvon voi siirtad ainoastaan kokonaislukuna.
Desimaalien siirtamiseen kdytetddan muunnosindeksia.

3.9.6 Parametriarvot

Vakiodatatyypit

Vakiodatatyypit ovat int 16, int 32, uint 8, uint 16 ja uint
32. Ne tallennetaan 4x-rekistereina (40001 - 4FFFF).
Parametrit luetaan toiminnolla 03 hex lue rekistereitd.
Parametrit kirjoitetaan kayttden toimintoa 6 hex "Esiasetettu
yksittdisrekisteri" 1 rekisterille (16 bittid) ja toimintoa 10 hex
"Esiaseta useita rekistereitd" 2 rekisterille (32 bittid).
Luettavat koot vaihtelevat 1 rekisterista (16 bittid) 10
rekisteriin (20 merkkia).

Muut kuin vakiodatatyypit

Muut kuin vakiodatatyypit ovat tekstijonoja, ja ne on

tallennettu 4x-rekistereind (40001 - 4FFFF). Parametrit
luetaan kdyttaen toimintoa 03 hex "Lue rekistereitd" ja
kirjoitetaan kdyttaen toimintoa 10 hex "Esiaseta useita
rekistereitd". Luettavat koot vaihtelevat 1 rekisterista (2
merkkid) 10 rekisteriin (20 merkkia).

3.10 Esimerkkeja

Seuraavissa esimerkeissa kuvataan Modbus RTU -
komentoja.

3.10.1 Lue rekistereitad (03 hex)

Kuvaus
Tama toiminto lukee rekisterien sisdllon orjalaitteessa.

Kysely

Kyselyviesti madrittaa aloitusrekisterin ja luettavien
rekisterien maaran. Rekisterien osoitteet alkavat nollasta, eli
rekisterien 1-4 osoitteet ovat 0-3.

Esimerkki: Lue parametri 3-03 Maksimiohjearvo, rekisteriin
03030.

Kentan nimi Esimerkki (hex)

Orjan osoite 01

03 (lue rekisterit)

0B (Rekisterin osoite 3029)
D5 (rekisterin osoite 3029)

Pisteiden maara Hl 00

Toiminta

Aloitusosoite HI

Aloitusosoite LO

Pisteiden maara LO 02 - (parametri 3-03 Maksimiohjearvo on
32 bittia pitka eli 2 rekisteria)

Virheentarkistus (CRC) |-

Taulukko 3.18 Kysely

Vastaus

Vastausviestin rekisterin tiedot pakataan 2 tavuun
rekisterissd, ja binddrisisaltd sovitetaan oikein kunkin tavun
sisalld. Jokaisessa rekisterissa 1. tavu sisaltdd vasemman-
puoleiset ja 2. oikeanpuoleiset bitit.

Esimerkki: hex 000088B8 = 35.000 = 35 Hz.

Kentan nimi Esimerkki (hex)
Orjan osoite 01

Toiminta 03

Tavumaara 04

Data HI (rekisteri 3030) 00

Data LO (rekisteri 3030) 16

Data HI (rekisteri 3031) E3

Data LO (rekisteri 3031) 60
Virheentarkistus (CRC) -

Taulukko 3.19 Vastaus

3.10.2 Esiasetettu yksitt. rekisteri (06 hex)

Kuvaus
Talla toiminnolla esiasetetaan arvo yksittdiseen rekisteriin.

Kysely

Kyselyviestissd maaritetddn esiasetettava rekisterin
ohjearvo. Rekisterien osoitteet alkavat nollasta, eli rekisterin
1 osoite on 0.
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Esimerkki: Kirjoita kohteeseen parametri 1-00 Konfiguraa- Kentén nimi Esimerkki (hex)

tiotila, rekisteri 1000.

Kirjoita data LO E2
(rekisteri 4: 1050)

Virheentarkistus (CRC) -

Kentan nimi Esimerkki (hex)
Orjan osoite 01
Toiminta 06

Rekisterin osoite HI

03 (Rekisterin osoite 999)

Rekisterin osoite LO

E7 (Rekisterin osoite 999)

Esiasetettu data HlI

00

Taulukko 3.22 Kysely

Vastaus
Normaali vastaus sisdltda orjan osoitteen, toimintokoodin,
aloitusosoitteen ja esiasetettujen rekisterien maaran.

Esiasetettu data LO 01
Virheentarkistus (CRC) - Kentan nimi Esimerkki (hex)
Orjan osoite 01
Taulukko 3.20 Kysely Toiminta 10
Aloitusosoite Hl 04
Vastaus Aloit ite LO 19
oitusosoite
Normaali vastaus on kyselyn kaiku, joka ldhetetdan, kun
. A, . Rekisterien maara Hl 00
rekisterin sisaltd on ohitettu.
Rekisterien maara LO 02
Kentadn nimi Esimerkki (hex) Virheentarkistus (CRC) -
Orjan osoite 01
— Taulukko 3.23 Vastaus
Toiminta 06
Rekisterin osoite HI 03 L. . . o
Rekisterin osoite LO & 3.104 IF]ue/klrJ0|ta useita rekistereita (17
Esiasetettu data HlI 00 eX)
Esiasetettu data LO 01

Virheentarkistus (CRC)

Taulukko 3.21 Vastaus

3.10.3 Esiaseta useita rekistereita (10 hex)

Kuvaus

Tama toiminto esiasettaa arvot rekisterien sarjaksi.

Kysely

Kyselyviestissa madritetdan esiasetettavat rekisterin
ohjearvot. Rekisterien osoitteet alkavat nollasta, eli

rekisterin 1 osoite on 0. Esimerkki pyynnosta esiasettaa 2

rekisteria (aseta parametri 1-24 Moottorin virta = 738

(7,38 A)):

Kentan nimi Esimerkki (hex)
Orjan osoite 01
Toiminta 10
Aloitusosoite HI 04
Aloitusosoite LO 07
Rekisterien maara Hl 00
Rekisterien maara LO 02
Tavumaara 04
Kirjoita data HI 00
(rekisteri 4: 1049)

Kirjoita data LO 00
(rekisteri 4: 1049)

Kirjoita data HI 02
(rekisteri 4: 1050)

Kuvaus

Tama toimintakoodi yhdistda 1 lukutoiminnon ja 1 kirjoi-
tustoiminnon yhteen Modbus-siirtoon. Kirjoitustoiminto
suoritetaan ennen lukua.

Kysely

Kyselyviesti maarittaa aloitusosoitteen ja luettavien rekiste-
reiden maaran seka aloitusosoitteen, rekisterien maaran ja
kirjoitettavan datan. Rekisterit alkavat nollasta.

Esimerkki pyynnosta asettaa parametri 1-24 Moottorin virta
738 (7,38 A) ja lukea, parametri 3-03 Maksimiohjearvo jossa
on arvo 50000 (50000 Hz):

MGO3N220
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Kentan nimi Esimerkki (hex)
Seuraajan osoite 01
Toiminta 17

Lue aloitusosoite HI

0B (Rekisterin osoite 3029)

Lue aloitusosoite LO

D5 (rekisterin osoite 3029)

Luettava maara HI

00

Luettava maara LO

02

(parametri 3-03 Maksimioh-
jearvo on 32 bittid pitka eli
2 rekisteria)

Vastaus

Normaali vastaus sisdltda tiedot luettujen rekisterien
ryhmastd. Tavumaara-kentta ilmaisee lukukentén

datatavujen maaran.

Kirjoita aloitusosoite HI

04 (Rekisterin osoite 1239)

Kirjoita aloitusosoite LO

D7 (rekisterin osoite 1239)

Kirjoitettava maara HI

00

Kentan nimi Esimerkki (hex)
Seuraajan osoite 01

Toiminta 17

Tavumaara 04

Lue rekisteriarvo HI 00

Lue rekisteriarvo LO 00

Lue rekisteriarvo HI a

Lue rekisteriarvo LO 50

CRC -

Kirjoitettava maara LO 02
Kirjoita tavumaara 04
Kirjoita rekisteriarvo HI 00
Kirjoita rekisteriarvo LO 00
Kirjoita rekisteriarvo HI 02
Kirjoita rekisteriarvo LO OE

Virheentarkistus (CRC)

Taulukko 3.24 Kysely

Taulukko 3.25 Vastaus

3.11 FC:n ohjausprofiili

3.11.1 Ohjaussana FC-profiilin mukaan
(8-10 protokolla = FC-profiili)

Master-follower

5
cTw Speed ref. %
R
Bit
no: | 1514131211109876543210
Kuva 3.20 Ohjaussana FC-profiilin mukaan
Bitti Bitin arvo = 0 Bitin arvo =1
00 Ohjearvo Ulkoinen valinta Isb
01 Ohjearvo Ulkoinen valinta msb
02 Tasavirtajarru Ramp
03 Vapaa rullaus Ei vapaata rullausta
04 Pikapysaytys Ramp
05 Pitolahtotaajuus Kayta ramppia
06 Hidastuspysaytys Kaynnistys
07 Ei toimintoa Reset
08 Ei toimintoa Ryéminta
09 Ramppi 1 Ramppi 2
10 Data ei kelpaa Tiedot kelpaavat
11 Rele 01 auki Rele 01 aktiivinen
12 Rele 02 auki Rele 02 aktiivinen
13 Parametrien Valinta Isb
asetukset
15 Ei toimintoa Suunnanvaihto
Taulukko 3.26 Ohjaussana FC-profiilin mukaan
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Ohjausbittien selitys

Bitit 00/01

Bitteja 00 ja 01 kdytetdan valitsemaan neljdsta
parametrissa, jotka on esiohjelmoitu kohdassa

parametri 3-10 Esivalittu ohjearvo Taulukko 3.27:n mukaan.

Ohjelmoitu Parametri Bitti [Bitti

viitearvo 01 00

1 Parametri 3-10 Esivalittu ohjearvo |0 0
[0]

2 Parametri 3-10 Esivalittu ohjearvo |0 1
(11

3 Parametri 3-10 Esivalittu ohjearvo |1 0
[21

4 Parametri 3-10 Esivalittu ohjearvo |1 1
B3I

Taulukko 3.27 Ohjausbitit

HUOMAUTUS!

Tee valinta parametrissa parametri 8-56 Esiaset. ohjearvon
valinta sen maarittamiseksi, kuinka bitti 00/01 ohjaa
vastaavan toiminnon digitaalituloihin.

Bitti 02, DC-jarru

Bitti 02 = 0: Aiheuttaa tasavirtajarrutuksen ja pysaytyksen.
Jarrutusvirta ja jarrutuksen kesto asetetaan parametreilla
parametri 2-01 DC-jarrun virta ja parametri 2-02 DC-
jarrutusaika.

Bitti 02 = 1: Aiheuttaa ramppitoiminnon.

Bitti 03, Rullaus

Bitti 03 = 0: Saa taajuusmuuttajan irrottamaan moottorin
heti (Iahtotransistorit sammutetaan), jolloin moottori rullaa
pysahdyksiin.

Bitti 03 = 1: Jos muut kdynnistysehdot tayttyvat, taajuus-
muuttaja kdynnistdd moottorin.

Tee valinta parametrissa parametri 8-50 Rullauksen valinta
sen madrittamiseksi, kuinka bitti 03 ohjaa vastaavan
toiminnon digitaalituloihin.

Bitti 04, Pikapysaytys

Bitti 04 = 0: Saa moottorin nopeuden hidastumaan
pysahtymiseen asti (asetetaan parametrissa
parametri 3-81 Pikapysdytyksen ramppiaika).

Bitti 05, Lahtotaajuuden pito

Bitti 05 = 0: Nykyinen laht6taajuus (hertseind) jaadytetaan.
Muuta lukittua lahtétaajuutta ainoastaan ohjelmoimalla
[21] Nopeus ylos ja [22] Nopeus alas ja digitaalitulojen
(parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo - parametri 5-13 Liitin
29, digitaalitulo) kautta.

HUOMAUTUS!

Jos Ldahdon lukitus on kdytossa, taajuusmuuttajan voi
pysdyttaa vain jollain seuraavista tavoista:

. Bitti 03 Rullauspysaytys.
. Bitti 02 DC-jarrutus.

. Parametrien [5] tasavirtajarrutus, [2] rullauspy-
sdytys tai [3] Nollaus ja rullauspysdytys
ohjelmoitu digitaalitulo (parametri 5-10 Liitin 18,
digitaalitulo - parametri 5-13 Liitin 29, digitaa-
litulo).

Bitti 06, Hidastuspysaytys/kiihdytyskaynnistys

Bitti 06 = 0: Aiheuttaa pysdytyksen ja saa moottorin
nopeuden hidastumaan pysahdyksiin valitun hidastuspara-
metrin kautta.

Bitti 06 = 1: Mahdollistaa sen, etta taajuusmuuttaja
kaynnistdd moottorin, jos muut kdynnistysehdot tayttyvat.

Tee valinta parametrissa parametri 8-53 Aloita valinta sen
maarittamiseksi, kuinka bitti 06 Hidastuspysdytys/kiihdytys-
kaynnistys ohjaa vastaavan toiminnon digitaalituloihin.

Bitti 07, Kuittaus:

Bitti 07 = 0: Ei nollausta.

Bitti 07 = 1: Kuittaa laukaisun. Sanoman alku aktivoi
kuittauksen, esimerkiksi vaihdettaessa arvosta looginen 0
arvoon looginen 1.

Bitti 08, Ryominta
Bitti 08=1: Parametri 3-11 Ryémintdnopeus [Hz] maarittaa
lahtétaajuuden.

Bitti 09, Rampin 1/2 valinta

Bitti 09 = 0: Ramppi 1 on aktiivinen (parametri 3-41 Ramppi
1:n nousuaika - parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-
aika).

Bitti 09 = 1: Ramppi 2 (parametri 3-51 Ramppi 2:n nousuaika
- parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika) on
aktiivinen.

Bitti 10, Data ei kelpaa / kelpaa

IImoita taajuusmuuttajalle, kdytetdankd ohjaussanaa vai
ohitetaanko se.

Bitti 10 = 0: Ohjaussana ohitetaan.

Bitti 10 = 1: Ohjaussanaa kdytetdan. Tama toiminto on
olennainen, koska sanoma sisdltaa aina ohjaussanan
sanoman tyypista riippumatta. Jos ohjaussanaa ei tarvita
parametria pdivitettdessa tai luettaessa, kytke se pois
paalta.

Bitti 11 = Rele 01

Bitti 11 = 0: Rele ei ole aktivoitu.

Bitti 11 = 1: Rele 01 on aktivoitu edellyttden, ettd [36]
Ohjaussanan bitti 11 on valittu parametrilla

parametri 5-40 Toimintorele.
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Bitti 12, rele 02

Bitti 12 = 0: Rele 02 ei ole aktiivinen.

Bitti 12 = 1: Rele 02 on aktivoitu edellyttden, ettd [37]
Ohjaussanan bitti 12 on valittu parametrilla

parametri 5-40 Toimintorele.

Bitti 13, Asetusten valinta
Kayta bittid 13 halutun asetuksen valintaan kahdesta
valikkoasetuksesta taulukon Taulukko 3.28 mukaisesti.

Asetukset Bitti 13
1 0
2 1

Taulukko 3.28 Valikkoasetukset

Toiminto on mahdollinen vain, kun [9] Moniasetukset on
valittuna parametrissa parametri 0-10 Aktiiviset asetukset.

Tee valinta parametrissa parametri 8-55 Asetusten valinta
sen madrittamiseksi, kuinka bitti 13 ohjaa vastaavan
toiminnon digitaalituloihin.

Bitti 15 Suunnanvaihto

Bitti 15 = 0: Ei suunnanvaihtoa.

Bitti 15 = 1: Suunnanvaihto. Oletusasetuksissa suunnan-
vaihdon arvoksi on asetettu digitaalinen parametrissa
parametri 8-54 Kddnteinen valinta. Bitti 15 muuttaa suunnan
vain, jos joko [2] Looginen tai [3] Looginen Ja on valittu.

3.11.2 Tilasana FC-profiilin mukaan (STW)
(parametri 8-30 Protokolla = FC-
profiili)

Follower-master

STW Output freq.

130BA273.11

Bit
no.: 1514131211109876543210

Kuva 3.21 Tilasana

Bitti Bitti = 0 Bitti = 1

00 Ohjaus ei valmis Ohjaus valmis
01 Taaj.m. ei valm Taaj.muut. valm.
02 Vapaa rullaus Enable

03 Ei virhettd Laukaisu

04 Ei virhetta Virhe (ei lauk.)
05 Varattu -

06 Ei virhettd Lauk. lukitus

07 Ei varoitusta Varoitus

08 Nopeuden#ohjearvo Nopeuden=ohjearvo
09 Paikallisohjaus Vaylén valvonta
10 Taajuusrajojen ulkopuolella |Taajuusraja OK
1 Ei toimintoa Toiminnassa

Bitti Bitti = 0 Bitti = 1

12 Taaj.muutt. OK Pysdytetty,
autom.kdynnistys

13 Jannite OK Jannite ylittynyt

14 Momentti OK Momentti ylitetty

15 Ajastin OK Ajastus ylitetty

Taulukko 3.29 Tilasana FC-profiilin mukaan

Tilabittien selitys

Bitti 00, ohjaus ei valmis/valmis

Bitti 00 = 0: Taajuusmuuttaja laukaisee.

Bitti 00 = 1: Taajuusmuuttajan ohjaimet ovat valmiina,
mutta teho-osaan ei ehka tule virtaa (jos ohjaimiin on
ulkoinen 24 V:n virtalahde).

Bitti 01, taajuusmuuttaja valmis
Bitti 01 = 0: Taajuusmuuttaja on nyt kayttévalmis.

Bitti 01 = 1: Taajuusmuuttaja on kdyttdvalmis, mutta
digitaalituloissa tai sarjaliikenteessa on aktiivinen
rullauskasky.

Bitti 02, Vapaa rullaus pysahdyksiin

Bitti 02 = 0: Taajuusmuuttaja vapauttaa moottorin.

Bitti 02 = 1: Taajuusmuuttaja kdynnistdd moottorin kdynnis-
tyskomennolla.

Bitti 03, Ei vikaa/laukaisu

Bitti 03 = 0: Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa. Bitti 03 = 1:
Taajuusmuuttaja laukaisee. Palauta toiminta painamalla
[Reset].

Bitti 04, Ei vikaa/vika (ei laukaisua)

Bitti 04 = 0: Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.

Bitti 04 = 1: Taajuusmuuttaja ilmoittaa viasta mutta ei
laukaise.

Bitti 05, Ei kaytossa
Bittid 05 ei kayteta tilasanassa.

Bitti 06, Ei vikaa /laukaisun lukitus
Bitti 06 = 0: Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.
Bitti 06 = 1: Taajuusmuuttaja on laukaissut ja lukittunut.

Bitti 07, Ei varoitusta/varoitus
Bitti 07 = 0: Varoituksia ei ole.
Bitti 07 = 1: Varoitus on annettu.

Bitti 08, Nopeuden ohjearvo/nopeus=ohjearvo

Bitti 08 = 0: Moottori kdy, mutta tdmanhetkinen nopeus ei
ole sama kuin esivalittu nopeuden ohjearvo. Tama saattaa
aiheutua esimerkiksi siitd, etta nopeutta ajetaan ylos tai
alas kdynnistyksen tai pysaytyksen aikana.

Bitti 08 = 1: Moottorin nopeus vastaa asetettua nopeuden
ohjearvoa.

Bitti 09, Paikallisohjaus/vaylan valvonta

Bitti 09 = 0: [Off/Reset] on aktivoitu ohjausyksikdssd, tai [2]
Paikallisohjaus on valittuna parametrissa

parametri 3-13 Ohjearvon paikka. Taajuusmuuttajaa ei voi
ohjata sarjaliikenteen avulla.
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Bitti 09 = 1: Taajuusmuuttajaa voi ohjata kenttavaylan/ Ohjearvo ja MAV luokitellaan seuraavasti:
sarjaliikenteen kautta.

Bitti 10, Taajuusalueen rajojen ulkopuolella 0% 100%
Bitti 10 = 0: Ldht6taajuus on saavuttanut parametrissa (Ohex) (4000hex)
parametri 4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz] tai e
parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz] maaritetyn | Forward
arvon. R R E bt
Bitti 10 = 1: Laht6taajuus on mainittujen rajojen sisalla. Par.3-02 Par.3-03

195NA490.10

3

. e e . .. Min reference Max reference
Bitti 11, Ei toimintoa / toiminnassa

Bitti 11 = 0: Moottori ei kdy.
Bitti 11 = 1: Taajuusmuuttajassa on kdynnistyssignaali ilman
rullausta.

Kuva 3.23 Ohjearvo

Bitti 12, VLT OK/seisoo, autom. kdynnistys -100% 0% 100%
Bitti 12 = 0: Taajuusmuuttajassa ei ole tilapdista ylilampoa. (C000hex) (Ohex) (4000hex)
Bitti 12 = 1: Taajuusmuuttaja pysdhtyy ylildmmon johdosta,
mutta laite ei kuittaudu ja toiminnot palautuvat, kun Reverse Forward
ylildmpétila normalisoituu.

195NA489.10

Par.3-03 0 Par.3-03
Bitti 13, Jannite OK/raja ylittynyt Max reference Max reference

Bitti 13 = 0: Jannitevaroituksia ei ole.
Bitti 13 = 1: Taajuusmuuttajan tasajannitevirtapiirin
tasajannite on lilan matala tai liian korkea.

Kuva 3.24 MAV kun Parametri 1-00 Konfiguraatiotila
asetuksena on [0] avoin piiri

Bitti 14, Momentti OK/raja ylittynyt

Bitti 14 = 0: Moottorin virta on alhaisempi kuin
parametrissa parametri 4-18 Current Limit valittu moment-
tiraja.

Bitti 14 = 1: Virtaraja kohdassa parametri 4-18 Current Limit
on ylittynyt.

-100% 0% 100%
(Co00hex) (Ohex) (4000hex)

195NA491.10

Reverse Forward

Bitti 15, Ajastin OK/raja ylittynyt :Aaf-t‘Hg - 0 Par4-14 ik

o CoL T otor Speed High Limi Motor Speed High Limi
Bitti 15 = 0: Moottorin limpésuojauksen ja lampdsuo- peed™i otor speed High Limit
jauksen ajastimia ei ole ylitetty 100 %. Kuva 3.25 MAV kun Parametri 1-00 Konfiguraatiotila

Bitti 15 = 1: Jokin ajastimista on ylittdnyt 100 %. asetuksena on [3] suljettu piiri
3.11.3 Vaylan nopeuden ohjearvo

Nopeuden ohjearvo ldhetetdan taajuusmuuttajalle suhteel-
lisena arvona (%). Arvo lahetetddn 16-bittisend sanana.
Kokonaislukuina (0-32767) arvo 16384 (4000 Hex) vastaa
100 %. Negatiiviset luvut muodostetaan 2:n komple-
menttien avulla. Todellinen laht6taajuus (MAV) luokitellaan
samoin kuin vdylan ohjearvo.

Master-slave

16bit

130BA276.11

cTw Speed reference

Follower-slave

Actual output

STW
frequency

Kuva 3.22 Todellinen laht6taajuus (MAV)
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4 Parametrit

4.1 Paavalikko - kaytto ja ndyttd - ryhma 0

Taajuusmuuttajan perustoimintoihin liittyvat parametrit,
LCP-ndppadinten toiminta ja LCP-ndytdn asetukset.

4.1.1 0-0* Perusasetukset

Optio: Toiminto:

Maarittaa ndytolla kaytettavan kielen.

[o] * englanti

[1 saksa
[2] ranska
[3] tanska
[4] espanja
[5] italia

[28] Bras.port
[255] | Ei tekstid

0-03 Paikalliset asetukset

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Maailman eri alueiden erilaisten oletusasetus-
tarpeiden tayttamiseksi taajuusmuuttajassa on
parametri 0-03 Paikalliset asetukset. Valittu
asetus vaikuttaa moottorin nimellistaajuuden
oletusasetukseen.

[0] * | Kansain- Maaraa oletusarvon 50 Hz parametrille

vdlinen parametri 1-23 Moottorin taajuus.
[11 [ Pohjois- Maéaraa oletusarvon 60 Hz parametrille
Amerikka parametri 1-23 Moottorin taajuus.

0-04 Toimintatila virran kytkentdhetkella

Optio: Toiminto:

Valitse toimintatila kytkettdessa taajuus-
muuttajaa uudelleen verkkojannitteeseen
virtakatkoksen jélkeen kaytettdessa laitetta
(paikallisessa) kdsitilassa.

[0] * | Resume Palauttaa taajuusmuuttajan toiminnan ja
sailyttdad saman paikallisen ohjearvon ja saman
kaynnistys-/pysdytysehdon (tapahtuu paikallis-
ohjauspaneelin [Hand On]/[Off] -painikkeella tai
kasikdynnistyksella digitaalitulon kautta, kuten

ennen virran katkaisemista taajuusmuuttajasta.

0-04 Toimintatila virran kytkentahetkella

Optio: Toiminto:

aikaan sailyttaa paikallisen nopeuden ohjearvon
muistissa ennen virrankatkaisua. Kun verkko-
jannite kytketddn uudelleen ja saatuasi
kaynnistyskomennon (painamalla [Hand On] -
painiketta tai kayttamalla paikallista
kaynnistyskomentoa digitaalitulon kautta),
taajuusmuuttaja kaynnistyy uudelleen ja
sailyttdd nopeuden ohjearvon.

0-06 GridType

Optio: Toiminto:

Valitse verkkojénnitteen/taajuuden
verkon tyyppi.

HUOMAUTUS!

Kaikkia optioita ei tueta kaikissa
teholuokissa.

IT-verkko on verkkovirran syottéverkko,
jossa ei ole kytkentad maahan.

Saada RFI-kytkimen asento vastaamaan
verkon tyyppia (ks. VLT® DriveMotor FCP
106/FCM 106 -kéyttopas).

Delta on verkkovirta, jossa muuntajan
toisio-osassa on delta-kytkentd ja 1 vaihe
on kytketty maahan.

[10] |380-440V/
50Hz/IT-grid

[11] | 380-440V/50Hz/
Delta

[12] | 380-440V/50Hz

[20] | 440-480V/
50Hz/IT-grid

[21] | 440-480V/50Hz/
Delta

[22] [440-480V/50Hz

[110] | 380-440v/
60Hz/IT-grid

[111] | 380-440V/60Hz/
Delta

[112] [ 380-440V/60Hz

[120] | 440-480V/
60Hz/IT-grid

[121] | 440-480V/60Hz/
Delta

[11 [Forced Kayttaa tallennettua ohjearvoa [1] taajuus-
stop, muuttajan pysdyttamiseksi, mutta samaan
ref=old

[122] [ 440-480V/60Hz
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0-07 Auto DC Braking (Automaattinen tasavirtajarrutus)

Optio:  Toiminto:

0-10 Aktiiviset asetukset

‘ i

Optio: Toiminto:

Ylijannitteen suojatoiminto rullauksessa.

HUOMAUTUS!

Saattaa aiheuttaa PWM:n rullattaessa.

[0] | Off | Tama toiminto ei ole aktiivinen.

[1] * [ On [ Tama toiminto on aktiivinen.

asetuksissa kdytetaan parametrin
parametri 0-12 Link Setups asetuksia.

0-11 Ohjelmointiasetukset

Optio: Toiminto:

Muokattavien asetusten maara vilkkuu
LCP:lla.

4.1.2 0-1* Maaritys- ja asetustoiminnot

Koko parametrisarjaa, joka ohjaa taajuusmuuttajaa,
kutsutaan asetuksiksi. Taajuusmuuttajassa on 2 asetusta:
Asetus 1 ja asetus 2. Lisdksi 1 tai useampiin asetuksiin
voidaan kopioida kiinted tehdasasetussarja.

Useampien kuin 1 asetusten olemassaolon etuja taajuus-
muuttajassa ovat ainakin seuraavat:

. Moottorin kayttd 1 asetuksilla (aktiiviset
asetukset) samalla kun parametreja pdivitetdaan
toisilla asetuksilla (muokkaa asetuksia).

. Kytke 2 moottoria (yksi kerrallaan) taajuusmuut-
tajaan. Kahden moottorin moottoritiedot voidaan
sijoittaa 2 asetuksiin.

. Taajuusmuuttajan ja/tai moottorin asetusten
nopea muuttaminen moottorin kdydessa.
Esimerkkind ramppiaika tai esiasetetut ohjearvot
vdylan tai digitaalitulojen kautta.

Aktiivisiksi asetuksiksi voidaan madrittada Moniasetukset,
kun aktiiviset asetukset on valittu tulon kautta digitaa-
lisessa tuloliittimessa ja/tai vdylan ohjaussanan avulla.

Kopioi asetukset 1 asetuksiin 2 tai kopioi asetukset 2
asetuksiin 1 parametrin parametri 0-51 Asetusten kopio
avulla. Vélta saman parametrin ristiriitaisia asetuksia 2 eri
asetusten puitteissa yhdistamallad asetukset parametrin
parametri 0-12 Link Setups avulla. Sammuta taajuusmuuttaja
ennen asetusten vaihtamista, jos merkinnalld 'ei muutet-
tavissa kdytén aikana' varustetuilla parametreilla on eri
arvot.

Parametrit, jotka 'eivdt ole muutettavissa kdyton aikana, on
merkitty vddriksi parametreissa kappale 6 Parametriluettelot.

0-10 Aktiiviset asetukset

Optio: Toiminto:

Valitse asetukset, joilla taajuusmuuttaja
toimii.

[1] * | Asetukset 1 Asetukset 1 ovat aktiivisina.

[2] | Asetukset 2 Asetukset 2 ovat aktiivisina.

[9] | Moniasetukset | Kdytetdan etdohjauksen valintaan digitaali-
tulojen ja sarjaliikenneportin avulla. Naissa

[11 | Asetukset 1 Muokkaa asetuksia 1.

[2] | Asetukset 2 Muokkaa asetuksia 2.

[9] * | Aktiiviset
asetukset

Muokkaa parametreja digitaalitulossa
1/Os valituissa asetuksissa.

0-12 Link Setups
Optio:

Toiminto:

Jos asetuksia ei ole linkitetty, vaihdos niiden
vdlilla ei ole mahdollista moottorin kadydessa.

[0] Ei linkitetty [ Valittaessa eri asetukset kayttoon, asetusten
muutosta ei tapahdu ennen kuin moottori
rullaa pysahdyksiin.

[20] * | Linkitetty [ Kopioi parametrien arvot, jotka "eivdt ole
muutettavissa kdyton aikana" asetuksista 1
toisiin asetuksiin. Asetuksia voi muuttaa

moottorin kaydessa.

0-20 Display Line 1.1 Small

Optio: Toiminto:
Valitse rivin 1 vasemmassa reunassa
ndytettdva muuttuja.

[0] Ndytettdvaa arvoa ei ole valittu.

[37] Display Text 1 Taman avulla voidaan kirjoittaa
yksilollinen tekstijono, joka nakyy
LCP:ssa tai voidaan lukea sarjalii-

kenteen avulla.

[38] Display Text 2 Taman avulla voidaan kirjoittaa
yksilollinen tekstijono, joka nakyy
LCP:ssa tai voidaan lukea sarjalii-

kenteen avulla.

[39] Display Text 3 Taman avulla voidaan kirjoittaa
yksilollinen tekstijono, joka nakyy
LCP:ssa tai voidaan lukea sarjalii-

kenteen avulla.

[953] Profibus Warning [ Nayttaa PROFIBUS-tiedonsiirron

Word varoitukset.
[1501] [ Running Hours Nayttaa moottorin kdyntituntien
madran.
[1502] [ kWh Counter Nayttaa verkkovirran kulutuksen

kilowattitunteina.
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0-20 Display Line 1.1 Small 0-20 Display Line 1.1 Small

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[1600] | Control Word Nayta sarjaliikenneportin kautta [1634] | Heatsink Temp. Taajuusmuuttajan senhetkinen
kulkeva taajuusmuuttajalta tuleva jaahdytysrivan lampdtila. Katkaisuraja
ohjaussana heksakoodina. on 95 + 5 °C; kytkenta tapahtuu

a aEQ

[1601] | Reference [Unit] Kokonaisohjearvo (digitaalisen/ limpotilassa 70 = 5/°C.
analogisen/esivalitun/vaylan/ [1635] [ Inverter Thermal | Vaihtosuuntaajien kuormitus
lukituksen ohjearvon/kiinniajon ja prosentteina.
hidastuksen summa) valittuina [1636] | Inv. Nom. Current | Taajuusmuuttajan nimellisvirta.
yksikkoina.

[1637] | Inv. Max. Current | Taajuusmuuttajan maksimivirta.

[1602] | Reference [%] Kokonaisohjearvo (digitaalisen/

* analogisen/esivalitun/vayliohjearvon/ [1638] | SL Controller Ohjauksen suorittaman tapahtuman
kiinniajon ja hidastuksen summa) State tila.
prosentteina. [1639] | Control Card Ohjauskortin lampétila.

[1603] | Status Word Nykyinen tilasana. Temp.

- — - - - [1650] | External Ulkoisten ohjearvojen summa
[1605] [ Main Actual Value | Nayta kaksitavuinen sana, joka on X i K X
. o Reference prosentteina eli analogisen/pulssi-/
[%] lahetetty vayldisannalle tilasanan o i
. . vaylaohjearvojen summa.
mukana ja joka kertoo todellisen
arvon. [1652] | Feedback[Unit] Ohjelmoitujen digitaalitulojen
— - - ohjearvo.

[1609] [ Custom Readout | Naytd kohdissa parametri 0-30 Oma
lukemayksikks, parametri 0-31 Oman [1660] | Digital Input limaisee digitaalitulojen tilan.
lukeman minimiarvo ja Signaalin alaraja = 0; Signaali vahva =
parametri 0-32 Oman lukeman 1.
maksimiarvo asetetut kayttajan Katso jarjestys kohdasta
maarittamat lukemat. parametri 16-60 Digitaalinen tulo. Bitti

- - 0 on aarimmaisena oikealla.

[1610] | Power [kW] Moottorin ottama todellinen teho

kilowatteina. [1661] | Terminal 53 Tuloliittimen 53 asetus. Virta = 0;
- - Setting Jannite = 1.

[1611] | Power [hp] Moottorin ottama todellinen teho

hevosvoimina. [1662] | Analog Input Todellinen arvo tulossa 53 joko ohje-
- ——— AI53 tai suojausarvona.

[1612] | Motor Voltage Moottorille syGtettava jannite.

- - - [1663] | Terminal 54 Tuloliittimen 54 asetus. Virta = 0;

[1613] [ Frequency Moottorin taajuus, ts. taajuus- X L

. o . Setting Jannite = 1.
muuttajan lahtotaajuus hertseina.
- —— - [1664] | Analog Input Todellinen arvo tulossa 54 joko ohje-

[1614] | Motor current Moottorin vaihevirta tehollisena . X

. Al54 tai suojausarvona.
arvona mitattuna.

6151 |F 6] Moottonn taa P [1665] | Analog Output Todellinen arvo 1ahdéssa 42 milliam-

requenc oottorin taajuus, ts. taajuus- . . -
9 y I o J._ . ) . AO42 [mA] peereina. Valitse 1ahddssa 42
muuttajan ldhttaajuus prosentteina. . - . .
nédytettdva muuttuja parametrin
[1616] [ Torque [Nm] Nykyinen moottorin kuormitus parametri 6-50 Liitin 42, Iéhté avulla.
rosentteina moottorin nimellismo-
P . [1666] | Digital Output Kaikkien digitaalilahtojen bindariarvo.
mentista.
— - [1667] | Pulse Input #29 Liittimessa 29 kaytetty taajuuden

[1618] | Motor Thermal Moottoriin kohdistuva . .

L . o [Hz] todellinen arvo pulssitulona.
lampokuormitus ETR-toiminnolla
laskettuna. Katso myés parametri- [1671] | Relay Output Nayta kaikkien releiden asetukset.
ryhmaa 1-9* Moottorin lampétila. [bin]

— — [1672] | Counter A Nayta laskurin A nykyinen arvo.

[1622] | Torque [%] Nayttaa kulloinkin tuotetun
momentin prosentteina. [1673] | Counter B Nayta laskurin B nykyinen arvo.

[1626] | Power Filtered [1679] | Analog Output

kW] AO45
[1627] | Power Filtered [1680] | Fieldbus CTW 1 Vaylaisannalta saatu ohjaussana
[hp] (CTW).

[1630] | DC Link Voltage DC-vilipiirin jannite.
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0-20 Display Line 1.1 Small

Optio: Toiminto:

[1682] | Fieldbus REF 1 Sarjaliikenneverkon kautta esim.
BMS:Itd, PLC:Ita tai muulta isdntdoh-
jaimelta ohjaussanan mukana
ldhetetty padohjearvo.

[1684] [ Comm. Option Laajennettu kenttavaylan tietoliiken-

STW neoption tilasana.

[1685] | FC Port CTW 1 Vayldisannaltad saatu ohjaussana
(CTW).

[1686] | FC Port REF 1 Vaylaisannalle lahetetty tilasana
(STW).

[1690] | Alarm Word Yksi tai useampi halytys
heksakoodina (kaytetdan sarjaliiken-
teessa).

[1691] | Alarm Word 2 Yksi tai useampi halytys
heksakoodina (kaytetaan sarjaliiken-
teessa).

[1692] | Warning Word Yksi tai useampi varoitus
heksakoodina (kaytetdan sarjaliiken-
teessa).

[1693] [ Warning Word 2 | Yksi tai useampi varoitus
heksakoodina (kaytetdan sarjaliiken-
teessa).

[1694] | Ext. Status Word | Yksi tai useampi toimintatila
heksakoodina (kdytetdan sarjaliiken-
teessa).

[1695] [ Ext. Status Word | Yksi tai useampi toimintatila

2 heksakoodina (kadytetaan sarjaliiken-
teessd).

[1697] | Alarm Word 3

[1850] | Sensorless

Readout [unit]

0-21 Nayton rivi 1.2 pieni

Valitse rivin 1 keskikohdassa ndytettavd muuttuja.

Optio:

Toiminto:

[1614] *

Moottorin virta

Optiot ovat samat kuin par.
parametri 0-20 Ndyton rivi 1.1 pieni
luetellut.

0-22 Nayton rivi 1.3 pieni

Valitse rivin 1 oikeassa reunassa ndytettava muuttuja.

Optio:

Toiminto:

[1610] *

Teho [kW]

Optiot ovat samat kuin par.
parametri 0-20 Ndyton rivi 1.1 pieni luetellut.

0-23 Nayton rivi 2 suuri

Valitse rivilla 2 naytettavda muuttuja.

0-24 Nayton rivi 3 suuri

Valitse rivilld 3 ndytettdva muuttuja.

4.1.3 0-3* LCP:n oma lukema ja naytdn

teksti

Nayton elementtejd voidaan muokata eri tarkoituksiin.

Oma lukema

Laskettu ndytettdva arvo perustuu asetuksiin parametreissa
parametri 0-30 Oma lukemayksikkd, parametri 0-31 Oman

lukeman minimiarvo (vain lineaarinen),
parametri 0-32 Oman lukeman maksimiarvo,
parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz] ja todelliseen

nopeuteen.

Custom Readout (Value)
P 16-09

Custom Readout

Unit P 0-30
Max value

130BB779.10

P0-32 S

Min value
Liniar
units only

Motor Speed

P 0-31

Kuva 4.1 Oma lukema

Motor Speed
High limit
P 4-14 (Hz)

Suhde riippuu yksikdn tyypistd, joka on valittu parametrissa

parametri 0-30 Oma lukemayksikkd:

Laitteen tyyppi

Nopeussuhde

Mitaton

Nopeus

Virtaus, tilavuus

Virtaus, massa

Nopeus

Pituus

Lampétila

Lineaarinen

Paine

Nelidllinen

Teho

Kuutiollinen

Taulukko 4.1 Nopeussuhde

Optio: Toiminto:
[1613] * | Taajuus | Optiot ovat samat kuin par.
parametri 0-20 Ndyton rivi 1.1 pieni luetellut.
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0-30 Oma lukemayksikko 0-31 Oman lukeman minimiarvo

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
Ohjelmoi LCP:n naytolla naytettava 0 oma [O- Taméa parametri asettaa minimiarvon
arvo. Arvo on lineaarisessa, nelidllisessa lukema- 999999.99 omalle lukemalle (tapahtuu nollano-
tai kuutiollisessa suhteessa nopeuteen. yksikko* oma lukema- | peudella). Voit valita vain arvon, joka
Tamé suhde riippuu valitusta yksikosta yksikko] eroaa nollasta valittaessa lineaarinen
(katso Taulukko 4.1). Todellisen lasketun yksikkd parametrissa
arvon voi tarkistaa parametrista parametri 0-30 Oma lukemayksikko.
parametri 16-09 Oma lukema. Nelidllisten ja kuutiollisten
0] Ei mitaan yksikdiden minimiarvo on 0.
(1 1% v
51 |PPMm 0-32 Oman lukeman maksimiarvo
[10] | /min Alue: Toiminto:
(111 |rRPM 100 oma [0,0 - Télla parametrilla voidaan asettaa
1121 | Pulssi/s lukema- 999999,99 oma | maksimiarvo, joka ndytetaan
201 s yksikko* lukemayksikkd] [ moottorin nopeuden saavuttaessa
217 | Vmin asetetun arvon parametrissa
o2 [vh parametri 4-14 Moott. nopeuden
23] (m3ss yldraja [Hz].
[24] | m3/min 0-37 Nayton teksti 1
[25] | m3/h
5ol [ko/ Alue: Toiminto:
g/s
Bl [0-0](Talld parametrilla voidaan kirjoittaa yksilollinen
321 |kg/h tekstijono luettavaksi sarjaliikenteen kautta.
331 |umi Laitetunnus voidaan sisallyttaa tekstiin.
min
54 |oh Kaytossa ainoastaan, kun BACnet on kaynnissa.
t
[401 | m/s 0-38 Nayton teksti 2
[41] [ m/min .
75 o Alue: Toiminto:
160] | celsiusastetta [0-0](Talld parametrilla voidaan kirjoittaa yksilollinen
701 [mbar tekstijono luettavaksi sarjaliikenteen kautta.
TR Kéytdssa ainoastaan, kun BACnet on kdynnissa.
ar
(721 |Pa 0-39 Nayton teksti 3
[73] [kPa .
72l e Alue: Toiminto:
m
[80] | kW [0-01](Talld parametrilla voidaan kirjoittaa yksil6llinen
[120] | GPM tekstijono luettavaksi sarjaliikenteen kautta.
1211 m Kaytossa ainoastaan, kun BACnet on kdynnissa.
gal/s
[122] | gal/min
[123] | gal/h 4.1.4 0-4*% LCP
[124] | CFM
[1271 | ft3/h Ota kayttoon, poista kdytostd ja suojaa salasanalla LCP:n
[140] | ft/s yksittdisia painikkeita.
(141] | ft/min 0-40 LCP [Hand on] -néppéin
[160] | Fahrenheit-asteina " o
1701 - Optio: Toiminto:
psi
[171] | Ib/in2 [0] | Disabled (Poistettu Vélta taajuusmuuttajan tahaton
[172] | in WG kaytostd) kaynnistys paikallistilassa
n73we valitsemalla [0] Pois kédytdstd.
11801 | hv [1] * | Enabled (Kaytossd) [Hand On] on kaytossé.
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0-42 LCP [Auto on] -nappain

‘ £

0-51 Asetusten kopio

kdytosta.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[0] | Disabled (Poistettu Valta taajuusmuuttajan tahaton [9] [Copy from Kopioi tehdasasetuksista ohjelmointiase-
kaytostd) kaynnistys valitsemalla [0] Pois Factory setup tuksiin (valittu parametreissa

parametri 0-11 Ohjelmointiasetukset).

[1] * | Enabled (Kaytossd)

0-44 LCP:n [Off/Reset]-ndppain

[Auto On] on kaytossa.

Optio: Toiminto:
[0] [Disabled (Poistettu Poista kaytosta Off/Reset-painike.
kaytostd)

[1] * | Enabled (Kaytossd) Ota kayttoon seka katkaisu- ettd

nollaustoiminto.

[7] [Ota kayttoon pelkka
kuittaus

Ota kayttoon kuittaustoiminto ja
poista kaytosta katkaisutoiminto
valttaaksesi taajuusmuuttajan
tahattoman pysaytyksen.

4.1.5 0-5* Kopioi/tallenna

Kopioi parametriasetuksia asetuksien valilld ja LCP-
paneelilta ja -paneelille.

0-50 LCP-kopiointi

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei kopiota
[1]1 | Kaikki LCP:hen

Kopioi kaikki parametrit kaikilla
asetuksilla taajuusmuuttajan muistista
LCP:n muistiin. Huoltotarkoituksiin
kannattaa kopioida kaikki parametrit
LCP:lle kayttoonoton jalkeen.

[2] | Kaikki LCP:sta Kopioi kaikki parametrit kaikilla
asetuksilla LCP:n muistista taajuus-

muuttajan muistiin.

[3] | LCP ei vaik. kokoon | Kopioi ainoastaan parametrit, jotka
ovat riippumattomia moottorin
koosta. Viimeksi mainittua valintaa
voidaan kdyttda useiden taajuusmuut-
tajien ohjelmoimiseen samalla
toiminnolla vaikuttamatta moottorin

dataan.

[10] | Poista LCP-kopiointi-
tiedot

0-51 Asetusten kopio

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei kopiota Ei toimintoa

[1] | Copy from setup
1

Kopioi asetukset 1 asetuksiin 2.

[2] [Copy from setup | Kopioi asetuksista 2 asetuksiin 1.

2

4.1.6 0-6* Salasana

0-60 Paavalikon salasana

Alue:

Toiminto:

0*| [0-999 ]| Madrita salasana, jonka avulla pddvalikkoa voi
kayttaa [Main Menu] -painikkeella. Arvon asetus
nollaan poistaa salasanatoiminnon kaytosta.

MGO3N220
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4.2 Paavalikko - kuorma ja moottori - ryhma 1

Parametrit, jotka liittyvat moottorin tyyppikilven kompen-
sointiin ja sovelluksen kuormitustyyppiin.

4.2.1 1-0* Yleiset asetukset

1-00 Konfiguraatiotila

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata moottorin
kaydessa.

[0] | Avoin
* piiri

Moottorin nopeus maaritetdan kayttamalla
nopeuden ohjearvoa tai maarittdamalla haluttu
nopeus kasikayttotilassa.

Avointa piiria kdytetaan myds, jos taajuus-
muuttaja kuuluu suljetun piirin
ohjausjdrjestelmaan, joka perustuu ulkoiseen PI-
sddtimeen, joka tuo lahdoksi nopeuden
ohjearvoviestin.

HUOMAUTUS!

Kun asetuksena on Suljettu piiri, Suunnan-
vaihto- ja Kdynn. ja suun. vaihto -
komennot eivat vaihda moottorin suuntaa.

[3] | Suljettu
piiri

Ohjearvo sisadnrakennetussa Pl-saatimessa
maarittdd moottorin nopeuden. Sisddnrakennettu
Pl-sdadin muuttaa moottorin nopeutta osana
suljetun piirin ohjausprosessia (esimerkiksi
vakiopainetta tai -virtausta). Maarita Pl-saadin
parametriryhmadssa 20-** taaj.muutt.sulj.piiri.

1-01 Moottorin ohjausperiaate

Optio: Toiminto:
U aIHUOMAUTUS!

U/f-ohjausta kaytettdessa jattaman ja kuormi-
tuksen kompensointi ei ole kdytossa.

Sita kaytetaan rinnan kytkettyihin moottoreihin ja/tai
erikoismoottorisovelluksiin. Aseta U/f-asetukset
kohdissa parametri 1-55 U/f-ominaiskdyrd - U ja
parametri 1-56 U/f-ominaiskdyrd - F.

WNEHUOMAUTUS!

Kun kohdan parametri 1-10 Moott. rakenne
asetuksena on "PM-enabled options" vain
VVC* -optio on kaytettavissa.

Normaali kdyntitila, sisaltda jattaman ja kuormituksen
kompensoinnin.

1-03 Torque Characteristics

Optio: Toiminto:
[0] | Constant Vain PM-moottoreiden nopeudensaatoon.
torque
[1] * | Variable Keskipakopumppujen ja -puhallinten
Torque nopeudenohjaus. Kadytettava myos, kun
samalla taajuusmuuttajalla ohjataan useampaa
kuin yhtd moottoria (esim. usean jaahdyttimen
puhaltimia tai jadhdytystornin puhaltimia).
Antaa jannitteen, joka on optimoitu moottorin
nelididyn momentin kuormitusominaisuudelle.
[3]1 [Auto Antaa keskipakopumppujen ja puhaltimien
Energy optimaaliseen energiatehokkaan nopeuden
Optim. ohjaukseen jannitteen, joka on optimoitu
moottorin nelididyn momentin kuormitusomi-
naisuudelle. Lisdksi AEO-ominaisuus saataa
jannitteen tasmalleen nykyisen kuormitusti-
lanteen mukaan ja vahentaa siten
energiankulutusta ja moottorista kuuluvaa
kohinaa.
Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata moottorin
kaydessa.

Tama parametri maarittaa ehdon mydtdpdivddn
vastaamaan LCP:n suuntanuolta. Kdytetaan helpot-
tamaan akselin py6rimissunnan vaihtoa ilman
moottorin johtimien vaihtoa.

[0] * | Normal | Moottorin akseli py6rii myotapaivaan kun taajuus-
muuttaja on kytketty U=U; V=V; ja W=>W
moottorille.

[1] | Inverse | Moottorin akseli pyorii vastapdivaan, kun taajuus-
muuttaja on kytketty U=U; V=V; ja W=>W

moottorille.
Optio: Toiminto:
[0] | High Korkean dynamiikan vaste.
[1] | Medium Optimoitu sujuvaa tasaisen tilan toimintaa varten.
[2] | Low Optimoitu sujuvaa tasaisen tilan toimintaa varten

pienimmalla dynaamisella vasteella.

[3] | Adaptive 1 | Optimoitu sujuvaa tasaisen tilan toimintaa varten

erityiselld aktiivisella vaimennuksella.

[4] | Adaptive 2 | Vaihtoehto Adaptive 1 -asetukselle, ldhinna
pienen induktanssin PM-moottoreille.
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4.2.2 1-10 - 1-12 moottorin valinta Parametri 1-66 Min.virta pienelld X
nopeudella
HUOM AUTUS. Parametri 1-71 Kdynnistysviive X X
Tata parametriryhmaa ei voi muokata moottorin Parametri 1-72 Kaynnistystoiminto X X
kiydessi Parametri 1-73 Kytkeyt. pydriv. moott. X X
Parametri 1-80 Toiminto pysdytet. X X
Seuraavat parametrit ovat aktiivisia (x) riijppuen parametrin Parczmetrl 1-82 Min.nopeus toiminnolle X X
parametri 1-10 Moott. rakenne asetuksesta. pysayt. [Hz]
Parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus X X
Parametri 2-00 DC-pitovirta X
Parametri 1-10 Moott. rakenne [0] [1] PM- P
Asynchron | moottori Parametri 2-01 DC-jarrun virta X
ei avonapa Parametri 2-02 DC-jarrutusaika X
Parametri 1-00 Konfiguraatiotila X X Parametri 2-04 DC-jarrun kytkeyty- X
Parametri 1-03 Momentin ominaiskdyrd X misnop. [Hz]
Parametri 1-06 Suunta myoétdpdivédn X X Parametri 2-06 Paikoitusvirta X
Parametri 1-14 Vaimennuksen vahvistus X Parametri 2-07 Paikoitusaika X
Parametri 1-15 Suodatinaikavakio, X Parametri 2-10 Jarrun toiminto X X
hidas nopeus Parametri 2-16 AC-jarrun maks. virta X
Parametri 1-16 Suodatinaikavakio, suuri X Parametri 2-17 Ylijnnitevalvonta X X
nopeus Parametri 4-10 Moott.pyér.nop suunta X X
Parametri 1-17 Jdnnitteen suodatinai- X Parametri 4-12 Moott. nopeuden X X
kavakio alaraja [Hz]
Parametri 1-20 Moottorin teho [kW] X Parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja X X
Parametri 1-22 Moottorin jdnnite X [Hz]
Parametri 1-23 Moottorin taajuus X X Parametri 4-18 Virtaraja X X
Parametri 1-24 Moottorin virta < X Parametri 4-19 Enimmdisldhtétaajuus X X
Parametri 1-25 Moottorin nimellis- N X Parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto X X
nopeus puuttuu
Parametri 1-26 Moott. jatk. X Parametri 14-40 VT-taso X
nimell.momentti Parametri 14-41 AEO:n minimimagne- X
Parametri 1-29 Automatic Motor X X tointi
Adaption (AMA) Parametri 30-22 Locked Rotor Detection X
Parametri 1-30 Staattorin resistanssi X X Parametri 30-23 Locked Rotor Detection X
(RS) Time [S]
Parametri 1-33 Staattorin vuodon X
) 1) Taulukko 4.2 Parametrit, jotka on aktivoitu parametrien
resistanssi
P - Parametri 1-10 Moott. rakenne asetuksilla
Parametri 1-35 Pddreaktanssi (Xh) X
Parametri 1-37 d-akselin induktanssi A
) metrt 1 induktansst X 1-10 Motor Construction
Parametri 1-39 Moottorin napaluku X X Optio: Toiminto:
Parametri 1-40 Paluu EMF nop. 1000 X [0] * [ Asynchron Asynkronisiin moottoreihin.
1/min [11 | PM, non salient | Pysyvdan magneetin (PM) moottoreille,
Parametri 1-52 Min.nopeus norm. X SPM, non Sat joissa on pinta-asennetut (ei avonapa)
magnetointi [Hz] magneetit. Katso parametri 1-14 Damping
Parametri 1-60 Kuormit. kompens. X Gain - parametri 1-17 Voltage filter time
pienelld nopeudella const. lisdtietoja moottorin toiminnan
Parametri 1-61 Kuorm. kompens. X optimointiin.
suurella nopeudella [2] | PM, salient IPM, | Pysyvdn magneetin moottoreille (PM),
Parametri 1-62 Jdttdmdkompensointi X non Sat joissa on sisdosissa (avonapa) magneetit,
Parametri 1-63 Jdttdmdkompensoinnin X ilman induktanssin saturaation sa&toa.
aikavakio
B 7 164 R — [3] | PM, salient IPM, | Pysyvdn magneetin moottoreille (PM),
arametri 1-64 Resonanssivaimennus X
B TR — Sat joissa on sisdosissa (avonapa) magneetit,
arametri 1-65 Resonanssivaimen- X
k avaki joissa on induktanssin saturaation saato.
nuksen aikavakio
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1-11 Motor Selection

1-11 Motor Selection

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[0] * | Default Motor Selection | Asettaa automaattisesti valmistajan [45] | Motor Selection 45

asetukset valitulle moottorille. [46] | Motor Selection 46

Parametriarvon muuttaminen [47] | Motor Selection 47

saattaa muuttaa seuraavia [48] | Motor Selection 48

parametreja. Muiden parametrien [49] [ Motor Selection 49

asetuksiin tulee my6és muutos [50] | Motor Selection 50

vaihdettaessa moottorityypin [51] | Motor Selection 51

valintaa. [52] | Motor Selection 52
[11 | Motor Selection 1 [53] | Motor Selection 53
21 | Motor Selection 2 [54] | Motor Selection 54
[3] | Motor Selection 3 [55] | Motor Selection 55
[4] | Motor Selection 4 [56] | Motor Selection 56
[5] | Motor Selection 5 [57] | Motor Selection 57
[6] | Motor Selection 6 [58] | Motor Selection 58
[71 | Motor Selection 7 [59] | Motor Selection 59
[8] | Motor Selection 8 [60] | Motor Selection 60
[9] | Motor Selection 9 [61] | Motor Selection 61
[10] | Motor Selection 10 [62] | Motor Selection 62
[11] | Motor Selection 11 [63] | Motor Selection 63
[12] | Motor Selection 12 [64] | Motor Selection 64
e 112 MotrD
[14] | Motor Selection 14 Alue: Toiminto:
[15] | Motor Selection 15
[16] [ Motor Selection 16 Default [0 - 0 ] [ Nayttaa moottorin nimen parametrissa

- Motor* parametri 1-11 Motor Selection valitun
[17] | Motor Selection 17 .
moottorin mukaan.
[18] | Motor Selection 18
[19] | Motor Selection 19
[20] | Motor Selection 20 423 1-14 - 1-17 VVC+ PM
[21] | Motor Selection 21
[22] | Motor Selection 22 Oletusohjausparametrit VVC* PM -moottorin ohjausytimelle
[23] | Motor Selection 23 on optimoitu HVAC-sovelluksille ja hitaalle kuormalle
[24] | Motor Selection 24 alueella 50>JI/Jm>5. JI on kuorman inertia sovelluksesta ja
[25] [ Motor Selection 25 Jm on koneen inertia.
[26] | Motor Selection 26 Pienen inertian sovelluksiin (JI/Jm<5) suosittelemme, etta
1271 | Motor Selection 27 parametri 1-17 Voltage filter time const. lisataan kertoimella
[28] | Motor Selection 28 5-10. Joskus parametri 14-08 Damping Gain Factor on myds
[29] | Motor Selection 29 pienennettdva suorituskyvyn ja vakauden parantamiseksi.
[30] | Motor Selection 30 Suuren inertian sovellusten (JI/Jm>50) kohdalla suosit-
[31] | Motor Selection 31 telemme, etta ar.voja pa.rametri 1-15.' LOW.Speed Fi/te.r Time
[32] | Motor Selection 32 Const., pqrametr/ 1-16 H/gh Speed F//ter. T/me Const.. ja
- parametri 14-08 Damping Gain Factor lisataan suorituskyvyn

[33] | Motor Selection 33 ja vakauden parantamiseksi.
[34] | Motor Selection 34 Suurella kuormalla ja pienelld nopeudella (< 30 % nimellis-
35 | Motor Selection 35 nopeudesta) on suositeltavaa, ettad arvoa
[36] | Motor Selection 36 parametri 1-17 Voltage filter time const. lisdtaan vaihtosuun-
[37] | Motor Selection 37 taajan epalineaarisuuden vuoksi pienelld nopeudella.
[38] | Motor Selection 38
[39] | Motor Selection 39
[40] | Motor Selection 40
[41] | Motor Selection 41
[42] | Motor Selection 42
[43] | Motor Selection 43
[44] | Motor Selection 44
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1-14 Vaimennuksen vahvistus

Alue: Toiminto:
120% | [0 - Parametri tasaa PM-moottoria sujuvan ja vakaan
@ 250 %] | toiminnan varmistamiseksi. Vaimennuksen

vahvistusarvo ohjaa PM-moottorin dynaamista
suorituskykya. Pieni vaimennuksen vahvistus
johtaa korkeaan dynaamiseen suorituskykyyn, ja
suuri arvo aiheuttaa alhaisen dynaamisen
suorituskyvyn. Dynaaminen suorituskyky liittyy
moottorin tietoihin ja kuorman tyyppiin. Jos
vaimennuksen vahvistusarvo on liian pieni tai
suuri, ohjaus muuttuu epavakaaksi.

1-15 Low Speed Filter Time Const.

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,01 - 20 [ High pass -suodattimen vaimennuksen
koosta* s] aikavakio maarittaa vasteajan kuormi-

tusvaiheille. Pystyt nopeaan saatoon
lyhyen vaimennuksen aikavakiolla. Jos
tdma arvo on kuitenkin liian lyhyt,
ohjaus voi muuttua epavakaaksi. Tata
aikavakiota kaytetaan alle 10 %:n
nimellisnopeudella.

1-16 High Speed Filter Time Const.

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,01 - 20 [ High pass -suodattimen vaimennuksen
koosta* s] aikavakio maarittaa vasteajan kuormi-

tusvaiheille. Pystyt nopeaan saatoon
lyhyen vaimennuksen aikavakiolla. Jos
tdma arvo on kuitenkin liian lyhyt,
ohjaus voi muuttua epavakaaksi. Tata
aikavakiota kaytetaan yli 10 %:n
nimellisnopeudella.

1-17 Voltage filter time const.

Alue: Toiminto:
Size [0.001 - 1 Koneen syottojannitteen suodatinai-
related* s] kavakiota kdytetdaan vahentamaan

suuren taajuuden varahtelyn ja jarjes-
telmén resonanssin vaikutusta
syottojannitetta laskettaessa. lIman
tatd suodatinta virtavarahtelyt voivat
vadristaa lasketun jannitteen ja
vaikuttaa jarjestelman vakauteen.

1-20 Motor Power

‘ i

llImoita moottorin nimellisteho (kW/hv) moottorin tyyppikilven

tietojen mukaan. Oletusarvo vastaa laitteen nimellislahtoa.

Tata parametria ei voi muokata moottorin kdydessa.

Optio: Toiminto:

[3] 0.18 kW - 0.25 hp

[4] 0.25 kW - 0.33 hp

[5] 0.37 kW - 0.5 hp

[6] 0.55 kW - 0.75 hp

7] 0.75 kW - 1 hp

[8] 1.1 kW -1 hp

[9] 1.5 kW - 2 hp

[10] 22 kW -3 hp

[11] 3 kW - 4 hp

[12] 3.7 kW - 5 hp

[13] 4 kW - 5.4 hp

[14] 55 kW - 7.5 hp

[15] 7.5 kW - 10 hp

[16] 11 kW - 15 hp

[17] 15 kW - 20 hp

[18] 18.5 kW - 25 hp

[19] 22 kW - 30 hp

[20] 30 kW - 40 hp

Alue: Toiminto:

Riippuu [50 - 1000 V] | limoita moottorin nimellisjannite

koosta* moottorin tyyppikilven tietojen
mukaan. Oletusarvo vastaa
laitteen nimellislahtoa.

1-23 Moottorin taajuus

Alue: Toiminto:
TS PR H UOMAUTUS!
koosta* 400

Tata parametria ei voi muokata
= moottorin kaydessa.

Valitse moottorin taajuusarvo moottorin
tyyppikilven tiedoista. Kdytettaessa 230/400 V
moottoreita 87 Hz taajuudella, aseta tyyppikil-
pitiedot 230 V / 50 Hz mukaan. Mukauta
parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz] ja
parametri 3-03 Maksimiohjearvo 87 Hz:n
sovellukseen.

4.2.4 1-2* Moottorin data

Tama parametriryhma koostuu syotettavasta datasta
kytketyn moottorin tyyppikilvesta.

HUOMAUTUS!

Naiden parametrien arvon muuttaminen vaikuttaa
muiden parametrien asetuksiin.

1-24 Motor Current

Alue: Toiminto:
related* 10000.00 A]

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

limoita moottorin nimellinen virta-arvo
moottorin tyyppikilven tietojen
mukaan. Tietoja kdytetddn moottorin

MGO3N220
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1-24 Motor Current

Alue:

Toiminto:

1-29 Automatic Motor Adaption (AMA)

Optio: Toiminto:

vaantomomentin, lampdsuojauksen
jne. laskentaan.

1-25 Moottorin nimellisnopeus

Alue: Toiminto:
Riippuu [50 - 60000 limoita moottorin nimellisno-
koosta* RPM] peusarvo moottorin tyyppikilven

tietojen mukaan. Naita tietoja
kaytetdaan moottorin automaat-
tisten kompensointien laskentaan.

Alue:

1-26 Moott. jatk. nimell.momentti

Toiminto:

Size
related*

[0.1 -
10000 Nm]

?

Taman parametrin muuttaminen
vaikuttaa muiden parametrien
asetuksiin.

Tama parametri on kdytettavissa, kun
parametri 1-10 Moott. rakenne on
asetettu valinnoissa, jotka mahdol-
listavat pysyvan moottoritilan.

Optio:

1-29 Automatic Motor Adaption (AMA)

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

AMA-toiminto optimoi dynaamisen moottorin
tehon optimoimalla automaattisesti moottorin
lisaparametrit parametri 1-30 Staattorin
resistanssi (Rs)-parametri 1-35 Pddreaktanssi (Xh)
moottorin seistessa.

[0] |Off

Ei toimintoa

(1] | Tayd. AMA
kéytt.

Jos parametri 1-10 Motor Construction:n
asetuksena on [0] asynkron., suorittaa AMA
parametrit parametri 1-30 Stator Resistance
(Rs),parametri 1-33 Stator Leakage Reactance (X1)
ja parametri 1-35 Main Reactance (Xh). Jos
parametri 1-10 Motor Construction:n asetuksena
on optiot, joilla otetaan kayttéon PM-moottori,
suorittaa AMA parametrit parametri 1-30 Stator
Resistance (Rs) ja parametri 1-35 Main Reactance
(Xh).

HUOMAUTUS!

Liittimen 27 digitaalitulon

(parametri 5-12 Liitin 27, digitaalitulo)
oletusasetuksena on [2] vapaa rullaus,
kddnteinen. Tama tarkoittaa, etta AMA ei
voi kdynnistaa moottoria, jos liittimeen
27 ei tule 24 V:n jannitetta.

[2] | Rajoit.
AMA
kayttoon

Suorittaa jarjestelmassa ainoastaan staattorin
resistanssin Rs rajoitetun AMA:n. Valitse tdma
vaihtoehto, jos taajuusmuuttajan ja moottorin
vdlilla kdytetdan LC-suodatinta.

HUOMAUTUS!

Kun parametri 1-10 Moott. rakenne on asetettu
valinnoissa, jotka mahdollistavat pysyvan moottoritilan,
ainoa saatavana oleva optio on [1] tdyd.AMA kdytt.

Aktivoi AMA-toiminto painamalla [Hand on] -ndppainta
valittuasi [1] Tdyd. AMA kdytt. tai [2] Rajoit. AMA kdyttéon.
Tavallisen suorituksen ja lopetuksen jalkeen ndytdssa on
teksti: Lopeta AMA painamalla [OK]. Kun olet painanut [OK]-
ndppdintd, taajuusmuuttaja on valmiina kdyttoon.

HUOMAUTUS!

. Jotta taajuusmuuttajan sovitus onnistuisi
parhaalla mahdollisella tavalla, suorita AMA
kylmalle moottorille.

. AMA:a ei voi suorittaa moottorin kdydessa.

. AMA:a ei voi suorittaa moottorilla, jossa on
suurempi tehoalue kuin taajuusmuuttajassa,
esimerkiksi kun 5,5 kW (7,5 hv) moottori on
kytketty taajuusmuuttajaan 4 kW (5 hv).

HUOMAUTUS!

Valta ulkoisen vaannon tuottamista AMA:n aikana.

HUOMAUTUS!

Jos jotakin parametriryhméan 1-2* Moottoridata
asetuksista muutetaan, moottorin lisaparametrit
parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs)-
parametri 1-39 Moottorin napaluku palaavat
oletusasetuksiin.

HUOMAUTUS!

Taydellinen AMA tulee suorittaa ilman suodatinta, mutta
rajoitettu AMA vain suodattimella.
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1-30 Staattorin resistanssi (Rs)

Alue: Toiminto:
koosta* (99,99 Tata parametria ei voi muokata
ohmia]

moottorin kdydessa.

Aseta staattorin resistanssin arvo. Sy6ta
arvo moottorin datalehdeltd tai suorita
AMA moottorin ollessa kylma.

1-33 Stator Leakage Reactance (X1)

Alue: Toiminto:

Size related* | [0.0 - 999.9 Ohm] | Aseta moottorin staattorin

vuotoreaktanssi.
1-35 Paareaktanssi (Xh)
Alue: Toiminto:
Riippuu [0,0 - Aseta moottorin paareaktanssi jollakin
koosta* 999,9 seuraavista menetelmista:
ohmial . Suorita AMA moottorin ollessa
kylma. Taajuusmuuttaja mittaa
arvon moottorista.

. Syota Xn-arvo manuaalisesti.
Kysy arvo moottorin toimit-
tajalta.

. Kayta Xn-oletusasetusta. Taajuus-
muuttaja maarittaa asetuksen
moottorin tyyppikilven tietojen
pohjalta.

1-37 d-axis Inductance (Ld)
Alue: Toiminto:
related* mH]

Tama parametri on kaytettavissa
vain, jos parametri 1-10 Moott.
rakenne:n asetuksena on [1] PM,
ei avonapa SPM.

Syota d-akselin induktanssin arvo. Arvo

Parametri 1-30 Staattorin
resistanssi (Rs)
(linjasta yhteiseen).

Tama parametri antaa staattorikdamin
resistanssin (Rs), joka vastaa
asynkronisen moottorin staattorin
resistanssia. Staattorin resistanssi
madritetaan linjasta yhteiseen -
mittauksella. Kun kaytettavissa on
tiedot linjasta linjaan (missa staattorin
resistanssi mitataan kahden linjan
vililtd), se on jaettava 2:lla.

Parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld)
(linjasta yhteiseen).

Tama parametri ilmoittaa PM-
moottorin suoran akselin induktanssin.
d-akselin induktanssi maaritetaan
vaiheesta yhteiseen. Kun kaytettavissa
on tiedot linjasta linjaan (missa
staattorin resistanssi mitataan kahden
linjan valiltd), se on jaettava 2:lla.

Parametri 1-40 Paluu EMF
nop. 1000 1/min

RMS (arvo linjasta
linjaan).

Tama parametri ilmoittaa SMV:n
palautuksen PM-moottorin staattorin
liittimen poikki 1000 kierroksen
nimenomaisella mekaanisella minuut-
tinopeudella. Se maaritetdan linjasta
ja linjaan ja ilmaistaan RMS-arvona.

Taulukko 4.3 PM-moottoreihin liittyvat parametrit

HUOMAUTUS!

Moottorin valmistajat antavat arvot staattorin
resistanssille (parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs)) ja
d-akselin induktanssille (parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld)) kohdassa tekniset tiedot linjasta
yhteiseen (aloituspiste) tai linjojen valilla. Yleista
standardia ei ole olemassa. Erilaiset staattorikdamin
resistanssin ja induktion asetukset on lueteltu kohdassa
Kuva 4.2. Danfoss-taajuusmuuttajat edellyttavat aina
arvon linjasta yhteiseen. PM-moottorin SMV:n palautus
maadritellaan indusoituneena SMV:na, joka on syntynyt
missa tahansa staattorin kadamin 2 vaiheessa vapaasti
pyorivdssa moottorissa. Danfoss-taajuusmuuttajat
edellyttavat aina linjasta linjaan RMS-arvon mittausta
1000 kierroksella, joka on py6rimisen mekaaninen
nopeus. Tama nakyy kohdassa Kuva 4.3.

16ytyy PM-moottorin tiedoista. Line to common (starpoint) Line to line values 0:0
— 8
Asynkronisissa moottoreissa staattorin resistanssi ja d- §
akselin induktanssin arvot on tavallisesti kuvattu teknisissa Rsand Ld -
tiedoissa linjan vililld ja yhteiseni (aloituspiste). PM- Rs and Ld
moottoreiden kohdalla ne on yleensa kuvattu teknisissa
tiedoissa linjojen valilla. PM-moottorit on yleensa asennettu
tahtiliitannalla.
Kuva 4.2 Staattorin kaamin asetukset
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Permanent magnet motors

Line to Line Back
Emf in RMS Value
at 1000 rpm
Speed (mech)

130BC009.10

Kuva 4.3 Koneen parametrien maéaritelmat, PM-
moottoreiden SMV:n palautus

1-38 g-akselin induktanssi (Lq)

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,000 - Aseta g-akselin induktanssin arvo.
koosta* 1000 mH] Arvo 6ytyy kestomagneetti-

moottorin tiedoista. Tata mittaria
ei voi muuttaa moottorin kaydessa.

1-39 Moottorin napaluku

Alue: Toiminto:
Riippuu FYEIHUOMAUTUS!

koosta® 11001 T4ta parametria ei voi muokata

moottorin kdydessa.

Sy6ta moottorin napojen maara.

Moottorin napojen madra on aina
parillinen luku, koska se viittaa napojen, ei
napaparien kokonaismaaraan.

1-40 SMV:n pal. nop. 1000 kierr./min

Alue: Toiminto:

[10 - 9000 V] | Linjasta linjaan RMS SMV:n
palautus, 1 000 kierrosta

Riippuu koosta*

1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)

Alue: Toiminto:
Size [0 - 1000 | Tama parametri vastaa Lg:n
related* mH] induktanssin saturaatiota. Ihanneta-

pauksessa tdman parametrin arvo on
sama kuin parametri 1-38 g-axis
Inductance (Lg). Jos moottorin toimittaja
on antanut induktiokdyran, tahan on
annettava induktioarvo 200 % nimelli-
sarvosta.

1-46 Asennontunnistuksen vahvistus

Alue: Toiminto:

100 %*

[20 - 200 %] | Saataa testipulssin amplitudin asennon
tunnistuksen aikana kdynnistyksen
yhteydessd. Saada tata parametria
parantaaksesi mittausta.

1-48 Current at Min Inductance for d-axis

Alue: Toiminto:
100 %* [ [20 - |Tama parametri madarittaa d-induktanssiarvojen
200 %] | saturaatiokdyran. Taman parametrin valilla 20—

100 % induktanssit approksimoidaan lineaa-
risesti parametrien parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld), parametri 1-38 g-akselin
induktanssi (Lg), parametri 1-44 d-axis
Inductance Sat. (LdSat) ja parametri 1-45 g-axis
Inductance Sat. (LgSat) vuoksi. Taman ala- ja
ylapuolella ne maaritellddn vastaavin
parametrein. Parametrit liittyvat moottorin
tyyppikilven kuormituksen kompensointiin,
sovelluksen kuorman tyyppiin ja sahkojarrun
toimintaan moottorin pikapysaytystéd/pitoa
varten.

minuutissa.
1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
Alue: Toiminto:
Size [0 - 1000 | Tama parametri vastaa Ld:n
related* mH] induktanssin saturaatiota. lhanneta-

pauksessa tdman parametrin arvo on
sama kuin parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld). Jos moottorin
toimittaja on antanut induktiokdyran,
tahdn on annettava induktioarvo 200 %
nimellisarvosta.

1-49 Virta minimi-induktanssilla g-akselille

Alue: Toiminto:
100 % | [20- |Tama parametri maarittda g-induktanssiarvojen
3 200 %] | saturaatiokdyran. Taman parametrin valilla 20—

100 % induktanssit approksimoidaan lineaa-
risesti parametrien parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld), parametri 1-38 g-akselin
induktanssi (Lg), parametri 1-44 d-axis Inductance
Sat. (LdSat) ja parametri 1-45 g-axis Inductance
Sat. (LgSat) vuoksi. Taman ala- ja yldpuolella ne
madritellddn vastaavin parametrein. Parametrit
liittyvat moottorin tyyppikilven kuormituksen
kompensointiin, sovelluksen kuorman tyyppiin
ja sahkojarrun toimintaan moottorin pikapy-
saytystd/pitoa varten.
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1-50 Moott. magnetisointi, kun nopeus 0

Alue: Toiminto:

1-56 U/f-ominaiskéyra - F

Alue: Toiminto:

100 [0 -
%* 300 %] | parametri 1-52 Min. nopeus magnetointi [Hz]

Kéyta tata parametria yhdessa parametrin

kanssa saadaksesi eri lampokuormituksen
moottorille sen kdydessa pienelld nopeudella.
Syota prosenttiosuus nimellisesta magnetointi-
virrasta. Jos asetus on liian pieni, moottorin
akselin momentti voi pienentya.

Magn. current 2
=)
S
90% — )
o
Par.1-50 2
| o
Par.1-52 Hz

Kuva 4.4 Moottorin magnetointi

1-52 Min Speed Normal Magnetising [Hz]

Alue: Toiminto:
1 Hz*| [0.1-10.0 Aseta haluttu taajuus normaalille magneti-
HZz] sointivirralle.

Kayta tata parametria parametrin
parametri 1-50 Moott. magnetisointi, kun
nopeus 0 kanssa. Katso Kuva 4.4.

1-55 U/f Characteristic - U

Alue: Toiminto:
Size related*| [0 - 1000 | Syota jokaiseen taajuuspisteeseen
V] jannite, niin ettad niistd muodostuu

moottoria vastaava U/f-ominaiskayra.
Taajuuspisteet on maaritetty

Moottorin jannite 1308M166.10

Par 1-55 [x]

|
6 1-56 1-56
[41 [51
Lahtdtaajuus
Par 1-56 [x]

Kuva 4.5 U/f-ominaiskayra

|
|
L
1-56  1-56  1-56  1-
[01 [1] 2]

1-60 Kuormit. kompens. pienella nopeudella

Alue: Toiminto:
100 %* | [0 - Syota kuormit.jannite kompensaatioarvo
300 %] prosentteina. Tama parametri mahdollistaa
optimoinnin pienelld nopeudella. Tama
parametri on aktiivinen, jos
parametri 1-10 Moott. rakenne = [0]
asynkron.
Alue: Toiminto:
100 %* | [0 - Syota suuren nopeuden kuormituksen
300 %] jannitteen kompensaatioarvo prosentteina.

Tama parametri mahdollistaa optimoinnin
suurella nopeudella. Tama parametri on
aktiivinen, jos parametri 1-10 Moott. rakenne
= [0] asynkron.

1-62 Slip Compensation

parametrissa parametri 1-56 U/f- Alue: Toiminto:
ominaiskdyrd - F. - PP —
Size related* | [-400 - Syota jattamakompensoinnin %-arvo
1-56 U/f-ominaiskayra - F 400 %] kompensoidakfesf tcileransseja o
arvossa nmn. Jattamakompensointi
Alue: Toiminto: lasketaan automaattisesti moottorin
Riippuu [0 - | Syota taajuuspisteet niin, ettd niista nimellisnopeuden nun pohjalta.
koosta* [400,0 | muodostuu moottoria vastaava U/f-
Hz] ominaiskayra. Kunkin pisteen jannite 1-63 Jattamakompensoinnin aikavakio
maadritetaan parametrissa parametri 1-55 U/f- Alue: Toiminto:
ominaiskdyrd - U. PO — -
0,1 s*| [0,05 -5 s] [ Syota jattamakompensoinnin reaktionopeus.
Tee U/f-ominaiskdyra 6 madritettavan Suuri arvo antaa hitaan reagoinnin, kun taas
jannitteen ja taajuuden pohjalta, katso pieni arvo tekee reagoinnista nopeaa. Jos
Kuva 4.5. ilmenee pieneen taajuuteen liittyvia
Yksinkertaista U/f-ominaiskdyraa yhdistamalla resonanssiongelmia, kdytd suurempaa aika-
2 tai useampia pisteita (jannitteitd ja asetusta.
taajuuksia). Aseta pisteet niin etta ne ovat
yhté suuret.
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1-64 Resonance Dampening
Alue: Toiminto:
100 %* [ [0 -

500 %]

Syota resonanssin vaimennusarvo. Aseta
parametri 1-64 Resonance Dampening ja
parametri 1-65 Resonance Dampening Time
Constant poistamaan korkeilla taajuuksilla
esiintyvat resonanssiongelmat. Resonanssin
oskillointia pienennetaan lisaamalla
parametrin parametri 1-64 Resonance
Dampening arvoa.

1-65 Resonance Dampening Time Constant

Alue: Toiminto:

0.005 s*

[0.001 - 0.050 | Aseta parametri 1-64 Resonance
s] Dampening ja parametri 1-65 Resonance
Dampening Time Constant poistamaan
korkeilla taajuuksilla esiintyvat
resonanssiongelmat. Syota aikavakio,
joka antaa parhaan vaimennuksen.

1-66 Min. virta pienella nopeudella

Alue: Toiminto:

50 %*

[0 - 120 %] | Koskee vain PM-moottoreita. Minimivirran
lisddminen parantaa moottorin momenttia
pienelld nopeudella, mutta myos laskee
tehoa.

1-70 PM -kdynnistystila

Tama parametri koskee ohjelmistoversiota 2.80 ja sitd uudempia.
Valitse tamdan parametrin avulla valitse PM-moottorin kdynnis-
tystila, jolla alustetaan VVC* -ohjausydin aiemmin vapaasti
kayville PM-moottoreille. Tama parametri on aktiivinen PM-
moottoreille VVC* -tilassa vain, jos moottori on pysdahdyksissa (tai

kay alhaisella nopeudella).

Optio: Toiminto:

[0] * [ Rotor Detection
(Roottorin
tunnistus)

Roottorin tunnistustoiminto arvioi
roottorin sahkoisen kulman ja kayttaa
kulmaa aloituspisteena. Tama optio on
vakiovalinta taajuusmuuttajasovelluksien
automaatiossa. Jos Kytkeytyminen
pyorivaan moottoriin -toiminto
tunnistaa, ettd moottori kdy pienella
nopeudella tai on pysdhtynyt, taajuus-
muuttaja voi tunnistaa roottorin
asennon (kulma). Taajuusmuuttaja
kaynnistad moottorin tasta kulmasta.

[1] | Parking
(Paikoitus)

Paikoitustoiminto koskee tasavirtaa
staattorin kaamin yli ja pyorittaa
roottoria sahkdiseen nolla-asentoon.
Tama toiminto valitaan yleensa HVAC-
sovelluksille. Jos Kytkeytyminen
py6rivaan moottoriin -toiminto
tunnistaa, ettd moottori kdy pienella
nopeudella tai on pysahtynyt, taajuus-
muuttaja lahettda tasavirtaa moottorin

1-70 PM -kaynnistystila

Tama parametri koskee ohjelmistoversiota 2.80 ja sitd uudempia.
Valitse tamdan parametrin avulla valitse PM-moottorin kdynnis-
tystila, jolla alustetaan VVC* -ohjausydin aiemmin vapaasti
kayville PM-moottoreille. Tama parametri on aktiivinen PM-
moottoreille VVC* -tilassa vain, jos moottori on pysahdyksissa (tai
kay alhaisella nopeudella).

Optio: Toiminto:

pysdyttamiseksi kulmaan. Taajuus-
muuttaja kdynnistdd moottorin tasta

kulmasta.
1-71 Kaynnistysviive
Alue: Toiminto:
0s*[ [0-10 [Tama parametri mahdollistaa kdynnistyshetken
s] viivastamisen. Taajuusmuuttaja kdynnistyy

kaynnistystoiminnolla, joka on valittu
parametrissa parametri 1-72 Kdynnistystoiminto.
Aseta kdynnistysviive, kunnes kiihdytyksen on
tarkoitus alkaa.

1-72 Kaynnistystoiminto

Optio: Toiminto:

[0] [ Tasavirtapito/ | Moottori on virroitettu parametri 2-00 DC

viiveaika Hold/Motor Preheat Current:la kaynnistys-

viiveen aikana.

[2] * | Rullaus-/
viiveaika

Taajuusmuuttaja rullaa kdynnistysviiveen
aikana (taajuusmuuttaja pois kaytdsta).

1-73 Flying Start

Optio: Toiminto:

Taman toiminnon avulla saadaan kiinni moottori,
joka pyorii vapaasti syottojannitteen katkoksen
seurauksena.

Pyorivaan moottoriin kytkeytymisen haku vain
myo6tapaivaan. Jos tama ei onnistu, DC-jarrutus
aktivoidaan. Jos PM-moottori on valittuna,
paikoitus suoritetaan jos nopeus jaa alle 2,5-5 %,
parametrissa parametri 2-07 Paikoitusaika
madritetyn ajan kuluttua.

[0] | Disabled | Valitse [0] Disabled, ellei toimintoa tarvita.

[2] | Enabled
Always

Valitse [2] Enabled always, jos haluat, ettd taajuus-
muuttaja ottaa pydérivan moottorin "kiinni" ja
kytkeytyy siihen.

Parametrin asetuksena on aina [2] Enabled always
kun parametri 1-10 Moott. rakenne = [1] PM non-
salient.

Tarkeat aiheeseen liittyvat parametrit:

. Parametri 2-01 DC-jarrun virta
. Parametri 2-06 Paikoitusvirta

. Parametri 2-07 Paikoitusaika
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PM-moottoreille kdytettdava pyorivd moottori -toiminto

1-88 AC Brake Gain

Dt
[ zeen ]

perystuullualli(u.nopelljfilzn arvll(oon.li\l'(.)p.eus al(r)/|0|d.aan élna Alue: Toiminto:
ensimmaiseksi sen jalkeen, kun aktiivinen kaynnistymis- _
signaali on annettu. HUOMAUTUS!
Jatkuva generaattorin momentti voi johtaa
Jos nopeuden arvio on alle 2,5-5 % nimellisnopeudesta, moottor!nl yI|kuumen.tum|s.een suuren .
paikoitustoiminto kytkeytyy paalle (katso kohdat m.oottorlwrrar) vuoksi. S uo;az.i el
parametri 2-06 Paikoitusvirta ja parametri 2-07 Paikoitusaika). yI|kuume'nem|seIta [PElElTETEEE]
Muuten taajuusmuuttaja kytkeytyy moottoriin kyseisessa parametri 2-16 AC Brake, Max current.
nopeudessa, ja normaali toiminta palautuu.
1-90 Motor Thermal Protection
Pydrivan moottorin periaatteen nykyiset rajoitukset PM- " L
y . P ey ) Optio: Toiminto:
moottoreille: —

e Nopeusalue on enintdan 100 % nimellisnopeus tai M°°tt°r!" IémpOt'!? I?Skefaa” ETF_{:” ‘j’“’u"a
kentin heikentymisnopeus (naista kahdesta moattorin virran, lahtotaajuudenija ajan
alhaisempi) perusteella. Jos termistoria ei ole, Danfoss

) . ) ) . suosittelee ETR-toimintoa. Tama koskee sekd

. Suuren inertian sovelluksille (esim. silloin, kun asynkronisia ettd PM-moottoreita.
kuorman inertia on yli 30 kertaa moottorin
inertiaa suurempi). HUOMAUTUS

1-80 Toiminto pysvtet ETR:n laskenta perustuu parametri-
e imi b " ..
pysayt ryhméan 7-2* Moottorin tiedot
Optio: Toiminto: moottoritietoihin.
Valitse tama toiminto pysaytyskomennon
jalkeen tai sen jalkeen, kun nopeus on [0] | No Poistaa lampétilan tarkkailun kaytosta.
hidastettu asetuksiin, jotka on maaritetty protection
pa.rar.‘netnssa p (frametn R b, g [1] | Thermistor Termistori antaa varoituksen, jos moottorin
foiminnollelpysaytet {fia]. warning lampétila-alueen ylaraja on ylittynyt.
(0] * | Rullaus Jattaa moottorin vapaaseen ftilaan. [2] | Thermistor Jos moottorin [dampétila-alueen yldraja ylittyy,
[11 | DC-pito/ Moottorille sy6tetdan tasavirtapitovirta trip termistori antaa halytykseen ja laukaisee
moottorin (katso parametri 2-00 DC Hold/Motor taajuusmuuttajan.
esilammitys Preheat Current). [3] | ETR warning | Jos laskettu moottorin lampdtila-alueen
. S— _. 1 ylaraja ylittyy, jarjestelma antaa varoituksen.
1-82 Min. nopeus toiminnolle pysaytet. [Hz]
.. [4] |ETR trip 1 Jos 90 % lasketusta moottorin lampétila-
Alue: Toiminto: o ) o N
alueen ylarajasta ylittyy, jarjestelma antaa
0 Hz*| [0 - 20 Hz] | Aseta lahtotaajuus, jolla aktivoidaan . . .
halytyksen ja muunnin laukeaa.
parametri 1-80 Toiminto pysdytet..
[22] | ETR Trip - Kéynnistysmoottorin terminen laskenta
1-88 AC Brake Gain Extended perustuu todelliseen kuormitukseen ja aikaan
.. Detection sekd moottorin taajuuteen, kun moottorin
Alue: Toiminto: s
virta ylittdd 110 % nimellisnopeudesta.
1.4%| [1.0 - | Aseta AC-jarruteho (aseta rampin laskuaika kun . s .
Vaihtoehtoisesti kdynnistysmoottorin
20] inertia on jatkuva). Jos DC-vilipiirin jannite ei ole . i .
o T terminen laskenta kdynnistetdan moottori-
et ety (o el [T virran ollessa alle 110 % nimellisnopeudesta
varoitusarvo, generaattorin momenttia voi saataa o .
ja virtarajan lauetessa.
talla toiminnolla.
Mika korkeampi AC-jarrun vahvistus on, sita
suurempi on jarruteho. Jos jarrun vahvistus on 1.0,
AC-jarrutusominaisuutta ei ole.
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4.3 Paavalikko - jarrut - ryhma 2

2-00 DC Hold/Motor Preheat Current

2-06 Parking Current

Maksimiarvo riippuu moottorin nimellis-
virrasta.

Vilta kayttamasta 100 % virtaa liian
pitkdan. Se voi vioittaa moottoria ylikuu-
meneminen vuoksi.

Aseta pitovirran arvo prosentteina moottorin
nimellisvirrasta Iun joka on maaritetty
parametrissa parametri 1-24 Moottorin virta.
Parametri 2-00 DC Hold/Motor Preheat Current
Pitad moottorin toiminnon (pitomomentti) tai
esilammittdaa moottorin. Tdma parametri on
aktiivinen, jos DC-pito on valittuna parametrissa
parametri 1-72 Kdynnistystoiminto [0] tai
parametri 1-80 Toiminto pysdytet. [1].

2-01 DC-jarrun virta

Alue: Toiminto:
SO R HUOMAUTUS!

% 1150 %] | Maksimiarvo riippuu moottorin nimellis-

virrasta. Valta kayttamasta 100 % virtaa
lilan pitkaan. Se voi vioittaa moottoria.

Aseta pitovirran arvo prosentteina moottorin
nimellisvirrasta, joka on maaritetty parametrissa
parametri 1-24 Moottorin virta. DC-jarruvirtaa
kaytetdaan pysdytyskomentoon, kun nopeus on alle
kohdassa parametri 2-04 DC Brake Cut In Speed
madritetyn rajan; kun DC-jarrun kaanteistoiminto
on aktiivinen (parametrit 5-1* digitaalitulot
asetuksena on [5] tasav.jarru, kddnt; tai sarjaportin
alustamista kdyttamalld). Katso kesto parametrista
parametri 2-02 DC-jarrutusaika.

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
A I H UOMAUTUS! 100 % | [0 - Aseta virta prosenttiosuutena moottorin
* 160 %] * 150 %] nimellisvirrasta, parametri 1-24 Moottorin virta.

2-02 DC-jarrutusaika

Alue: Toiminto:

10 s*| [0 - 60 s] | Aseta DC-jarrutusvirran kesto parametrissa
parametri 2-01 DC-jarrun virta, kun se on

Aktiivinen, kun parametri 1-73 Kytkeyt. pyoriv.
moott.. Paikoitusvirta on aktiivinen
parametrissa parametri 2-07 Paikoitusaika
madritetyn ajan.

HUOMAUTUS!

Parametri 2-06 Paikoitusvirta on
aktiivinen vain, kun PM moott.rakenne
on valittuna kohdassa

parametri 1-10 Moott. rakenne

2-07 Paikoitusaika

Alue: Toiminto:
3s*[ [0.1-60 |Aseta paikoitusvirran kesto kohdassa
s] parametri 2-06 Paikoitusvirta. Aktiivinen, kun

kaytossa parametri 1-73 Kytkeyt. pyériv. moott..

HUOMAUTUS!

Parametri 2-07 Paikoitusaika on
aktiivinen vain, kun [1] PM, non-salient
SPM on valittuna kohdassa

parametri 1-10 Moott. rakenne.

4.3.1 2-1* Jarrutusenergiatoiminto

Parametriryhmd, jolla valitaan dynaamisten jarrujen
parametrit.

2-10 Jarrun toiminto

Optio: Toiminto:
[0] * Off Jarruvastus ei ole aktiivinen.
[2] AC-jarru AC-jarru on aktiivinen.

2-16 AC Brake, Max current
Alue:
100 %*

Toiminto:

[0 - 160 %] | Valttadksesi moottorin kaamitysten ylikuu-

aktivoitu. menemisen, syota AC-jarrutuksen suurin
sallittu virta.
0 Hz*| [0 - 400 Hz] | Tassa parametrissa asetetaan tasavirtajarru- Optio: Toiminto:
tuksen katkaisunopeus, jolla parametrissa Ota kdyttoon ylijannitevalvonta (OVC)
parametri 2-01 DC-jarrun virta asetettu vahentddksesi taajuusmuuttajan laukeamis-
jarrutusjannite aktivoituu pysaytyskaskyn riskia DC-vdlipiirin ylijannitteen johdosta, joka
yhteydessa. johtuu kuormituksen tuottamasta tehosta.
[0] [Disabled OVC ei ole tarpeen.
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2-17 Over-voltage Control

Optio: Toiminto:

[11 [Enabled (not | Aktivoi OVC:n, kun taajuusmuuttaja ei ole
at stop) pysaytystilassa.

[2] * | Enabled Aktivoi OVC:n.

HUOMAUTUS!

Ramppiaika sadadetdadan automaattisesti
taajuusmuuttajan laukeamisen valtta-
miseksi.

4.3.2 2-2* Mekaaninen jarru

Parametrit, joilla maaritetdan mekaanisen jarrun nopeus ja
virta.

2-20 Release Brake Current

Alue: Toiminto:

0 Ax| [0 - 100 A] | Aseta moottorin virta mekaanisen jarrun
vapautusta varten, kun meneillaéan on
kdynnistys. Yldraja madritetddn kohdassa
parametri 16-37 Inv. Max. Current.

2-22 Activate Brake Speed [Hz]

Alue: Toiminto:

0 Hz*| [0 - 400 Hz] [ Aseta moottorin taajuus mekaanisen jarrun
aktivointia varten, kun pyséytys on
kaynnissa.
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4.4 Paavalikko - ohjearvo/rampit - ryhma 3

4.4.1 3-0* Ohjearvon rajat

Parametrit, joilla madritetdan ohjearvon yksikko, rajat ja
alueet.

Katso myds parametriryhmasta 20-0* takaisinkytkentd
lisatietoja asetuksista suljetussa piirissa

3-02 Minimiohjearvo

Alue: Toiminto:

0% | [-4999-4999] [ Minimiohjearvo on pienin arvo, joka saadaan
laskemalla yhteen kaikki ohjearvot.

3-03 Maksimiohjearvo

Alue: Toiminto:

Riippuu [-4999.0 - 4999 Maksimiohjearvo on suurin arvo,

koosta* | ReferenceFeed- joka saadaan laskemalla yhteen
backUnit] kaikki ohjearvot. Maksimioh-

jearvon yksikko vastaa
konfiguraatiovalintoja kohdassa
parametri 1-00 Konfiguraatiotila.

4.4.2 3-1* Ohjearvot

°

P3O3—— -— -— c— m— t— m— e e e g
o

o

o

o

(32}

P3-02
/
s
s
/
s
/
/
/
/
/
P3-10
0

Kuva 4.6 Ohjearvot

3-10 Esivalittu ohjearvo

Alue: Toiminto:
0 %*| [-100 - Madrita tahan parametriin enintaan
100 %] kahdeksan erilaista esivalittua ohjearvoa (0 -

7) ryhmdohjelmoinnin keinoin. Valitse Esival.
ohj.bitti 0/1/2 [16], [17] tai [18] vastaaville
digitaalituloille parametriryhmdssa 5-1* Digit.
tulot valitaksesi ohjearvot.

3-11 Ryémintanopeus [Hz]

Alue: Toiminto:
5Hz*| [0 -400,0 Ryomintanopeus on kiinted lahténopeus,
Hz] jolla taajuusmuuttaja toimii, kun rydminta-
toiminto aktivoidaan.
Katso my6s parametri 3-80 Ryém.
ramppiaika.
Alue: Toiminto:
0 %*| [O- Tassa parametrissa voidaan syottaa prosenttiarvo
100 %] [ (suhteellinen), joka joko lisataan kiinniajon tai

hidastukseen ohjearvoon tai vahennetaan siita. Jos
valitaan Kiinniajo 1 digitaalitulo

(parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo -

parametri 5-15 Liitin 33, digitaalitulo) kautta,
(suhteellinen) prosenttiarvo lisétdan kokonaisoh-
jearvoon. Jos valitaan hidastus 1 digitaalitulon
(parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo to

parametri 5-15 Liitin 33, digitaalitulo), kautta,
(suhteellinen) prosenttiarvo vahennetaan kokonai-
sohjearvosta. Hanki laajennettu toiminto DigiPot-
toiminnolla. Katso parametriryhma 3-9*
Digitaalinen potentiometri.

3-14 Esiaset. suhteellinen ohjearvo

Alue: Toiminto:

0% [-100 | Maarita kiinted prosenttiarvo, joka lisataan

* = parametrissa madritettyyn muuttuvaan arvoon
100 %] | parametrissa parametri 3-18 Suhteellisen skaal.

ohjearvoresurssi.

Kiinteiden ja muuttuvien arvojen summa (merkitty
kirjaimella Y kohdassa Kuva 4.7) kerrotaan
todellisella ohjearvolla (merkitty kirjaimella X
kohdassa Kuva 4.7). Taman laskelman tulos lisataan

todelliseen ohjearvoon. x + x x

Y
100

Y
—»
Suhteell. z _ Saatava
X Z=X+X*Y/100 —» nyk.

> ohjearvo

130BA050.12
Kuva 4.7 Esiaset. suhteellinen ohjearvo
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3-15 Ohjearvo 1 ldhde

Optio: Toiminto:

3-17 Ohjearvo 3 ldhde

Optio: Toiminto:

Valitse tulo, jota kdytetadan
ensimmaiseen ohjearvoviestiin.
Parametri 3-15 Ohjearvo 1 Idhde,
parametri 3-16 Ohjearvo 2 Iihde ja
parametri 3-17 Ohjearvo 3 lidhde
maarittavat enintaan 3 erilaista ohjear-
voviestid. Ndiden ohjearvoviestien
summa ratkaisee todellisen ohjearvon.

[0] Ei toimintoa

[1] * | Analoginen tulo
53

[2] | Analoginen tulo
54

[71 | Pulssitulo 29
[11] [ Paik. vaylan

ohjearvo

3-16 Ohjearvo 2 ldhde

Optio: Toiminto:

Valitse tulo, jota kdytetaan 2. ohjearvo-
viestiin. Parametri 3-15 Ohjearvo 1 ldhde,
parametri 3-16 Ohjearvo 2 Idhde ja
parametri 3-17 Ohjearvo 3 Iihde
madrittavat enintaan 3 erilaista ohjear-
voviestida. Naiden ohjearvoviestien
summa ratkaisee todellisen ohjearvon.
Katso my6s parametri 1-93 Termisto-
rildhde.

[0] |Ei toimintoa

[1]1 | Analoginen tulo
53

[2] * | Analoginen tulo
54

[7]1 | Pulssitulo 29
[11] | Paik. vaylan

ohjearvo

3-17 Ohjearvo 3 ldhde

Optio: Toiminto:

Valitse ohjearvotulo, jota kaytetaan 3.
ohjearvosignaaliin.

Parametri 3-15 Ohjearvo 1 Idhde,
parametri 3-16 Ohjearvo 2 Idhde ja
parametri 3-17 Ohjearvo 3 Idhde
madrittavat enintaan 3 erilaista ohjear-
vosignaalia. Ndiden ohjearvoviestien
summa ratkaisee todellisen ohjearvon.

[0] Ei toimintoa

[1] Analoginen tulo
53

[2] Analoginen tulo
54

[7] Pulssitulo 29

[11] * | Paik. vaylan

ohjearvo

4.4.3 3-4* Ramppi 1

Konfiguroi ramppiaikaparametrit kummallekin 2 rampille
(parametriryhma 3-4* ramppi 1 ja parametriryhma 3-5*
ramppi 2). Ramppiaika on esiasetettu pienimpadn 10 ms:n
arvoon kaikille teholuokille.

RPM 2
1)
P4-14 &
High-limit 2
Reference +— — * - ‘ o 8
P1-23 | |
Motor m
frequency | I
P 4-12 ! i
Low limit I
! \
\
\ || ‘
| p3-%2 | Time
P31 I
R X
Ramp (X)Up | || Bovin )|
| Time (Acc) | Time (Dec) |
—_ [ P
«~— Ttacc — ~—— tdec —

Kuva 4.8 Rampit

3-41 Ramppi 1:n nousuaika

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,05 - | Syota kiihdytysaika O Hz: arvoon
koosta* 3600 s] | parametri 1-23 Moottorin taajuus, jos

asynkroninen moottori on valittuna. Syota
kiihdytysaika O kierroksessa arvoon
parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus, jos
PM-moottori on valittuna. Valitse sellainen
rampin nousuaika, ettéd lahtovirta ei ylita
ramppauksen aikana kohdan

parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa. Katso
rampin laskuaika parametri 3-42 Ramppi 1
rampin seisonta-aika.

3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,05 - |[Jos asynkroninen moottori on valittuna,
koosta* 3600 s] | syota hidastumisaika arvosta

parametri 1-23 Moottorin taajuus arvoon
0 Hz. Jos PM-moottori on valittuna, syota
hidastumisaika arvosta

parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus
arvoon 0 kierrosta minuutissa. Valitse
rampin seisonta-aika laukaisun valtta-
miseksi DC-vélipiiriin ylijannitetilanteessa.

MGO3N220
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4.4.4 3-5* Ramppi 2

Tama parametriryhma konfiguroi rampin 2 parametrit.

3-51 Ramppi 2:n nousuaika

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,05 - [Jos asynkroninen moottori on valittuna,
koosta* 3600 s] | syota kiihdytysaika O hertsista arvoon

parametri 1-23 Moottorin taajuus. Jos PM-
moottori on valittuna, sy6téd kiihdytysaika
0 kierrosta minuutissa arvoon

parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus.
Valitse sellainen rampin nousuaika, etta
lahtovirta ei ylitd ramppauksen aikana

kohdan parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa.

3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,05 - Syota hidastumisaika arvosta
koosta* 3600 s] parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus

arvoon 0 r/min. Valitse sellainen rampin
laskuaika, ettd lahtovirta ei ylita
ramppauksen aikana kohdan

parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa.

4.4.5 3-8* Muut rampit

3-80 Ryom. ramppiaika

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,05 - | llmoita rydminnan ramppiaika eli kiihdytys-
koosta* 3600 s] | tai hidastusaika O hertsista arvoon

parametri 1-23 Moottorin taajuus. Varmista,
ettd ndin saatava lahtovirta rydminnan
ramppiajalle ei ylitd kohdan

parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa.
Rydminndn ramppiaika alkaa rydmintasig-
naalin aktivoinnista valitusta digitaalitulosta
tai sarjalilkenneportista kasin.

3-81 Pikapysaytyksen ramppiaika

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,05 - | Syota pikapysdytyksen ramppiaika arvosta
koosta* 3600 s] | parametri 1-23 Moottorin taajuus 0 hertsiin.

Ramppauksen aikana ei ylijannitettd saa
esiintyd vaihtosuuntaajassa eika siita saa
syntyad virtaa, joka ylittaa rajat kohdassa
parametri 4-18 Virtaraja. Pikapysaytys
aktivoidaan valitun digitaaliliitdnnan tai
sarjaportin kautta.

3-85 Check Valve Ramp Time

Alue: Toiminto:
0s*| [0-
60 s] [ teessa takaiskuventtiilin ramppia voidaan hyédyntaa

Pallotakaiskuventtiilien suojaamiseksi pysaytystilan-

hitaana ramppinopeutena. Aseta ramppiaika arvosta
parametri 4-11 Moott. nopeuden alaraja [RPM] arvoon
parametri 4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz] takaisku-
venttiilin rampin lopetusnopeuteen, aseta kohdassa
parametri 3-86 Check Valve Ramp End Speed [RPM]
tai parametri 3-87 Check Valve Ramp End Speed [HZ].
Jos parametri 3-85 Check Valve Ramp Time ei ole 0
sekuntia, takaiskuventtiilin ramppiaika on voimassa
ja sita kaytetaan nopeuden hidastamiseen moottorin
nopeuden alarajalta takaiskuventtiilin loppuno-
peuteen, joka on maaritetty parametrissa

parametri 3-86 Check Valve Ramp End Speed [RPM]
tai parametri 3-87 Check Valve Ramp End Speed [HZ].
Katso Kuva 4.9.

Nopeus

Moottorin
nopeus - - — —
Korkea

130BA961.10

Normaali

Kiihdytys tai hidastus
Moottorin
nopeus
Matala

Takaiskuventtiili

Loppunopeus

Aika

Kuva 4.9 Takaiskuventtiilin ramppi

3-87 Check Valve Ramp End Speed [HZ]

Alue: Toiminto:

Size related* | [0 - 400 Hz] | Aseta hertseina [Hz] moottorin
nopeuden alarajan alle jaava

nopeus, jolla takaiskuventtiilin
ramppia ei enaa kaytetd. Katso

Kuva 4.9.
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4.5 Paavalikko - rajoitukset/varoitukset - ryhma 4

4.5.1 4-1* Moottorin rajat

Maarita virta ja nopeusrajat moottorille ja reaktio taajuus-
muuttajalle, kun rajat ovat ylittyneet.

4-10 Moot. pyor. nop. suunta

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Asetus kohdassa

parametri 4-10 Moot. pyér. nop.
suunta vaikuttaa asetukseen
parametri 1-73 Kytkeyt. pyoriv.
moott..

Optio:

[0] | Myotapdivaan

Vain kdyttd myotdpaivadn on sallittua.

[2] * | Molem. suunnat | Kaytto on sallittua sekda myota- etta
vastapaivaan.

4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz]

Alue: Toiminto:
0 Hz*| [0 -400,0 |Aseta moottorin nopeuden alaraja. Moottorin
Hz] nopeuden alaraja voidaan asettaa

vastaamaan moottorin akselin pieninta
lahtotaajuutta. Nopeuden alaraja ei saa olla
suurempi kuin parametrin

parametri 4-14 Moott. nopeuden yléraja [Hz]
asetus.

4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz]

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,1- [Aseta moottorin nopeuden maksimiraja.
koosta* 400,0 Hz] [ Arvon voi asettaa vastaamaan suurinta

suositeltua moottorin nimellisnopeutta.
Moottorin nopeuden yldrajan on oltava
suurempi kuin parametrin

parametri 4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz]
asetus.

Moottorin nopeuden yldrajaa ei voi asettaa
suuremmaksi kuin

parametri 4-19 Enimmdisldhtétaajuus.

4-18 Current Limit

Alue: Toiminto:
Size [0 -

300 %]

Sy6ta virtaraja moottorin ja generaattorin
related* kaytolle (prosentteina moottorin nimellisvirta-
arvosta). Jos arvo on korkeampi kuin
maksiminimellisteho taajuusmuuttajalta,
virtaa rajoitetaan edelleen taajuusmuuttajan
maksimildhtovirtaan. Jos kohdissa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila -

parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus
asetuksia muutetaan, arvoa

4-18 Current Limit

Alue: Toiminto:

parametri 4-18 Virtaraja ei automaattisesti
palauteta oletusasetukseen.

4-19 Enimmaislahtotaajuus

Alue: Toiminto:
Riippuu [O- Syota maksimilahtotaajuus, joka maarittaa
koosta* 400 Hz] | ehdottoman rajan taajuusmuuttajan

lahtotaajuudelle turvallisuuden paranta-
miseksi sovelluksissa, joissa tahatonta
ylinopeutta on valtettava. Tama ehdoton raja
koskee kaikkia kokoonpanoja, eika se riipu
asetuksesta parametrissa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila.

4.5.2 4-4* Saatovaroitukset 2

4-40 Warning Freq. Low

Alue: Toiminto:
Riippuu [O- Aseta tamdn parametrin avulla taajuus-
koosta* 400 Hz] [ alueen alaraja.

Jos moottorin nopeus laskee tamén raja-
arvon alapuolelle, naytolla lukee ALH.
NOPEUS. Varoitusbitti 10 madritetdan
parametrissa parametri 16-94 Ulk. Tilasana.
Lahtorele tai digitaalilahtd voidaan
konfiguroida ilmoittamaan tasta
varoituksesta. LCP:n varoitusvalo ei pala, kun
talle parametrille asetettu raja on saavutettu.

4-41 Warning Freq. High

Alue: Toiminto:
Riippuu [O- Aseta taman parametrin avulla taajuus-
koosta* 400 Hz] | alueen ylaraja.

Kun moottorin nopeus ylittdaa taman rajan,
naytolla lukee SUURI NOPEUS. Varoitusbitti 9
madritetaan parametrissa

parametri 16-94 Ulk. Tilasana. Lahtorele tai
digitaalilahto voidaan konfiguroida ilmoit-
tamaan tasta varoituksesta. LCP:n
varoitusvalo ei pala, kun talle parametrille
asetettu raja on saavutettu.
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4.5.3 4-5* Saad. Varoitukset

Maaritd saddettdva varoitusraja virralle. Varoitukset nakyvat
ndytolld, ohjelmoidussa 1dhddssa tai sarjaliikennevayldssa.

4-50 Varoitus alhaisesta virrasta

Toiminto:

Alue:

0 A*| [0-194,0 A] | Sy6ta l.ow-arvo. Jos moottorin virta laskee
alle tdman rajan, asetetaan bitti tilasanassa.
Tama arvo voidaan myos ohjelmoida
saamaan aikaan signaalin digitaalilahdossa
tai relelahdossa.

4-51 Varoitus suuresta virrasta

Alue: Toiminto:
Riippuu [0,0 - Syota lniGh-arvo. Jos moottorin virta
koosta* 194,0 A ylittdad tdman rajan, asetetaan bitti

tilasanassa. Tama arvo voidaan myos
ohjelmoida saamaan aikaan signaalin
digitaalilahdossa tai relelahdossa.

4-54 Warning Reference Low

Alue: Toiminto:
-4999* | [-4999 - Kirjoita ohjearvon alaraja. Jos todellinen
4999 ] ohjearvo laskee alle taméan rajan, naytolle

tulee teksti Refiow. Signaalilahdot voidaan
ohjelmoida antamaan tilaviesti liittimen 27
tai 29 samoin kuin releldhdon 01 tai 02
kautta.

4-55 Varoitus suuri ohjearvo

Alue: Toiminto:
4999* [ [-4999 - | Aseta tdmdan parametrin avulla ohjearvoalueen
4999 ] ylaraja.

Jos todellinen ohjearvo ylittaa taman rajan,
naytolle tulee teksti Reference High.
Varoitusbitti 19 maaritetdan parametrissa
parametri 16-94 Ulk. Tilasana. Léhtorele tai
digitaalilahto voidaan konfiguroida ilmoit-
tamaan tasta varoituksesta. LCP:n varoitusvalo
ei pala, kun télle parametrille asetettu raja on
saavutettu.

4-56 Varoitus pieni tak.kytk
Alue:

-4999
ProcessCtrlUnit*

Toiminto:

[-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Aseta taman parametrin
avulla takaisinkytkentaalueen
alaraja.

Jos takaisinkytkentd laskee
alle tdman rajan, naytolle
tulee teksti Pieni tak.kytk.
Varoitusbitti 6 maaritetaan
parametrissa

parametri 16-94 Ulk. Tilasana.
Lahtorele tai digitaalilahto
voidaan konfiguroida ilmoit-

4-56 Varoitus pieni tak.kytk

Alue: Toiminto:

tamaan tasta varoituksesta.
LCP:n varoitusvalo ei pala,
kun télle parametrille
asetettu raja on saavutettu.

4-57 Varoitus korkea tak.kytk.

Alue: Toiminto:

4999 [-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Aseta taman parametrin
ProcessCtrlUnit* avulla takaisinkytkentdalueen
ylaraja.

Jos takaisinkytkentd ylittaa
taman rajan, naytolle tulee
teksti Korkea takaisin-
kytkentd. Varoitusbitti 5
madritetddan parametrissa
parametri 16-94 Ulk. Tilasana.
Lahtorele tai digitaalilahto
voidaan konfiguroida ilmoit-
tamaan tasta varoituksesta.
LCP:n varoitusvalo ei pala,
kun télle parametrille
asetettu raja on saavutettu.

4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu

Optio: Toiminto:

[0] | Off | Jos moottorista puuttuu vaihe, hélytysta ei anneta.

[11 * [On | Jos moottorista puuttuu vaihe, annetaan halytys.

4.5.4 4-6* Ohitusnopeus

Maaritd ramppien nopeuden ohitusalueet. 3 taajuusaluetta
voidaan valttaa.

4-61 Bypass Speed From [Hz]

Alue: Toiminto:
0 Hz*

[0 - 500 Hz] | Joissakin jarjestelmissa joitakin lahtétaa-
juuksia on vdltettava jarjestelman
resonanssiongelmien vuoksi. Syota valtet-
tavien nopeuksien alaraja.

4-63 Bypass Speed To [Hz]

Alue: Toiminto:
0 Hz*

[0 - 500 Hz] [ Joissakin jarjestelmissa joitakin lahtotaa-
juuksia on vdltettava jarjestelman
resonanssiongelmien vuoksi. Syota valtet-
tavien nopeuksien yldraja.
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4.5.5 Puoliautomaattisen ohitusnopeuden naytolle: Kootut nopeusalueet menevdt pddllekkdin tai niitd
asetukset ei ole mddiitetty. Peruuta [Cancel]-painikkeella.

4-64 Puoliaut. ohitusasetukset
Kdyta puoliautomaattisen ohitusnopeuden asetuksia

Optio: Toiminto:

helpottamaan ohitettavien taajuuksien ohjelmointia jarjes-

telman resonanssin vuoksi. [0] +| Off

Toimenpide:

[1] | Enable | Jos tama optio on valittuna, nopeusalueet selataan
automaattisesti resonanssikaistojen tunnistamiseksi.

1. Sammuta moottori.

HUOMAUTUS!

Sdada ramppiajat kohdissa parametri 3-41 Ramppi 1:n
nousuaika ja parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-

aika.
2. Valitse [1] kdytGssd parametrissa
parametri 4-64 Puoliaut. ohitusasetukset.
3. Paina [Hand On] kdynnistadksesi resonanssia

aiheuttavien taajuuksien haun. Moottorin rampin
nousu tapahtuu ramppiasetuksen mukaan.

HUOMAUTUS!

Liittimen 27 digitaalitulon (parametri 5-12 Liitin 27,
digitaalitulo) oletusasetuksena on [2] vapaa rullaus,
kddnteinen. Tama tarkoittaa, ettd [Hand On] ei kdynnista
moottoria, jos liittimeen 27 ei tule 24 V:n jannitetta.
Kytke siina tapauksessa liitin 12 liittimeen 27.

4, Kun kayt 1api resonanssikaistaa, paina [OK] LCP:ssa
poistuessasi. Todellinen taajuus tallentuu
ensimmadisena elementtind kohtaan
parametri 4-63 Ohitusnopeus taajuuteen [Hz]
(ryhma). Toista tama toimenpide kunkin kiihdy-
tyksen aikana havaitun resonanssikaistan kohdalla
(enintdan 3 voi saataa).

5. Kun maksiminopeus on saavutettu, moottori alkaa
automaattisesti hidastua nollaan. Toista
toimenpide, kun nopeus on siirtymadssa pois
resonanssikaistoilta hidastuksen aikana. Todelliset
rekisterdidyt taajuudet painettaessa [OK] tallen-
netaan kohtaan parametri 4-61 Ohitusnopeus
taajuudesta [Hz].

6. Kun moottori on hidastunut pysahdyksiin, paina
[OK]. parametri 4-64 Puoliaut. ohitusasetukset
nollautuu automaattisesti asetukseen off. Taajuus-
muuttaja pysyy hand on -tilassa, kunnes [Off]- tai
[Auto On] -painiketta painetaan.

Jos taajuudet tietyn resonanssin vaihteluvalilla eivat
rekisterdity oikeaan jarjestykseen (kohtaan

parametri 4-63 Ohitusnopeus taajuuteen [Hz] tallennetut
taajuusarvot ovat 2 kuin arvot kohdassa

parametri 4-61 Ohitusnopeus taajuudesta [Hz]), tai jos niilla
ei ole samoja rekisterdintinumeroita kohdissa

parametri 4-61 Ohitusnopeus taajuudesta [Hz] ja

parametri 4-63 Ohitusnopeus taajuuteen [Hz], kaikki rekiste-
réinnit peruutetaan ja seuraava sanoma tulee
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4.6 Paavalikko - digitaalinen tulo/laht6 - ryhma 5

4.6.1 5-0% Dlglt I/0O-tila Digitaalitulon Kuvaus
toiminto
Parametrit tulon ja 138hddn konfigurointiin NPN:n ja PNP:n
avulla. [2] Vapaa rullaus, Jattaa moottorin vapaaseen tilaan.
kdanteinen Looginen O=rullauspysaytys.
[3]1 Rull. ja noll,, Nollaus ja rullaus pysahdyksiin, kddnteinen
HUOMAUTUS‘ kaant. tulo (norm. kiinni). Jattaa moottorin
N&ita parametreja ei voi muokata moottorin kdydessa. vapaaseen tilaan ja kuittaa taajuus-

muuttajan. Looginen 0=rullaus

5-00 Digital Input Mode pysahdyksiin ja kuittaus.

Optio: Toiminto: [4] Pikapysaytys, Vaihtosuuntaajan tulo (norm. kiinni).
Aseta NPN- tai PNP-tila digitaalituloille 18, 19 ja 27. kaant. Johtaa pysaytykseen pikapysaytyksen
Digitaalitulo, ramppiajan mukaisesti, joka on maaritetty

kohdassa parametri 3-81 Pikapysdytyksen

[0] * [ PNP | Toiminnot positiivisiin suuntapulsseihin (0). PNP-jarjes- ramppiaika. Kun moottori pysahtyy, akseli
telmat vedetdan alas maadoitukseen (GND). on vapaassa tilassa.

[11 | NPN | Toiminnot negatiivisiin suuntapulsseihin (1). NPN- [5] DCarru, Kaanteinen tulo tasavirtajarrutukseen
jérjestelmat vedetaan ylos arvoon +24 V kdanteinen (norm. kiinni). Pysdyttad moottorin
taajuusmuuttajan sisalla. tuomalla siihen tasavirtaa tietyn ajan,

katso parametri 2-01 DC-jarrun virta.

5-01 Liittimen 27 tila Toiminto on aktiivinen vain, jos kohdan

Optio: Toiminto: parametri 2-02 DC-jarrutusaika arvo ei ole

0. Tama valinta ei ole kdytettdvissa, jos

[0] * [ Tulo Madrittaa liittimen 27 digitaalituloksi. parametrin parametri 1-10 Motor

[1 Ulostulo Madrittaa liittimen 27 digitaalilahdoksi. Construction asetuksena on [1] PM, ei

avonapa SPM.

H UOMAU TUS [6] Pysdytys, kddnt. [Kaanteinen pysdytys luo pysaytystoi-

Tata parametria ei voi muuttaa moottorin kdydessa. minnon, kun valittu liitin siirtyy loogiselta
tasolta 1 tasolle O (ei tarkka). Pysaytys

5.02 Liittimen 29 tila suoritetaan valitun ramppiajan mukaisesti.

[7] External Interlock [Sama toiminto kuin kdanteiselld rullauspy-

Optio: Toiminto: (Ulkoinen lukitus) saytykselld, mutta ulkoinen lukitus tuottaa
HUOMAUTUS. naytolle halytysviestin 'ulkoinen vika, kun
Tata parametria ei voi muokata moottorin littimen, johon vapaa rullaus, kdanteinen
kaydessa. on ohjelmoitu, asetuksena on 0. Halytys-
viesti aktivoituu myds digitaalilahtojen ja
[0] * | Tulo Maarittdd liittimen 29 digitaalituloksi. relelahtdjen valityksella, jos ohjelmoitu
ulkoiseen lukitukseen. Jos ulkoisen
[11 | Ulostulo | Madrittaa liittimen 29 digitaalilahdoksi. lukituksen syy poistetaan, halytys voidaan

nollata kdyttamalla digitaalituloa, kentta-

4.6.2 5-1% Digit tU|Ot vdylaa tai [Reset]-painiketta.
[8] Kadynnistys Valitse kdynnistys-/pysdytyskomennon

Parametrit, joilla madritetdan tuloliitinten tulotoiminnot. kdynnistys. Looginen 1 = kdynnistys,

Digitaalituloilla voidaan valita taajuusmuuttajan eri
toimintoja. Kaikille digitaalituloille voidaan méarittaa
seuraavat toiminnot:

looginen 0 = pysdytys. (Oletusdigitaalitulo
18).
[9] Pulssikdynnistys | Moottori kdynnistyy, jos liittimeen

syotetddn vahintdadn 2 ms kestava pulssi.

— Moottori pysahtyy, kun kaanteinen
Digitaalitulon Kuvaus . o
o pysaytys aktivoidaan.
toiminto

[10] Suunnanvaihto |[Vaihda moottorin akselin py&rimissuunta.

[0] Ei toimintoa Ei reaktiota liittimeen tuleviin signaaleihin. Suunnanvaihtoviesti vaihtaa ainoastaan
pydrimissuunnan, se ei aktivoi kdynnistys-

[1] Reset Nollaa taajuusmuuttajan laukaisun/

halytyksen jilkeen. Laukaisun lukitushly- toimintoa. Valitse [2] molemmat suunnat

tykset voidaan kuitata. kohdassa parametri 4-10 Moot. pyér. nop.

suunta . 0=normaali, 1=suunnanvaihto.
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Digitaalitulon
toiminto

Kuvaus

Digitaalitulon
toiminto

Kuvaus

[11] Kaynnistys,
kaanteinen

Kayta kdynnistykseen/pysdytykseen ja
suunnanvaihtoon samanaikaisesti. [8] start-
signaaleja ei ole sallittu samaan aikaan. 0
= pysdytys, 1 = kdynnistys ja suunnan-
vaihto

[34] Ramppibitti 0

Valitse kaytettava ramppi. Loogisella 0:lla
valitaan ramppi 1 ja loogisella 1:1la ramppi
2.

[14] Rydminta

Kaytetddn rydmintanopeuden aktivoi-
miseen. Katso

parametri 3-11 Ryémintédnopeus [Hz].
(Oletusdigitaalitulo 29).

[37] Fire Mode -tila

Kaytettdva signaali asettaa taajuus-
muuttajan Fire Mode -tilaan, ja kaikki
muut komennot ohitetaan. Katso 24-0*
Fire Mode -tila.

[16] Esival. ohj. bitti
0

Mahdollistaa 1 valinnan kahdeksasta
ohjearvosta parametrin Taulukko 4.5
mukaan.

[17] Esival. ohj. bitti
1

Mahdollistaa 1 valinnan kahdeksasta
ohjearvosta parametrin Taulukko 4.5
mukaan.

[18] Esival. ohj. bitti
2

Mahdollistaa 1 valinnan kahdeksasta
ohjearvosta parametrin Taulukko 4.5
mukaan.

[19] Ohjearvon
lukitus

Lukitse todellinen ohjearvo. Lukittu
ohjearvo on ldhtokohta/ehto toimintojen
Nopeus yl6s ja Nopeus alas kaytolle. Jos
nopeus ylos/alas on kdytdssd, nopeuden
muutos seuraa aina ramppia 2
(parametri 3-51 Ramppi 2:n nousuaika ja
parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-
aika) alueella

parametri 3-02 Minimiohjearvo -
parametri 3-03 Maksimiohjearvo.

[20] Lahdon lukitus

Lukitsee todellisen ohjearvon. Lukittu
ohjearvo on ldhtokohta/ehto toimintojen
Nopeus ylos ja Nopeus alas kaytolle. Jos
nopeus ylos/alas on kdytdssd, nopeuden
muutos seuraa aina ramppia 2.

[21] Nopeus ylos

Nopeuden muutosten ohjaamiseen
digitaalisesti (moottorin potentiometri).
Ota tdma toiminto kdyttoon valitsemalla
joko Ohjearvon lukitus tai Lahdon lukitus.
Jos Nopeus ylds on aktiivinen alle 400
millisekunnin ajan, ndin saatavaa
ohjearvoa suurennetaan 0,1 %. Jos
Nopeus ylés on aktiivinen yli 400 millise-
kunnin ajan, kokonaisohjearvo muuttuu
parametrin parametri 3-41 Ramppi 1:n
nousuaika rampin 1 mukaan.

[52] Kéyntilupa

Tuloliittimen, jonka asetukseksi on
ohjelmoitu Kayntilupa, on oltava tilassa
looginen 1, ennen kuin kdynnistys-
komento voidaan hyvaksya. Kayntilupa-
asetuksella on looginen 'JA'-toiminto
suhteessa liittimeen, jonka asetukseksi on
ohjelmoitu [8] Kdynnistys, [14] Ryomintd tai
[20] Ldhdon lukitus. Moottorin kdynnista-
miseksi molemmat ehdot on taytettava.
Jos kdyntilupa on ohjelmoitu useisiin
liittimiin, Kdyntilupa-viestin pitda olla
looginen '"1" vain yhdessa liittimistd, jotta
toiminto suoritetaan. Kdyntilupa ei vaikuta
digitaaliseen lahtdsignaaliin Kaynti-
pyynnolle ([8] Kdynnistys, [14] Ryomintd tai
[20] Ldhdon lukitus), joka ohjelmoidaan
parametrissa 5-3* Digit. Idhd6t tai
parametrissa 5-4* Releet.

HUOMAUTUS!

Jos Kayton salliva -signaali on
kdytossa mutta joko Kady-, Ryominta-
tai Lukitus-komento on aktiivinen,
nayton tilarivilla lukee joko Kdytto-
pyyntd, Ryomintdpyynto tai
Lukituspyynto.

[22] Nopeus alas

Sama kuin [21] nopeus yl6s, mutta
ohjearvo pienentyy.

[23] Aset. valinta,
bitti 0

Tasta valitaan yksi kahdesta asetuksesta.
Aseta kohdan parametri 0-10 Aktiiviset
asetukset asetukseksi Moniasetukset.

[32] Pulssitulo

Valitse Pulssitulo kdyttdessasi pulssisarjaa
joko ohjearvona tai takaisinkytkentana.

Skaalaus tehddan parametriryhmassa 5-5*
Pulssitulo. Kéytettavissa vain liittimelle 29.
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Digitaalitulon Kuvaus Valittu Esivalittu Esivalittu Esivalittu
toiminto esivalittu ohjearvobitti 2 [ ohjearvobitti 1| ohjearvobitti
ohjearvo: 0
[53] Kasikdynnistys  [Kdytettdva signaali asettaa taajuus- Esivalittu 0 0 0
muuttajan Kasitilaan, niin kuin olisi ohjearvo 0
painettu [Hand On] -painiketta, ja Esivalitt 0 0 1
normaali pysdytyskomento ohitetaan. Jos ohjearvo 1
signaali on kytketty irti, moottori pysahtyy. Esivalittu 0 ] 0
Jos halutaan;ayttaela mlwta ka:;mlstysko- ohjearvo 2
mentoja, eri digitaalitulo on istettava
) o 9 ) ] y B Esivalittu 0 1 1
automaattikdynnistykseen ja tdhan on .
L . . ohjearvo 3
liitettdva signaali. [Hand On]- ja [Auto On] —
o . . . Esivalittu 1 0 0
-painikkeilla ei ole vaikutusta. [Off]-painike .
. . ohjearvo 4
ohittaa Hand Start- ja Auto Start -
- R . Esivalittu 1 0 1
toiminnot. Aktivoi kasikdynnistys ja
o ohjearvo 5
automaattikdynnistys uudelleen —
painamalla joko [Hand On]- tai [Auto On] - Es’|vaI|ttu ! ! 0
painiketta. Jos kdsikdynnistys- tai ohjearvo 6
automaattikdynnistyssignaalia ei saada, Esivalittu 1 ! !
moottori pysahtyy riippumatta mahdol- ohjearvo 7

lisesta normaalista kdynnistyskomennosta. . Lo .
y y Taulukko 4.5 Valittu esivalittu ohjearvo

Jos signaali kohdistuu sekéd kdsi- ettd

automaattikdynnistykseen, toteutuu r T "
o 5-10 Liitin 18, digitaalitulo
automaattikdynnistys.

[54] Automaattinen | Annettava signaali asettaa taajuus- Tuloliittimen 18 tulotoiminnon konfigurointiparametri. Katso
kdynnistys muuttajan Auto-tilaan samalla tavoin kuin lisatietoja kohdasta Taulukko 4.4.
[Auto On] -painiketta painettaessa. Katso Optio: Toiminto:
my0s [53] Kdsikdynnistys. [0] Ei toimintoa
[60] Laskuri A (ylos) [SLC-laskurissa tapahtuvan yhteenlas- [ Reset
kennan tulo. [2] Vapaa rullaus, kddnteinen
[61] Laskuri A (alas) |SLC-laskurissa tapahtuvan vahennyslas- [3] Rull. ja noll,, kaant.
kennan tulo. [41 Pikapysaytys, kaant.
[62] Nollaa laskuri A [Laskurin A nollaustulo. [5] Tasavjarru, kaant.
[63] Laskuri B (ylés) [SLC-laskurissa tapahtuvan yhteenlas- 16l Pysaytys, kaant.
kennan tulo. [71 External Interlock (Ulkoinen lukitus)
[64] Laskuri B (alas) |SLC-laskurissa tapahtuvan vahennyslas- 18] * Kaynnistys
kennan tulo. [9] Pulssikdynnistys
[65] Nollaa laskuri B [Laskurin B nollaustulo o] S OEETE
[11] Kaynnistys, kadnteinen
Taulukko 4.4 Digitaalitulojen toiminnot [14] Ryominta
[16] Esival. ohj. bitti 0
[17] Esival. ohj. bitti 1
[18] Esival. ohj. bitti 2
[19] Ohjearvon lukitus
[20] Lahdon lukitus
[21] Nopeus ylos
[22] Nopeus alas
[23] Aset. valinta, bitti 0
[34] Ramppibitti 0
[37] Fire Mode (Fire mode -tila)
[52] Kayntilupa
[53] Kasikdynnistys
[54] Automaattinen kdynnistys
[60] Laskuri A (yl6s)
[61] Laskuri A (alas)
[62] Nollaa laskuri A
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5-10 Liitin 18, digitaalitulo

5-12 Liitin 27, digitaalitulo

Tuloliittimen 18 tulotoiminnon konfigurointiparametri. Katso Tuloliittimen 27 tulotoiminnon konfigurointiparametri. Kun
lisatietoja kohdasta Taulukko 4.4. parametri 0-03 Paikalliset asetukset on asetuksessa [0] kansain-
Optio: Toiminto: vélinen, oletusarvo on [2] Vapaa rullaus. Kun kohdan
[63] Laskuri B (ylos) parametri 0-03 Paikalliset asetukset asetuksena on [1] Pohjois-
164] Laskuri B (alas) Amerikka, oletusarvo on [7] Ulkoinen lukitus.
[65] Nollaa laskuri B Optio: Toiminto:
[101] Lepo [11 Reset
[2] Vapaa rullaus, kdanteinen
5-11 Liitin 19, digitaalitulo B Rull,ja noll, kaant.
Tuloliittimen 19 tulotoiminnon konfigurointiparametri. 4] Pikapysaytys, kaant.
Optio: Toiminto: [5] Tasav.jarru, kaant.
[0] * [Ei toimintoa [6] Pysaytys, kdant.
m Reset [71 External Interlock (Ulkoinen
[2] Vapaa rullaus, kdanteinen lukitus)
131 Rull. ja noll., kaant. [8] Kéynnistys
[41 Pikapysaytys, kaant. [9] Pulssikaynnistys
[5] Tasav.jarru, kaant. [10] Suunnanvaihto
[6] Pysaytys, kaant. [11] Kéaynnistys, kddnteinen
171 External Interlock (Ulkoinen lukitus) [14] Ryominta
[8] Kaynnistys [16] Esival. ohj. bitti 0
[9] Pulssikdynnistys [17] Esival. ohj. bitti 1
[10] Suunnanvaihto 18] Esival. ohj. bitti 2
[11] Kaynnistys, kadnteinen [19] Ohjearvon lukitus
[14] Ryominta [20] Lahdén lukitus
[16] | Esival. ohj. bitti O [21] Nopeus ylos
[17] Esival. ohj. bitti 1 [22] Nopeus alas
[18] | Esival. ohj. bitti 2 [23] Aset. valinta, bitti 0
[19] Ohjearvon lukitus [34] Ramppibitti 0
[20] Lahdon lukitus [37] Fire Mode (Fire mode -tila)
[21] Nopeus yl6s [52] Kayntilupa
[22] Nopeus alas [53] Kasikdynnistys
[23] | Aset. valinta, bitti 0 [54] Automaattinen kéynnistys
[34] | Ramppibitti 0 [60] Laskuri A (yl6s)
[37] Fire Mode (Fire mode -tila) [61] Laskuri A (alas)
[52] | Kayntilupa [62] Nollaa laskuri A
[53] | Kasikaynnistys [63] Laskuri B (yl6s)
[54] Automaattinen kdynnistys [64] Laskuri B (alas)
[60] Laskuri A (ylos) [65] Nollaa laskuri B
[61] Laskuri A (alas) [101] Lepo
[62] | Nollaa Jaskuri A 5-13 Liitin 29, digitaalitulo
[63] Laskuri B (ylos) " - — .
Tuloliittimen 29 tulotoiminnon konfigurointiparametri.
[64] Laskuri B (alas)
[65]1 | Nollaa laskuri B Optio: Toiminto:
[101] |Lepo [0] Ei toimintoa
[1] Reset
5-12 Liitin 27, digitaalitulo 2l VEjaen (RIS, CEEalen
Tuloliittimen 27 tulotoiminnon konfigurointiparametri. Kun [3] Rull. ja noll., kaant.
parametri 0-03 Paikalliset asetukset on asetuksessa [0] kansain- 4] Pikapysaytys, kaant.
vdlinen, oletusarvo on [2] Vapaa rullaus. Kun kohdan [5] Tasavjarru, kaant.
parametri 0-03 Paikalliset asetukset asetuksena on [1] Pohjois- 6] Pyséytys, kaant.
Amerikka, oletusarvo on [7] Ulkoinen lukitus. 7] External Interlock (Ulkoinen 1ukitus)
Optio: Toiminto: [8] Kaynnistys
0] Ei toimintoa [9] Pulssikaynnistys
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5-13 Liitin 29, digitaalitulo

Tuloliittimen 29 tulotoiminnon konfigurointiparametri.

Optio: Toiminto:
[10] Suunnanvaihto

[11] Kaynnistys, kaanteinen

[14] * [ Ryominta

5-35 Off Delay, Digital Output

Alue: Toiminto:
0.01 s*

[0 - 600 s] | limoita aikaviive ennen digitaalilahdon
kytkemista pois paalta. Digitaalilahto (liitin
42/45), ehto ei saa olla katkaistuna
viiveaikana.

[16] Esival. ohj. bitti 0
[17] Esival. ohj. bitti 1
[18] Esival. ohj. bitti 2
[19] Ohjearvon lukitus
[20] Lahdon lukitus
[21] Nopeus yl6s

[22] Nopeus alas

[23] Aset. valinta, bitti 0

[32] Pulssitulo

[34] Ramppibitti 0

[37] Fire Mode (Fire mode -tila)
[52] Kéyntilupa

[53] Kasikdynnistys

[54] Automaattinen kaynnistys
[60] Laskuri A (ylos)
[61] Laskuri A (alas)
[62] Nollaa laskuri A
[63] Laskuri B (ylos)
[64] Laskuri B (alas)
[65] Nollaa laskuri B

4.6.4 5-4* Releet

Parametrit, joilla maaritetdan releiden ajoitus ja ldhtotoi-
minnot.

5-40 Function Relay

Ryhma (rele 1 [0], rele 2 [1])
Valitse optiot releiden toiminnon maarittamiseksi.

Kunkin mekaanisen releen valinta toteutetaan ryhmdparametrissa.
Oletusarvot parametri 5-40 Function Relay:

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [0] Kansain-
vélinen, Relay1-oletusarvo on Halytys ja Relay2-oletusarvo on
Taaj.muut.kdynnissa.

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [1] Pohjois-
Amerikka, Relay1-oletusarvo on Ei hdlytystd ja Relay2-oletusarvo
on Taaj.muut.kdynnissa.

Optio: Toiminto:

[0] No operation Molempien releiden oletusarvot.

[1] Control Ready | Ohjauskortti saa kayttojannitteen.

[101] Lepo

46.3 5-3* Digit. lihdét

Parametrit, joilla madritetdan lahtdliitinten 13htétoiminnot.

5-30 Liitin 27, digitaalinen lahto

Taman parametrin optiot on kuvattu kohdassa kappale 4.6.3 5-3*
Digit. léhdét.

Optio: Toiminto:

[0] * Ei toimintoa

5-31 Liitin 29, digitaalinen 1ahto

Taman parametrin optiot on kuvattu kohdassa kappale 4.6.3 5-3*
Digit. ldhdot.

[2] Drive ready Taajuusmuuttaja on valmis kayttoon ja

lahettaa syottosignaalin ohjauskortille.

[3] Drive ready/
remote control

Taajuusmuuttaja on valmis kayttoon ja
Auto On -tilassa.

[4] Standby / no
warning

Taajuusmuuttaja on valmiina kaytet-
tavaksi. Kdynnistys- tai pysaytyskomentoa
ei ole annettu. Varoituksia ei ole.

[5] Drive running Moottori kdy.

[6] Running / no Moottori kdy eika varoituksia ole.

warning

[71 Run in Moottori kdy ohjelmoiduilla virta-alueilla,
range/no katso parametrit parametri 4-50 Varoitus
warning alhaisesta virrasta ja

parametri 4-51 Varoitus suuresta virrasta.

Optio: Toiminto: Varoituksia ei ole.
| oy | Ei toimintoa | | [8] Run on ref/no Moottori kdy ohjenopeudella, eikd
vy | [Yeroniee o

Alue: Toiminto: [9] Alarm Halytys aktivoi lahdon.

0.01 s*[ [0 - 600 s] | limoita aikaviive ennen digitaalilahdon [10] [Alarm or Halytys tai varoitus aktivoi lahdon.

kytkemistd. Digitaalilahto (liitin 42/45), ehto
ei saa olla katkaistuna viiveaikana.

warning
[12] | Out of current | Moottorin virta on kohdassa
range parametri 4-50 Varoitus alhaisesta virrasta

ja parametri 4-51 Varoitus suuresta virrasta
asetetun alueen ulkopuolella.
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5-40 Function Relay

5-40 Function Relay

Ryhma (rele 1 [0], rele 2 [1]) Ryhma (rele 1 [0], rele 2 [1])

Valitse optiot releiden toiminnon maarittamiseksi. Valitse optiot releiden toiminnon maarittamiseksi.

Kunkin mekaanisen releen valinta toteutetaan ryhmdparametrissa. Kunkin mekaanisen releen valinta toteutetaan ryhmdparametrissa.

Oletusarvot parametri 5-40 Function Relay: Oletusarvot parametri 5-40 Function Relay:

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [0] Kansain- Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [0] Kansain-

véllinen, Relay1-oletusarvo on Halytys ja Relay2-oletusarvo on vélinen, Relay1-oletusarvo on Halytys ja Relay2-oletusarvo on

Taaj.muut.kdynnissa. Taaj.muut.kdynnissa.

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [1] Pohjois- Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [1] Pohjois-

Amerikka, Relay1-oletusarvo on Ei hélytysta ja Relay2-oletusarvo Amerikka, Relay1-oletusarvo on Ei hdlytystd ja Relay2-oletusarvo

on Taaj.muut.kdynnissa. on Taaj.muut.kdynnissa.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[13] |Below current, | Moottorin virta on pienempi kuin kohdan [42] | Above ref, high

low parametri 4-50 Varoitus alhaisesta virrasta [45] [Bus Control
asetus. [60] | Comparator O Katso parametriryhmaa 13-1* Vertaimet.
[14] | Above current, | Moottorin virta on suurempi kuin Jos vertaimen 0 katsotaan olevan TOSI,
high kohdassa parametri 4-51 Varoitus suuresta lahddn arvosta tulee suuri. Muuten se on
virrasta asetettu arvo. pieni.

[16] | Below speed, [61] | Comparator 1 Katso parametriryhmaa 13-1* Vertaimet.

low Jos vertaimen 1 katsotaan olevan TOSI,

[17] | Above speed, 1ahdon arvosta tulee suuri. Muuten se on

high pieni.

[19] | Below [62] | Comparator 2 Katso parametriryhmaa 13-1* Vertaimet.

feedback, low Jos vertaimen 2 katsotaan olevan TOSI,

[20] | Above 1ahdon arvosta tulee suuri. Muuten se on

feedback, high pieni.

(211 | Thermal Lampdvaroitus kytkeytyy paalle, kun [63] |Comparator 3 | Katso parametriryhméaa 13-1* Vertaimet.

warning lampotila ylittad rajan moottorissa, Jos vertaimen 3 katsotaan olevan TOSI,
tagjuusmuuttajassa tai termistorissa. lahdon arvosta tulee suuri. Muuten se on

[22] |Ready, no Taajuusmuuttaja on kayttdvalmiina, eika pieni.

thermal ylilampdvaroitusta ole aktiivisena. [64] | Comparator 4 | Katso parametriryhméaa 13-1* Vertaimet.
warning Jos vertaimen 4 katsotaan olevan TOSI,

[23] [Remote, ready, | Taajuusmuuttaja on valmis kayttoon 15hddn arvosta tulee suuri. Muuten se on

no thermal automaattitilassa eika ylilampdvaroitusta pieni.
warning ole aktiivisena.
[65] | Comparator 5 Katso parametriryhmaa 13-1* Vertaimet.

[24] [Ready, Voltage | Taajuusmuuttaja on kayttovalmis, ja Jos vertaimen 5 katsotaan olevan TOSI,

OK verkkojénnite on maaritetylla jannite- Iahdon arvosta tulee suuri. Muuten se on
alueella. pieni.

[25] | Reverse Moottori kdy / on valmis pyériméaén [70] | Logic rule 0 Katso parametriryhma 13-4* Log.sdcinnét.
myotdpaivadn, kun logiikka = 0, ja Jos logiikkasdanndn 0 katsotaan olevan
vastapaivaan, kun logiikka = 1. Lahto TOSI, lahdon arvosta tulee suuri. Muuten
muuttuu, kun annetaan suunnanvaihto- se on pieni.
signaali.

[71] [Logic rule 1 Katso parametriryhma 13-4* Log.sddnnot.

[26] | Bus OK Aktiivinen liikenndinti (ei aikavalvontaa) Jos logiikkasaannén 1 katsotaan olevan
sarjaportin kautta. TOSI, 15hdén arvosta tulee suuri. Muuten

[32] [Mech brake ctrl se on pieni.

[35] | External Katso digitaalitulo. [72] | Logic rule 2 Katso parametriryhmé 13-4* Log.scidnnét.

Interlock Jos logiikkasaannon 2 katsotaan olevan

[36] | Control word Bitti 11 ohjaussanassa ohjaa reletta. TOSI, 1ahdén arvosta tulee suuri. Muuten

bit 11 se on pieni.

[37] C?ntrol word Bitti 12 ohjaussanassa ohjaa reletta. 73] | Logic rule 3 Katso parametriryhma 134* Log.saannot.

bit 12 Jos logiikkasaannon 3 katsotaan olevan

[41] | Below

reference, low
MGO3N220 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. 63




Dt

Parametrit VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

5-40 Function Relay 5-40 Function Relay

Ryhma (rele 1 [0], rele 2 [1])

Valitse optiot releiden toiminnon maarittamiseksi.

Kunkin mekaanisen releen valinta toteutetaan ryhmdparametrissa.
Oletusarvot parametri 5-40 Function Relay:

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [0] Kansain-
véllinen, Relay1-oletusarvo on Halytys ja Relay2-oletusarvo on
Taaj.muut.kdynnissa.

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [1] Pohjois-
Amerikka, Relay1-oletusarvo on Ei hélytysta ja Relay2-oletusarvo
on Taaj.muut.kdynnissa.

Optio: Toiminto:

Ryhma (rele 1 [0], rele 2 [1])

Valitse optiot releiden toiminnon maarittamiseksi.

Kunkin mekaanisen releen valinta toteutetaan ryhmdparametrissa.
Oletusarvot parametri 5-40 Function Relay:

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [0] Kansain-
véllinen, Relay1-oletusarvo on Halytys ja Relay2-oletusarvo on
Taaj.muut.kdynnissa.

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [1] Pohjois-
Amerikka, Relay1-oletusarvo on Ei hdlytystd ja Relay2-oletusarvo
on Taaj.muut.kdynnissa.

Optio: Toiminto:

TOSI, 1ahdon arvosta tulee suuri. Muuten
se on pieni.

[74] | Logic rule 4 Katso parametriryhma 13-4* Log.sddnnét.
Jos logiikkasddnnon 4 katsotaan olevan
TOSI, 18hddn arvosta tulee suuri. Muuten

se on pieni.

[161] | Running Lahdon arvo on korkea, kun taajuus-
reverse muuttaja pyorii vastapaivaan (tilabittien

'kdy' JA 'suunnanvaihto' looginen tulos).

[75] | Logic rule 5 Katso parametriryhma 13-4* Log.sddnnét.
Jos logiikkasaannon 5 katsotaan olevan
TOSI, 1ahd6n arvosta tulee suuri. Muuten

se on pieni.

[165] | Local ref. active | Lahddn arvo on korkea, kun

parametri 3-13 Ohjearvon paikka = [2]
Paikallinen tai kun

parametri 3-13 Ohjearvon paikka = [0] Yht.
kdsi/autom.kdytté66n samaan aikaan, kun
LCP on [Hand on] -tilassa.

[80] |SL digital
output A

Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
suoritetaan smart logic -toiminto [38] Set
dig. out. A:lle korkea suoritetaan. Tulon
arvo pienenee aina, kun suoritetaan
smart logic -toiminto [32] Set dig. out.
A:lle matala suoritetaan.

[166] | Remote ref.
active parametri 3-13 Ohjearvon paikka [1] tai
Yht. kdsi/autom.kdyttéon [0], kun LCP on
[Auto on] -tilassa.

Lahdon arvo on suuri, kun

[81] |SL digital
output B

Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
suoritetaan smart logic -toiminto/39] Set
dig. out. B Korkea suoritetaan. Tulon arvo
pienenee aina, kun suoritetaan smart
logic -toiminto/33] Action Set dig. out. B
Matala suoritetaan.

[167] | Start command | Lahddn arvo on suuri, kun laitteessa on
activ aktiivinen kdynnistyskasky (digitaalitulon
vaylayhteyden tai [Hand on]- tai [Auto
on] -toiminnon kautta), eika aktiivista
pysaytyskaskya ole.

[168] | Drive in hand
mode muuttaja on [Hand on] -tilassa (minka

Lahdon arvo on suuri, kun taajuus-

nakee siitd, ettd [Hand on] -nappaimen
ylapuolella palaa LED-valo).

[82] |[SL digital
output C

Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
suoritetaan smart logic -toiminto [40] Set
dig. out. C:lle korkea suoritetaan. Tulon
arvo pienenee aina, kun suoritetaan
smart logic -toiminto [34] Action Set dig.
out. C:lle matala suoritetaan.

[169] | Drive in auto
mode muuttaja on auto-tilassa (minka nakee

Lahdon arvo on suuri, kun taajuus-

siitd, ettd [Auto on] -ndppdimen
yldpuolella palaa LED-valo).

[191] | Dry Pump

[192] | End Of Curve

[83] |SL digital
output D

Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
suoritetaan smart logic -toiminto [41]
Action Set dig. out. D:lle korkea
suoritetaan. Tulon arvo pienenee aina,
kun suoritetaan smart logic -toiminto [35]
Action Set dig. out. D:lle matala
suoritetaan.

[193] | Sleep Mode Taajuusmuuttaja/jarjestelma on
lepotilassa. Katso parametriryhma 22-4* -

lepotila.

[194] | Broken Belt
Function

Katkennut hihna havaittu. Ota tama
toiminto kdyttdon parametrissa
parametri 22-60 Hihnakatkostoiminto.

[196] | Fire Mode Taajuusmuuttaja toimii fire mode -tilassa.
Katso parametriryhma 24-0* Fire mode -

tila.

[160] | No alarm Lahdoén arvo on suuri, kun aktiivista

halytysta ei ole.

[198] | Drive Bypass Kéaytetaan signaalina, jolla aktivoidaan
ulkoinen sahkémekaaninen ohitus
kytkemalld moottori suoraan linjaan.

Katso 24-1* Taajuusmuuttajan ohitus
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5-40 Function Relay

Ryhma (rele 1 [0], rele 2 [1])

Valitse optiot releiden toiminnon maarittamiseksi.

Kunkin mekaanisen releen valinta toteutetaan ryhmdparametrissa.
Oletusarvot parametri 5-40 Function Relay:

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [0] Kansain-
véllinen, Relay1-oletusarvo on Halytys ja Relay2-oletusarvo on
Taaj.muut.kdynnissa.

Kun parametri 0-03 Regional Settings:n asetuksena on [1] Pohjois-
Amerikka, Relay1-oletusarvo on Ei hélytysta ja Relay2-oletusarvo
on Taaj.muut.kdynnissa.

Optio: Toiminto:
[235] | Check Valve

Ramping

5-41 Rele, vetoviive

Ryhma [9] (rele 1 [0], rele 2 [1], rele 3 [2], rele 4 [3], rele 5 [4],
rele 6 [5], rele 7 [6], rele 8 [7], rele 9 [8])

130BA172.10

Selected u

Event

Relay
output | |

I
On Delay Off Delay
P 5-41 P5-42

Kuva 4.11 Rele, paastoviive

Jos valitun tapahtuman ehto muuttuu ennen kytkeytymis-
tai paastoviiveajan kulumista, se ei vaikuta relelahtoon.

4.6.5 5-5* Pulssitulo

Pulssitulon parametreja kdytetddn maarittdmadn sopivan

Alue: Toiminto: ikkunan impulssin ohjearvon pinta-alalle konfiguroimalla
0.01 s*| [0.01 - 600 s] | Syoté releen kytkeytymisajan viive. Rele skaalaus ja suodattimen asetukset pulssituloja varten.
toimii vain, jos ehto parametrissa Tuloliitin 29 toimii kuten taajuusohjearvo. Aseta liitin 29
parametri 5-40 Toimintorele on keskey- (parametri 5-13 Liitin 29, digitaalitulo arvoon [32] Pulssitulo.
tymaton tietyn ajan. Valitse 1
kaytettdvissa olevista mekaanisista - o
Ref. -
releistd ryhmatoiminnossa. Katso (;PM) o
<
parametri 5-40 Toimintorele. High <
ref. B §
. value
= P 5-53
Selected ~
Event <
| | 3
m
| | -
Relay |
output L
— =1 i
On Delay Off Delay ref. o
P 5-41 P 5-42 value i —
P 5-52 Low freq. High freq. Input
| P 5-50 P5-51 (Hz)
Selected Kuva 4.12 Pulssitulo
Event I
| |
Relay | |
output | | 5-50 Term. 29 Low Frequency
on Delay Alue: Toiminto:
P5-41 20 Hz*| [20 - 31999 | Syota moottorin pienintd akselinopeutta
Kuva 4.10 Rele, vetoviive Hz] vastaava alin taajuus (eli pienin ohjearvo)
parametrissa parametri 5-52 Liitin 29, pieni
ohje-/takaisink. Arvo. Katso kohta
5-42 Rele, paastoviive Kuva 4.12.
Ryhma[2]: Rele1[0], rele2[1 3
yhma(2) (o m 5-51 Term. 29 High Frequency
Alue: Toiminto: A
ue ° to Alue: Toiminto:
0.01 s* [ [0.01 - 600 s] [ Syota releen irtikytkeytymisajan viive.
[ ] y. B yt .Yty . ! 32000 Hz* [ [21 - 32000 | Sy&ta moottorin suurinta akselino-
Valitse 1 kaytettdvissa olevista . . .
. o o Hz] peutta vastaava korkein taajuus (eli
mekaanisista releistd ryhméatoiminnossa. . . .
i o suurin ohjearvo) parametrissa
Katso parametri 5-40 Toimintorele. . N 8 i
parametri 5-53 Liitin 29, suuri ohje-/
takaisink. Arvo.
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5-52 Term. 29 Low Ref./Feedb. Value
Alue: Toiminto:

0% | [-4999 - 4999 ] | Aseta ohjearvon alaraja [RPM] moottorin
akselinopeudelle. Tama arvo on myds pienin

takaisinkytkentaarvo, katso myods
parametri 5-13 Liitin 29, digitaalitulo = [32]
Pulssitulo.

5-53 Term. 29 High Ref./Feedb. Value

Alue: Toiminto:

Size related* [ [-4999 - Aseta ohjearvon ylaraja [RPM]

4999 ] moottorin akselinopeudelle ja suurin
takaisinkytkentaarvo, katso myos
parametri 5-13 Liitin 29, digitaalitulo
= [32] Pulssitulo.

4.6.6 5-9* Vayla ohjattu

Tama parametriryhma valitsee digitaaliset ja relelahdot
kenttdvdyldn asetuksen avulla.

5-90 Digitaalisen & relevdylan valvonta

Alue: Toiminto:

0*| [0 - OXFFFFFFFF ] | Talla parametrilla sailytetdaan digitaali-
lahtojen ja releiden ohjaus vaylan kautta.
Looginen 1 ilmaisee, ettd lahtd on suuri
tai aktiivinen.

Looginen 0 ilmaisee, ettd lahtd on pieni
tai epaaktiivinen.

Bitti 0-3 Varattu

Bitti 4 Releen 1 lahtoliitin

Bitti 5 Releen 2 lahtoliitin

Bitti 6-23 Varattu

Bitti 24 Liittimen 42 digitaalildahto
Bitti 25 Liittimen 45 digitaalildahto
Bitti 26-31 | Varattu

Taulukko 4.6 Bittitoiminnot
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4.7 Paavalikko - analoginen tulo/lahto - ryhma 6

Parametriryhma analogisen I/0O-konfiguraation ja digitaali-
ldhdon madrittdmiseen. Taajuusmuuttajassa on 2
analogiatuloa:

. Liitin 53.
. Liitin 54.

Analogiset tulot voidaan vapaasti asettaa joko jannitetu-
loiksi (0-10 V) tai virtatuloiksi (0/4-20 mA).

4.7.1 6-0* Analog. I/O-tila

6-00 "Elava nolla" aikakatk.aika

Alue: Toiminto:

10 s* [1-99 5] Syota aikakatkaisuaika.

6-01 "Elava nolla" aikakatk.toiminto

Optio: Toiminto:
Valitse aikakatkaisutoiminto. Kohdassa
parametri 6-01 "Eldvd nolla"
aikakatk.toiminto maaritetty toiminto
aktivoituu, jos liittimen 53 tai 54
tulosignaali on pienempi kuin 50 % kohdan
parametri 6-10 Liitin 53 alijénnite,
parametri 6-12 Liitin 53 alivirta,
parametri 6-20 Liitin 54 alijénnite tai
parametri 6-22 Liitin 54 alivirta arvosta
kohdassa parametri 6-00 "Eldvd nolla"
aikakatk.aika madritetyn ajan.

[0] * | Off

[1]1 | Lahdon lukitus

[2] [ Pysaytys

[3] | RySminta

[4] | Maks.nopeus

[5] | Pysdyt./lauk.

Ohje/tak kytk. <
&
[RPM] <
[}
R
Par 6-xx -
Suuri ohje/ 1500 =
tak.k. arvo' | !
1200 — | |
900 — | !
\ \
600 — | |
Par 6-xx 300 — | !
Pieni ohje/ 150 — \ \
tak.k. arvo' I |
v 5V Vv [V]
Par 6-xx ! Analoginen tulo
'Pieni jannite' tai \
'Pieni virta' |
Par 6-xx

'Suuri jannite' tai
'Suuri virta'

Kuva 4.13 "Eldava nolla" aikakatk.toiminto

4.7.2 6-1* Analoginen tulo 53

Parametrit, joilla maaritetdan skaalaus ja rajat analogiselle
tulolle 53 (liitin 53).

6-10 Liitin 53 alijannite

Alue: Toiminto:

0,07 v*

[0 - 10 V] | Syota jannite (V), joka vastaa arvoa
parametri 6-14 Liitin 53 pieni ohjearvo/
takaisink. Arvo. Aktivoi parametri 6-01 "Eldvé
nolla" aikakatk.toiminto asettamalla arvo

>1 V.

6-11 Liitin 53 ylijannite
Alue:
10 V*

Toiminto:

[0 - 10 V] | Sydtd jannite, joka vastaa korkeaa ohjearvoa
(asetus parametri 6-15 Liitin 53 suuri ohjearvo/

tak.k. Arvo).

6-12 Liitin 53 alivirta

Alue: Toiminto:
4 mA*| [0-20 Syota pienen virran arvo. Tama ohjearvo-
mA] signaali vastaa par. parametri 6-14 Liitin 53

pieni ohjearvo/takaisink. Arvo madritettya
pienta ohjearvo-/takaisinkytkentaarvoa.
Aktivoi parametri 6-01 "Eldivé nolla"
aikakatk.toiminto asettamalla arvo >2 mA.

6-13 Liitin 53 ylivirta
Alue: Toiminto:

20 mA*

[0 - 20 mA] | Syota ylivirta-arvo, joka vastaa par.
parametri 6-15 Liitin 53 suuri ohjearvo/tak.k.
Arvo asetettua suurta ohje-/takaisinkytken-

taarvoa.
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6-14 Liitin 53 pieni ohjearvo/takaisink. Arvo

6-22 Liitin 54 alivirta

alijannite/parametri 6-12 Liitin 53 alivirta
asetettua jannitetta tai virtaa.

6-15 Liitin 53 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
0% | [-4999 - 4999 ] | Syota viite- tai takaisinkytkentdarvo, joka 4 mA*| [0-20 |[Syota pienen virran arvo. Tama ohjearvo-
vastaa kohdassa parametri 6-10 Liitin 53 mA] signaali vastaa par. parametri 6-24 Liitin 54

pieni ohjearvo/takaisink. Arvo maaritettyd
pientd ohjearvo-/takaisinkytkentdarvoa. Aktivoi
elavan nollan aikakatkaisutoiminto
parametrissa parametri 6-01 "Eldvd nolla"
aikakatk.toiminto asettamalla arvo >2 mA.

parametri 6-11 Liitin 53 ylijénnite/
parametri 6-13 Liitin 53 ylivirta
asetettua jannitetta tai virtaa.

6-16 Liitin 53 suodatinaikavakio

Alue: Toiminto:
0,01 s*[ [0,01 - 10 | Aseta aikavakio. Tama on ensimmaisen
s] tilauksen digitaalisen alipaastésuodattimen

aikavakio sahkoéisen kohinan vaimen-
nukseen liittimessa 53. Suuri aikavakioarvo
parantaa vaimennusta mutta lisad myos
aikaviivetta suodattimen lapi.

Alue: Toiminto:
Riippuu [-4999 - Syota viite- tai takaisinkytkentdarvo, Liiti livi
koosta* 4999 ] joka vastaa kohdassa £zt LI B i

Alue: Toiminto:

20 mA*

[0 - 20 mA] | Syota ylivirta-arvo, joka vastaa par.
parametri 6-25 Liitin 54 suuri ohjearvo/tak.k.
Arvo asetettua suurta ohje-/takaisinkytken-
taarvoa.

6-24 Liitin 54 pieni ohjearvo/takaisink. Arvo

Alue: Toiminto:

0% | [-4999 - 4999 ] | Syéta viite- tai takaisinkytkentdarvo, joka
vastaa kohdassa parametri 6-21 Liitin 54
ylijannite/parametri 6-22 Liitin 54 alivirta
asetettua jannitettd tai virtaa.

6-19 Liitimen 53 tila

6-25 Liitin 54 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo

4.7.3 6-2* Analoginen tulo 54

Parametrit, joilla maaritetdan skaalaus ja rajat analogiselle
tulolle 54 (liitin 54).

6-20 Liitin 54 alijannite

Alue: Toiminto:
0,07 V¥| [0-10 Syo6ta jannite, joka vastaa matalaa ohjearvoa
V] (asetus parametri 6-24 Liitin 54 pieni ohjearvo/

takaisink. Arvo). Aktivoi parametri 6-01 "Eldvd
nolla" aikakatk.toiminto asettamalla arvo

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
Valitse, kdytetaanko liitinta 53 virta- vai jannite- Riippuu [-4999 - Syota viite- tai takaisinkytkentaarvo,
tulona. koosta* 4999 | joka vastaa kohdassa
0] |Virtatila parametri 6-21 Liitin 54 ylijdnnite/
117 * [Jannitetila parametri 6-23 Liitin 54 ylivirta

asetettua jannitettd tai virtaa.

6-26 Liitin 54 suodatinaikavakio

Alue: Toiminto:
0,01 s*| [0,01 - 10 |Syota aikavakio, joka on ensimmaisen
s] tilauksen digitaalisen alipadstosuodattimen

aikavakio sahkoisen kohinan vaimen-
nukseen liittimessa 54. Suuri aikavakioarvo
parantaa vaimennusta mutta lisad myos
aikaviivetta suodattimen lapi.

6-29 Liitimen 54 tila

(asetus parametri 6-25 Liitin 54 suuri ohjearvo/
tak.k. Arvo).

STV, Optio: Toiminto:
Valitse, kdytetaanko liitinta 54 virta- vai jannite-
6-21 Liitin 54 ylijannite tulona.
Alue: Toiminto: o1 |virtatila
10 V*| [0 - 10 V] [ Syoté jannite, joka vastaa korkeaa ohjearvoa [1] * [ Jannitetila

o))
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4.7.4 6-7* Analoginen/digitaalilahto 45

Parametrit, joilla madritetdan skaalaus ja rajat analogiselle/
digitaalilahddlle 45. Analogiset 1dhdot ovat virtalahtoja:
0/4-20 mA. Analogialahddn resoluutio on 12-bittinen.
Analogialdhtoliittimet voidaan myds asettaa digitaalilah-
doiksi.

6-70 Terminal 45 Mode

Optio: Toiminto:
Aseta liitin 45 analogialdhdoiksi tai digitaali-
|ahdoksi.

[0] *]10-20 mA

[11 |4-20 mA

[2] [ Digitaalildhto

6-71 Terminal 45 Analog Output

Optio: Toiminto:

Valitse liittimen 45 toiminto analogiseksi
virtaldhdoksi. Katso myo6s
parametri 6-70 Terminal 45 Mode.

[0] * | Ei toimintoa
[100] | LahtStaajuus

0-100 Hz

Minger—Maxgef.

6-72 Terminal 45 Digital Output

Optio: Toiminto:

[16] | Below speed, low

[17] [ Above speed, high

[19] [Below feedback, low

[20] | Above feedback, high

[21] [ Thermal warning

[22] [Ready, no thermal warning

[23] [ Remote, ready, no thermal
warning

[24] | Ready, Voltage OK

[25] [ Reverse

[26] | Bus OK

[32] | Mech brake ctrl

[35] | External Interlock
[36] | Control word bit 11
[37] | Control word bit 12
[41] | Below reference, low
[42] | Above ref, high

[45] [ Bus Control

[60] | Comparator O

[61] | Comparator 1

[62] | Comparator 2

45 Mode. Katso
parametrista

parametri 5-40 Toimin-
torele optioiden kuvaus.

[0] * | No operation
[1] Control Ready

[2] Drive ready

[3] Drive ready/remote control

[4] Standby / no warning

[5] Drive running

[6] Running / no warning

[7]1 Run in range/no warning

[8] Run on ref/no warning
[9] Alarm
[10] [Alarm or warning

[12] | Out of current range

[13] |Below current, low

[101] | Ohjearvo [63] | Comparator 3
[102] | Takaisinkytkenta | Minrs—Maxrs [64] | Comparator 4
[103] | Moottorin virta | O-lmax [65] | Comparator 5
[70] [ Logic rule O
[106] | Teho 0-Pnom [71] | Logic rule 1
[139] | Vaylan ohjaus 0-100% [72] | Logic rule 2
[73] | Logic rule 3
Optio: Toiminto: [75] | Logic rule 5
Valitse liittimen 45 [80] | SL digital output A
toiminto digitaaliseksi [81] |SL digital output B
virtalahdoksi. Katso myos [82] [SL digital output C
parametri 6-70 Terminal [83] [SL digital output D

[14] [ Above current, high

[160] | No alarm
[161] | Running reverse

[165] | Local ref. active

[166] | Remote ref. active

[167] [ Start command activ
[168] [ Drive in hand mode
[169] [ Drive in auto mode

[191] [ Dry Pump

[192] | End Of Curve

[193] | Sleep Mode

] [ Broken Belt Function
[196] | Fire Mode
] | Drive Bypass

MGO3N220
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6-73 Terminal 45 Output Min Scale 6-91 Terminal 42 Analog Output

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:
0%*| [0- Skaalaus liittimen 45 analogisen signaalin Valitse liittimen 42 toiminto analogiseksi
200 %] vahimmaislahdolle (0 tai 4 mA). Aseta arvoksi virtalahdoksi. Katso myos parametri 6-
kohdassa parametri 6-71 Terminal 45 Analog 90 Terminal 42 Mode.

Output valitun muuttujan koko alueen [0] * | Ei toimintoa

[100] | Lahtotaajuus 0-100 Hz

6-74 Terminal 45 Output Max Scale [101] | Ohjearvo Mingef. - Maxrgef.

prosenttiosuus.

Alue: Toiminto: [102] | Takaisinkytkent& [ Minrs - Maxrs
100 % | [0 - Skaalaa analogisen signaalin maksimilahto (20 [103] | Moottorin virta | O—lmax
@ 200 %] | mA) liittimessa 45. Aseta arvoksi kohdassa
parametri 6-71 Terminal 45 Analog Output valitun [106] | Teho 0-Prom
muuttujan koko alueen prosenttiosuus. [139] | Vaylan ohjaus 0-100%
i
20—+ Optio: Toiminto:
Valitse liittimen 42
toiminto analogiseksi
0/t virtalahdoksi. Katso
0% Anal(‘.)gue Analogue 100%Variable my&s parametri 6—
&l}l;pslj:ale I?A:ip;:ale E)ol:tput 90 Terminal 42 Mode.
par.6-73 par.6-74 example: Katso parametrista
Power

parametri 5-40 Toimin-

Kuva 4.14 Lahdon maksimiskaalaus torefe optioiden kuvaus.

[0] * | No operation
[1] Control Ready
[2] Drive ready

6-76 Terminal 45 Output Bus Control

[3] Drive ready/remote control

Alue: Toiminto: [4] |Standby / no warning
0*| [0 - 16384 ]| Sailyttaa analogialdhddn tason, jos ohjataan [5] Drive running
vaylalla. [6] Running / no warning

[71 Run in range/no warning

4.7.5 6-9* Analoginen/digitaalilahto 42 [8] | Run on ref/no warning
[9]1 |Alarm
Parametrit, joilla maaritetaén rajat analogiselle/digitaali- (10] | Alarm or waring
lahdolle 42. Analogiset Idhdot ovat virtalahtoja: 0/4-20 mA. [12] | Out of current range
Analogialdhtdjen resoluutio on 12-bittinen. Analogialdhts- [13] | Below current, low
liittimet voidaan my®&s asettaa digitaalilahddiksi. [14] | Above current, high
> [16] [Below speed, low
(171 | Above speed. high
Optio: Toiminto: [19] | Below feedback, low
Aseta liitin 42 analogialahdoiksi tai digitaali- [20] | Above feedback, high
|ahdksi. [21] | Thermal warning
[0] *[0-20 mA [22] | Ready, no thermal warning
[11 |4-20mA [23] | Remote, ready, no thermal
[2] [ Digitaalilahto warning

[24] [ Ready, Voltage OK
[25] | Reverse

[26] [Bus OK

[32] | Mech brake ctrl
[35] [ External Interlock
[36] [ Control word bit 11
[37] [ Control word bit 12
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6-92 Terminal 42 Digital Output 6-94 Liitin 42 Iahdon maks. skaalaus

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:

[41] | Below reference, low 100 % | [O - Skaalaa maksimilahtd (20 mA) liittimessa 42.

[42] | Above ref, high * 200 %] | Aseta arvoksi kohdassa parametri 6-91 Terminal

[45] | Bus Control 42 Analog Output valitun muuttujan koko

[60] | Comparator 0 alueen prosenttiosuus.

[61] | Comparator 1 =)
Current ~

[62] [ Comparator 2 (mA) N

o

[63] | Comparator 3 20+ =

[64] | Comparator 4 :

[65] | Comparator 5

[70] | Logic rule 0 0/4+——

[71] [Logic rule 1 0% Analog Analog 100%Variable

- output Output for
[72] | Logic rule 2 Min Scale Max Scale output
[73] Logic rule 3 par. 6-93 par. 6-94 example:
Power

[74] | Logic rule 4

[75] | Logic rule 5 Kuva 4.15 Lahdon maksimiskaalaus

[80] [SL digital output A

[81] | SL digital output B

[82] [SL digital output C

[83] |SL digital output D
[160] | No alarm Alue: Toiminto:

6-96 Liitin 42 13hto, vaylan valvonta

Running reverse 0* [ [0-16384 ] [ Sailyttad analogialahdon liittimessa 42, jos
Local ref. active ohjattu vaylalla.

Remote ref. active

[161
[165
[166
[167
[168
[169
[191
[192
[193
[194
[196
[198

Start command activ

Drive in hand mode

Drive in auto mode

Dry Pump
End Of Curve
Sleep Mode

Broken Belt Function
Fire Mode
Drive Bypass

]
]
]
1
]
]
]
]
]
]
]
]

6-93 Liitin 42 lahdon min. skaalaus

Alue: Toiminto:

0 %* | [0 - 200 %] | Skaalaus liittimen 42 analogisen signaalin
vahimmadislahdolle (0 tai 4 mA). Aseta arvoksi
kohdassa parametri 6-91 Terminal 42 Analog
Output valitun muuttujan koko alueen
prosenttiosuus.
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4.8 Paavalikko - tiedonsiirto ja asetukset - ryhma 8

4.8.1 8-0* Yleiset asetukset

8-01 Ohjauspaikka

Optio: Toiminto:
Tama parametri ohittaa asetukset
parametri 8-50 Rullauksen valinta -
parametri 8-56 Esiaset. ohjearvon valinta.
[0] * | Digit. ja Kayta ohjauksessa sekd digitaalituloa ettd
ohjaussana ohjaussanaa.

[1]1 | Digital only Kéyta ohjauksessa ainoastaan digitaali-

tulona.

[2] | Vain ohjaussana [ Kdyta ohjauksessa vain ohjaussanaa.

8-02 Control Source

Optio: Toiminto:
HUOMAUTUS!
Tata parametria ei voi muokata moottorin
kaydessa.
Valitse ohjaussanan lahde.
[0] [ None
[1] [ FC Port
[3] | Option A | PROFIBUS ja PROFINET.

8-03 Control Timeout Time

Alue: Toiminto:
1s*| [0.1 - Aseta maksimiaika, jonka odotetaan kuluvan 2
6000 s] perakkaisen sanoman vastaanoton valilla. Jos

tama aika ylitetaan, se tarkoittaa, etta
sarjaliikenne on keskeytynyt. Toiminto, joka
valittiin parametrissa parametri 8-04 Ohjauksen
aikakatkaisutoiminto Ohjauksen aikakatkaisu,
suoritetaan.

8-04 Control Timeout Function

Optio: Toiminto:
Valitse aikakatkaisutoiminto. Aikakatkaisu-
toiminto aktivoituu, kun ohjaussanaa ei
pdivitetd parametrissa
parametri 8-03 Ohjauksen aikakatk.aika
madritettyna aikana. Optio [[20] N2
Override Release nakyy vain, kun Metasys
N2 -protokolla on asetettu.

[0] * | Off

[1]1 | Freeze output

[2] [Stop

[3] |Jogging

[4] | Max. speed

[5] | Stop and trip

[20] | N2 Override

Release

8-07 Diagnoosilaukaisin

Optio: Toiminto:

Valitse [0] ei kdytdssd kun laajennettua
diagnoosidataa (EDD) ei ldheteta. Valitse
[1] laukaise hdlytykset lahettdaksesi EDD:n
halytyksen yhteydessa tai [2] laukaise
hdlytys/var. lahettadksesi EDD:n halytys- tai
varoitustilanteessa. Kaikki kenttavaylat
eivat tue diagnoositoimintoa.

[0] * | Ei kdytOssa

[11 [Laukaise
halytykset
[2] | Lauk. halytys/
var.

4.8.2 8-1* Ohjaussanan sana-asetukset

8-10 Control Word Profile

Optio: Toiminto:

Valitse ohjaus- ja tilasanojen kaannos,
joka vastaa asennettua kenttavaylaa.
Vain paikkaan A asennetut kenttavayla-
valinnat nakyvét LPC-naytolla.

[0] * | FC profile
[1] [ PROFIdrive profile

8-14 Configurable Control Word CTW
Optio:
[0] |None

Toiminto:

Taajuusmuuttaja hylkda taman bitin tiedot.

[1] * | Profile default [ Taman bitin toiminnot riippuvat valinnasta

kohdassa parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili.

[2] |CTW Valid,
active low

Jos asetuksena on 1, taajuusmuuttaja
hylkaa loput bitit ohjaussanasta.

8-19 Product Code

Alue: Toiminto:
Size [0 - 2147483647 ] | Valitse 0 todellisen kenttévaylén
related* tuotekoodin lukemiseksi

asennetun kenttavayldoption
mukaan. Valitse 1 todellisen
myyjan tunnuksen lukemiseksi.

4.8.3 8-3* FC-portin asetukset

8-30 Protocol

Optio: Toiminto:
Valitse protokolla integroidulle RS485-portille.
Muutokset asetuksessa parametri 8-30 Protocol
voivat muuttaa siirtonopeutta.

[0] *| FC FC-protokollan mukainen tiedonsiirto.
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8-30 Protocol

8-36 Vasteen maksimiviive

‘ i

8-31 Address

Alue:

Toiminto:

1*[ [0.0 - 247 ]| Sy6ta osoite RS485-portille. Voimassa oleva
alue: 1-126 FC-vaylalle tai 1-247 Modbus-
vaylalle.

8-32 Baud Rate
Optio:

Toiminto:

Valitse RS485-portin siirtonopeus

Oletusarvo viittaa FC-protokollaan. Muutokset
parametrin parametri 8-30 Protokolla

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:

[2] | Modbus Tiedonsiirto Modbus RTU -protokollan Riippuu [0,1-10,0 [Maarita maksimiviive pyynnon
RTU mukaan. koosta* s] vastaanoton ja vastauksen

@ | FLN Ia:hettalmlsen vélille. {os tama aika

5] | BACNet ylitetaan, vastausta ei anneta.

8-37 Maximum Inter-char delay

Toiminto:

[0.025 - 0.025 s] [ Maarita pisin sallittu vali kahden
tavun vastaanoton valille. Tama

Alue:
0.025 s*

parametri aktivoi aikakatkaisun, jos
lahetys keskeytyy.

4.8.4 8-4* MC protokolla-asetukset

8-40 Telegram Selection

Optio: Toiminto:
asetuksessa voivat muuttaa siirtonopeutta. el e e R
e ED VI [T ) tavien sahkeiden tai tavallisten
parametri 8-30 Protokolla voi muuttaa siirtono- eTilielidan [ Fessarse
peutta. )
[0] | 2400 Baud [1] * | Standard telegram 1
au
[300] | Standard telegram
[1]| 4800 Baud Oletusasetus FLN. FCM300
[2] ] 9600 Baud Oletusasetus BACnet.
8-42 PCD Write Configuration
3] 19200 Baud [ Oletusasetus Modbus RTU.
El Eri parametreja voidaan liittdd PPO:n PCD 3-10:lle. PCD:iden
[4] | 38400 Baud maara riippuu PPO-tyypista.
[5] [ 57600 Baud PCD 3-10:n arvot kirjoitetaan valittuihin parametreihin data-
[6] | 76800 Baud arvoina.
[71] 115200 Baud Optio: Toiminto:
8-33 Pariteetti / pysdytysbitit [0] None
Optio: Toiminto: [1] [302] Minimum Reference
i ) [2] [303] Maximum Reference
Pariteetti ja pysaytysbitit protokollalle, 3] B4R TR t
am amp up time
joka kayttaa FC-porttia. Joissakin o 342] Ramp ] Ramp dan e
protokollissa kaikki vaihtoehdot eivat P P .
ole kéytettavissi. [5] [351] Ramp 2 Ramp up time
[6] [352] Ramp 2 Ramp down time
Oletusarvo viittaa FC-protokollaan. 71 [380] Jog Ramp Time
Protokollan vaihto kohdassa B [381] Quick Stop Time
parametri 8-30 Protocol voi muuttaa ] [412] Motor Speed Low Limit (Hz]
siirtonopeutta.
P [10] [414] Motor Speed High Limit [Hz]
[0] | Even Parity, 1 Stop Bit 1] [590] Digital & Relay Bus Control
[11| Odd Parity, 1 Stop Bit 2] [676] Terminal45 Output Bus
[2] | No Parity, 1 Stop Bit Control
[3] | Ei par, 2 pys.bittid [13] [696] Terminal 42 Output Bus
S Control
8-35 Minimum Response Delay
Alue: Toiminto: [14] [894] Bus Feedback 1
ue: fminto: [15] FC Port CTW
0.01 s*| [0.0010 - 0.5 s] | Mddrita minimiviive pyynnon [6] FC Port REF
vastaanoton ja vastauksen lahettamisen
vdlille. Minimiviiveaikaa kaytetdan
modeemin paluuviiveiden valttamiseen.
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8-43 PCD Read Configuration

Eri parametreja voidaan liittdd PPO:n PCD 3-10:lle. PCD:iden
maara riippuu PPO-tyypista.
PCD 3-10 sailyttaa reaaliaikaisen data-arvon valituista paramet-

4.8.5 8-5* Digit./vayla

Parametrit, joilla maaritetdan ohjaussanan digitaalinen/
vaylan yhdistaminen.

[
[
[
[
[21] [1638] SL Controller State
[22] [1650] External Reference
[
[
[
[
[

[23] 1652] Feedback [Unit]

[24] 1660] Digital Input 18,19,27,33
[25] 1661] Terminal 53 Switch Setting
[26] 1662] Analog Input 53(V)

[27] 1663] Terminal 54 Switch Setting
[28] [1664] Analog Input 54

[29] [1665] Analog Output 42 [mA]
[30] [1671] Relay Output [bin]

[31] [1672] Counter A

[32] [1673] Counter B

[33] [1690] Alarm Word

[34] [1692] Warning Word

[35] [1694] Ext. Status Word

[36] [1850] Sensorless Readout [Unit]

reista. 8-50 Rullauksen valinta
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
0 None
Ll HUOMAUTUS!
[1] [1500] Operation Hours . X . )
- Tama parametri on aktiivinen vain, kun
[2] [1501] Running Hours . . .
parametri 8-01 Ohjauspaikka on [0]
[3] [1502] kWh Counter .. . .
Digit. ja ohjaussana.
[4] [1600] Control Word
[5] [1601] Reference [Unit] . . X e
Valitse rullaustoiminnon ohjaus liittimien
[6] [1602] Reference % L X R
(digitaalitulon) ja/tai vaylan kautta.
[71 [1603] Status Word
18] [1605] Main Actual Value [%] [0] | Digitaa- Aktivoi rullauksen digitaalitulon kautta.
[9] [1609] Custom Readout litulo
1101 [1610] Power [kW] [1] | Vayla Aktivoi rullauksen sarjaliikenneportin kautta.
[11] [1611] Power [hp] [2] | Logiikka JA | Aktivoi rullauksen kenttavaylan/sarjaliikenne-
[12] [1612] Motor Voltage portin ja yhden digitaalitulon kautta.
(3] [1613] Frequency [3] * | Logiikka TAI | Aktivoi rullauksen sarjaliikenneportin ja yhden
4] [1614] Motor Current digitaalitulon kautta.
[15] [1615] Frequency [%]
[16] [1616] Torque [Nm] 8-51 Pikapysaytyksen valinta
[17] 1618] Motor Thermal Optio: Toiminto:
[18] 1630] DC Link Voltage HUOMAUTUS
[19] 1634] Heatsink Temp. - — :
0] 1635 Inverter Thermal Tama parametri on aktiivinen vain, kun

parametri 8-01 Ohjauspaikka on [0]
Digit. ja ohjaussana.

Valitse pikapysaytys liittimien (digitaalitulon)
ja/tai vaylan kautta.

[0] | Digitaalitulo | Aktivoi pikapysadytyksen digitaalitulon kautta.

[11 | Vayla Aktivoi pikapysaytyksen sarjaliikenneportin

kautta.

[2] | Logiikka JA | Aktivoi pikapysaytyksen sarjaliikenneportin

kautta ja 1 digitaalitulon kautta.

[3] * | Logiikka TAI | Aktivoi pikapysdytyksen sarjaliikenneportin
kautta tai 1 digitaalitulon kautta.

8-52 DC-jarrun valinta

Optio: Toiminto:
HUOMAUTUS!
Tama parametri on aktiivinen vain, kun
parametri 8-01 Ohjauspaikka on [0] Digit.
ja ohjaussana.
Valitse DC-jarrutuksen ohjaus liittimien kautta
(digitaalitulo).

[0] | Digitaalitulo | Aktivoi DC-jarrutuksen digitaalitulon kautta.

[1] ] Vayla Aktivoi DC-jarrutuksen sarjaliikenneportin
kautta.
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8-52 DC-jarrun valinta

8-55 Asetusten valinta

Optio: Toiminto:

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[2] | Logiikka JA [ Aktivoi DC-jarrutuksen sarjaliikenneportin kautta Valitse taajuusmuuttajan ohjaustoiminto
ja 1 digitaalitulon kautta. liitinten (digitaalitulon) ja/tai sarjaliikenneportin
[3] | Logiikka TAI | Aktivoi DC-jarrutuksen sarjaliikenneportin kautta kautta.
tai 1 digitaalitulon kautta. [0] [ Digitaa- Aktivoi asetusten valinnan digitaalitulon kautta.
litulo
[1] | Vayla Aktivoi asetusten valinnan kdyttoon sarjaliiken-

neportin kautta.

HUOMAUTUS!

Tama parametri on aktiivinen vain, kun
parametri 8-01 Ohjauspaikka on [0] Digit.
ja ohjaussana.

Valitse taajuusmuuttajan ohjauksen kdynnistys-
toiminto liitinten (digitaalitulon) kautta.

[0] | Digitaa-
litulo

Aktivoi kdynnistyskomennon digitaalitulon
kautta.

[11 [Vayla Ottaa kdynnistyskomennon kayttéon sarjalii-

kenneportin tai kenttavadyldoption kautta.

[2] |Logiikka JA [ Ottaa kdynnistyskomennon kayttoon sarjalii-

kenneportin ja 1 digitaalitulon kautta.

[3] * | Logiikka
TAl kenneportin tai 1 digitaalitulon kautta.

8-54 Kaanteinen valinta

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on aktiivinen vain, kun
parametri 8-01 Ohjauspaikka on [0] Digit.
ja ohjaussana.

Ottaa kaynnistyskomennon kayttoon sarjalii-

Valitse taajuusmuuttajan peruutustoiminto
liitinten (digitaalitulon) ja/tai sarjaliikenne-
portin kautta.

[2] | Logiikka JA [ Aktivoi asetusten valinnan sarjaliikenneportin
kautta ja 1 digitaalitulon kautta.

[3] * | Logiikka Aktivoi asetusten valinnan sarjaliikenneportin
TAI kautta tai 1 digitaalitulon kautta.

8-56 Esiaset. ohjearvon valinta

Optio: Toiminto:

Valitse taajuusmuuttajan esivalittu ohjearvo
liitinten (digitaalitulon) ja/tai sarjaliikenne-
portin kautta.

[0] [ Digitaalitulo | Aktivoi esivalitun ohjearvon valinnan digitaa-
litulon kautta.

[1] | Vayla Ottaa esivalitun ohjearvon kdyttoon sarjalii-

kenneportin kautta.

[2] | Logiikka JA [ Aktivoi esivalittujen ohjearvojen valinnan
sarjaliikenneportin kautta ja 1 digitaalitulon

kautta.

[3] * [ Logiikka TAI [ Aktivoi esivalittujen ohjearvojen valinnan
sarjaliikenneportin kautta tai 1 digitaalitulon
kautta.

8-57 Profidrive OFF2 Select

Valitse taajuusmuuttajan ohjauksen OFF2-valinta liitinten (digitaa-
litulon) ja/tai kenttdvaylan kautta. Tama parametri on aktiivinen
vain, kun parametrin parametri 8-01 Ohjauspaikka asetus on [0]
digitaali- ja valv. sana ja parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili:n
asetuksena on [1] Profidrive/profiili.

neportin ja 1 digitaalitulon kautta.

0] * | Digitaa- Aktivoi peruutuskomennon digitaalitulon
(o ] g P 9 Optio: Toiminto:
litulo kautta.
[0] Digit. tulo
[1] | Vayla Ottaa peruutuskomennon kayttoon sarjaliiken- Rl Vayla
neportin kautta. 2] Logiikka JA
[2] | Logiikka JA | Ottaa peruutuskomennon kdyttoon sarjaliiken- [3] * Logiikka TAI

8-58 Profidrive OFF3 Select

[3] | Logiikka Ottaa peruutuskomennon kayttoon sarjaliiken- . . . . . " .
L Valitse taajuusmuuttajan ohjauksen OFF3-valinta liitinten (digitaa-
TAl neportin tai 1 digitaalitulon kautta. . o . L . .
litulon) ja/tai sarjaportin kautta. Tama parametri on aktiivinen
8-55 Asetusten valinta ve.lir.1, ku.n .parametrin /:.Jarametri 8—?1 Ohjanpaikka asetu.s. on [0]
. — digitaali- ja valv. sana ja parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili:n
Optrlo: , Toiminto: asetuksena on [1] Profidrive/profiili.
HUOMAUTUS! Optio: Toiminto:
Tama parametri on aktiivinen vain, kun [0] Digit. tulo
parametri 8-01 Ohjauspaikka on [0] Digit. R Vayla
ja ohjaussana. 2] Logiikka JA
[3] * Logiikka TAI
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4.8.6 8-7* BACnet

8-70 BACnet-laitemalli

Alue: Toiminto:
1*| [0 - 4194303 ]| Syota taman BACnet-laitteen yksilollinen
tunnus.

8-72 MS/TP Max -isannat

Alue:

Toiminto:

127%| [0 - 127 ] | M&arita isannan osoite, joka pitaa hallussaan
verkon suurinta osoitetta. Taman arvon pienen-
taminen optimoi merkinnan.

8-73 MS/TP Max -infokehykset

Alue: Toiminto:

1% [1-65534 ]| Maarittad, kuinka monta info-/datakehysté laite
saa lahettaa merkkia pitaessaan.

8-74 "l am" Service

Optio: Toiminto:

[0] * [ Kuitt. verkkoj. k. [ Valitse, kun laitteen pitaa lahettaa I-Am-
huoltoviesti vain kdynnistettaessa.

[1]1 | Jatkuvasti Valitse kun laitteen tulee ldhettaa I-Am-
huoltoviesti jatkuvasti noin 1 minuutin

valein.

8-75 Intialisation Password

Alue: Toiminto:

admin* | [1-1 ][ Syota tarvittava salasana taajuusmuuttajan

uudelleen alustuksessa BACnet-laitteelta.

8-79 Protocol Firmware version

Alue: Toiminto:

Size related* | [0 - 65535 ] [ Lue tuettu protokollaversio. Indeksi 5

koskee BACnet-laitetta.

4.8.7 8-8* FC-portin diagnostiikka

N&itd parametreja kdytetdan vaylan tiedonsiirron
tarkkailuun FC-portin kautta.

8-80 Vaylan viestimaara

Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ]| Tama parametri ndyttaa vaylassa
havaittujen voimassa olevien sahkeiden
maadran.

8-81 Vaylan virhemaara

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 4294967295 ] | Tama parametri ndyttaa vaylassa
havaittujen virheellisten sahkeiden
(esimerkiksi CRC-vika) maaran.

8-82 Orjan saapuv. viestit
Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ]| Tama parametri nayttaa orjalle
osoitettujen voimassa olevien sahkeiden

madran, jotka taajuusmuuttaja on
ldhettanyt.

8-83 Orjan virhemaara

Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ] | Tama parametri nayttaa sellaisten
virhesédhkeiden maaran, joita taajuus-
muuttajaa ei pystynyt toteuttamaan.

8-84 Orjan lahet. viestit

Alue: Toiminto:

0% | [0 -4294967295 ]| Tama parametri ndyttaa orjan lahettamien
viestien maaran.

8-85 Orjan aikakatkaisuvirheet
Alue: Toiminto:

0% | [0 -4294967295 ]| Tama parametri ndyttaa orjan aikakatkai-
suvirheiden maaran.

8-88 Reset FC port Diagnostics

Optio: Toiminto:
[0] * Do not reset
[1] Nollaa laskuri

4.8.8 8-9* Vaylan takaisinkytkenta

8-90 Bus Jog 1 Speed
Alue:
100 RPM*

Toiminto:

[0 - 1500 RPM] [ Sy6ta rydmintanopeus. Aktivoi tama
kiinted rydmintdnopeus sarjaliiken-
neportin tai kenttavaylaoption
kautta.

8-91 Bus Jog 2 Speed
Alue:
200 RPM*

Toiminto:

[0 - 1500 RPM] | Sy6td rydomintdnopeus. Aktivoi tdma
kiinted rydmintdnopeus sarjaliiken-
neportin tai kenttavaylaoption
kautta.

8-94 Vaylan tak.kytk. 1

Alue: Toiminto:
0*| [-32768 - Kirjoita takaisinkytkenta talle parametrille
32767 ] sarjaliikenneportin kautta. Valitse tama

parametri kohdassa parametri 20-00 Tak.kytk. 1
Idhde tai parametri 20-03 Tak.kytk. 2 Lédhde
takaisinkytkentalahteeksi. Hex-arvo 4000 h
vastaa 100% tak.kytk./aluetta +200 %.
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4.9 Paavalikko - PROFIdrive - ryhma 9

9-00 Setpoint

‘ i

9-16 PCD Read Configuration

Alue: Toiminto: Valitse sahkeiden PCD 3-10:iin liitettdvat parametrit. PCD-maara
0*| [0- 65535 ]| Tama parametri vastaanottaa jaksoittaisen riippuu sahkeen tyypistd. PCD 3-10-arvot siséltavat todelliset
ohjearvon isantaluokasta 2. Jos ohjauspriori- data-arvot valituista parametreista.
teetti on asetettu isantdluokkaan 2, ohjearvo Optio: Toiminto:
taajuusmuuttajalle otetaan tasta parametrista, [0]
kun taas jaksoittainen ohjearvo hylataan. [894] Bus Feedback 1
[1500] Operating hours
15011 [ Running Hous
Alue: Toiminto: [1502] KWh Counter
0*| [0 - 65535 ][ Tama parametri toimittaa MAV:n isdntaluokkaan [1600] Control Word
2. Parametri on voimassa, jos ohjausprioriteetin [1601] Reference [Unit]
asetuksena on isantadluokka 2. [1602] Reference [%]
- - [1603] Status Word
16051 [ ain Actual Value
Valitse sahkeiden PCD 3-10:iin liitettavat parametrit. PCD-maara [1609] Custom Readout
riippuu sahkeen tyypistd. PCD 3-10-arvot kirjoitetaan valituille [1610] Power [kW]
parametreille datana. PROFIBUS-vakiosanomat, katso [611] Power [hp]
parametri 9-22 Telegram Selection. [1612] Motor Voltage
Optio: Toiminto: [1613] Frequency
[0] [1614] Motor current
[302] Minimum Reference [1615] Frequency [%]
[303] Maximum Reference [1616] Torque [Nm]
[312] Catch up/slow Down Value [1618] Motor Thermal
[341] Ramp 1 Ramp Up Time [1622] Torque [%]
[342] Ramp 1 Ramp Down Time [1626] Power Filtered [kW]
[351] Ramp 2 Ramp Up Time [1627] Power Filtered [hp]
[352] Ramp 2 Ramp Down Time [1630] DC Link Voltage
[380] Jog Ramp Time [1634] Heatsink Temp.
[381] Quick Stop Ramp Time [1635] Inverter Thermal
[412] Motor Speed Low Limit [Hz] [1638] SL Controller State
[414] Motor Speed High Limit [Hz] [1639] Control Card Temp.
[553] Term. 29 High Ref./Feedb. Value [1650] External Reference
[590] Digital & Relay Bus Control [1652] Feedback[Unit]
[615] Terminal 53 High Ref./Feedb. [1660] Digital Input
Value [1661] Terminal 53 Setting
[625] Terminal 54 High Ref./Feedb. [1662] Analog Input Al53
Value [1663] Terminal 54 Setting
[696] Terminal 42 Output Bus Control [1664] Analog Input Al54
[890] Bus Jog 1 Speed [1665] Analog Output AO42 [mA]
[891] Bus Jog 2 Speed [1666] Digital Output
[894] Bus Feedback 1 [1667] Pulse Input #29 [Hz]
[1680] Fieldbus CTW 1 [1671] Relay Output [bin]
[1682] Fieldbus REF 1 [1672] Counter A
[2021] Setpoint 1 [1673] Counter B
[1679] Analog Output AO45
[1684] Comm. Option STW
[1685] FC Port CTW 1
[1690] Alarm Word
[1691] Alarm Word 2
[1692] Warning Word
[1693] Warning Word 2
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9-16 PCD Read Configuration 9-23 Parameters for Signals

Valitse sdhkeiden PCD 3-10:iin liitettédvét parametrit. PCD-maéara Optio: Toiminto:
riippuu sahkeen tyypistd. PCD 3-10-arvot sisaltavat todelliset [380] Jog Ramp Time
data-arvot valituista parametreista. [381] Quick Stop Ramp Time
Optio: Toiminto: [412] Motor Speed Low Limit [Hz]
[1694] Ext. Status Word [414] Motor Speed High Limit [Hz]
[1695] Ext. Status Word 2 [553] Term. 29 High Ref./Feedb. Value
[1697] Alarm Word 3 [590] Digital & Relay Bus Control
[1850] Sensorless Readout [unit] [615] Terminal 53 High Ref./Feedb. Value
[625] Terminal 54 High Ref./Feedb. Value
S e el [696] Terminal 42 Output Bus Control
Alue: Toiminto: 1890] Bus Jog 1 Speed
126*| [0 - Sy6ta aseman osoite tdssd parametrissa tai [891] Bus Jog 2 Speed
126 ] vaihtoehtoisesti laitekytkimessa. Saataaksesi [894] Bus Feedback 1
aseman osoitetta kohdassa parametri 9-18 Node [1500] | Operating hours
Address, aseta laitekytkin asentoon 126 tai 127 [1501] | Running Hours

(eli kaikki kytkimet pddille). Muussa tapauksessa [1502] | kWh Counter

[1600] | Control Word
[1601] | Reference [Unit]
[1602] | Reference [%]
[1603] | Status Word

[1605] | Main Actual Value [%]
[0 - 65535 ] | Valmistajakohtainen jarjestelman tunnus. [1609]

tdma parametri ndyttdd kytkimen nykyisen

asetuksen.

9-19 Drive Unit System Number

Alue: Toiminto:
1038*

Custom Readout

[1610] | Power [kW]
[1611] | Power [hp]

9-22 Telegram Selection

Optio: Toiminto: [1612] | Motor Voltage
[1] Standard telegram 1 | Valitse PROFIBUS-sahkeen vakiokon- [1613] |Frequency
figuraatio taajuusmuuttajalle [1614] | Motor current
vaihtoehdoksi vapaasti maaritet- [1615] | Frequency [%]
taville sahkeille parametri 9-15 PCD [1616) | Torque [Nm]
Write Configuration ja [1618] | Motor Thermal
par.ametri 9-16 PCD Read Configu- [1622] | Torque %]
ration. [1626] | Power Filtered [KW]
[100] * | None [1627] | Power Filtered [hp]
[1011 [PPO 1 [1630] | DC Link Voltage
[102] |PPO 2 [1634] [ Heatsink Temp.
[103] | PPO 3 [1635] | Inverter Thermal
[104] [PPO 4 [1638] | SL Controller State
[105] [PPO 5 [1639] | Control Card Temp.
[106] |PPO 6 [1650] | External Reference
[107] |[PPO 7 [1652] | Feedback[Unit]
[108] |PPO 8 [1660] | Digital Input
[200] | Custom telegram 1 [1661] | Terminal 53 Setting

[1662] | Analog Input Al53
[1663] | Terminal 54 Setting
[1664] | Analog Input Al54
[1665] | Analog Output AO42 [mA]
[1666] | Digital Output
[1667] | Pulse Input #29 [Hz]
[1671] | Relay Output [bin]
[1672] | Counter A

[1673] | Counter B

[1679] | Analog Output AO45
[1680] | Fieldbus CTW 1

9-23 Parameters for Signals

Optio: Toiminto:
[0] *
[302] Minimum Reference

[303] Maximum Reference

[312] Catch up/slow Down Value

[341] Ramp 1 Ramp Up Time

[342] Ramp 1 Ramp Down Time

[351] Ramp 2 Ramp Up Time

[352] Ramp 2 Ramp Down Time
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9-23 Parameters for Signals

9-45 Vikakoodi

‘ i

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:

[1682] | Fieldbus REF 1 0*| [0-0]]|Tama puskuri siséltda halytyssanan kaikille

[1684] | Comm. Option STW halytyksille ja varoituksille, jotka on annettu

[1685] | FC Port CTW 1 edellisen nollauksen tai kdynnistyksen jalkeen.

[1690] | Alarm Word Puskurikapasiteetti on enintaan 8 virhetapahtumaa.

[1691] | Alarm Word 2

[1692] | Warning Word 9-47 Vikanumero

[1693] | Warning Word 2 Alue: Toiminto:

[1694] | Ext. Status Word 0*| [0-01|Tama puskuri sisaltéa halytyssanan kaikille

[1695] | Ext. Status Word 2 halytyksille ja varoituksille, jotka on annettu

[1697] | Alarm Word 3 edellisen nollauksen tai kdaynnistyksen jalkeen.

[1850] | Sensorless Readout [unit] Puskurikapasiteetti on enintddn 8 virhetapahtumaa.

[2021] | Setpoint 1

9-52 Fault Situation Counter

9-27 Parametrin muokkaus Alue: Toiminto:

Optio: Toiminto: 0*] [0- 1000 ]| Nayttad vikatapahtumien maaran viimeisen
Parametreja voi muokata PROFIBUS-vaylan, kuittauksen tai kaynnistyksen jalkeen.
vakio-RS485-liittyman tai LCP:n kautta.

[0] [ Pois kaytosta | Poistaa muokkaamisen PROFIBUS-vaylén 9-53 Profibus Warning Word
kautta. Alue: Toiminto:

[1] * | Kdytossa Mahdollistaa PROFIBUS-vayldn kautta ol Teim%i parametri nayttaa PROFIBUS-tiedonsiirron
T EEREER. 65535 ] varoitukset.

9.28 P —— Bitti Kuvaus

7 Vhteys OP siniaén menetetin
Optio: Toiminto: 1 Ei kdytossa.
Prosessiohjaus (ohjaussanan, nopeusohjearvon 2 FDL (kenttévayldn datalinkin kerros)
ja prosessin tietojen asetus) on mahdollista ei ole OK.
joko Profibus-vaylan tai vakiokenttavayldan 3 Poista vastaanotettu datakomento.
kautta mutta ei molempien samanaikasesti. 4 Hetkellisarvoa ei ole paivitetty.
Paikallisohjaus on aina mahdollista paikallisoh- 5 Siirtonopeuden haku.
Jausianeellnhl.@utta. Pros:;mlcl).hjau.kskellz:“ . 5 PROFIBUS ASIC o 13heta.
tapahtuva ohjaus on mahdollista joko liitinten = PROFIBUS-alustus of ole OK.
tai kenttavaylan kautta parametrien 8-50 - 8-56 : -
. . 8 Taajuusmuuttaja on lauennut.
asetuksista riippuen.
- - T — 9 Sisainen CAN-virhe.
[0] |Ei Poistaa kaytosta ohjauksen Profibus-vaylan
i . a s 10 Virheelliset konfigurointitiedot
kaytossa kautta ja ottaa kdyttoon prosessiohjauksen -
vakiokenttavayldn tai Profibus Master -luokan 2 Ata.
Nt 1 Vaara ID lahetetty PLC:lta.
[11 [Jaks. Ottaa kayttoon prosessiohjauksen Profibus [ (e Wi,
* master Master -luokan 1 kautta ja poistaa kdytosta - Ei konfiguroitu.
kaytt. prosessiohjauksen vakiokenttivaylan tai 14 Aikakatkaisu aktiivinen.
Profibus Master -luokan 2 kautta. 15 Varoitus 34 aktiivinen.
9-44 Vikaviestilaskuri Taulukko 4.7 Bitin maaritelma
Alue: Toiminto:
0*| [0 - limoittaa vikatapahtumien maaran tallennettuna 9-63 Actual Baud Rate
65535 ] parametri 9-45 Vikakoodi:ssa. Puskurikapasiteetti Optio: Toiminto:
on enintaan 8 virhetapahtumaa. Puskuri ja — —— -
) ) . Tama parametri ndyttaa nykyisen
laskuri asetetaan nollaan kuittaamalla tai o
P, PROFIBUS-véylédn siirtonopeuden.
kdynnistamallda uudelleen. R
PROFIBUS-isdntd maarittaa siirtono-
peuden automaattisesti.
[0] 9,6 kbit/s
[1] 19,2 kbit/s
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9-63 Actual Baud Rate

9-67 Control Word 1

Optio: Toiminto:
[2] 93,75 kbit/s
[3] 187,5 kbit/s
[4] 500 kbit/s
[6] 1500 kbit/s
[71] 3000 kbit/s
[8] 6000 kbit/s
[9] 12000 kbit/s
[10] 31,25 kbit/s
[11] 45,45 kbit/s
[255] * | No baudrate found
Alue: Toiminto:
ARG HUOMAUTUS!
0] Tama parametri ei ndy LCP:n kautta.
Laitteen tunnistusparametri. Datatyyppi on ryhma[n]
unsigned16. Ensimmaisten alaindeksien tehtava on
madritelty ja esitetty kohdassa Taulukko 4.8.
Hakemis | Sisalto Arvo
to
0 Valmistaja 128
1 Laitetyyppi 1
2 Versio XXYY
3 Laiteohjelmiston yyyy
paivays vuosi

4 Laiteohjelmiston ddmm
paivays kuukausi

5 Akseleiden Muuttuja
lukumaara

6 Myyjakohtainen: PB- | xxyy
versio

7 Myyjakohtainen: XXYY
Tietokantaversio

8 Myyjakohtainen: XXYY
AOC-versio

9 Myyjakohtainen: XXYY
MOC-versio

Alue: Toiminto:

I ROIHUOMAUTUS!

Tama parametri ei ndy LCP:n kautta.

Tama parametri sisaltaa profiilin tunnistuksen. Tavu
1 siséltaa profiilin numeron ja tavu 2 profiilin
version numeron.

Alue: Toiminto:
0*| [0-65535] | Tama parametri hyvaksyy ohjaussanan isénta-
luokasta 2 samassa muodossa kuin PCD 1.
9-68 Status Word 1
Alue: Toiminto:
0*| [0 - 655351 Tama parametri ilmoittaa tilasanan isanta-
luokalle 2 samassa muodossa kuin PCD 2.
9-70 Edit Set-up
Optio: Toiminto:
Valitse asetukset, joihin ohjelmointi (tietojen
muuttaminen) kohdistuu toiminnan aikana.
Nelja asetusta voidaan ohjelmoida itsendisesti
riippumatta siitd, mika on valittu aktiiviseksi
asetukseksi. Parametrin kayttdoikeus kultakin
isdnnalta on ohjattu asetuksiin, jotka on valittu
yksittaisten isantien taholta (jaksoittainen,
asyklinen MCL1, 1. asyklinen MCL2, 2.
asyklinen MCL2, 3. asyklinen MCL2).
[1] | Set-up 1
[2] | Set-up 2
[9] * | Active Set-
up
9-71 Profibus Save Data Values
Optio: Toiminto:
RS485:n kautta muutetut parametriarvot eivat
automaattisesti tallennu pysyvaan muistiin.
Aseta taman parametrin avulla toiminto, joka
tallentaa parametriarvot eepromin pysyvaan
muistiin, jotta muutetut parametriarvot sailyvat
suljettaessa virta.
[0] * | Off Poistaa pysyvén tallennustoiminnon kaytosta.
[11 [Store all | Tallentaa kaikki parametriarvot kohdassa
setups parametri 9-70 Edit Set-up valittujen asetusten
mukaan pysyvdan muistiin. Valinta palautuu
asetukseen [0] Pois kdytéstd, kun kaikki arvot on
tallennettu.
[2] |Store all | Tallentaa kaikki parametriarvot kaikista valituista
setups asetuksista pysyvaan muistiin. Valinta palautuu
asetukseen [0] Pois kdytdstd, kun kaikki arvot on
tallennettu.
9-72 ProfibusDriveReset
Optio: Toiminto:
Kuittaa vain VLT® PROFIBUS DP
MCA 101 -option.
[0] * [ No action
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9-72 ProfibusDriveReset
Optio:

Toiminto:

‘ £

9-90 Changed Parameters (1)

Alue: Toiminto:

[11 [Power-on reset | Nollaa taajuusmuuttajan kaynnistyksen

jalkeen tehojakson osalta.

[2] Power-on reset
prep
[31 [Comm option

Nollauksen jalkeen taajuusmuuttaja haviaa
reset kenttavaylasta, mika voi aiheuttaa tiedon-

siirtovirheen isannalta.

9-75 DO Identification
Alue:
0*

Toiminto:

[0 - 65535 ] |Antaa DO-tietoja (taajuusmuuttajan kohde).

9-80 Defined Parameters (1)

Alue: Toiminto:

0*| [0-9999 ][ Tama parametri ndyttaa luettelon kaikista
madritetyista taajuusmuuttajan parametreista,
jotka on saatavana PROFIBUSia varten.

9-81 Defined Parameters (2)

Alue: Toiminto:

0*| [0-9999 ][ Tama parametri ndyttaa luettelon kaikista
madritetyista taajuusmuuttajan parametreista,
jotka on saatavana PROFIBUSia varten.

9-82 Defined Parameters (3)

Alue: Toiminto:

0*| [0-9999 ][ Tama parametri ndyttaa luettelon kaikista
madritetyista taajuusmuuttajan parametreista,
jotka on saatavana PROFIBUSia varten.

9-83 Defined Parameters (4)

Alue: Toiminto:

0*| [0-9999 ][ Tama parametri ndyttaa luettelon kaikista
madritetyista taajuusmuuttajan parametreista,
jotka on saatavana PROFIBUSia varten.

9-84 Defined Parameters (5)
Alue:

0*| [0-9999 ][ Tama parametri ndyttaa luettelon kaikista
madritetyista taajuusmuuttajan parametreista,

Toiminto:

jotka on saatavana PROFIBUSia varten.

9-85 Defined Parameters (6)

Alue: Toiminto:

0*| [0-9999 ][ Tama parametri ndyttaa luettelon kaikista
madritetyista taajuusmuuttajan parametreista,
jotka on saatavana PROFIBUSia varten.

0*| [0-9999 1| Taméa parametri ndyttaa luettelon kaikista
taajuusmuuttajan parametreista, jotka poikkeavat
oletusasetuksista.

9-91 Changed Parameters (2)

Alue:

Toiminto:

0*| [0-9999 1| Taméa parametri ndyttaa luettelon kaikista
taajuusmuuttajan parametreista, jotka poikkeavat
oletusasetuksista.

9-92 Changed Parameters (3)
Alue:
0

Toiminto:

*

[0 - 9999 1| Taméa parametri nayttaa luettelon kaikista
taajuusmuuttajan parametreista, jotka poikkeavat
oletusasetuksista.

9-93 Changed Parameters (4)

Alue: Toiminto:

0% | [0-9999 1| Taméa parametri ndyttaa luettelon kaikista
taajuusmuuttajan parametreista, jotka poikkeavat
oletusasetuksista.

9-94 Changed Parameters (5)

Alue: Toiminto:

0% | [0-9999 1| Taméa parametri nadyttaa luettelon kaikista
taajuusmuuttajan parametreista, jotka poikkeavat
oletusasetuksista.

9-99 Profibus Revision Counter

Alue: Toiminto:

0* | [0 - 65535 ]

| Tarkistuslaskurin lukema.
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4.10 Paavalikko - Smart Logic - ryhma 13
4.10.1 13-** Ohjelm. Ominaisuudet

Alykis logiikkavalvonta (Smart Logic Control, SLC) on sarja
kayttdjan maarittamia toimia (ks. par.parametri 13-52 SL-
ohjaimen toiminto[x]), jotka SLC suorittaa, kun SLC arvioi
kyseisen kadyttdjan madrittdman tapahtuman (ks. par.
parametri 13-51 SL-ohjaimen tapahtumalx]) todelliseksi.
Tapahtumat ja toimet on numeroitu ja ne on kytketty
pareiksi. Tama tarkoittaa, ettd kun tapahtuma [0] toteutuu
(saa arvon TOSI), suoritetaan toimi [0]. Tdman jalkeen
arvioidaan tapahtuman [1] ehdot, ja jos se arvioidaan
TODEKSI, suoritetaan toimi [1] ja niin edelleen. Kerralla
arvioidaan vain 1 tapahtuma. Jos tapahtuman arvioidaan
olevan EPATOSI, mitaan ei tapahdu (SLC:ss3) tdmén
skannausvalin aikana eikd muita tapahtumia arvioida. Tama
tarkoittaa, ettd kun SLC kdynnistyy, se arvioi tapahtumaa
[0] (ja vain tapahtumaa [0]) kullakin skannausvalilld. Vain
silloin, kun tapahtuman [0] arvioidaan olevan TOSI, SLC
toteuttaa toimen [0] ja alkaa arvioida tapahtumaa [1].
Tapahtumia ja toimia voidaan ohjelmoida 1 - 20 kpl. Kun
viimeinen tapahtuma/toimi on suoritettu, sarja alkaa
uudelleen tapahtumasta [0] / toimesta [0].

Alku, tapahtuma 130BA062.13
P13-01

Tila 1

Tapahtuma 1/
toimi 1

Tila 2

Tapahtuma 2/
Loppu, tapahtuma toimi 2

P13-02
~—

Loppu, tapahtuma
\P13-02
\

N

Tila 4

Tapahtuma 4/
toimi 4

Tila 3

Tapahtuma 3/
toim 3

/
7

_ “Loppu, tapahtuma
o P13-02

Kuva 4.16 Esimerkki, jossa 3 tapahtumaa/toimea

SLC:n kdynnistdaminen ja pysdyttaminen

SLC:n kdynnistys/pysaytys, valitse [1] pddilld tai [2] pois
kohdasta parametri 13-00 SL-ohjaimen tila. SLC kadynnistyy
aina tilassa 0 (missa se arvioi [0] tapahtumaa). SLC
kaynnistyy, kun kdynnistystapahtuman (maaritetty par.
parametri 13-01 Aloita tapahtuma) katsotaan olevan tosi
(jos [1] pddlld on valittuna kohdassa parametri 13-00 SL-
ohjaimen tila). SLC pysahtyy, kun pysdytystapahtuma
(parametri 13-02 Lopeta tapahtuma) on tosi.

Parametri 13-03 Nollaa SLC nollaa kaikki SLC:n parametrit ja
kaynnistda ohjelmoinnin alusta.

4.10.2 13-0* SLC-asetukset

Ota kayttoon, poista kdytosta ja kuittaa Smart Logic
Control -jakso kayttamalld SLC-asetuksia. Logiikkatoiminnot
ja vertaimet ovat aina kdynnissa taustalla, mikd avaa
erillisen ohjauksen digitaalituloilla ja -lahdailla.

13-00 SL-ohjaimen tila

Optio:  Toiminto:

Ota kdyttéon smart logic control kdynnistykseen, kun
kaynnistyskomento on annettu, esimerkiksi digitaa-
litulon kautta, valitse [1] pddilld. Poista kdytdsta smart
logic control valitsemalla [0] pois pddiltd.

[0] * | Off | Poistaa slc-ohjaimen.

[1] | On | Ottaa kayttéon slc-ohjaimen.

13-01 Aloita tapahtuma

Optio: Toiminto:

Aktivoi smart logic control -toiminto
valitsemalla Boolen-tulo (tosi tai

epatosi).

[0] False Lisda logiikkasaantoon kiintedn epatosi-
arvon.

[1] True Lisaa logiikkasaantoon kiintedn tosi-
arvon.

[2] Kay Moottori kay.

[3] Alueella Moottori kdy ohjelmoiduilla virta-alueilla,

katso parametrit parametri 4-50 Varoitus
alhaisesta virrasta ja
parametri 4-51 Varoitus suuresta virrasta.

[4] Ohjearvossa Moottori kdy ohjenopeudella.
[7] Poissa virta- Moottorin virta on kohdassa
alueelta parametri 4-18 Virtaraja asetetun alueen
ulkopuolella.

[8] Virta alle alarajan | Moottorin virta on pienempi kuin
kohdan parametri 4-50 Varoitus
alhaisesta virrasta asetus.

[9] Virta yli yldrajan | Moottorin virta on suurempi kuin
kohdassa parametri 4-51 Varoitus
suuresta virrasta asetettu arvo.

[16] | Lampdvaroitus Lampovaroitus kytkeytyy paalle, kun
lampétila ylittaa rajan moottorissa,
taajuusmuuttajassa tai termistorissa.

[17] | Verkkov. ei Syottévaihevaroitus tai halytys, jos
alueella parametri 14-12 Toiminto kun verkko
epdtasap. ei ole asetettu arvoon [2] ei
kdytossd.

[18] | Suunnanvaihto Taajuusmuuttaja kddntaa suuntaa.

[19] | Varoitus Varoitus on annettu.
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13-01 Aloita tapahtuma

13-01 Aloita tapahtuma

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[20] [ Halytys (laukaisu) | Halytys on annettu. [83] [ Broken Belt Katkennut hihna havaittu. Ota tama
21] |Halytys (auk. Laukaisun halytys on annettu. (Hihnakatkos) toiminto kayttodn parametrissa
luk) parametri 22-60 Hihnakatkostoiminto.
[22] | Vertain O Kayta vertaimen 0 tulosta logiikka-
e 13-02 Stop Event
saannossa.
Optio: Toiminto:
[23] [ Vertain 1 Kayta vertaimen 1 tulosta logiikka- - - —
ww Valitse ehtotyyppi (tosi tai epatosi),
saannossa.
joka poistaa Smart Logic Control -
[24] | Vertain 2 Kayta vertaimen 2 tulosta logiikka- ohjaimen kéytosta.
s8annossa.
[0] False
[25] | Vertain 3 Kayta vertaimen 3 tulosta logiikka- I True
sdannossa. 2] Running
[26] | Logiikkasdantd 0 | Kayta logiikkasdannén 0 tulosta logiikka- [3] In range
s4annossa. [4] On reference
[27] | Logiikkasaanto 1 [ Kayta logiikkasaannon 1 tulosta logiikka- 7] Out of current range
ST [8] Below | low
[9] Above | high
[28] | Logiikkasaanto 2 Kfi‘)./té .I.og"!ikkaséénn()n 2 tulosta logiikka- [16] | Thermal warning
saannossa.
[17] [ Mains out of range
[29] [ Logiikkasdanto 3 | Kdyta logiikkasddnnon 3 tulosta logiikka- [18] |Reversing
saannossa. 19 [Warning
[33] |Digit. tulo DI18 |Kéyté arvoa DI18 logiikkasdanndssa [20] | Alarm (trip)
(suuri=tosi). [21] [ Alarm (trip lock)
[34] |Digit. tulo DIT9 | Kéyta arvoa DI19 logiikkasanndssa (22] | Comparator 0
(suuri=tosi). [23] | Comparator 1
— — . e [24] | Comparator 2
[35] | Digit. tulo DI27 | Kayta arvoa DI27 logiikkasaannossa 5] || Qorseen
(suuri=tosi). -
[26] | Logic rule 0
[36] | Digit. tulo DI29 | Kayta arvoa DI29 logiikkasaannossa 271 |Logic rule 1
(suuri=tosi). [28] | Logic rule 2
[39] | Kaynnistys- Tama tapahtuma on tosi (True), jos [29] [Logic rule 3
* komento taajuusmuuttaja on kdynnistetty [30] | SL Time-out O
(digitaalitulon tai kenttavdylan avulla tai [31] | SL Time-out 1
muutoin). [32] |SL Time-out 2
[40] [ Taaj.muut. Tama tapahtuma on tosi (True), jos [33] Digital input DI18
pysdytetty taajuusmuuttaja on pysaytetty tai rullaa [34] | Digital input DI19
(digitaalitulon tai kenttavaylan avulla tai [35] [Digital input DI27
muutoin). [36] | Digital input DI29
39] |Start d
[42] | Autom. Tama tapahtuma on tosi (True), kun 391 a‘r comman
nollauslauk. taajuusmuuttaja on lauennut (mutta ei 40] | Drive stoppeo.l
lauennut ja lukittunut) ja automaattinen PZ] | HesEt UAE
nollaus on suoritettu. [50] | Comparator 4
[51] | Comparator 5
[50] | Vertain 4 Kfi}/té .\./erfaimen 4 tulosta logiikka- [60] | Logic rule 4
saannossa. -
[61] | Logic rule 5
[51] [ Vertain 5 Kéyta vertaimen 5 tulosta logiikka- 701 | SL Time-out 3
I (711 | SL Time-out 4
[60] | Logiikkasadntd 4 | Kayta logiikkasddnndn 4 tulosta logiikka- [72] | SL Time-out 5
s3annossa. [73] [SL Time-out 6
[61] | Logiikkasadntd 5 | Kayta logiikkasaannon 5 tulosta logiikka- [74] | SL Time-out 7
s8annossa. [81] |[Dry Pump
[82] |End of Curve
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13-02 Stop Event

Optio: Toiminto:
[83] | Broken Belt |

13-03 Nollaa SLC

Optio: Toiminto:
[0] * [ Al& nollaa Sailyttaa ohjelmoidut asetukset kaikissa
SLC:td ryhman 13 parametreissa (13-** Smart

Logic).

[11 | Nollaa SLC Palauta kaikki ryhman 13 parametrit (73-**

Smart Logic) oletusasetuksiin.

4.10.3 13-1* Komparaattorit

Vertainten avulla vertaillaan jatkuvia muuttujia (esim.
lahtotaajuutta, lahtovirtaa, analogiatuloa jne.) kiinteisiin
esiasetettuihin arvoihin.

Par. 13-11 9.

Comparator Operator Q
Par.13-10 9
Comparator Operand < §
Par. 13-12 TRUE longer than. -

Comparator Value

Kuva 4.17 Vertaimet

Lisdksi joitakin digitaalisia arvoja verrataan kiinteisiin aika-
arvoihin. Katso selitys kohdasta parametri 13-10 Vertaimen
kohde. Vertaimet maaritetdan kerran jokaisella skannaus-
valilla. Kayta tulosta (TRUE tai FALSE) suoraan. Kaikki tdmédn
parametriryhmdn parametrit ovat ryhmdparametreja, joiden
indeksi on 0 - 5. Valitse indeksi 0 ohjelmoidaksesi
vertaimen 0, indeksi 1 ohjelmoidaksesi vertaimen 1 ja niin
edelleen.

13-10 Comparator Operand

Ryhm [6]

Optio: Toiminto:

Valitse vertaimella tarkkailtava muuttuja.

[0] * | Disabled

[11 [ Reference %
[2] | Feedback %
[3] | Motor speed
[4] Motor Current
[6] | Motor power

[71 | Motor voltage
[12] | Analog input Al53
[13] | Analog input Al54
[18] | Pulse input FI29
[20] | Alarm number
[30] | Counter A

[31] | Counter B

13-11 Vert. funkt.merkki (vert. laskut.)

Ryhma [6]
Optio: Toiminto:
[0] |Alle (<) Valitse [0] <, kun haluat arvioinnin tuloksen
olevan tosi, kun kohdassa
parametri 13-10 Vertaimen kohde valittu
muuttuja on pienempi kuin kiinted arvo
kohdassa parametri 13-12 Vertaimen arvo.
Tulos on epatosi, jos parametrissa
parametri 13-10 Vertaimen kohde valittu
muuttuja on suurempi kuin kiinted arvo
parametrissa parametri 13-12 Vertaimen arvo.
[1] * | Likimain Valitse [1] =, kun haluat arvioinnin tuloksen
yhta suuri olevan tosi, kun kohdassa
(~) parametri 13-10 Vertaimen kohde valittu
muuttuja on suunnilleen sama kuin kiinted
arvo kohdassa parametri 13-12 Vertaimen
arvo.
[2] [ Suurempi Valitse [2] > halutessasi kaanteisen logiikan
kuin (>) optiolle [0] <.
13-12 Vertaimen arvo
Ryhma [6]
Alue: Toiminto:

0% | [-9999 - 9999 ] | Syé6ta laukaisutaso muuttujalle, jota
valvotaan talla vertaimella. Tama parametri
on ryhméaparametri, joka siséltda vertaimen
arvot 0-5.

4.10.4 13-2* Ajastimet

Kayta tulosta (tosi tai epatosi) ajastimista suoraan maarit-
tamaan tapahtuma (katso parametri 13-51 SL-ohjaimen
tapahtuma) tai Boolen-arvona logiikkasdanndssa (katso
parametri 13-40 Logiikkasddnté Boolen 1,

parametri 13-42 Logiikkasddnté Boolen 2 tai

parametri 13-44 Logiikkasddnté Boolen 3). Ajastimen arvo on
epatosi vain, jos sen kdynnistaa toimenpide (esimerkiksi
[29] kéyn.ajastin 1) ja kunnes parametrissa annettu
ajastimen arvo on kulunut. Sen jalkeen siita tulee taas tosi.
Kaikki tdaman parametriryhmdan parametrit ovat ryhmapara-
metreja, joiden indeksi on 0 - 2. Valitse indeksi 0
ohjelmoidaksesi ajastimen 0, indeksi 1 ohjelmoidaksesi
ajastimen 1 ja niin edelleen.
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13-20 SL-ohjaimen ajastin

13-40 Logic Rule Boolean 1

Ryhma [8] Ryhma [6]
Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:
0 s*| [0 - 3600 | Syéta arvo keston madrittamiseksi ohjelmoidusta [8] Below | low
s] ajastimesta lahdosta, joka on epatosi. Ajastimen [9] Above | high
arvo on epatosi vain, jos sen kdynnistaa el Thermal warning
toimenpide (katso parametri 13-52 SL-ohjaimen 1171 Mains out of range
toiminto [29-31] ja parametri 13-52 SL-ohjaimen 18] Reversing
toiminto [70-74] kayn.ajastin X) ja kunnes 19] Warning
ajastimen aika on kulunut. Ryhméaparametrit 120] Alarm (trip)
sisaltavat ajastimet 0-7. 21] Alarm (trip lock)
[22] Comparator 0
4.10.5 13-4* Logiikkaséénnét [23] Comparator 1
[24] Comparator 2
Yhdista enintdan 3 Boolen-arvoa (tosi/epdtosi arvoa) [25] Comparator 3
ajastimista, vertaimista, digitaalituloista, tilabiteista ja [26] Logic rule 0
tapahtumista loogisten operaattorien JA, TAl ja El avulla. [27] Logic rule 1
Valitse Boolen-arvot laskentaan parametreissa [28] Logic rule 2
parametri 13-40 Logiikkasdcinté Boolen 1, [29] Logic rule 3
parametri 13-42 Logiikkasddinto Boolen 2 ja [30] SL Time-out 0
parametri 13-44 Logiikkasddnt6é Boolen 3. Maarita 31] SL Time-out 1
operaattorit, joita kdytetdan valittujen tulojen yhdista- 32] SL Time-out 2
miseen Iéogisesti peiramefteiSfa o 33] Digital input DI18
parametrl. 13-41 Logl.l.kkaschnt? k?ytt?/,? 1ja 3] Digital input DIT9
parametri 13-43 Logiikkasddntoé kdyttdjd 2. ——
[35] Digital input DI27
. [36] Digital input DI29
Par. 13-40 E:;ilaR:ﬂe Operator 1 ES;?RSIZ Operator 2 é (39] Stért command
Logic Rule Boolean 1 | 1D ggg [40] Drive stopped
Par. 13-42 D D @ [42] Auto Reset Trip
Logic Rule Boolean 2 . D:D L [50] Comparator 4
’7 [51] Comparator 5
Par 1344 [60] Logic rule 4
Logic Rule Boolean 3 [61] Logic rule 5
Kuva 4.18 Log.sdédnnét [70] SL Time-out 3
[71] SL Time-out 4
[72] SL Time-out 5
Laskennan prioriteetti [73] SL Time-out 6
Ensin lasketaan parametrien parametri 13-40 Logiikkasddéntd [74] SL Time-out 7
Boolen 1, parametri 13-41 Logiikkasddnté kdyttdjd 1 ja [81] Dry Pump
parametri 13-42 Logiikkasddnto Boolen 2 tulokset. Tdamdn [82] End of Curve
laskelman tulos (tosi/epatosi) yhdistetddan parametrien [83] Broken Belt

parametri 13-43 Logiikkasédnté kéyttdjd 2 ja
parametri 13-44 Logiikkascdnt6 Boolen 3 asetuksiin, jolloin

13-41 Logiikkasaanté kayttaja 1

saadaan logiikkasaannoén lopullinen tulos (tosi/epatosi). Optio: Toiminto:
13-40 Logic Rule Boolean 1 [0] * Disabled (Poistettu kaytosta)
u [1] JA
Ryhma [6]
[2] TAI
Optio: Toiminto: 3] A El
[0] * False [4] TAI El
[1] True [5] El JA
[2] Running [6] El TAI
[3] In range [71 El JA El
[4] On reference [8] El TAI El
[7] Out of current range
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13-42 Logic Rule Boolean 2

13-43 Logiikkasaanté kayttdja 2

Ryhma [6] Ryhma [6]
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
Valitse 2. Boolen-arvo valitulle Valitse 2. looginen operaattori kaytettavaksi
loogiselle saannolle. Boolen-tulossa, joka lasketaan kohdissa
Katso optioiden ja niiden toimintojen parametri 13-40 Logiikkasddntéd Boolen 1,
kuvaukset kohdasta parametri 13-41 Logiikkasadnto kdyttdjd 1 ja
parametri 13-40 Logiikkaséiéintd Boolen parametri 13-42 Logiikkasddnto Boolen 2, ja
" Boolen-tulo, joka saadaan parametrista
parametri 13-42 Logiikkasddnto Boolen 2.
[0] | False [13-44] merkitsee Boolen-tuloa
(1 |True parametri 13-44 Logiikkasdénté Boolen 3.
[2] |Running [13-40/13-42] merkitsee Boolen-tuloa, joka
[381 [Inrange on laskettu parametreissa
[4] [ On reference parametri 13-40 Logiikkasddntéd Boolen 1,
[7]1 | Out of current range parametri 13-41 Logiikkasadnto kdyttdjd 1 ja
[8] |Below I low parametri 13-42 Logiikkasddnto Boolen 2. [0]
[9] | Above | high Ei kdytossd (tehdasasetus): Valitsemalla
[16] | Thermal warning tdman vaihtoehdon ohitat
[17] | Mains out of range parametri 13-44 Logiikkasddnto Boolen 3.
[18] | Reversing [0] * | Disabled
[19] | Warning (Poistettu
[20] | Alarm (trip) kaytosta)
[21] | Alarm (trip lock) [11 |JA
[22] | Comparator O [2] |TAI
[23] | Comparator 1 [3] [JAEI
[24] | Comparator 2 [4] | TAIEI
[25] [ Comparator 3 [5] |[ElIJA
[26] | Logic rule 0 [6] | EITAI
[27] | Logic rule 1 [7]1 |EIJAEI
[28] | Logic rule 2 [8] |[EITAIEI
[29] | Logic rule 3 N
.
[30] | SL Time-out O
[31] | SL Time-out 1 Ryhma [6]
1321 | SL Time-out 2 Optio: Toiminto:
[33] | Digital input DI18 Valitse 3. Boolen-arvo (tosi tai
[34] | Digital input DI19 epadtosi) valitulle loogiselle saanndlle.
[35] [ Digital input DI27 Katso optioiden ja niiden toimintojen
[36] | Digital input DI29 kuvaukset kohdasta
[39] [ Start command parametri 13-40 Logiikkasddnté Boolen
[40] | Drive stopped 1.
[42] | Auto Reset Trip [0] * | False
[50] | Comparator 4 01 [ True
[51] | Comparator 5 2] Running
[60] | Logic rule 4 B3] |In range
[61] | Logic rule 5 [4] | On reference
[70] | SL Time-out 3 [7]1 |[Out of current range
[71] | SL Time-out 4 18] Below | low
[72] | SL Time-out 5 [9] | Above I high
[73] | SL Time-out 6 [16] | Thermal warning
[74] | SL Time-out 7 [17] [ Mains out of range
[81] | Dry Pump [18] | Reversing
[82] | End of Curve [19] | Warning
[83] | Broken Belt [20] [ Alarm (trip)
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13-44 Logic Rule Boolean 3 13-51 SL Controller Event

Ryhma [6] Matriisi [20]
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[21] | Alarm (trip lock) [9] | Above | high
[22] | Comparator O [16] | Thermal warning
[23] | Comparator 1 [17] [ Mains out of range
[24] | Comparator 2 [18] | Reversing
[25] | Comparator 3 [19] | Warning
[26] | Logic rule O [20] | Alarm (trip)
[27] | Logic rule 1 [21] | Alarm (trip lock)
[28] | Logic rule 2 [22] | Comparator 0O
[29] | Logic rule 3 [23] | Comparator 1
[30] | SL Time-out O [24] | Comparator 2
[31] | SL Time-out 1 [25] | Comparator 3
[32] | SL Time-out 2 [26] | Logic rule O
[33] | Digital input DI18 [27] | Logic rule 1
[34] | Digital input DI19 [28] | Logic rule 2
[35] | Digital input DI27 [29] | Logic rule 3
[36] | Digital input DI29 [30] | SL Time-out O
[39] [ Start command [31] [ SL Time-out 1
[40] | Drive stopped [32] [ SL Time-out 2
[42] | Auto Reset Trip [33] | Digital input DI18
[50] | Comparator 4 [34] | Digital input DI19
[51] | Comparator 5 [35] [ Digital input DI27
[60] | Logic rule 4 [36] | Digital input DI29
[61] | Logic rule 5 [39] | Start command
[70] | SL Time-out 3 [40] | Drive stopped
[71] | SL Time-out 4 [42] | Auto Reset Trip
[72] | SL Time-out 5 [50] | Comparator 4
[73] | SL Time-out 6 [51] | Comparator 5
[74] | SL Time-out 7 [60] | Logic rule 4
[81] | Dry Pump [61] | Logic rule 5
[82] | End of Curve [70] | SL Time-out 3
[83] | Broken Belt [71] | SL Time-out 4
[72] | SL Time-out 5
4.10.6 13-5* Tilat [73] [ SL Time-out 6
[74] | SL Time-out 7
Matriisi [20] [82] [ End of Curve
[83] | Broken Belt
Optio: Toiminto:
Valitse Boolen-arvo (tosi tai epatosi)
madrittaaksesi Smart Logic Control - Matriisi [20]
tapahtuman. Optio: Toiminto:
Katso optioiden ja niiden toimintojen Valitse SLC-tapahtumaa vastaava
kuvaukset kohdasta toimenpide. Toimenpiteet suoritetaan,
parametri 13-02 Lopeta tapahtuma. kun niitd vastaava tapahtuma (maéritelty
[0] * | False kohdassa parametri 13-51 SL-ohjaimen
1 | True tapahtuma) katsotaan todeksi. Seuraavat
21 |Running toimet ovat valittavissa:
[31 [In range [0] * | Disabled
[4] | On reference (Poistettu
[71 |Out of current range kaytostd)
18] Below | low [1] Ei toimint.
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13-52 SL-ohjaimen toiminto 13-52 SL-ohjaimen toiminto

Matriisi [20] Matriisi [20]

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[2] | Valitse asetukset | Muuttaa aktiiviset asetukset [30] | Kayn. ajastin 1 Kaynnistaa ajastimen 1, katso tarkempi

1 (parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
asetuksiksi 1. ohjaimen ajastin.

[3] | Valitse asetukset | Muuttaa aktiiviset asetukset [31] | Kéyn. ajastin 2 Kaynnistaa ajastimen 2, katso tarkempi

2 (parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
asetuksiksi 2. ohjaimen ajastin.

[10] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 0. [32] [ As. Aille matala | Kaikki 1ahd6t, joissa valittuna on digitaa-

ohj. 0 arvo lildhto 1 ovat pienid (pois paalta).

[11] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 1. [33] | As. B:lle matala Kaikki 1ahdot, joissa valittuna on digitaa-

ohj. 1 arvo lildhtd 2 ovat pienia (pois paalta).

[12] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 2.

ohj. 2 [34] | As. Cllle matala | Kaikki 1ahdot, joissa valittuna on digitaa-
[13] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 3. ano liléht6 3 ovat pienia (pois paalta).
ohj. 3 [35] | As. D:lle matala | Kaikki lahdot, joissa valittuna on digitaa-
[14] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 4. arvo liléht6 4 ovat pienid (pois paalta).
ohj. 4 [38] | As. A:lle korkea Kaikki lahdét, joissa valittuna on digitaa-
[15] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 5. arvo lildhté 1 ovat suuria (suljettu).
ohj. 5
[16] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 6, [39] | As. Bille korkea | Kaikki 1ahdot, joissa valittuna on digitaa-
. arvo lildhté 2 ovat suuria (suljettu).
ohj. 6
[17] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 7. Jos [40] | As. Cille korkea | Kaikki 1&hdét, joissa valittuna on digitaa-
ohj. 7 aktiivinen esivalittu ohjearvo muutetaan, arvo lilghté 3 ovat suuria (suljettu).
&2 .sulaut.uu mmdejn eswahttuﬁf [41] | As. D:lle korkea | Kaikki 1ahdot, joissa valittuna on digitaa-
ohjearvoja koskevien komentojen kanssa R liléihté 4 ovat suuria (suljettu).
joko digitaalituloista tai kenttavaylan
valityksella. [60] | Nollaa laskuri A | Asettaa laskurin A arvoksi 0.
[18] | Valitse ramppi 1 | Talla valitaan ramppi 1. [61] | Nollaa laskuri B | Asettaa laskurin B arvoksi 0.
[19] | Valitse ramppi 2 | Talla valitaan ramppi 2. [70] | Kéyn. ajastin 3 Kdynnistad ajastimen 3, katso tarkempi
— - . — kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-

[22] | Run Tama antaa taajuusmuuttajalle kadynnis- ohjaimen ajastin.
tyskomennon.

_ _ _ [71] [ Kéyn. ajastin 4 Kaynnistaa ajastimen 4, katso tarkempi

[23] | Kdy vast.suunt. A.htaa.taa'J‘uusmuutt:aJaIIe komennon kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
kaynnistya vastakkaiseen suuntaan. ohjaimen ajastin.

[24] | Pysaytys Téma antaa taajuusmuuttajalle pysaytys- [72] | Kayn. ajastin 5 Kdynnistaa ajastimen 5, katso tarkempi
komennon. kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-

[25] [ Qstop Tama antaa taajuusmuuttajalle pikapysay- ohjaimen ajastin.

WO [73] | Kéyn. ajastin 6 | Kéynnistaa ajastimen 6, katso tarkempi

[26] | Tasavirtajarru Tama antaa taajuusmuuttajalle tasavirta- kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
pysdytyskomennon. ohjaimen ajastin.

[27] | Rullaus Taajuusmuuttaja rullaa heti pysahdyksiin. [74] | Kéyn. ajastin 7 | Kdynnistad ajastimen 7, katso tarkempi
Kaikki pysdytyskomennot rullaus mukaan kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
lukien pysayttavat SLC-ohjaimen. ohjaimen ajastin.

[28] | Lahdon lukitus Rajoittaa taajuusmuuttajan lahtotaa-
juuden.

[29] [ K&yn. ajastin O Kaynnistaa ajastimen 0, katso tarkempi
kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
ohjaimen ajastin.
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4.11 Paavalikko - erikoistoiminnot - ryhma 14

4.11.1 14-0* Inverter Switching

14-01 Kytkentdtaajuus

Optio: Toiminto:
Valitse vaihtosuuntaajan kytkentataajuus. Kytkenta-
taajuuden vaihtaminen voi auttaa pienentamaan
moottorin aiheuttamaa akustista melua.
Taajuusmuuttajan lahtotaajuus ei saa
koskaan olla suurempi kuin 1/10 kytkenta-
taajuudesta. Kun moottori on kaynnissa,
kytkentataajuutta saddetaan parametrissa
parametri 14-01 Kytkentdtaajuus, kunnes
moottorin kdyntiaani on pienimmillaan.
Suuret kytkentataajuudet lisdavat taajuus-
muuttajan lammontuottoa ja voivat
vahentaa sen kayttoikaa.
Kaikkia optioita ei ole saatavissa kaikissa
teholuokissa.

[0] |Ran3 3 kHz:n aito sattumanvarainen PWM (valkoinen
melumodulaatio).

[11 |Ran5 5 kHz:n aito sattumanvarainen PWM (valkoinen
melumodulaatio).

[2] |2,0 kHz

[3] |3,0 kHz

[4] |4,0 kHz

[5] |5,0 kHz

[6] |6,0 kHz

[7]1 |8,0 kHz

[8] | 10,0 kHz

[9] |12,0 kHz

[10] [ 16,0 kHz

14-03 Ylimodulointi

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei kdytossa | Valitsee lahtojannitteen arvon Ei ylimodu-
laatiota, jolloin valtetaan moottorin akselin
momentin vdrahtely.

[11 | Kaytossa Ylimodulaatiotoiminto luo lisdjannitteen, joka
on enintddn 8 % Umax -lahtojannitteestd ilman
ylimodulaatiota. Tama lisdjannite johtaa 10 -
12 %:n lisamomenttiin ylisynkronoidun alueen
keskelld (0 %:sta nimellisnopeudella noin

12 %:iin kaksinkertaisella nimellisnopeudella).

‘ i

14-07 Dead Time Compensation Level

Alue: Toiminto:
Size [0 - Kaytetyn pysaytysajan kompensointitaso
related* 100 ] prosentteina. Korkea taso (>90 %)

optimoi dynaamisen moottorin vasteen,
taso 50-90 % on hyva seka moottorin
momentin varahtelyn minimoimiseksi ja
moottorin dynamiikan kannalta, 0-taso
kytkee pois paalta pysaytysajan kompen-
soinnin.

14-08 Damping Gain Factor
Alue:

Size related*

Toiminto:

[0 - 100 %] | Vaimennuskerroin DC-valipiirin
kompensaatiolle.

14-09 Pysdytysajan bias-virtataso

Alue: Toiminto:
Riippuu [0 - 100 %] | Virtasignaalin lisd@miseksi
koosta* pysaytysajan kompensointiin

joillekin moottoreille on asetettava
bias-signaali (prosentteina).

4.11.2 14-1* Verkkovirta on/ei

Parametrit, joilla maaritetddn verkkovikojen tarkkailu ja
kasittely.
14-10 Toiminto kun verkko epatasap.

Optio: Toiminto:

Tama parametri kertoo taajuusmuuttajalle
mitd tehdd, jos verkkojannite laskee alle
kohdassa parametri 14-11 Mains Voltage at
Mains Fault madritetyn rajan.

[0] * | Ei toimintoa

[3] | Vapaa rullaus

14-11 Mains Voltage at Mains Fault

Alue: Toiminto:

Size related* [ [100 - 800 V] | Tam& parametri ratkaisee, milla
vaihtojannitteelld kohdassa
parametri 14-10 Mains Failure valittu

toiminto pitaa aktivoida.
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14-12 Toiminto kun verkko epatasap.

Optio: Toiminto:

14-20 Nollaustila

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Taman option valinta voi lyhentada
taajuusmuuttajan kayttoikaa.

Kaytto verkon ollessa vakavasti epétasa-
painossa lyhentda taajuusmuuttajan
kayttoikaa. Jos moottoria kdytetaan jatkuvasti

lahes nimelliskuormalla, olosuhteet ovat
ankarat.

Kun vakava verkon epdatasapaino havaitaan,
valitse 1 kaytettdvissa olevista toiminnoista.

[0] * | Laukaisu Laukaisee taajuusmuuttajan.
[1] | Varoitus Antaa varoituksen.
[2] | Disabled Ei toimintaa.

(Poistettu

kaytosta)

4.11.3 14-2* Trip Reset

14-20 Nollaustila

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS

Automaattinen nollaus on
aktiivinen myos nollattaessa
Safe Torque Off -toiminto.

Valitse kuittaustoiminto laukaisun
jalkeen. Kuittauksen jalkeen
taajuusmuuttaja voidaan
kdynnistaa uudelleen.

[0] * | Manuaalinen kuittaus Valitse [0] Manuaal. kuittaus suorit-
taaksesi uudelleenkdynnistyksen
[RESET]-painikkeella tai digitaali-
tulojen avulla.

[11 [Autom. kuittaus x 1 Valitse [1]-[12] Autom. kuittaus x
1...x20 suorittaaksesi 1 - 20
automaattista kuittausta laukaisun
jalkeen.

[2] | Autom. kuittaus x 2
[31 | Autom. kuittaus x 3
[4] | Autom. kuittaus x 4

[13] [Jatkuva automaattinen | Valitse [13] Jatk. autom. kuitt. jos
kuittaus haluat, etta laukaisun jalkeen
seuraa jatkuvasti kuittaus.

14-21 Autom. uud. kdynn.aika

Alue: Toiminto:

10 s*[ [0- 600 [K&ynnista automaattinen kuittaustoiminto

s] syottamalla aikavalvonta laukaisusta. Tama
parametri on aktiivinen, kun parametrin
parametri 14-20 Nollaustila asetuksena on [1] -
[13] Autom. kuittaus.

14-22 Kayttotila

Optio: Toiminto:

Jos haluat palauttaa kaikki parametriarvot
oletusarvoon, valitse [2] alustus.

[0] [Normaali [ Valitse [0] Normaali toiminta, jos haluat kdyttaa
* toiminta | taajuusmuuttajaa normaalisti moottorin kanssa
valitussa sovelluksessa.

[2] | Alustus Valitse [2] alustus, jos haluat palauttaa kaikki
parametriarvot oletusasetuksiin, lukuun
ottamatta vaylan tietoyhteytta koskevia
parametreja seka parametriryhmia 75-0* kdytto-
tiedot ja 15-3* hdlytysloki. Taajuusmuuttaja
nollataan seuraavan kaynnistyksen yhteydessa.
Parametri 14-22 Kdyttétila palaa myos oletusase-
tukseen [0] Normaali toiminta.

14-27 Toiminta, vaihtosuuntaajan vika

Valitse, kuinka taajuusmuuttaja toimii jos saadaan ylijannite,
ylivirta, oikosulkupiiri tai maadoitusvirheita.

Optio: Toiminto:
[0] Laukaisu
[1] * Varoitus

14-28 Production Settings

Optio: Toiminto:
[0] * No action

[1] Service reset

[3] Software Reset

14-29 Huoltokoodi

Alue: Toiminto:

[5] | Autom. kuittaus x 5
[6] | Autom. kuittaus x 6
[71 | Autom. kuittaus x 7
[8] | Autom. kuittaus x 8
[9] | Autom. kuittaus x 9
[10] | Autom. kuittaus x 10
[11] [ Autom. kuittaus x 15
[12] | Autom. kuittaus x 20

0 | [0 - Ox7FFFFFFF ] |Vain huoltokaytté.
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4114 143" Virtarajasiidin
Alue: Toiminto:

Taajuusmuuttajassa on sisdinen virtarajan ohjain, joka T . _

aktivoituu, kun moottoriin tuleva virta ja siten myds 0% 9([)4;] OMAUS .

momentti on suurempi kuin momenttirajat, jotka on Téta parametria ei voi muokata

asetettu kohdissa parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja moottorin kdydessé.

ja parametri 4-17 Generatiivinen momenttiraja.

Kun virtaraja saavutetaan moottorikdytdssa tai regenera- Sy6té moottorin magnetoinnin minimitaso

tiivisen kédyton aikana, taajuusmuuttaja yrittdd vihentaa hitaalla nopeudella. Pienen arvon valinta

momenttia alle asetettujen momenttirajojen mahdolli- pienentda moottorin energiahaviétd, mutta voi

simman pian menettidmattd moottorin hallintaa. my0s heikentda kuormituskapasiteettia.

Virtasaatimen ollessa aktiivinen taajuusmuuttaja voidaan

pysayttaa vain asettamalla digitaalitulo arvoon [2] rullaus, 14-41 AEO:n minimimagnetointi

kddnt. tai [3]rullaus ja nollaus, kddint. Liittimissa 18-33 olevat Alue: Toiminto:

signaalit eivat ole aktiivisia ennen kuin taajuusmuuttaja on 66 %*| [40 - 75 %] | llmoita AEO:n pienin sallittu magnetointi.

kauempana virran raja-arvosta.
Kayttamalla digitaalitulon asetusta [2] rullaus, kécdint. tai [3] energiahaviots, mutta voi myss heikenta
rullaus ja nollaus, kédnt., moottori ei kdyta rampin EllisiEn [uemmiEmesen [Esen,

laskuaikaa, koska taajuusmuuttaja rullaa pysahdyksiin.

Pienen arvon valinta pienentda moottorin

14-44 d-axis current optimization for IPM

14-30 Virtarajan valv., suhteellinen vahv.

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
100 %* | [0 - 500 %] | Aseta suhteellisen vahvistuksen arvo 1Y [0- | Tama parametri on kaytettavissa vain, jos
%* 200 %] [ kohdassa parametri 1-10 Motor Construction

virtarajan valvontaa varten. Jos valitaan

suuri arvo, ohjain reagoi nopeammin. Liian asetuksena on [2] PM, ei-avonapa SPM .

suuri asetus tekee ohjaimesta epavakaan. Normaalisti VVC* PM -ohjaus optimoi automaat-

tisesti d-akselin demagnetointivirran d-akselin ja

14-31 Virtaraj. valv., integr.aika g-akselin asetusten perusteella. Kun kohdan

Alue: Toiminto: parametri 1-10 Motor Construction asetuksena on

Size related* [ [0.002 - 2 s] | Saatelee virtarajan valvonnan [2] PM, avonapa IPM, non-Sat, aseta taima

integrointiaikaa. Kun valitaan parametri kompensoidaksesi saturaation tehoa

pienempi arvo, reagointi on suurella kuormalla. Yleensa tdman arvon pienen-

nopeampaa. Liian pieni asetus tekee tdminen parantaa tehoa. Kuitenkin 0 %

ohjaimesta epavakaan tarkoittaa, ettei optimointia ole, ja d-akselin virta

14-32 Virtaraj. valv., suod.aika
Alue: Toiminto: 4.11.6 14-5* Ymparisto
Size related* | [1 - 100 ms] | Asettaa aikavakion virtarajan

on nolla (ei suositella).

saatimen alipaastosuodattimelle. Nama parametrit auttavat taajuusmuuttajaa toimimaan
erityisissa ympadristdolosuhteissa.

4.11.5 14-4* Energian optimointi 14-51 DC-Link Voltage Compensation
Optio:  Toiminto:
Néilla parametreilla voidaan saatda energian optimoin- [0] [Off | Lahtojannitteen ylimodulaatio on pois pdaltd, jolloin

titasoa sekda muuttuvan momentin (VT) ettd automaattisen
energian optimoinnin (AEO) tiloissa.

vdltetddan moottorin akselin momentin vardhtely.

[1] * [ On | Mahdollistaa ylimodulaatiotoiminnon, jolloin saadaan

. . L . L lahtojannite, joka voi olla jopa 15 % suurempi kuin
Automaattinen energian optimointi on aktiivinen vain, jos

asetuksena kohdassaparametri 1-03 Momentin ominaiskdyrd
on [3] autom.energian optim.

verkkojannite.

14-55 Output Filter

Valitse, onko ldhtdsuodatin kaytdssa.
Optio: Toiminto:
[0] * | No Filter

[1] Sine-Wave Filter

[3] Sine-Wave Filter with Feedback
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4.11.7 14-6* Automaattinen redusointi.

Tama ryhma sisaltda parametreja taajuusmuuttajan
ldhtétehon automaattiseen redusointiin.

14-61 Function at Inverter Overload

Kéytetaan, jos jatkuva ylikuormitus ylittaa rajat (110 % 60 s).
Optio: Toiminto:

[0] * | Trip

Taajuusmuuttaja laukaisee ja antaa halytyksen.

[1]1 | Derate | Vdahentdd pumpun nopeuden ja pienentaa
kuormitusta teho-osasta, jolloin jadhtyminen on
mahdollista.

14-63 Min. kytkentataajuus

Aseta lahtosuodattimen sallittu vahimmaiskytkentdtaajuus.

4.11.8 14-8* Vaihtoehdot

14-89 Option Detection

Valitsee kayttdytymisen, kun option muutos on havaittu. Tama
parametri palaa asetukseen [0] suojausoption konfig., kun on
tapahtunut option muutos.

Optio: Toiminto:
[0] * | Protect Option Lukitsee virta-asetukset ja estaa ei-
Config. toivotut ominaisuuksien

muutokset, kun optioita puuttuu
tai optiot ovat viallisia.

[1] Enable Option Asetuksia voidaan muuttaa, kun

Change jarjestelman konfigurointia

muutetaan.

Optio: Toiminto: * Vik
o7+ YT 4.11.9 14-9* Vika-aset.
[3] 3,0 kHz '
@ 40 khz Muokattavat vika-asetukset
[5] 5,0 kHz 14-90 Vikataso
6] 6,0 kHz Kayta tata parametria vikatasojen muokkaamiseen. Paramet-
(71 8,0 kHz riarvon asetus saattaa muuttaa parametria parametri 1-73 Flying
[8l] 10,0 kHz Start.
[ 12,0 kHz Optio: Toiminto:
(1ol 160 kHz [3] * Laukaisun lukitus
14-64 Dead Time Compensation Zero Current Level 4 Laukaisu ja viivkuittaus
Pitkalle moottorikaapelille asetetaan tama parametri arvoon [0] 5] Flystart
pois kdytéstd, jolloin vahennetddn moottorin momentin
varahtelya.
Optio: Toiminto:
[0] * Disabled (Poistettu
kaytosta)
[1] Enabled (Kaytossa)
14-65 Speed Derate Dead Time Compensation
Alue: Toiminto:
Size [20 - Seisonta-ajan kompensointitasoa
related* 1000 HZz] pienennetddn lineaarisesti suhteessa
lahtotaajuuteen. Parametri 14-07 Dead
Time Compensation Level asettaa
maksimitason. Minimildhtotaajuus on
madritelty kohdassa
parametri 14-65 Speed Derate Dead
Time Compensation.
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4.12 Paavalikko - taajuusmuuttajan tiedot - ryhma 15

Parametriryhmd, joka sisdltaa taajuusmuuttajan tiedot,
kuten kayttotiedot, laiteasetukset ja ohjelmaversiot.

4.12.1 15-0* Operating Data

15-00 Kayttotunnit
Alue:

Toiminto:

0 h*| [0 - Ox7fffffff. h] [ Tarkista, kuinka monta tuntia taajuus-
muuttajaa on kdytetty. Arvo tallentuu,
kun taajuusmuuttaja sammutetaan.

15-01 Kayntitunnit

Alue: Toiminto:
0 h*| [0 - Ox7fffffff. | Tarkista, miten monta tuntia moottoria on
h] kaytetty. Nollaa laskuri parametrissa

parametri 15-07 Nollaa kéyntituntilaskuri.
Arvo tallentuu, kun taajuusmuuttaja
sammutetaan.

15-02 kWh Counter

Alue:
0 kWh*

Toiminto:

[0 - 2147483647
kWh] kWh-arvona (keskiarvona 1 tuntia
kohden). Nollaa laskuri parametrissa

Nayta taajuusmuuttajan lahtéteho

parametri 15-06 Nollaa kilowattitunti-
laskuri.

15-07 Nollaa kayntituntilaskuri

Optio: Toiminto:

[0] * [ Al& nollaa

[11 | Nollaa
laskuri

Nollaa kayttotuntilaskuri arvoon 0, valitse [1]
Kuittaus ja paina [OK] (katso

parametri 15-01 Kdyntitunnit). Tata parametria ei
voi valita RS485-sarjaliikenneportin kautta.
Valitse [0] Aléi nollag, jos kayntituntilaskuria ei
haluta nollata.

15-03 Kaynnistyksia

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 2147483647 ] | Tarkista, miten monta kertaa taajuus-
muuttaja on kdynnistetty.

15-04 Ylilampatilat

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ] | Tarkista esiintyneiden laitteen lampotilavikojen
madra.

15-05 Ylijannitteet

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ] | Tarkista taajuusmuuttajassa esiintyneiden ylijan-
nitevikojen maara.

15-06 Nollaa kilowattituntilaskuri

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Nollaa painamalla [OK].

[0] * | Do not reset

[1]1 | Nollaa laskuri | Nollaa kWh-laskuri arvoon 0, valitse [1]
Kuittaus ja paina [OK] (katso
parametri 15-02 Kilowattituntilaskuri).

4.12.2 15-3* Halytysloki

Taman ryhman parametrit ovat ryhméaparametreja, joissa
voidaan tarkastella enintddn 10 vikalokia. [0] on lokiin
viimeksi tallennettu tieto ja [9] vanhin. Kaikista lokiin
tallennetuista tiedoista nakyvat virhekoodit, arvot ja
aikaleima.

15-30 Halytysloki: Virhekoodi

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 255 ]| Nayta vikakoodi ja tarkista sen merkitys
kohdassakappale 5 Diagnostiikka ja vianmddiritys.

15-31 InternalFaultReason

Alue: Toiminto:

0*| [-32767 - 32767 ] | Katso virheen kuvaus. Tata parametria
kaytetaan hdlytyksen 38 'sisdinen vika'
yhteydessa.

4.12.3 15-4* Taaj.muut. tunnist

Parametreja, jotka sisaltdvat taajuusmuuttajan vain luku -
tietoja laite- ja ohjelmistokokoonpanosta.

15-40 FC-tyyppi

Alue: Toiminto:

0%| [0-6]]|Nayta FC:n tyyppikoodi. Lukema on sama kuin
taajuusmuuttajasarjan tehokenttd, merkit 1-6.

15-41 Teho-osa
Alue:

Toiminto:

0%| [0-20]|Naytd FC:n tyyppikoodi. Lukema on sama kuin
taajuusmuuttajasarjan tehokenttd, merkit 7-10.

15-42 Jannite
Alue:

Toiminto:

0*| [0 -20]|Lukema on sama kuin taajuusmuuttajasarjan
tehokenttd, merkit 11 - 12.

15-43 Ohjelmistoversio
Alue: Toiminto:

0*

[0-01 | Katso taajuusmuuttajan ohjelmistoversio.
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15-44 Ordered TypeCode

Alue:

Toiminto:

15-59 Filename

Alue: Toiminto:

0*| [0-401]|Nayta tyyppikoodin merkkijono, jota kaytetaan
taajuusmuuttajan uudelleenjarjestelyyn sen alkupe-

raisessa maarityksessa.

15-45 Actual Typecode String
Alue: Toiminto:

0*

[0-40] | Néyta todellinen tyyppikoodin merkkijono.

15-46 Taajuudenmuuttajan tilausnro

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 81| Nayta 8-merkkinen merkkijono, jota kaytetaan
taajuusmuuttajan uudelleenjarjestelyyn sen alkupe-
raisessa maarityksessa.

15-48 LCP Id No
Alue:
0 | 0-0]

Toiminto:

| Nayta LCP tunn.numero.

15-49 Ohjauskortin ohj.tunnus

Alue: Toiminto:

0*

[0-01] | N&yta ohjauskortin ohjelmistoversion numero.

0% | [0-161] | CSIV-tiedostonimen lukema.

4.12.4 15-6* Optiotunnist.

Tama vain luku -parametriryhma sisaltaa tietoja paikkoihin
A, B, CO ja C1 asennettujen optioiden laite- ja ohjelmisto-
kokoonpanosta.

15-60 Option Mounted
Ryhma [8]

Alue: Toiminto:

Size related* | [0-30] | Nayta asennetun option tyyppi.

15-61 Option SW Version
Ryhma [8]

Alue: Toiminto:

Size related* | [0 - 20 ]| Nayta asennetun option ohjelmisto-

versio.

15-62 Option Ordering No
Alue:

Toiminto:

15-50 Tehokortin ohj.tunnus

Alue: Toiminto:

0*

[0-0] | Nayta tehokortin ohjelmistoversion numero.

15-51 Taajuudenmuuttajan sarjanumero
Alue: Toiminto:

0*

[0-10] | Nayta taajuusmuuttajan sarjanumero.

15-52 OEM Information
Alue:

Toiminto:

0*| [0-01]|Nayta OEM-tiedot. Tiedot asetetaan asetusohjel-
miston MCT 21 avulla.

[0] OEM-nimi

[1] OEM-tyyppikoodi

[2] OEM-tunnistenumero

[3] OEM-sarjanumero

15-53 Tehokortin sarjanumero
Alue: Toiminto:

0 | 0-01]

| Nayta tehokortin sarjanumero.

15-57 File Version
Alue:

Toiminto:

0*| [0 - 255 ]| Nayta tiedostoversio. Tiedostoversio asetetaan
asetusohjelmistossa MCT21.

[0] OEM-SIVP-tiedostoversio

[1] Moottoritietokannan tiedostoversio

[2] Pumpputaulukon tiedostoversio

Size related* [ [0 - 8 ] | Ndyttda asennettujen optioiden tilaus-

numeron.

15-63 Option Serial No
Alue:

Toiminto:

Size related*

[0-18] | Naytd asennetun option sarjanumero.

15-70 Optio paikassa A

Alue: Toiminto:

0*| [0 -301]|Katso n merkkijonosta paikkaan A asennettu optio
ja kaannos n merkkijonosta. Esim. n merkkijonon
'‘AX' kdaannos on 'Ei optiota’

15-71 Paikan A option ohjelm.versio

Alue: Toiminto:

0*| [0-20]|Nayta paikkaan A asennetun option ohjelmisto-
versio.

15-92 Madéritellyt parametrit

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 2000 ]| Nayta luettelo kaikista taajuusmuuttajan
madritellyista parametreista. Luettelo paattyy
numeroon 0.

15-97 Application Type
Alue:

0*| [0 - OXFFFFFFFF ]| Tama parametri sisaltaa tiedot, joita
kaytetaan kohdassa MCT 10 -
asetusohjelmisto.

Toiminto:

o
=
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Parametrit

Ohjelmointiopas

15-98 Taaj.muut. tunnist.

4.13 Paavalikko - datalukemat - ryhma 16

Alue: _ Tolminto: 4.13.1 16-0* Yleinen tila
0*| [0-561|Tama parametri sisaltaa tiedot, joita kdytetaan
kohdassa MCT 10 -asetusohjelmisto.
Alue: Toiminto:
0*| [0 - 65535 ]| Nayta sarjaliikenneportin kautta kulkeva
taajuusmuuttajalta tuleva ohjaussana
heksakoodina.

Bitti |Bitti =0 Bitti = 1

00 Esivalittu ohjearvo, optio Isb -

01 Esivalittu ohjearvo optio 2. bitti -

esivalituista ohjearvoista

02 Tasavirtajarru Ramp

03 Vapaa rullaus Enable

04 Pikapysaytys Ramp

05 Léhdon lukitus Ramp

06 Hidastuspysaytys Kaynnistys

07 Ei toimintoa Reset

08 Ei toimintoa Ry6minta

09 Ramppi 1 Ramppi 2

10 Tiedot eivdt kelpaa Kelpaa

11 Rele_A ei aktiivinen Rele_A aktivoitu

12 Rele_B ei aktiivinen Rele_B aktivoitu

13 Asetusten valinta Isb -

14 Ei toimintoa Ei toimintoa

15 Ei toimintoa Suunnanvaihto

Taulukko 4.8 Ohjaussana

Alue: Toiminto:

0 ReferenceFeed- | [-4999 - 4999 limoita nykyinen ohjearvo,

backUnit* ReferenceFeed- jota sovelletaan impulssin

backUnit] tai analogian perusteella
laitteessa, mikd johtuu
konfiguraatiosta
kohdassaparametri 1-00 Ko
nfiguraatiotila (Hz).

Alue: Toiminto:

0 %* [ [-200 - 200 %] | Nayta kokonaisohjearvo. Kokonaisohjearvo
on digitaalisen, analogisen, esivalitun,
vdyla- ja lukitusohjearvojen summa.

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ]| Nayta sarjaliikenneportin kautta kulkeva

taajuusmuuttajalta tuleva tilasana
heksakoodina.
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Bit | Bitti = 0 Bitti = 1 16-12 Moottorin jannite
ti Alue: Toiminto:
00 |Ohjaus ei valmis Valmis e — :
0 V*| [0 - 65535 V]| Ndyta moottorin jannite, laskettu arvo, jota
01 | VLT ei valmis Valmis e . . .
kaytetaan moottorin ohjaamiseen.
02 [Vapaa rullaus Enable
03 | Ei vikaa Laukaisu 16-13 Taajuus
04 |Ei itust Varoit o
i varoitusta aroitus Alue: Toiminto:
05 [Varattu -
0 Hz*| [0 - 6553,5 Hz] [ Nayta moottorin taajuus ilman

06 | Ei laukaisun lukitusta Laukaisun lukitus

07 |Ei varoitusta Varoitus

08 |Nopeus*ohjearvo
09 | Paikallisohjaus

Nopeus = ohjearvo

Vayldn valvonta

10 | Ei nopeusalueella Taajuus OK
11 | Ei kdynnissa Kay
12 |Ei toimintoa Ei toimintoa

13 [Jannite OK
14 |Virta OK
15 |Lampétila OK

Rajan ylapuolella

Rajan ylapuolella

Rajan ylapuolella

Taulukko 4.9 Tilasana

16-05 Paaarvo, todellinen [%]

Alue:

Toiminto:

0 %*| [-200 - 200 %] [ Nayta 2-tavuinen sana, joka on lahetetty
vayldisannalle tilasanan mukana ja joka
kertoo todellisen arvon.

16-09 Oma lukema

Alue: Toiminto:

0 oma [0 - 9999 Nayta kohdissa parametri 0-30 Oma
lukema- oma lukema- | lukemayksikk6, parametri 0-31 Oman
yksikko* yksikkd] lukeman minimiarvo ja

parametri 0-32 Oman lukeman
maksimiarvo asetetut kdyttajan
madrittamat lukemat.

4.13.2 16-1* Moottorin tila

16-10 Teho [kW]
Alue:
0 kw=

Toiminto:

[0 - 1000 kW] | Nayttaa DC-valipiirin tehon kilowatteina.
Nayton arvo lasketaan todellisen
moottorin jannitteen ja moottorivirran
perusteella.

16-11 Teho [hv]
Alue:
0 hv*

Toiminto:

[0 - 1000 hv] [ Nayta todellinen moottorin teho
hevosvoimina. Nayton arvo lasketaan
todellisen moottorin jannitteen ja mootto-
rivirran perusteella.

resonanssin vaimennusta.

16-14 Moottorin virta

Alue: Toiminto:

0 A*| [0 - 655,35 A] | Ndyta moottorin virran keskiarvo mitattuna,

Irms.
16-15 Taajuus [%]
Alue: Toiminto:
0%*| [O- Nayta kaksitavuinen sana, joka ilmoittaa
6553.5 %] moottorin todellisen taajuuden (ilman

resonanssin vaimennusta) prosenttiosuutena
(skaalaus 0000-4000 heksa) parametrista
parametri 4-19 Enimmadiisldhtétaajuus.

16-16 Momentti [Nm]

Alue: Toiminto:
0 [-3000 | Nayta momenttiarvo merkill, jota sovelletaan
Nm* |- 3000 moottorin akseliin. 160 %:n moottorivirran ja

Nm] momentin sekd nimellismomentin valilla ei ole
tarkkaa lineaarista vastaavuutta. Jotkin
moottorit kehittavat yli 160 %:n vaantémo-
mentin. Siksi maksimiarvo ja minimiarvo riippuu
moottorin maksimivirrasta ja kaytetysta
moottorista. Arvo on suodatettu, joten ndytén
lukeman muuttuminen tuloarvon muutoksen
jalkeen saattaa kestdaa noin 30 millisekuntia.
Flux-ohjausperiaatteessa tama lukema kompen-
soidaan kohdassa parametri 1-68 Minimi inertia
parannetun tarkkuuden aikaan saamiseksi.

16-18 Moottorin terminen

Alue: Toiminto:
0%*| [O- Nayta moottorin laskettu lampétila prosentteina
100 %] sallitusta maksimista. 100 %:ssa tapahtuu

laukaisu, jos valittuna kohdassa

parametri 1-90 Moottorin ldmpdsuojaus.
Laskennan pohjana on parametrissa
parametri 1-90 Moottorin ldmpdsuojaus valittu
ETR-toiminto.
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Parametrit Ohjelmointiopas
4133 16-2* 16-37 Taaj.muut. maks.virta
Alue: Toiminto:
16-22° Momentti [%] 0 A*| [0 - 655,35 A] | Nayta vaihtosuuntaajan maksimivirta.
Alue: Toiminto: Tietoja kdytetddn taajuusmuuttajan
0 %*| [-200 - 200 % ]| Naytd momentti prosentteina nimellis- suojauksen yms. laskentaan.
momentista merkilld, jota kaytetdan
moottoriin akseliin. 16-38 SL-ohjaimen tila
. Alue: Toiminto:
16-26 Power Filtered [kW] —
- 0*| [0-20]|Nayta alykkaan logiikkaohjaimen (SLC) todellinen
Alue: Toiminto: tila
0 kW= [ [0 - 1000 Moottorin teho kulutuksessa. Nayton arvo
kW] lasketaan todellisen moottorin jannitteen ja 16-39 Control Card Temp.
moottorivirran perusteella. Arvo Alue: Toiminto:
suodatetaan ja pari sekuntia voi kulua
X . 0 °C* | [0-65535°C] [Nayta ohjauskortin lampotila °C-asteina.
tuloarvon muutoksen ja datalukemien

arvon muutoksen valilla.

16-27 Power Filtered [hp]

4.13.5 16-5* Ohj. & takaisink.

Alue: Toiminto: 16-50 Ulkoinen ohjearvo
0 hp*[ [0-1000 [Moottorin teho hevosvoimina. Nayton arvo Alue: Toiminto:
hp] lasketaan todellisen moottorin jannitteen ja

0 %*| [-200 - 200 %] | Nayta kokonaisohjearvo digitaalisen,

moottorivirran perusteella. Arvo suodatetaan . - e .
analogisen, esivalitun, vayla- ja lukitusoh-

ja pari sekuntia voi kulua tuloarvon . h
jearvojen summana.

muutoksen ja datalukemien arvon

muutoksen valilla. 16-52 Tak.kytk. [yks]

Alue: Toiminto:
4.13.4 16-3* Taaj.muut. tila 0 [4999 - 4999 | Nayta takaisinkytkenta, joka
ProcessCtrlUnit* | ProcessCtrlUnit] | johtuu skaalausvalinnoista
16-30 DC-valipiirin jannite kohdissa

parametri 3-02 Minimioh-

Alue: Toiminto:

0V+| [0-65535V] | Nayttaa nykyisen DC-valipiirin jannitteen. Jearvo Ja

parametri 3-03 Maksimioh-

16-34 Jaahdytysrivan lampot. Jearvo.

Alue: Toiminto:

0°Cx| [-128 - 127 °C] | Nayta taajuusmuuttajan jaahdytysrivan 4.13.6 16-6* Tulot Ja lahdot
lampoatila.

16-60 Digitaalitulo

16-35 Vaihtosuuntaajan terminen Alue: Toiminto:

Alue: Toiminto: o[ [0- Nayta digitaalitulojen 18, 19, 27 ja 29 todellinen
0 %*| [0 - 255 %] | Nayta prosenttiosuutena taajuusmuuttajan 65535 ] tila.
lampokuormituksesta. 100 %:ssa tapahtuu
laukaisu. Bitti 0 Kayttamaton
Bitti 1 Kayttamaton
Bitti 2 Digitaalinen tuloliitin 29
Alue: Toiminto: Bitti 3 Digitaalinen tuloliitin 27
0 A*| [0 - 655,35 Al [ Nata vaihtosuuntaajan nimellisvirta. Tietoja s EgiEeiTicn EEiin 10
kaytetaan moottorin ylikuormitussuo- i 5 Dl Gl 19
jaukseen ja niin edelleen. Bitti 6-15 Kéyttdmaton

Taulukko 4.10 Bittien maaritelma
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16-61 Terminal 53 Setting 16-66 Digitaalilahto

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
Nayta tuloliittimen 53 asetus. XX Ei kdytossa
N -l 11 Liitin 42 korkea, liitin 45 korkea.
e Jdnnite=1 Taulukko 4.11 Digitaalildhtojen binaariarvo.

[o] * Virtatila

[1] Jannitetila 16-67 Taajuus Tulo 29 [Hz]
Alue: Toiminto:
16-62 Analog Input Al53
L. 0% [0-0] | Naytd nykyinen taajuus liittimessa 29. |
Alue: Toiminto:
(i [0-20] | Néyté todellinen arvo tulossa 53. 16-71 Relelahto [bin]
Alue: Toiminto:
16-63 Terminal 54 Setting 0*| [0 - 65535 ]| Nayta releen asetukset.
Nayta tuloliittimen 54 asetus.
. Bitti 0~2 Kayttamaton
. virta=0
Bitti 3 Rele 02
*  Jannite=1 Bitti 4 Rele 01
Optio: Toiminto: Bitti 5~15 Kayttamaton
oy * Virtatila Taulukko 4.12 Bittien maaritelma
[1 Jannitetila

16-64 Analog Input Al54 16-72 Laskuri A

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
1* | [0-20] | Nayta todellinen arvo tulossa 54. 0*| [-32768 - | Nayta laskurin esiasetettu arvo A. Laskurit ovat
32767 ] hyodyllisid vertaimena, katso
parametri 13-10 Vertaimen kohde.
Alue: Toiminto: Arvo voidaan nollata tai vaihtaa joko digitaa-
0 mA*[ [0 - 20 mA] [ Nayta todellinen arvo lahddssa 42 milliam- Wi altoin Lt oz ey &=
peereina. Tassa nakyva arvo riippuu digitaalitulot) tai kayttamalla SLC-toimintoa
valinnasta kohdissa parametri 6-90 Terminal (parametri 13-52 SL-ohjaimen toiminto).

42 Mode ja parametri 6-91 Terminal 42
16-73 Laskuri B

Analog Output.

Alue: Toiminto:
0*| [-32768 - | Nayta laskurin esiasetettu arvo B. Laskurit ovat
Alue: Toiminto: 32767 ] hyodyllisia vertaimena, katso
0] [0- [Naytd kaikkien digitaaliléhtsjen bindarinen arvo. parametri 13-10 Vertaimen kohde.
151 T Arvo voidaan nollata tai vaihtaa joko digitaa-
litulon kautta (parametriryhma 5-7*
X: Ei kdytossa o e -
digitaalitulot) tai kayttamalla SLC-toimintoa
0: Low (parametri 13-52 SL-ohjaimen toiminto).
1: High
XX i Kaytossa
X0 Liitintd 42 ei kaytetd, liitin 45 Alue: Toiminto:
alhainen. 0 mA*| [0-20 Nayta todellinen arvo Iahddssa 45 milliam-
X1 Liitinta 42 ei kaytetd, liitin 45 korkea. mA] peereina. Tassa nakyva arvo riippuu
0X Liitin 42 alhainen, liitinta 45 ei valinnasta kohdissa parametri 6-70 Terminal
kayteta. 45 Mode ja parametri 6-71 Terminal 45 Analog

0 Liitin 42 alhainen, liitin 45 alhainen. Output.
1 Liitin 42 alhainen, liitin 45 korkea.
1X Liitin 42 korkea, liitin 45 ei kaytossa.
10 Liitin 42 korkea, liitin 45 alhainen.

O
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4.13.7 16-8* Kenttav. & FC-port

Parametrit, joiden avulla ilmoitetaan védyldn ohjearvot ja
ohjaussanat.

16-80 Fieldbus CTW 1
Alue:

Toiminto:

0*| [0 - 65535 ] | Nayta vaylan isannaltad saatu kaksitavuinen
ohjaussana (CTW). Ohjaussanan tulkinta riippuu
asennetusta kenttavayldoptiosta ja parametrissa
parametri 8-10 Control Word Profile valitusta
ohjaussanaprofiilista. Katso lisatiedot aiheeseen
liittyvasta kenttdvaylan ohjeesta.

16-82 Fieldbus REF 1
Alue:

Toiminto:

0*| [-32768 - 32767 ] | Aseta viitearvo katsomalla kaksitavuinen
sana, joka on lahetetty ohjaussanan
mukana vayldisdnnaltd. Katso lisatietoja
kyseisen kenttavaylan kdyttoohjeesta.

16-84 Comm. Option STW

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ]| Nayta laajennettu kenttavaylan tietoliiken-
neoption tilasana. Katso lisdtietoja kyseisen
kenttdvaylan kayttoohjeesta.

16-85 FC Port CTW 1
Alue:
1084*

Toiminto:

[0 - 65535 ] | Nayta vaylan isannalta saatu kaksitavuinen
ohjaussana (CTW). Ohjaussanan tulkinta
riippuu asennetusta optiosta ja parametrissa
parametri 8-10 Control Word Profile valitusta
ohjaussanaprofiilista.

16-86 FC-portti REF 1
Alue:

Toiminto:

0*| [-32768 - 32767 ] | Tarkastele viimeisinta vastaanotettua
ohjearvoa FC-portista.

4.13.8 16-9* Diagnoosilukemat

16-90 Halytyssana

Alue: Toiminto:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Nayta sarjaliikenneportin kautta

lahetetty halytyssana heksakoodina.

16-91 Halytyssana 2

Alue: Toiminto:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Nayta sarjaliikenneportin kautta

lahetetty halytyssana 2 heksakoodina.

16-92 Varoitussana

‘ £

Alue: Toiminto:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Nayta sarjaliikenneportin kautta

lahetetty varoitussana heksakoodina.

16-93 Varoitussana 2

Alue: Toiminto:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Nayta sarjaliikenneportin kautta

lahetetty varoitussana 2 heksakoodina.

16-94 Ulk. Tilasana
Alue:

0% | [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Nayttaa sarjaliikenneportin kautta
lahetetyn laajennetun tilasanan
heksakoodina.

Toiminto:

16-95 Ulk. tilasana 2

Alue: Toiminto:

0% | [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Nayttaa sarjaliikenneportin kautta
lahetetyn laajennetun tilasanan 2
heksakoodina.

16-97 Alarm Word 3
Alue:

0% | [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Nayta sarjaliikenneportin kautta
lahetetty halytyssana 3 heksakoodina.

Toiminto:
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Parametrit VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

4.14 Paavalikko - datalukemat 2 - ryhma 18

Taman ryhman parametrit ovat ryhmaparametreja, joissa
voidaan tarkastella enintaan 10 vikalokia. [0] on lokiin
viimeksi tallennettu tieto ja [9] vanhin. Kaikista lokiin
tallennetuista tiedoista nakyvat virhekoodit, arvot ja
aikaleima.

4.14.1 18-1* Fire Mode -loki

18-10 FireMode -loki: Tapahtuma

Alue: Toiminto:

0*

[0-255] | Nayta Fire Mode -tilan tapahtuma

4.14.2 18i-5* Ohj. & takaisink.

18-50 Sensorless Readout [unit]

Alue: Toiminto:

0 Sensor- [-999999.999 - Nayta paine tai virtaus anturit-

lessUnit* 999999.999 tomista laskelmista. Tama arvo ei
SensorlessUnit] ole arvo, jota kdytetaan

ohjaamiseen. Arvoa paivitetaan
vain, jos anturiton data tukee
seka virtausta etta painetta.

18-51 Memory Module Warning Reason

Alue: Toiminto:
0* | [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Nayta muistimoduulivaroituksen syy.

18-52 Memory Module ID
Alue: Toiminto:
0*

[0-0] | Nayta muistimoduulin ID-numero.

18-53 Memory Module Function

Optio: Toiminto:

Poista kaytosta tai ota kayttoon muistimoduuli-
toiminto.

[0] | Disabled | Tietoja ei siirretd muistimoduulin ja taajuus-
muuttajan valilla. Taajuusmuuttaja ei voi kdyttaa
muistimoduulin dongle-tiedostoa.

[1] * [ Enabled | Muistimoduulitoiminto on kaytossa.
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4.15 Paavalikko - taaj.muut. suljettu piiri - ryhma 20

Taman parametriryhman avulla madritetdan suljetun piirin
Pl-sddtimen asetukset, jotka ohjaavat taajuusmuuttajan
lahtotaajuutta.

4.15.1 20-0* Takaisinkytk.

Taman parametriryhman avulla maaritetdan takaisinkytken-
tdsignaali taajuusmuuttajan suljetun piirin Pl-ohjaukselle.

20-00 Feedback 1 Source

Optio: Toiminto:

Tama parametri ratkaisee, mitd tuloja
kaytetaan takaisinkytkentdsignaalin
lahteena.

[0] *
[11 |Analog Input 53
[21 [Analog Input 54
[3] [Pulse input 29
[100] | Bus Feedback 1
[104] | Sensorless Flow

No function

20-21 Asetuspiste 1

ProcessCtrlUnit]

Alue: Toiminto:
0 [-999999.999 - | Asetuspistettd 1 kdytetaan
ProcessCtrlUnit* [ 999999.999 suljetun piirin tilassa sellaisen

asetuspisteen ohjearvon

[105]

20-01 Tak.kytk. 1 muunnos

Optio: Toiminto:

Sensorless Pressure

Taméan parametrin avulla takaisinkytkentaan 1
voidaan soveltaa muunnostoimintoa.

[0] * | Lineaarinen | [0] Lineaarinen ei vaikuta takaisinkytkentaan.

[11 [Neligjuuri [ [1] Nelidjuuri on tyypillinen silloin, kun
paineanturilla pyritdan saamaan aikaan
virtauksen takaisinkytkenta

((virtauksen < \/pm'ne)).

20-12 Reference/Feedback Unit

Optio:  Toiminto:
[0] [ None

Lisatiedot, katso parametri 20-02 Tak.kytk. 1
Ldhdeyksikko.

4.15.2 20-2* Takaisinkytkenta/asetuspiste

Taman parametriryhman avulla méadritetdan, kuinka PID-
saadin kayttda 3 mahdollista takaisinkytkentasignaalia
ohjaamaan taajuusmuuttajan lahtotaajuutta. Tatd ryhmaa
kaytetaan myods 3 sisdisen asetuspisteen ohjearvon tallenta-
miseen.

sybttamiseen, jota taajuus-
muuttajan PID-sdadin kayttaa.
Katso kuvaus kohdasta
parametri 20-20 Tak.kytk.
toiminto.

HUOMAUTUS!

Tahan syotetty asetus-
pisteen ohjearvo lisataan
mahdollisiin muihin
kadytossa oleviin ohjear-
voihin (ks.
parametriryhma 3-7%
Ohjearvot).

4.15.3 20-6* Anturiton

20-60 Sensorless Unit

Valitse yksikko, jota kayttaa parametri 18-50 Sensorless Readout
[unit].

Optio: Toiminto:
[0] None
[20] I/s

20-69 Sensorless Information
Alue:
0*

Toiminto:

[0-25] | Nayta tiedot anturittomasta datasta.

4.15.4 20-8* Pl Perusasetukset

Parametrit, joilla madritetdan prosessin Pl-ohjaus.

20-81 Pl Normal/ Inverse Control

Optio: Toiminto:

[o] *

Normal | Taajuusmuuttajan lahtdtaajuus pienenee, kun
takaisinkytkentd on suurempi kuin asetuspisteen
ohjearvo. Tama on tavallista paineohjatuissa syotto-

puhaltimissa ja pumppusovelluksissa.

[1]1 | Inverse | Taajuusmuuttajan ldhtotaajuus kasvaa, kun takaisin-
kytkentd on suurempi kuin asetuspisteen ohjearvo.
Tama on tavallista lampdohjatuissa jaahdytyssovel-

luksissa, kuten jaahdytystorneissa.
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20-83 PI Start Speed [Hz]

Alue: Toiminto:

0 Hz*| [0 -200,0 Sy6ta moottorin nopeus, joka tulee

Hz] saavuttaa kaynnistyssignaaliksi Pl-saadon
aloittamiseksi. Kaynnistyksen jalkeen
taajuusmuuttaja toimii kayttamalla avoimen
piirin nopeuden ohjausta. Kun prosessin Pl
kaynn.nopeus on saavutettu, taajuus-
muuttaja siirtyy Pl-ohjaukseen.

20-84 Ohjearvon kaistanleveydella

Alue: Toiminto:

5%*| [0- Kun takaisinkytkennan ja asetuspisteen ohjearvon
200 %] | erotus on pienempi kuin taman parametrin arvo,
taajuusmuuttajan naytolla lukee "Kay ohjearvolla"
Tama tila voidaan ilmaista ulkoisesti
ohjelmoimalla digitaalisen lahdon toiminnoksi [8]
Kdy ohjearvolla / Ei varoitusta. Lisaksi sarjaliiken-
teessa taajuusmuuttajan Ohjearvossa-tilabitin arvo
on suuri (arvo = 1).

Kohdan Ohjearvon kaistanleveydellé arvo lasketaan
prosenttiosuutena asetuspisteen ohjearvosta.

4.15.5 20-9* Pl-saadin

20-91 PI Anti Windup

Optio:  Toiminto:

[0] [Off | Jatka virheen saatamista silloinkin, kun ldhtotaajuutta ei
voida lisata tai vahentaa.

[1]1 * | On | Lopeta virheen saataminen, kun lahtétaajuutta ei voida
endaa saataa.

20-93 PI suhteellinen vahvistus

Alue: Toiminto:

0.50%| [0-10 ][ Syota prosessin saatimen suhteellinen vahvistus.
Y

Saato saadaan nopeaksi vahvistuksen ollessa

suuri. Jos vahvistus kuitenkin on liian suuri,

prosessi saattaa muuttua epavakaaksi.

20-94 PI sisdinen aika

Alue: Toiminto:
20 s*| [0,10 - Syota prosessin saatimen sisdinen aika. Saato
9999 s] saadaan nopeaksi lyhyella sisdisella ajalla. Jos

sisdinen aika on liian lyhyt, prosessi voi
muuttua epavakaaksi. Liian pitka sisdinen
aika poistaa sisdisen toiminnan kaytosta.

20-97 Pl myotakytkentatekija

Alue: Toiminto:
0%*| [O- Syota Pl-myotakytkentatekija. FF-kerroin
400 %] ldhettaa jatkuvan osan ohjearvosignaalista

ohittamaan Pl-ohjauksen. Siksi Pl voi vaikuttaa
vain loppuosaan ohjaussignaalista. FF-kerroin
voi liséta dynaamista suorituskykya.
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4.16 Paavalikko - sovellustoiminnot - ryhma 22

22-01 Power Filter Time 22-02 Nukahdustila CL-ohjaustila

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:

0.50 s*| [0.02 - 10 s] | Aseta aikavakio suodatetulle teholu- [11 | Yksinker- Takaisinkytkentda ei ole havaittu. Vain
kemalle. Suurempi arvo antaa taistettu nukahdustilan nopeus ja aika voidaan
tasaisemman lukeman, mutta jarjestelma tarkistaa.
vastaa muutoksiin hitaammin.

Tassa parametrissa asetetaan nukahdustila prosessin
22-02 Nukahdustila CL-ohjaustila suljetussa piirissa. Kdytd tata parametria maarittamaan,
tunnistetaanko takaisinkytkenta nukahdustilassa.

Optio: Toiminto:

[0] * | Normal Takaisinkytkentd on havaittu. Jotkin
parametrit on tarkistettu.

4.16.1 22-2* Virtauskatkosten tunnistus

130BA252,12

Sleep mode
r— N
| |
Ulk.lepotila- ‘ ‘
Ei virtausta/virt.nop. komento ‘
tunn. Min.kéy‘(tée
F e -5 | jast. Sleep |
| . P22:21 || o | »{Minlepoa mode , \
‘ H'ava_l':tl;] i i =1 — Varoitus || Jastin \
pieni teho ; ; " .
Tunnistus- | |
| Lo unn -
ajastin
\ . e — Varoitus ‘ } }
‘ Havaittu | | . ‘ P 22-40
ieni —> Halytys -
| pieni nopeus [ yty: | | P22-41 |
‘ P2222 P22-24 | |
| | | \
| || \
\ | ‘ L, Kaskadiohjaus \
[ [ | (irtikytkentakasky) |
P 25-26
Lo T J

Kuva 4.19 Virtauskatkosten tunnistus

Taajuusmuuttajassa on toiminnot sen tunnistamiseen, sallivatko jarjestelman kuormitusolosuhteet moottorin pysdyttamista:
. Pientehotunnistus.
. Pienen nopeuden tunnistus.

Toisen ndista 2 signaalista on oltava aktiivinen maaratyn ajan (parametri 22-24 Virtauskatkosviive) ennen kuin valittu
toimenpide voidaan suorittaa. Mahdollisesti valittavat toimet (parametri 22-23 Virtauskatkostoiminto):

. Ei toimint.

. Varoitus

. Halytys

. Nukahdustila

Virtauskatkosten tunnistus

Tata toimintoa kdytetdan virtauskatkosten tunnistamiseksi pumppujérjestelmissa, joissa kaikki venttiilit voidaan sulkea.
Voidaan kéyttda sekd integroidun Pl-sddtimen ohjauksessa taajuusmuuttajassa tai ulkoisena Pl-sadtimend. Ohjelmoi todellinen
kokoonpano kohdassa parametri 1-00 Konfiguraatiotila.
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Konfigurointitila kohteelle
. Integroitu Pl-sdddin: Suljettu piiri.

. Ulkoinen Pl-sdadin: Avoin piiri.

HUOMAUTUS!

Suorita virtauskatkosten sovitus ennen Pl-sddtimen parametrien asetusta.

FC = o
m -
ﬁ A Nostok. E
[ <
a ]
— ™M
1@ -
oDboo
o0
R
0000
~ 2
I
|
Virtaus

Taulukko 4.13 Virtauskatkosten tunnistus

Virtauskatkosten tunnistus perustuu nopeuden ja tehon mittaukseen. Tietylld nopeudella taajuusmuuttaja laskee tehon
virtauskatkoksesta.

Tama koherenssi perustuu 2 nopeuden maarityksen saatoon ja siihen liittyvaan tehoon virtauskatkoksessa. Valvontateho
mahdollistaa virtauskatkoksen tunnistuksen jarjestelmissd, joissa imupaine vaihtelee tai pumpun ominaiskdyra on tasainen
kohti alhaista nopeutta.

2 datasarjan on perustuttava tehon mittaukseen noin 50 % ja 85 % maksiminopeudesta venttiilit suljettuina. Tiedot
ohjelmoidaan parametriryhmassa 22-3* Virtauskatkostehon sdaté. On my6s mahdollista ajaa 0] Low Power Auto Set Up
(parametri 22-20 Plentehoautom.asetukset) automaattisesti lapi kdyttoonottoprosessin aikana ja tallentaa mitatut tiedot. Aseta
taajuusmuuttajan [0] avoin piiri kohdassa parametri 1-00 Konfiguraatiotila, kun suoritetaan automaattiasetukset, ks. paramet-
riryhmd 22-3* virtauskatkostehon sddto.

HUOMAUTUS!

Jos on tarkoitus kdyttaa integroitua Pl-sdadinta, suorita virtauskatkosten sovitus ennen Pl-sdaatimen parametrien maarit-
tamista.

Pienen nopeuden tunnistus.

Pienen nopeuden tunnistus antaa signaalin, jos moottori toimii miniminopeudella kuten kohdassa parametri 4-11 Moott.
nopeuden alaraja [RPM] tai parametri 4-12 Moott. nopeuden alaraja [HzJon madritetty. Toimenpiteet ovat yhteisia virtauskat-
kosten tunnistuksen kanssa (yksil6llisia valintoja ei voi tehda).

Alhaisen nopeuden tunnistuksen kayttamista ei ole rajoitettu jarjestelmiin, joissa ei ole virtausta. Alhaisen nopeuden tunnis-
tamista voidaan kdyttda missa tahansa jarjestelmassd, jossa toiminta miniminopeudella mahdollistaa moottorin
pysdhtymisen, kunnes kuorma edellyttdd miniminopeutta suurempaa nopeutta. Tama saattaa esimerkiksi tarkoittaa jarjes-
telmid, joissa on puhaltimia ja kompressoreja.

104 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. MGO3N220




Dt

Parametrit Ohjelmointiopas

HUOMAUTUS!

Pumppujarjestelmissa on varmistettava, ettd miniminopeus parametreissa parametri 4-11 Moott. nopeuden alaraja [RPM]
tai parametri 4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz] on asetettu riittavan korkealle tunnistamista varten, sillda pumppu voi
kdyda suhteellisen suurella nopeudella my6s venttiilit kiinni.

Kuivakayton tunnistus

Jos pumppu on kdynyt kuivana (pieni virrankulutus - suuri nopeus), virtauskatkosten tunnistusta voi kdyttaa myos sen
tunnistamiseen. Voidaan kayttaa seka integroidussa Pl-sddtimessa etta ulkoisessa Pl-saatimessa.

Kuivan pumpun signaalin ehdot:

. Tehonkulutus alle virtauskatkoksen tason.

. Pumppu kdy maksiminopeudella tai avoimen piirin maksimiohjearvolla, kumpi tahansa on pienempi.

Signaalin on oltava aktiivinen maaratyn ajan (parametri 22-27 Kuivapumppuviive) ennen valitun toiminnon suorittamista.
Mahdollisesti valittavat toimet (parametri 22-26 Kuivapumpputoiminto):

. Varoitus

. Halytys

Ota kayttoon virtauksenkatkoksen tunnistus kohdassa parametri 22-23 Virtauskatkostoiminto ja parametriryhmassa 22-3*
virtauskatkostehon sdcito.

22-26 Dry Pump Function 22-26 Dry Pump Function

Valitse haluamasi toiminto kuivapumppukaytolle. Valitse haluamasi toiminto kuivapumppukaytolle.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

ol lof

* Kuivakdyton tunnistuksen kaytto: Taajuusmuuttajiin, joissa on jatkuvan

nopeuden ohitus.

Jos automaattinen ohitustoiminto
kaynnistaa ohituksen pysyvassa
hélytyksessa, poista automaattinen ohitus-

1. Ota kayttoon alhaisen tehon
tunnistus parametrissa
parametri 22-21 Pientehotun-

nistus. S a i e m g
toiminto kaytosta, jos [2] Hdlytys tai [3]
2. Ota kéytt6on alhaisen tehon Man. Hilytyksen kuittaus valitaan
tunnistus kayttamalla parametri- kuivapumpputoiminnoksi.

ryhmaa 22-3* No-flow Power

Tuning No-flow Power Tuning. Taajuusmuuttaja jatkaa toimintaa, mutta aktivoi

kuivan pumpun varoituksen (varoitus 93, kuiva

HUOMAUTUS pumppu). Taajuusmuuttajan digitaalilahto tai

P . ., sarjaliikennevayla voi lahettaa varoituksen muille
Ala maarita parametri 14-20 Nollaustila : J

arvoon [13] Jatk. autom. kuitt., kun laitteille.

parametri 22-26 Kuivapumpputoiminto on [11 [ Warning

[2] Hdlytys. Tama saa taajuusmuuttajan [2] [Alarm Taajuusmuuttaja pysahtyy ja aktivoi halytyksen

jatkuvasti vuorotellen kdynnistymaan ja kuivasta pumpusta (hdlytys 93, kuiva pumppu).

pysahtymaan, kun havaitaan kuiva Taajuusmuuttajan digitaaliléht6 tai sarjaliiken-

pumppu -tila. nevayld voi lahettaa halytyksen toisille laitteille.

[3] | Man. Taajuusmuuttaja pysahtyy ja aktivoi halytyksen

Reset kuivasta pumpusta (hdlytys 93, kuiva pumppu).
Alarm Taajuusmuuttajan digitaalilahto tai sarjaliiken-

nevayla voi lahettda halytyksen toisille laitteille.
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22-27 Kuivapumppuviive

Alue: Toiminto:

10 s*| [0 - 600
s] oltava aktiivinen ennen varoituksen tai

Maarittaa, miten pitkaan kuivapumpputilan on

hélytyksen aktivoimista.

Taajuusmuuttaja odottaa, etta virtauskat-
kosviive (parametri 22-24 No-Flow Delay) kuluu
umpeen ennen kuin kuivapumpun viiveen
ajastin kaynnistyy.

4.16.2 22-3* Virtauskatkostehon saato

Jos automaattiasetukset ei ole kdytdssa kohdassa
parametri 22-20 Plentehoautom.asetukset, saatojarjestys on:

1. Sulje paaventtiili virtauksen pysdyttamiseksi.

2. Kdyta moottoria, kunnes jarjestelma on
saavuttanut normaalin kayttélampotilan.

3. Paina [Hand On] ja sddda nopeus noin 85 %
nimellisnopeudesta. Huomaa tarkka nopeus.

4. Lue tehonkulutus joko etsimélld todellinen teho
LCP:n datarivilta tai tarkastelemalla jotain
seuraavista parametreista:

4a Parametri 16-10 Teho [kW].
tai

4b  Parametri 16-11 Teho [hv] padvalikossa.
Huomaa teholukema.

5. Muuta nopeus noin 50 %:iin nimellisnopeudesta.
Huomaa tarkka nopeus.

6. Lue tehonkulutus joko etsimélla todellinen teho
LCP:n datarivilta tai tarkastelemalla jotain
seuraavista parametreista:

6a Parametri 16-10 Teho [kW].
tai

6b  Parametri 16-11 Teho [hv] paavalikossa.
Huomaa teholukema.

7. Ohjelmoi nopeudet, joita kdytetdan:
7a Parametri 22-32 Alhainen nopeus [1/min].
7b  Parametri 22-33 Alhainen nopeus [Hz].
7c Parametri 22-36 Suuri nopeus [1/min].
7d Parametri 22-37 Suuri nopeus [HZz].

8. Ohjelmoi niihin liittyvat tehoarvot kohdassa:
8a  Parametri 22-34 Piennopeusteho [kW].
8b  Parametri 22-35 Piennopeusteho [hv].
8c Parametri 22-38 Suurnopeusteho [kW].
8d  Parametri 22-39 Suurnopeusteho [hv].

9. Kytke takaisin kdyttamalla [Auto On] tai [Off].

HUOMAUTUS!

Aseta parametri 1-03 Momentin ominaiskdyrd ennen
saatoa.

22-38 Suurnopeusteho [kW]

Alue: Toiminto:

Size [O0-
related* 5.50
kw1 asetuksena on [0] Kansainvdlinen (parametri

Kaytettava, jos kohdan
parametri 0-03 Paikalliset asetukset

ei ndy, jos valittuna on [1] Pohjois-Amerikka).
Aseta tehonkulutus 85 % nopeuden tasolle.
Tata toimintoa kdytetaan virtauskatkosten
tunnistuksen saatamiseen tarvittavien
arvojen tallentamiseen.

4.16.3 22-4* Nukahdustila

Nukahdustilan tarkoitus on mahdollistaa taajuusmuuttajan
pysaytys itsendisesti tilanteissa, joissa jarjestelma on
tasapainossa. Tama toiminto sadstda energiaa ja suojaa
jarjestelmaa ylitayttymiselta (liilan korkea paine, vesi lilkaa
jaahdytetty jadhdytystorneissa, rakennuksen paineistamisen
ongelmat). Tama on tarkeas, silla jotkin sovellukset estavat
taajuusmuuttajaa sddtdmasta moottoria alhaisiin
nopeuksiin. Tdma saattaa vahingoittaa pumppua, aiheuttaa
riittdmatonta voitelua vaihdelaatikoissa ja saa puhaltimet
epavakaiksi.

Nukahdustilan ohjaimella on 2 tarkeda toimintoa: Kyky
siirtyd nukahdustilaan oikeaan aikaan ja kyky herata
oikeaan aikaan. Tavoitteena on pitda taajuusmuuttaja
lepotilassa mahdollisimman pitkdan, jotta véltettaisiin
moottorin meno paalle ja pois toistuvasti, ja samalla
pidettdisiin ohjattu jarjestelma muuttuvana sallituissa
rajoissa.

Jarjestys kaytettdaessa nukahdustilaa avoimessa
silmukassa:

1. Moottorin nopeus on alle kohdassa
parametri 22-47 Sleep Speed [Hz] asetetun.
Moottori kdy pidempdan kuin ajan, joka on
asetettu kohdassa parametri 22-40 Minimikdyn-
tiaika. Nukahdustila kestaa pidempaan kuin
parametrissa parametri 22-48 Nukahdustilan
viiveaika asetetun ajan.

2. Taajuusmuuttaja hidastaa moottorin nopeudeksi
parametri 1-82 Min. nopeus toiminnolle pysdytet.
[Hz].

3. Taajuusmuuttaja aktivoi parametri 1-80 Toiminto

pysdytet.. Taajuusmuuttaja on lepotilassa.

4. Taajuusmuuttaja vertaa nopeuden asetuspistetta
arvoon parametri 22-43 Wake-Up Speed [Hz]
tunnistaakseen heratystilanteen.
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5. Nopeuden asetuspiste on suurempi kuin 3. Taajuusmuuttaja aktivoi parametri 1-80 Toiminto
parametri 22-43 Wake-Up Speed [Hz]. Nukahdustila pysdytet.. Taajuusmuuttaja on lepotilassa.
on kestanyt pidempaén kuin parametrissa 4. Taajuusmuuttaja ei enda ole nukahdustilassa:

parametri 22-41 Minimilepoaika asetetun ajan.
Herétystila kestaa pidempadn kuin parametrissa
parametri 22-49 Herdtyksen viiveaika asetetun ajan.
Taajuusmuuttaja ei enda ole nukahdustilassa.

4a  Jos virhe ohjearvon ja takaisinkytkenndn
valilld on suurempi kuin
parametri 22-44 Wake-Up Ref./FB Diff, ja

6.  Palaa nopeuden avoimen silmukan ohjaukseen 4b  nukahdustilan aika on pidempi aika
(ramppimoottorin nopeus nopeuden asetuspis- kohdassa parametri 22-41 Minimilepoaika
teeseen asti). Ja

4c  heratystila kestda pidempaan kuin
parametrissa
parametri 22-48 Nukahdustilan viiveaika
asetetun ajan.

Jarjestys kaytettdaessa nukahdustilaa suljetussa
silmukassa:

1. Taajuusmuuttaja siirtyy tehostettuun tilaan, jos

seuraavat vaatimukset tdyttyvat.
5. Taajuusmuuttaja siirtyy takaisin suljetun piirin

. Jos asetuksena ohjaukseen

parametri 22-02 Nukahdustila CL-

ohjaustila on [0] normaali: HUOMAUTUS!

Nukahdustila ei ole aktiivinen, kun paikallinen ohjearvo
on aktiivinen (aseta nopeus manuaalisesti navigointinap-
paimilla LCP:ssa).

Nukahdustila ei toimi paikallistilassa. Suorita automaat-
tiasetukset avoimessa piirissa ennen tulon/lahdon
asetuksia suljetussa piirissa.

- Moottorin nopeus on alle
kohdassa parametri 22-47 Sleep
Speed [Hz] asetetun.

- Takaisinkytkenta ylittaa
ohjearvon.

- Moottori kdy pidempdan kuin

ajan, joka on asetettu kohdassa 22-40 Minimikayntiaika

arametri 22-40 Minimikdyn-
p. ) Y Alue: Toiminto:
tiaika.

10 s*| [0 - 600 s] | Aseta haluamasi moottorin minimikayntiaika
- Nukahdustila kestaa

pidempaan kuin parametrissa
parametri 22-48 Nukahdustilan

kaynnistyskomennon jalkeen (digitaalinen tulo
tai vayla) ennen lepotilaan siirtymista.

viiveaika asetetun ajan. 22-41 Minimilepoaika
. Jos asetuksena Alue: Toiminto:
parametri 22-02 Nukahdustila CL- 10 s* | [0 - 600 s] | Aseta haluamasi minimiaika, jonka laite pysyy

ohjaustila on [1] yksinkertaistettu: nukahdustilassa. Tama aika ohittaa kaikki

- Moottorin nopeus on alle herdamisvaatimukset.
kohdassa parametri 22-47 Sleep

Speed [Hz] asetetun. 22-43 Wake-Up Speed [Hz]

- Moottori kidy pidempaan kuin Alue: Toiminto:
ajan, joka on asetettu kohdassa 10%| [0 - 400.0 ] | Kdytettava vain, jos kohdan
parametri 22-40 Minimikéyn- parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetuksena on
tiaika. avoin piiri ja ulkoisessa ohjaimessa kaytetaan

) Nukahdustila kestas nopeuden ohjearvoa. Aseta ohjenopeus, jolla

pidempéaan kuin parametrissa

tri 22-48 Nukahdustil
parameti urandustian 22-44 Wake-Up Ref./FB Diff
viiveaika asetetun ajan.

nukahdustila tulee peruuttaa.

. . Alue: Toiminto:
Jos parametri 22-45 Asetuspisteen — ——
T . . 10 %*| [0 - Kaytettava vain, jos kohdan
lisdjdnnite ei ole asetettu, taajuus- . o
100 %] parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetuksena on

muuttaja siirtyy nukahdustilaan. . L ) L
suljettu piiri ja integroitua Pl-saadinta

2. Kun kohdassa parametri 22-46 Lisdjiinnitteen kaytetaan paineen saitelyyn.
maksimikesto madritetty aika on kulunut, taajuus- Aseta sallittu paineenlasku prosentteina
muuttaja hidastaa moottorin nopeuden kohdan asetuspisteesté paineelle (Pser) ennen lepotilan
parametri 1-82 Min. nopeus toiminnolle pysdytet. peruuttamista.

[Hz] mukaiseksi.
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22-45 Asetuspisteen lisdjannite

Alue: Toiminto:

0% | [-100 | Kaytettava vain, jos kohdan

& - parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetuksena on
100 %] | suljettu piiri ja kdytetaan integroitua Pl-saadinta.

Jarjestelmissa, joissa kdytetaan esim. vakiopaineen
ohjausta, kannattaa kasvattaa jarjestelman painetta
ennen moottorin pysayttamista. Tama pidentaa
aikaa, jonka moottori on pysahdyksissa, ja auttaa
valttamaan usein toistuvia kaynnistyksia/
pysaytyksia.

Aseta haluttu ylipaine/-lampotila prosentteina
paineen asetuspisteestd (Pset)/lampotila ennen
lepotilaan siirtymista.

Jos asetus on 5 %, lisdpaine on Pserx1.05.
Negatiivisia arvoja voidaan kayttaa esim. jadhdy-
tystornin saatelyyn, kun negatiivinen muutos on
tarpeen.

22-46 Lisdjannitteen maksimikesto

Alue Toiminto:
60 s* [ [0 - Kaytettava vain, jos kohdan
600 s] parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetuksena on [3]

Suljettu piiri ja integroitua Pl-saadintd kaytetaan
paineen saatelyyn.

Aseta maksimiaika, jonka lisdjannitetila sallitaan.
Jos asetettu aika ylittyy, siirrytaan lepotilaan eika
odoteta asetetun lisdpaineen saavuttamista.

22-47 Sleep Speed [Hz]

Alue: Toiminto:

0*| [0 -400.0 ]| Aseta nopeus alle ajan, jossa taajuusmuuttaja
menee nukahdustilaan.

22-48 Nukahdustilan viiveaika

Alue: Toiminto:

0s| [0-3600 s]| Aseta viiveaika, jonka moottori odottaa ennen
nukahdustilaan siirtymistd, kun ehdot
nukahdustilaan siirtymisesta tayttyvat.

22-49 Heratyksen viiveaika

Alue: Toiminto:

0s| [0-3600 s]| Aseta viiveaika, jonka moottori odottaa ennen
heraamista nukahdustilasta, kun ehdot
heratykseen tayttyvat.

4.16.4 22-5* Kayran loppu

Kdyran loppu -olosuhteet toteutuvat silloin, kun pumppu
tuottaa lilan suuren tilavuuden asetetun paineen varmista-
miseksi. Tama tilanne saattaa tulla, jos
jakeluputkijarjestelmdssa on vuoto, mika aiheuttaa pumpun
pumppaamisen ominaiskdyran lopussa, mika koskee
kohdissa parametri 4-13 Moott. nopeuden ylédraja [RPM] ja

parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz] asetettuja
maksiminopeuksia.

Jos takaisinkytkentd on 2,5 % kohdassa

parametri 20-14 Maksimiohjearvo/tak.kytk. ohjelmoidusta
arvosta (tai numeerista arvosta parametri 20-13 Minimioh-
jearvo/tak.kytk. sen mukaan, kumpi on suurempi), alle
asetuspisteen vaadittavaan paineeseen maaratyn ajan
(parametri 22-51 Kdyrdn loppumisviive) ja pumppu kdy
maksiminopeudella, joka on madritetty parametrissa
parametri 4-13 Moott. nopeuden yldraja [RPM] tai
parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz], kohdassa
parametri 22-50 Kdyrdn loppumistoiminto valittu toiminto
tapahtuu.

On mahdollista vastaanottaa signaali yhdesta digitaali-
tulosta valitsemalla [192] kdyrdn loppu parametriryhmassa
5-3* digit.ldhdét ja/tai parametriryhmasta 5-4* releet.
Signaali on olemassa, kun kdyrdn loppu -ehto toteutuu ja
valinta parametrissa parametri 22-50 Kdyrdn loppumis-
toiminto ei ole [0] Pois pddiltd. Kdyran loppu -toimintoa voi
kayttaa vain kdytettdessa sisddnrakennettua PID-saadinta
([3] Suljettu piiri kohdassa parametri 1-00 Konfiguraatiotila).

22-50 End of Curve Function

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Automaattinen uudelleenkdynnistys
kuittaa halytyksen ja kdynnistaa jarjes-
telman uudelleen.

HUOMAUTUS!

Ala maaritd kohdan

parametri 14-20 Nollaustila asetukseksi
[13] Jatk. autom. kuitt., kun kohdan
parametri 22-50 Kdyrdn loppumistoiminto
asetuksena on [2] Hdlytys. Tama saa
taajuusmuuttajan jatkuvasti vuorotellen
kaynnistymaan ja pysahtymaan, kun
havaitaan kdyran loppu -tila.

HUOMAUTUS!

Jos taajuusmuuttajan varustukseen
kuuluu jatkuva nopeuden ohitus
automaattisella ohitustoiminnolla, joka
kdynnistaa ohituksen, jos taajuusmuut-
tajassa ilmenee sitkea halytystila, muista
poistaa kdytosta ohituksen automaattinen
ohitustoiminto, jos valittuna on [2] Hdlytys
tai [3] Man. Hdlytyksen kuittaus valitaan
kayran loppumistoiminnoksi.

[0] |Off Kéayran lopun tarkkailu ei ole kaytossa.

[11 | Warning | Taajuusmuuttaja toimii edelleen mutta aktivoi
varoituksen kayran lopusta (Varoitus 94, kayran

loppu). Taajuusmuuttajan digitaalilahto tai
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22-50 End of Curve Function

Optio: Toiminto:

sarjaliikennevayla voi lahettaa varoituksen muille
laitteille.

[2] | Alarm Taajuusmuuttajan toiminta keskeytyy ja halytys
kayran lopusta (Hdlytys 94, kdyrdn loppu)
aktivoituu. Taajuusmuuttajan digitaalilahto tai
sarjaliikennevayla voi lahettda halytyksen toisille

laitteille.

[3] [Man.
Reset

Taajuusmuuttajan toiminta keskeytyy ja halytys
kayran lopusta (Hdlytys 94, kdyrdn loppu)

Alarm aktivoituu. Taajuusmuuttajan digitaalilahto tai
kenttdvayla voi lahettda halytyksen toisille

laitteille.

22-51 Kayran loppumisviive

Alue: Toiminto:
10 [0 -
s* 600 s]

Kun kdyran loppumisehto havaitaan, ajastin
aktivoituu. Kun tdssa parametrissa asetettu aika
kuluu loppuun ja kayran loppumisehto on
pysynyt samana koko ajan, aktivoituu
parametrissa parametri 22-50 Kdyrdn loppumis-
toiminto asetettu toiminto. Jos ehto ei enda tayty
ajastetun ajan kuluessa loppuun, ajastin
nollautuu.

4.16.5 22-6* Katk. hihnan tunnistus

Kdyta katkenneen hihnan tunnistusta seka suljetun piirin
ettd avoimen piirin jarjestelmissa pumpuille ja puhaltimille.
Jos moottorin arvioitu momentti (virta) jaa alle katkenneen
hihnan momentin (virran) arvon (parametri 22-61 Hihnakat-
kosmomentti) ja taajuusmuuttajan lahtdtaajuus on
vahintdan 15 Hz, suoritetaan parametri 22-60 Hihnakatkos-
toiminto.

22-60 Hihnakatkostoiminto

Valitsee suoritettavan toiminnon, jos havaitaan katkennut hihna.
Optio: Toiminto:
[0] * [ Off

[1] [ Varoitus

Taajuusmuuttaja jatkaa toimintaa, mutta aktivoi
katkenneen hihnan varoituksen (varoitus 95,
katkennut hihna). Taajuusmuuttajan digitaalilahto
tai sarjalilkkennevayla voi lahettaa varoituksen
muille laitteille.

[2] | Laukaisu | Taajuusmuuttaja pysdhtyy ja aktivoi halytyksen
katkenneesta hihnasta (hdlytys 95, katkennut
hihna). Taajuusmuuttajan digitaalilahto tai sarjalii-
kennevdyla voi lahettdd halytyksen toisille
laitteille.

AVAROITUS

Ald maarita kohdan parametri 14-20 Nollaustila
asetukseksi [13] Jatk. autom. kuitt., kun kohdan
parametri 22-60 Hihnakatkostoiminto asetuksena on [2]
Laukaisu. Kun havaitaan katkennut hihna, seurauksena
on taajuusmuuttajan jatkuva vuorottainen toiminta ja
pysdahtyminen.

HUOMAUTUS!

Jos automaattinen ohitustoiminto on kadytdssa, ohitus
kdynnistyy, kun taajuusmuuttajassa ilmenee sitkea
hélytystila. Tassa tapauksessa poista kaytosta
automaattinen ohitustoiminto, jos [2] laukaisu on
valittuna katkenneen hihnan toiminnoksi.

22-61 Hihnakatkosmomentti

Alue: Toiminto:

10 %* | [5- 100 %] | Maaraa katkenneen hihnan momentin
prosenttiosuutena moottorin nimellismo-
mentista.

Alue: Toiminto:

10 s*| [0-600 |Maarittaa ajan, jonka verran katkenneen

s] hihnan ehtojen on oltava voimassa ennen
kohdassa parametri 22-60 Hihnakatkostoiminto
valitun toiminnon suorittamista.

4.16.6 22-8* Virtauksen kompensointi

Tietyissa sovelluksissa paineanturia ei voi sijoittaa
kaukaiseen kohtaan jarjestelmdssd, vaan se on sijoitettava
ldhelle pumpun lahtéd/puhallinta. Virtauksen kompensointi
toimii saatamalla asetuspistetta lahtotaajuuden mukaan,
joka on ldhes verrannollinen virtaukseen. Ndin kompen-
soidaan suurempia haviditd suuremmilla virtausnopeuksilla.

Hpesign (tarvittava paine) on asetuspiste taajuusmuuttajan
kayttoon suljetulla piirilla (Pl) ja maaritetadn samoin kuin
suljetun piirin kaytolle ilman virtauksen kompensointia.
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= Voidaan kéyttad 2 menetelmaa sen mukaan, onko nopeus
- % tunnettu suunnitteluvaiheessa.
o
R
Kuva 4.20 Virtauksen kompensointiasetukset
Kytettivi parametri Nopeus suunnittelupisteessa | Nopeus suunnittelupisteessa
TUNNETAAN El TUNNETA
Parametri 22-80 Virtauksen kompensointi + +
Parametri 22-81 Kulma-lineaarikdyrdn arviointi + +
Parametri 22-82 Tyépistelaskenta + +
Parametri 22-83 Nopeus virtauskatk. [1/min]/parametri 22-84 Nopeus N N
virtauskatk. [Hz]
Parametri 22-85 Nopeus suunnitt.pisteessé [1/min]/parametri 22-86 Nopeus
suunnitt.pisteessd [Hz] * i
Parametri 22-87 Paine virt.katkosnopeudella + +
Parametri 22-88 Paine nimellisnopeudella - +
Parametri 22-89 Virtaus suunn.pisteessd - +
Parametri 22-90 Virtaus nimellisnop. - +

Taulukko 4.14 Nopeus jarjestelman suunnitteluvaiheessa tunnetaan / ei tunneta

22-80 Virtauksen kompensointi H (nosto)

Optio: Toiminto:

130BA388.11

[0] * | Pois kaytosta | Asetuspisteen kompensaatio ei aktiivinen.

[1] | Kaytossa Asetuspisteen kompensaatio on aktiivinen.
Taman parametrin kdyttdonotto mahdollistaa
virtauksen kompensoidun asetuspisteen
kayton.

22-81 Kulma-lineaarikdyran arviointi Ohjauskéyré

Alue: Toiminto:

100 %* [ [0 - HUOMAUTUS! Kuva 4.21 Kulma-lineaarikéyran arviointi

100 %] Ei ndy kaskadikaytolla.

Q (virtaus)

Esimerkki 1

Tata parametria saatamalld voidaan muokata
ohjauskdyran muotoa.

O=Lineaarinen

100 % = lhanteellinen muoto (teoriassa).
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22-82 Tyopistelaskenta

22-82 Tyopistelaskenta

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
Esimerkki 1 Hz:n nopeudella tulotiedoista, jotka on maaritetty
) kohdissa:
. Parametri 22-83 Nopeus virtauskatk. [1/
r— il
PM/ . Parametri 22-84 Nopeus virtauskatk. [Hz].
o . Parametri 22-87 Paine virt.katkosno-
L Lo peudella.
Kuva 4.22 Nopeus jarjestelmén suunnittelutyo-
pisteessd tunnetaan . Parametri 22-88 Paine nimellisnopeudella.
. Parametri 22-89 Virtaus suunn.pisteessd.
. Parametri 22-90 Virtaus nimellisnop..
Lukemalla pisteesta Hpesian pisteeseen QpesicN
tietolehdestd, josta kay ilmi tiettyjen laitteiden
ominaisuudet eri nopeuksilla, 16ytyy jarjestelman o
suunnittelutydpisteend toimiva A. Pumpun ominai- Alue: Toiminto:
suudet tdssa pisteessd tulee tunnistaa ja 0Hz| [0- Resoluutio 0,033 Hz.
ohjelmoida siihen liittyvd nopeus. Sulkemalla 400.0 Sy6ta moottorin nopeus (Hz), jolla virtaus on
venttiilit ja saatamalla nopeutta, kunnes = tehokkaasti pysahtynyt ja minimipaine Hmin
saavutetaan Hwmin, saadaan selville nopeus virtaus- saavutettu. Vaihtoehtoisesti parametriin
katkospisteessa. parametri 22-83 Nopeus virtauskatk. [1/min]
Siten kohtaa parametri 22-81 Kulma-lineaarikdyrdn voidaan kirjoittaa nopeus kierroksina
arviointi saatamalld voidaan saataa ohjauskayraa minuutissa. Jos parametrissa
loputtomasti. parametri 0-02 Moottorin nopeusyks. on padtetty
Esimerkki 2 kayttaa hertseja, tulee kdyttaa myds parametria
Nopeutta jarjestelmén suunnittelutyopisteessa ei parametri 22-86 Nopeus suunnitt.pisteessd [Hz].
tiedetd: Jos nopeutta jarjestelman suunnittelutyo- Sulkemalla venttiilit ja hidastamalla, kunnes
pisteessa ei tiedetd, on madritettava tietolehden saavutetaan minimipaine Hw, saadaan
avulla toinen vertailupiste ohjauskayralta. madritettyd tdma arvo.
Katsomalla nimellisnopeuskayraa ja merkitsemalla
suunnittelupaine (Hpesien, Piste C) voidaan
maarittad virtaus kyseiselld paineella Qgarep. Alue: Toiminto:
Samoin piirtdmalla suunnitteluvirtauskayra Size [0.0 - [Resoluutio 0,033 Hz.
(Qoesicn, piste D) voidaan madrittaa paine Hpesion related* | 400.0 Nakyy vain, kun parametrin
talla virtauksella. Kun tiedetaan nama 2 pistetta Hz] ) ..
pumpun kayrélla sekd Huin edelld olevan paramet‘rl 2282 Tyopl"st?laskenta ?setuksena
kuvauksen mukaan, taajuusmuuttaja pystyy on [OJAE'..kC.'ytOSS.?'.SYOta rrmottorml HoPEus
laskemaan vertailupisteen B ja piirtdmaan siten he"rts‘elna, Jolla JarjesteInTan suunlnlttejlu—

. . . . . tydpiste saavutetaan. Vaihtoehtoisesti
ohjauskayran, johon sisdltyy myos jarjestelman PP (R S e
suunnittelutyopiste A. o . . . L.

suunnitt.pisteessd [1/min] voidaan kirjoittaa
nopeus kierroksina minuutissa. Jos
e’ : parametrissa parametri 0-02 Moottorin
e nopeusyks. on paatetty kayttaa hertseja,
52"2”9” tulee kdyttad myos parametria
Erak parametri 22-83 Nopeus virtauskatk. [1/min].
Kuva 4.23 Nopeutta jarjestelman suunnittelu-
Alue: Toiminto:
0*| [0-999999.999 ]| limoita paine Hmin, joka vastaa nopeutta
[0] | Pois Tyopistelaskenta ei kdytdssd. Kdytettava, jos virtauskatkoksen aikana ohjearvon/
* kaytosta | nopeus suunnittelupisteesta tunnetaan. takaisinkytkenndn yksikissa.
[1] | Kaytossa | Tyopistelaskenta on aktiivinen. Kun tama
parametri otetaan kayttoon, tuntematon jarjes-
telman suunnittelutyopiste voidaan laskea 50/60
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22-88 Pressure at Rated Speed
Alue: Toiminto:

999999.999% | [0 - 999999.999 ] | limoita painetta nimellisno-
peudella vastaava arvo

ohjearvon/takaisinkytkennan
yksikkoind. Taman arvon voi
madrittaa pumpun tietolehden
avulla.

Katso parametri 22-88 Paine nimellisnopeudella piste A.

22-89 Virtaus suunn.pisteessa
Alue: Toiminto:
0% [0 - 999999.999 ] | Virtaus suunn.pisteessa (ei laitteet).

22-90 Virtaus nimellisnop.

Katso my0ds parametri 22-82 Tydpistelaskenta.

Alue: Toiminto:

0*| [0 -999999.999 1| limoita virtausta nimellisnopeudella
vastaava arvo. Taman arvon voi maarittaa
pumpun tietolehden avulla.
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4.17 Paavalikko - sovellustoiminnot 2 - ryhma 24

4.17.1 24-0* Fire Mode -tila

AVAROITUS

LAITTEEN VAURIOITUMINEN JA HENKILOVAHINGOT

Jos taajuusmuuttaja ei katkaise toimintaa Fire Mode -
toiminnon vuoksi, seurauksena voi olla ylipainetta seka
jarjestelmén ja komponenttien, kuten kostuttimien ja
ilmakanavien vaurioituminen. Itse taajuusmuuttaja voi
olla vaurioitunut ja aiheuttaa vahinkoja tai tulipalon.

. Varmista, etta jarjestelma on asianmukaisesti
suunniteltu ja komponentteja kdytetaan huolel-
lisesti.

. Varmista, ettad turvasovelluksissa toimivat
tuuletusjarjestelmat ovat paikallisten paloviran-
omaisten hyvaksymia.

Taustaa

Fire mode -tila on tarkoitettu kaytettavaksi kriittisissa
tilanteissa, joissa on ehdottoman tarkeda pitdd moottori
kdynnissa riippumatta siita, mitkd taajuusmuuttajan
normaalit suojatoiminnot ovat. Tama voi tarkoittaa
esimerkiksi tuulettimia tunneleissa tai porraskaytavissa,
jossa tuulettimen jatkuva kayttd helpottaa turvallista
ihmisten evakuointia tulipalon sattuessa. Jotkin fire mode -
toiminnon valinnoista aiheuttavat halytysten ja laukaisujen
ohittamisen, mista voi seurata moottorin pydriminen
keskeytyksetta.

Aktivoiminen
Fire mode -tila on aktiivinen vain digitaalitulon kautta.
Katso parametriryhma 5-1* Digitaalitulot.

Nayton viestit

Kun Fire Mode -tila on aktiivinen, nédytolle tulee tilasanoma
Fire Mode.

Kun fire mode -tila poistetaan kdytostd, tilasanoma haviaa.
Jos halytys, joka liittyy takuuseen (katso parametri 24-09 FM
Alarm Handling) tapahtuu, kun taajuusmuuttaja on
aktiivinen Fire Mode -tilassa, ndytolle tulee tilasanoma fire
mode -tilan raja ylittynyt. Kun tama tilasanoma ilmestyy, se
jaa ndytolle pysyvasti, eika sitd voi poistaa.

Digitaaliset ja releldhd6t voidaan médritella tilaviesteille Fire
Mode aktiivinen. Katso parametriryhma 5-3* digit.Idhd6t ja
parametriryhma 5-4* releet.

Voit muokata tilaviestit Fire Mode ja Fire Mode -tilan rajat
ylitetty laajennetun tilasanan avulla.

. Laajennettu
L i . . |Varoitussa |
Viesti Tyyppi | LCP Viesti tilasana
na 2
2

Fire Mode
(Fire mode | Status + + + (bitti 25)
-tila)
Fire Mode -
tilan rajat Status + + + (bitti 27)
ylitetty

Taulukko 4.15 Fire mode -tilan nayttoviestit

Loki

Fire Mode -lokista saa yleiskuvan fire mode -tilaan liittyvista
tapahtumista, katso myos parametriryhma 18-1* fire mode -
loki.

Loki sisaltaa enintdan 10 uusinta tapahtumaa. Fire Mode
Limits Exceeded (Fire Mode -tilan rajat ylitetty) on etusijalla
Fire Mode Active -viestiin nahden Lokia ei voi nollata.
Seuraavat tapahtumat merkitaan lokiin:

. Fire mode -tila aktiivinen.

. Fire mode -tilan rajat ylitetty (takuuseen
vaikuttavat halytykset).

Kaikki muut halytykset fire mode -tilan ollessa aktiivinen
merkitaan lokiin kuten tavallisesti.

HUOMAUTUS!

Fire mode -tilan aikana kaikki pysdaytyskomennot taajuus-
muuttajalle ohitetaan, mukaan lukien rullaus, rullaus,
kaant. ja ulkoinen lukitus.

HUOMAUTUS!

Jos asetat komentoa [11] aloita suunnanvaihto digitaa-
litulon liittimeen parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo,
taajuusmuuttaja ymmartaa komennon suunnanvaihtona.

24-00 FM Function

Optio: Toiminto:
Fire mode -tilassa halytykset
saadaan aikaan tai hylataan
parametrissa parametri 24-09 FM
Alarm Handling tehtyjen valintojen
mukaan.
[0] | Disabled Fire mode -toiminto ei ole aktiivinen.
* (Poistettu
kaytosta)
[1] | Kayt. kay Tassa tilassa moottori toimii edelleen
myotapaivaan myotapaivaan.
[2] | Kéyt. kdy vast.s. | Tassa tilassa moottori toimii edelleen
vastapaivaan.
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Parametrit VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

24-00 FM Function 24-09 FM Alarm Handling

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[3] | Kaytossa - Kun tama tila on valittu, 1ahto on pois [2] | Trip, All Voit testata fire mode -tilan toimintaa, mutta
rullaus kaytosta ja moottori saa rullata Alarms/Test | kaikki halytystilat on aktivoitu normaalisti
pysahdyksiin. Kun kohdan (manuaalinen kuittaus).
parametri 24-01 Fire Mode -tilan konfigu-
raatio asetuksena on [3] suljettu piiri, tata Takuuseen
. 8 corefl el Nu- Kriittiset K
tilaa ei voi valita. Kuvaus ) vaikuttavat
mero hélytykset B
[4] |Kayt. - myot/ Téssa tilassa moottori toimii hélytykset
vastap. myGtapaivaan. Vastaanotettaessa Ei syottov. X
suunnanvaihtosignaali moottori toimii 7 Tasavirtaylijannite X X
vastapaivaan. Jos kohdan 9 Vaihtosuuntaaja ylikuor- .
parametri 24-01 Fire Mode -tilan konfigu- mittunut
raatio asetuksena on [3] suljettu piiri, 13 Ylivirta X X
moottori ei toimi vastapaivaan. 14 Maavika X X
16 Oikosulku X X
Alue: Toiminto: 69 Tehokortin lampétila X

0 %*| [-100 - 100 %] | Syota haluttu esiasetettu ohjearvo/

Y J
asetuspiste prosenttiosuutena fire mode -
tilan maksimiohjearvosta hertseina.

24-09 FM Alarm Handling

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Takuuseen vaikuttavat halytykset. Tietyt
hélytykset voivat vaikuttaa taajuus-
muuttajan kayttoikaan. Jos jokin naista
huomiotta jatetyista halytyksista
tapahtuu fire mode -tilassa,
tapahtuman lokitiedot on tallennettu
fire mode -lokiin.

Fire mode -loki tallentaa 10 uusinta
takuuseen vaikuttavaa halytysta, fire
mode -tilan aktivoinnin ja fire mode -
tilan deaktivoinnin.

HUOMAUTUS!

Asetus kohdassa

parametri 14-20 Nollaustila jatetaan
huomiotta, jos fire mode -tila on
aktiivinen (katso parametriryhma 24-0%,
fire mode -tila).

[0] | Trip+Reset,
Critical
Alarms

Jos tdma tila on valittu, taajuusmuuttaja
jatkaa toimintaa ja jattaa huomioitta
useimmat halytykset, vaikka se voi aiheuttaa
vahinkoja taajuusmuuttajalle. Kriittiset
halytykset ovat halytyksid, joita ei voi
vaimentaa, mutta sen sijaan automaattinen
uudelleenkdynnistyminen on mahdollista.

[1] | Trip,
e Crit.Alarms

Jos kriittinen halytys annetaan, taajuus-
muuttaja laukeaa eikd se kaynnisty
automaattisesti (manuaalinen kuittaus).

Taulukko 4.16 Fire Mode -halytykset
4.17.2 24-1* Taajuusmuuttajan ohitus

Silta varalta, etta fire mode -rullaus tapahtuu (katso
parametri 24-00 FM Function), taajuusmuuttajaan kuuluu
toiminto, joka voi automaattisesti aktivoida ulkoisen
sahkdmekaanisen ohituksen.

Ohitus kytkee moottorin toimimaan suoraan verkkovirtaan.
Jokin taajuusmuuttajan digitaalilahdoista tai releista aktivoi
ulkoisen ohituksen, kun ohjelmointi on tehty parametrissa
5-3* digitaalildhdot tai parametrissa 5-4* releet.

HUOMAUTUS!

Taajuusmuuttajan ohitusta ei voida poistaa kaytosta fire
mode -tilassa. Se voidaan poistaa kdytdsta ainoastaan
poistamalla fire mode -komentosignaali tai syotto
taajuusmuuttajalle.

Kun taajuusmuuttajan ohitustoiminto aktivoituu, LCP:n
naytolla nakyy tilaviesti Taajuusmuuttajan ohitus. Tama
viesti on etusijalla fire mode -tilan viesteihin ndhden. Kun
automaattinen taajuusmuuttajan ohitustoiminto on
kaytossd, se katkaisee ulkoisen ohituksen kohdan Kuva 4.24
mukaan.
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Parametrit Ohjelmointiopas
Halytin i i pois. kéy\és('ag =~ H _ H H H H _
T T G 4.18 Paavg!lkko erityisominaisuudet
) ryhma 30
Kayte oo . . ceeey ee
S 4.18.1 30-2* Laaj. kaynn.saato
Halyin 30-20 High Starting Torque Time [s]
Alue: Toiminto:
Size related* | [0 - 60 s] | Suuri kdynnistysmomenttiaika PM-
gg{e_“%asm moottoreille VVC*-tilassa ilman
takaisinkytkentaa.
\
paaLLa 4 | 30-21 High Starting Torque Current [%)]
s Alue: Toiminto:
POIS PAALTA l

Kytkentaviive (P5-41)

Kuva 4.24 Taajuusmuuttajan ohitustoiminto

Lue laajennetun tilasanan 2 tila, bittinumero 24.

24-10 Taajuusmuuttajan ohitustoiminto

Optio: Toiminto:

Tama parametri maarittaa, mitka
olosuhteet aktivoivat ohitustoiminnon:

[0] * | Disabled (Poistettu
kaytosta)

[0 - 200.0 %] | Suuri kdynnistysmomenttiaika PM-
moottorille VVC* -tilassa ilman

Size related*

takaisinkytkentaa.

30-22 Locked Rotor Detection

Lukitun roottorin tunnistus PM-moottorille.

Optio: Toiminto:
[0] Off

(1= On

30-23 Locked Rotor Detection Time [s]

Alue: Toiminto:

[2] | Kaytossa (vain Fire
Mode -tila)

Jos ajastimen aika kuluu loppuun
ennen kuin nollausyritys on suoritettu,
ohitustoiminto kaynnistyy kriittisilla
halytyksilld, rullauksella tai ohitusviivea-
jastimella.

24-11 Taajuusmuuttajan ohituksen viiveaika

Alue: Toiminto:

0s*| [0-
600 s]

Voidaan ohjelmoida 1 s:n valein. Kun ohitus-
toiminto on aktivoitu kohdassa

parametri 24-10 Taajuusmuuttajan ohitustoiminto
tehdyn asetuksen mukaisesti, ohitusviiveen ajastin
alkaa toimia. Jos taajuusmuuttajaan on asetettu
useita eri kaynnistysyrityksid, ajastin alkaa kayda,
kun taajuusmuuttaja yrittaa kaynnistya uudelleen.
Jos moottori on kaynnistynyt uudelleen ohitus-
viiveen ajastimen maaritteleman ajan kuluessa,
ajastin nollataan.

Jos moottori epaonnistuu ohituksen uudelleenkayn-
nistyksessa viiveajan sisalla, taajuusmuuttajan
ohitusrele, jonka on ohjelmoitu ohitukseen
kohdassa parametri 5-40 Toimintorele, aktivoidaan.

Jos uudelleenkdynnistysyrityksia ei ole ohjelmoitu,
ajastin pyorii tdssa parametrissa madritetyn
viiveajan ja aktivoi taajuusmuuttajan ohitusreleen,
joka on ohjelmoitu ohitukseen kohdassa
parametri 5-40 Toimintorele.

1s*

[0.05 - 1 s] | Lukitun roottorin tunnistusaika PM-moottorille.
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5 Diagnostiikka ja vianmaaritys

5.1 Halytykset ja varoitukset, yleiskuvaus

LED-merkkivalot taajuusmuuttajan etuosassa antavat
signaalin varoituksesta tai halytyksestd, joka osoitetaan
ndytolle tulevalla koodilla.

Tapahtumatyyppi LED-signaali
Varoitus Keltainen
Halytys Vilkkuva punainen

Taulukko 5.1 Tapahtumatyypin LED-signaalit

Varoitus pysyy aktiivisena, kunnes sen syy on poistettu.
Joissakin olosuhteissa moottorin toiminta voi jatkua.
Varoitusviestit voivat olla kriittisid, mutta eivat valttamatta
ole sita.

Halytystilanteessa taajuusmuuttaja laukeaa. Hélytykset on
kuitattava, jotta laitetta voitaisiin edelleen kayttaa, kun
hélytysten syy on korjattu.

Halytyksen kuittaus:
. Paina [Reset].

. Kayta kuittaustoimintoa digitaalitulon kautta.
. Kuittaus sarjaliikenteen kautta.

. Kdyta automaattista kuittaustoimintoa, joka on
oletusasetus. Katso parametri 14-20 Nollaustila.
Tatd nollaustapaa ei voida kdyttaa laukaisun
lukitushalytyksen jalkeen.

HUOMAUTUS!

Kaynnista moottori uudelleen, kun olet painanut [Reset],
painamalla [Auto On] tai [Hand On].

Jos hélytyksen nollaus epdonnistuu, tarkista
. ettd syy on korjattu.

. Lue lisaa laukaisun lukituksesta kohdasta
Taulukko 5.2.

Laukaisu

Laukaisu on tapahtuma hélytyksen jalkeen. Halytyksen
aiheuttanut tapahtuma ei voi vahingoittaa taajuus-
muuttajaa tai aiheuttaa vaaratilannetta.

Laukaisu asettaa moottorin rullaamaan, ja se voidaan
nollata painamalla [Reset]-painiketta. Nollauksen voi tehda
my®0s digitaalitulon avulla (parametriryhma 5-1* Digit. tulot
[1] Kuittaus). Lauenneet halytykset (jotka eivat ole
lauenneet ja lukittuneet), voidaan nollata myds automaat-
tisella kuittaustoiminnolla parametrissa

parametri 14-20 Nollaustila.

Laukaisun lukitus

Laukaisun lukitushalytys tapahtuu tilanteissa, jotka voivat
johtaa laitteiston vahingoittumiseen. Laukaistavat ja
lukittavat halytykset tuovat lisdsuojaa, mika tarkoittaa, etta
verkkojdnnite on katkaistava, ennen kuin halytys voidaan
kuitata. Kun taajuusmuuttaja on kytketty jalleen paalle, sen
toimintaa ei ole enda estetty. Nollaa edelld annettuja
ohjeita noudattaen.

AHUOMIO

TAHATON KAYNNISTYS

Automaattinen uudelleenkdynnistyminen on mahdollista
kaytettaessa kuittausta parametri 14-20 Nollaustila:n
kautta. Jos kdynnistymiseen ei olla valmistauduttu,
seurauksena voi olla loukkaantuminen.

. Varo odottamatonta kdynnistymista.

Varoitus ja halytys
Tapahtumat, joissa on merkintd varoituksesta ja
halytyksesta kohdassa Taulukko 5.2:

. Varoitus annetaan ennen halytysta.

. Tama tapahtuma voidaan asettaa ilmoittamaan
joko varoituksesta tai halytyksesta.

Esimerkki: Parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus.

Jos tdman parametrin asetuksena on varoitusoptiot
hélytyksen jalkeen, moottori rullaa ja seka halytyksen ettd
varoituksen merkkivalo vilkkuu. Kun ongelma on korjattu,
vain halytys vilkkuu edelleen. Jos tdman parametrin
asetuksena on laukaisuoptiot halytyksen tai laukaisun
jalkeen, moottori rullaa ja varoitusvalo lakkaa vilkkumasta,
kun hélytysvalo alkaa vilkkua.
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Halytyksen/ .
. . . . . Laukaisu
varoituksen | Vikateksti Varoitus Halytys . Ongelman syy
n lukitus
numero
Liittimen 53 tai 54 signaali on alle 50 % arvosta, joka on maaritetty
kohdassa:
e Parametri 6-10 Liitin 53 alijd@nnite.
5 Eliva nolla -vika X X _ o Parametri 6-12 Liitin 53 alivirta.
e Parametri 6-20 Liitin 54 alijdnnite.
e Parametri 6-22 Liitin 54 alivirta.
Katso myds parametriryhma 6-0* Analog In/Out.
3 Ei moottoria X - - Moottoria ei ole kytketty taajuusmuuttajan lahtéon.
Syottopuolelta puuttuu vaihe, tai jannite on liian epdtasapainoinen.
4 Ei syottov. X X X Tarkista syottojannite. Katso parametri 14-12 Toiminto kun verkko
epdtasap..
7 Tasavirtaylijannite X X - DC-valipiirin jannite on rajaa suurempi.
DC under volt
8 (Tasavirta- X X - DC-vélipiirin jannite on jannitteen varoitusrajaa alempi.
alijannite)
Vaihtosuuntaajan . . . o
9 . X X - Yli 100 % kuormitus liian pitkaan.
ylikuorma
Motor ETR over . X . .
. Moottori on ylikuumentunut, koska yli 100 % kuormitusta on
10 (Moottorin X X - . B o . o
L kestanyt lilan pitkaan. Katso parametri 1-90 Moottorin ldmpdsuojaus.
ylilampo)
Motor th over
" (Moottorin X X Termistori tai termistorin liitin on irrotettu. Katso
termistorin parametri 1-90 Moottorin ldmpGsuojaus.
ylilampo)
Over Current . ) ) . . .
13 . X X X Vaihtosuuntaajan hetkellisen maksimivirran raja-arvo on ylittynyt.
(Ylivirta)
Earth Fault L
14 . X X X Purku lahtovaiheista maahan.
(Maavika)
Short Circuit . . . o
16 . - X X Oikosulku moottorissa tai moottorin liittimissa.
(Oikosulku)
17 Ohjaussanan X X Ei tietoliikenneyhteytta taajuusmuuttajaan. Katso parametriryhma
aikakatkaisu 8-0* Comm. and Options.
24 Puhallinvika - - - Ulkoiset puhaltimet ovat lakanneet toimimasta viallisten laitteiden
vuoksi tai puuttuvien puhaltimien vuoksi.
L Moottorin vaihe U puuttuu. Tarkista vaihe. Katso
30 U-vaihevika - X X . . . o
parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu.
L Moottorin vaihe V puuttuu. Tarkista vaihe. Katso
31 V-vaihevika - X X . . ; -
parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu.
L Moottorin vaihe W puuttuu. Tarkista vaihe. Katso
32 W-vaihevika - X X . . . o
parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu.
34 Kenttavaylavika X - - -
35 Optiovika - X - -
36 Verkkovika X - - -
38 Sisdinen vika - X X Ota yhteytta paikalliseen Danfoss-jalleenmyyjaan.
40 Ylikuormitus T27 X - - -
41 Ylikuormitus T29 X - - -
Yhdyskaytavan
46 ey - X X |-
jannitevika
47 Ohjausjannitevika X X X 24 V:n DC-lahde saattaa olla ylikuormittunut.
Moottorin jannitteen, moottorivirran ja moottorin tehon asetus on
51 AMA Unom, |n0m - X - e mese s .
luultavasti vaara. Tarkista asetukset.
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Halytyksen/

. . . . . Laukaisu
varoituksen | Vikateksti Varoitus Halytys . Ongelman syy
n lukitus
numero
52 AMA pieni Inom - X - Moottorin virta on liian pieni. Tarkista asetukset.
AMA moottori . " . o .
53 . . - X - Moottori on liian suuri, AMA:a ei voi suorittaa.
liian suuri
AMA moottori . . L o X
54 . Lo - X - Moottori on liian pieni, AMA:a ei voi suorittaa.
lilan pieni
AMA - parametri
55 vaihtelualueen - X - Moottorin parametrien arvot ovat hyvaksyttavan alueen ulkopuolella.
ulkopuolella
AMA kayttdjakes- o .
56 - X - Kayttdja keskeytti AMA:n.
keytys
Kaynnistd AMA uudelleen joitakin kertoja, kunnes AMA on valmis.
57 AMA aikakatk. B X B To.lf.tt‘wat A.!.VlA:t_saatta.vat k'uumentaa moottoria ful]a )
madrin, etta resistanssit Rs ja Rr kasvavat. Yleensa tama
suurentunut resistanssi ei kuitenkaan ole kriittinen tekija.
58 AMA sisdinen - X - Ota yhteytta paikalliseen Danfoss-jalleenmyyjaan.
59 Virtaraja X - - Virta on suurempi kuin arvo par. parametri 4-18 Virtaraja.
Ulkoinen lukitus on aktivoitu. Palaa normaaliin toimintaan kohdis-
60 External Interlock X tamalla 24 V:n tasavirta ulkoiseen lukitukseen ohjelmoituun liittimeen
(Ulkoinen lukitus) ja kuittaa taajuusmuuttaja. Kuittaa vaylan tai digitaalisen I/O-liitannan
avulla tai painamalla [Reset]-ndppdintd).
63 Mek. jarru alh. - X Pienintd vaadittavaa virtaa mekaanisen jarrun avaamiseksi ei ole
saavutettu.
65 Ohj.kortti lamp. X X X -
: Jaahdytysrivan lampotilaksi on mitattu 0 °C. Tama arvo voi tarkoittaa,
Jaahdytysrivan LT . o . . .
L ettd lampdtila-anturi on viallinen. Vika aiheuttaa puhaltimen
66 lampatila X - - - _— A «
. nopeuden nousun maksimiinsa teho-osan tai ohjauskortin jaahdytta-
alhainen . .
miseksi.
67 Option vaihto - X - -
Pwr. Card Temp
69 (Tehokortin X X X Tehokortin lampdtila-anturi on joko lilan kuuma tai liian kylma.
ylildampo)
70 FC-konf. ei sop. - X X Tehon konfiguraatiovika tehokortilla.
Drive initialised
80 (Taajuusmuuttaja - X - Kaikki parametriasetukset palautetaan normaaliasetuksiin.
alustettu)
Auto DC Braking
87 (Automaattinen X - - Taajuusmuuttajassa automaattinen tasavirtajarrutus
tasavirtajarrutus)
88 Option tunnistus X X -
93 Kuiva pumppu X X - -
94 Kayran loppu X X - -
Momentti on pienempi kuin kuormituksen puuttuessa maaritetty
95 Hihna rikki X X - momenttitaso, mikd on merkki hihnan katkeamisesta. Katso paramet-
riryhma 22-6* Broken Belt Detection (Katkenneen hihnan tunnistus).
929 Lukittu roottori - X Taajuusmuuttaja havaitsi lukitun roottorin tilan. Katso parametri 30-
- 22 Locked Rotor Protection ja parametri 30-23 Locked Rotor Detection
Time [s].
Virtaus-/
101 painetiedot - X - Virtaus- tai painetieto puuttuu
puuttuvat
118 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. MGO3N220



Diagnostiikka ja vianmaarit... Ohjelmointiopas
Halytyksen/ .
. . . . . Laukaisu
varoituksen | Vikateksti Varoitus Halytys Ongelman syy

n lukitus
numero

Motor Rotating R - . .
126 L - X - SMV:n palautuksen korkea jannite Pysdyta PM-moottorin roottori.
(Moottori pyorii)

127 SMV:n palautus X - - -
liian suuri
Fire Mode (Fire . . L
200 . X - - Fire Mode -tila on aktivoitu.
mode -tila)

Fire Mode Limits

202 Exceeded (Fire X Fire Mode -tila on vaimentanut yhden tai useamman takuun

Mode -tilan rajat raukeamiseen johtavan halytyksen.

ylitetty) 5
206 Muistimoduuli X - - -

Muistimoduuli-
207 . - X X -

halytys

Taulukko 5.2 Varoitukset ja halytykset
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5.2 Vikakoodit

Vikakoodit, varoitussanat ja laajennetut tilasanat voidaan lukea sarjaliikennevdyldn tai optiona saatavan kenttavaylan kautta.

Katso myos parametri 16-90 Hdlytyssana, parametri 16-92 Varoitussana ja parametri 16-94 Ulk. Tilasana.

Bitti Heksa Desimaali Parametri 16-90 Hdlytyssan | Parametri 16-91 Hdlyty | Parametri 16-97 Alarm
a ssana 2 Word 3
0 1 1 1) 1) 1)
Yhdyskaytavan

1 Tehok. ylilampo jannitevika Muistimoduulihalytys.
2 4 4 Earth Fault (Maavika) R R

3 n n Synkronointivika.
4 10 16 Ohj. sana AK FC-konf. ei sop. R

5 20 32 Over Current (Ylivirta) Q) )

6 40 64 " n n

7 80 128 Moot t. kuum. R R

Broken Belt

8 100 256 Moott. ETR yli (Hihnakatkos) )

9 200 512 Vaihtos. ylik. R n
10 400 1024 DC-alijannite n n

11 800 2048 DC-ylijann. n n

External Interlock
12 1000 4096 Short Circuit (Oikosulku) (Ulkoinen lukitus) )
13 2000 8192 n n n
14 4000 16384 Ei syottov. n n
Virtaus-/painetiedot

15 8000 32768 AMA ei OK puuttuvat n
16 10000 65536 Elsva nolla n n
17 20000 131072 Sisdinen vika n n
18 40000 262144 R Puhallinvirhe R
19 80000 524288 U-vaihevika n n

20 100000 1048576 V-vaihevika " n

21 200000 2097152 W-vaihevika R R
22 400000 4194304 n Lukittu roottori n
23 800000 8388608 24V pieni tulo n n
24 1000000 16777216 n n n
25 2000000 33554432 n Virtaraja n
26 4000000 67108864 n n n

27 8000000 134217728 n n n
28 10000000 268435456 R n n
29 20000000 536870912 Taajmuut. alust. n n
30 40000000 1073741824 R R R

31 80000000 2147483648 Mekaaninen jarru alhainen n R

Taulukko 5.3 Vikakoodit

1) Tdtd hdlytystd ei kdytetd kohdassa FCP 106.
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5.3 Varoitussanat

Bitti Heksa Desimaali Parametri 16-92 Varoitussana Parametri 16-93 Varoitussana 2
0 1 1 R R

1 2 2 Tehok. ylilampo "

2 4 4 Earth Fault (Maavika) R

3 8 8 " "

4 10 16 Ohj. sana AK R

5 20 32 Over Current (Ylivirta) Q)

6 40 64 N "

7 80 128 Moot t. kuum. R

8 100 256 Moott. ETR yli Broken Belt (Hihnakatkos)
9 200 512 Vaihtos. ylik. "

10 400 1024 DC-alijannite "

1 800 2048 DC-ylijann. "

12 1000 4096 R R

13 2000 8192 " "

14 4000 16384 Ei syottov. R

Auto DC Braking (Automaattinen

15 8000 32768 Ei moottoria tasavirtajarrutus)
16 10000 65536 Elavé nolla "

17 20000 131072 R R

18 40000 262144 R Varoitus puhaltimista
19 80000 524288 " "

20 100000 1048576 R R

21 200000 2097152 n "

22 400000 4194304 R R

23 800000 8388608 24V pieni tulo R

24 1000000 16777216 R R

25 2000000 33554432 Virtaraja "

26 4000000 67108864 Alhainen lamp. "

27 8000000 134217728 R R

28 10000000 268435456 " "

29 20000000 536870912 R R

30 40000000 1073741824 " "

31 80000000 2147483648 R R

Taulukko 5.4 Varoitussanat

1) Tdta hdlytystd ei kdytetd kohdassa FCP 106.
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5.4 Laajennetut tilasanat

Bitti Heksa Desimaali Parametri 16-94 Ulk. Tilasana Parametri 16-95 Ulk. tilasana 2
0 1 1 Ramppaus off

1 2 2 AMA kaynn. Kasi/auto

2 4 4 Kaynnistys my6ta-/vastapaivaan "

3 8 8 n n

4 10 16 D D

5 20 32 Kork. tak.kytk n

6 40 64 Mat. tak.kytk. D

7 80 128 Suuri ldhtovirta Ohjaus valmis

8 100 256 Pieni lahtovirta Taaj.muut. valmis

9 200 512 Suuri lahtotaajuus Pikapysaytys

10 400 1024 Pieni lahtotaajuus Tasavirtajarru

1 800 2048 n Pysdytys

12 1000 4096 D D

13 2000 8192 Jarrutus Lahdon lukituspyynto
14 4000 16384 D Freeze Output

15 8000 32768 OVC aktiiv. Ryomintapyynto

16 10000 65536 AC-jarru Ryéminta

17 20000 131072 D Kaynnistyspyynto

18 40000 262144 n Kaynnistys

19 80000 524288 Korkea ohjearvo D

20 100000 1048576 Matala ohjearvo Kaynnistysviive

21 200000 2097152 Paikallis-/etdohjearvo Lepo

22 400000 4194304 D Lepotilan korjaus
23 800000 8388608 D Kay

24 1000000 16777216 n Ohitus

25 2000000 33554432 n Fire Mode (Fire mode -tila)
26 4000000 67108864 N External Interlock (Ulkoinen lukitus)
27 8000000 134217728 D Fire mode -raja ylitetty
28 10000000 268435456 D PM-moottori aktiivinen
29 20000000 536870912 n n

30 40000000 1073741824 D D

31 80000000 2147483648 Tietokanta varattu "

Taulukko 5.5 Laajennetut tilasanat

1) Tdtd hélytystd ei kdytetd kohdassa FCP 106.
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5.5 Vianmaaritys

VAROITUS/HALYTYS 2, Eldvi nolla -vika

Tama varoitus tai halytys tulee nakyviin vain, jos se on
ohjelmoitu parametrissa parametri 6-01 "Eldvd nolla"
aikakatk.toiminto. Signaali yhdessd analogisista tuloista on
alle 50 % kyseiselle tulolle ohjelmoidusta minimiarvosta.
Tama tila voi johtua katkenneista johtimista tai viallisesta
laitteesta, joka lahettda signaalia.

Vianmadritys
. Tarkista kaikkien analogisten virtaliitinten
kytkennat.

- Ohjauskortin liittimet 53 ja 54 signaa-
leille, liitin 55 yleinen.

. Tarkista, ettd taajuusmuuttajan ohjelmointi ja
kytkentdasetukset vastaavat analogista signaali-
tyyppid

. Testaa tuloliittimen signaali.

VAROITUS/HALYTYS 3, Ei moottoria
No motor is connected to the output of the frequency
converter.

VAROITUS/HALYTYS 4, Syéttovaihehavio
Syottdpuolelta puuttuu vaihe, tai verkkojénnitteen
epdtasapaino on liian suuri. Tdma viesti tulee nayttoon
myds, jos tulotasasuuntaajassa on vikaa. Optiot
ohjelmoidaan parametrissa parametri 14-12 Toiminto kun
verkko epdtasap..

Vianmaaritys
. Tarkista taajuusmuuttajan syottdjannite ja
syottovirta.

VAROITUS/HALYTYS 7, DC-ylijann.
Jos DC-valipiirin jannite ylittaa rajan, taajuusmuuttaja
laukeaa tietyn ajan jalkeen

Vianmaaritys
. Kytke jarrutusvastus.

. Pidennd ramppiaikaa.
. Vaihda ramppityyppi.

. Aktivoi toiminnot parametrissa
parametri 2-10 Jarrun toiminto.

. Suurenna arvoa parametri 14-26 Lauk.viive vaihtos.
vian esiintyessd.

. Jos hélytys/varoitus esiintyy sdhkdkatkon aikana,
kayta kineettista varmistusta
(parametri 14-10 Verkkovika).

VAROITUS/HALYTYS 8, DC-alijannite

Jos DC-valipiirin jannite laskee alhaisesta jannitteesta
kertovan jannitteen rajan alapuolelle, taajuusmuuttaja
laukeaa maaritetyn aikaviiveen jalkeen. Aikaviive riippuu
laitteen koosta.

Vianmaaritys
. Tarkista, ettd verkkojannite vastaa taajuus-
muuttajan jannitetta.

. Testaa tulojannite.
. Testaa pehmean latauksen piiri.

VAROITUS/HALYTYS 9, Vaihtosuuntaajan ylikuorma
Taajuusmuuttaja on kdynyt yli 100 %:n ylikuormituksella

liian pitkaan ja sen toiminta katkaistaan. Vaihtosuuntaajan
elektronisen lampdsuojan laskuri antaa varoituksen, kun se

on saavuttanut arvon 90 %, ja se laukaisee ja antaa

halytyksen arvon ollessa 100 %. Taajuusmuuttajaa ei voi

nollata, ennen kuin laskurin arvo on 0. 5

Vianmaaritys
. Vertaa LCP:ssd nakyvaa lahtovirtaa taajuus-
muuttajan nimellisvirtaan.

. Vertaa LCP:ssé nakyvaa lahtovirtaa mitattuun
moottorin virtaan.

. Naytad taajuusmuuttajan lampdkuormitus LCP:ssa
ja tarkkaile arvoa. Kun laite kdy suuremmalla kuin
taajuusmuuttajan jatkuvalla nimellisvirralla,
laskurin lukema kasvaa. Kun laite kdy taajuus-
muuttajan jatkuvaa nimellisvirtaa pienemmalla
virralla, laskurin lukema pienentyy.

VAROITUS/HALYTYS 10, Moottorin ylikuormituslampétila
Moottorin elektroninen lampdsuojaus (ETR) ilmoittaa, etta
moottori on ylikuumentunut. Valitse, antaako taajuus-
muuttaja varoituksen vai halytyksen, kun laskuri on
saavuttanut arvon 100 % kohdassa

parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus. Vika aiheutuu siita,
ettd moottorin ylikuormitus on ollut yli 100 % lilan pitkaan.

Vianmaaritys
. Tarkista moottori ylikuumenemisen varalta.

. Tarkista, onko moottori mekaanisesti ylikuor-
mittunut.

. Tarkista, ettd kohdassa parametri 1-24 Moottorin
virta madritetty moottorin virta on oikea.

. Varmista, ettd moottorin tiedot parametreissa 1-20
- 1-25 on madritetty oikein.

. Jos kdytossa on ulkoinen puhallin, tarkista
kohdasta parametri 1-91 Moott. ulk. puhallin, etta
se on valittuna.

. AMA:n suorittaminen kohdassa
parametri 1-29 Automaattinen moottorin sovitus
(AMA) virittda taajuusmuuttajan paremmin
moottoriin sopivaksi ja pienentda lampokuor-
mitusta.

VAROITUS/HALYTYS 11, Moottorin termistorin ylilam-
potila

Tarkista, onko termistori irrotettu. Valitse, antaako taajuus-
muuttaja varoituksen vai halytyksen kohdassa

parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus.
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Vianmaaritys
. Tarkista moottori ylikuumenemisen varalta.

. Tarkista, onko moottori mekaanisesti ylikuor-
mittunut.

. Jos kaytat liitinta 53 tai 54, tarkista, etta termistori
on kytketty oikein joko liittimen 53 tai 54
(analoginen jannitetulo) ja liittimen 50 (+10 V:n
syotto) valiin. Tarkista myds, etta liittimen 53 tai
54 katkaisimeen on asetettu jannite. Tarkista, etta
parametri 1-93 Thermistor Source valitsee liittimen
53 tai 54.

. Jos kaytdssa on digitaalitulo 18,19, 31, 32 tai 33
(digitaalitulot) tarkista, etta termistori on kytketty
oikein kaytetyn digitaalitulon liittimen (vain
digitaalitulo PNP) ja liittimen 50 valiin. Valitse
kohdassa parametri 1-93 Thermistor Source
kaytettava liitin.

VAROITUS/HALYTYS 13, Ylivirta

Taajuusmuuttajan hetkellisen maksimivirran raja-arvo (noin
145-177 % taajuusmuuttajan nimellisvirrasta) on ylittynyt.
Varoituksen kesto on noin 1,5 sekuntia, jonka jalkeen
taajuusmuuttaja laukeaa ja antaa halytyksen. Tama vika voi
johtua shokkikuormituksesta ja suuresta kiihtyvyydesta
suurinertiakuormilla. Jos kiihdytys on rampin aikana
nopeaa, vika saattaa esiintyd myos kineettisten varmis-
tusten jalkeen.

Jos laajennettu mekaaninen jarrun ohjaus on valittuna,
laukaisu voidaan kuitata ulkoisesti.

Vianmaaritys
. Katkaise virta ja tarkista, voiko moottorin akselia
kiertaa.

. Tarkista, ettd moottorin koko vastaa taajuus-
muuttajaa.

. Varmista, etta parametreissa 1-20 - 1-25 on
madritetty oikea moottoridata.

ALARM (hélytys) 14, Maavika
Lahtevista vaiheista kulkeutuu virtaa maahan joko taajuus-
muuttajan ja moottorin vélisessa kaapelissa tai moottorin
sisalla.
Vianmaaritys

. Kytke taajuusmuuttaja irti ja korjaa maavika.

. Tarkista, onko moottorissa maavikoja mittaamalla

moottorin johdinten ja moottorin resistanssi
maahan megaohmimittarilla.

ALARM (hélytys) 16, Oikosulku
Moottorissa tai moottorin kytkenndssa on oikosulku.
Vianmaaritys
. Katkaise taajuusmuuttajasta virta ja korjaa
oikosulku.

VAROITUS/HALYTYS 17, Ohjaussanan aikakatkaisu
Tiedonsiirto taajuusmuuttajaan ei toimi.

Varoitus on aktiivinen vain, kun parametri 8-04 Ohjaussanan
aikakatkaisutoiminto El ole asetuksessa [0] Off.

Jos parametri 8-04 Ohjaussanan aikakatkaisutoiminto
asetuksena on [5] Pysdytys ja Laukaisu, jarjestelmd antaa
varoituksen, ja taajuusmuuttaja laskee ramppia pysdhty-
miseen asti ja antaa samalla hélytyksen.

Vianmaaritys
. Tarkista sarjaliikennekaapelin liitdnnat.

. Suurenna arvoa parametri 8-03 Ohjaussanan
aikakatk. aika.

. Tarkista tiedonsiirtolaitteiden toiminta.
. Varmista, ettd EMC-asennus on tehty oikein.

ALARM (hélytys) 30, Moottorin U-vaihe puuttuu
Taajuusmuuttajan ja moottorin vélinen moottorin vaihe U
puuttuu.
Vianmaadritys
. Katkaise taajuusmuuttajan virta ja tarkista
moottorin vaihe U.

ALARM (hélytys) 31, Moottorin vaihe V puuttuu
Taajuusmuuttajan ja moottorin valinen moottorin vaihe V
puuttuu.

Vianmaaritys
. Katkaise taajuusmuuttajasta virta ja tarkista
moottorin vaihe V.

ALARM (hélytys) 32, Moottorin W-vaihe puuttuu
Taajuusmuuttajan ja moottorin vélinen moottorin vaihe W
puuttuu.
Vianmaadritys

. Katkaise taajuusmuuttajasta virta ja tarkista

moottorin vaihe W.

ALARM (hélytys) 38, Sisdinen vika
Sisdisen vian sattuessa ndytolle tulee kohdassa Taulukko 5.6
madritetty koodinumero.

Vianmaaritys
. Katkaise virta ja kytke se uudelleen.

. Tarkista, ettd optio on asennettu asianmukaisesti.
. Tarkista 16ysien tai puuttuvien kytkentdjen varalta.

Merkitse koodinumero muistiin ennen kuin otat yhteytta
jalleenmyyjaan tai Danfoss-yhtion huolto-osastoon.

Koodi | Teksti Vianmaaritys

0 [Sarjaportin alustaminen ei |Ota yhteytta jalleenmyyjaan

onnistu. tai Danfoss-huolto-
osastoon.

Vaihda tehokortti.

256- [Teho-EEPROM-data on
258 |viallista tai lilan vanhaa.
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Koodi | Teksti
nu-

Vianmaaritys

mero

512- |Sisdinen vika. Ota yhteytta jalleenmyyjaan
519 tai Danfoss-huolto-

osastoon.

783 | Parametrin arvo minimi-/ -
maksimirajojen ulkopuolella
1024~ | Sisdinen vika. Ota yhteytta jalleenmyyjaan
1284 tai Danfoss-huolto-
osastoon.

1379- | Sisdinen vika. Ota yhteyttd jalleenmyyjaan
2819 tai Danfoss-huolto-
osastoon.

2561 [Vaihda ohjauskortti -
2820 |LCP:n pinon ylitys -
2821 |Sarjaportin ylitys -
2822 |USB-portin ylitys -
3072- | Parametrin arvo on rajojen (-

5122 [ulkopuolella.
5376- | Sisdinen vika. Ota yhteyttd jélleenmyyjaan
6231 tai Danfoss-huolto-
osastoon.

Taulukko 5.6 Sisdiset vikakoodit

VAROITUS 40, Digitaalilahdon liittimen 27 ylikuormitus
Tarkista liittimeen 27 kytketty kuorma tai poista oikosulku-
liitanta. Tarkista parametri 5-00 Digit. I/O-tila ja

parametri 5-01 Liittimen 27 tila.

VAROITUS 41, Digitaalilahdon liittimen 29 ylikuormitus
Tarkista liittimeen 29 kytketty kuorma tai poista oikosulku-
litdnta. Tarkista my&dsparametri 5-00 Digit. I/O-tila ja
parametri 5-02 Liittimen 29 tila.

ALARM (hélytys) 46, Yhdyskdytavan jannitevika

Syottd tehokorttiin on alueen ulkopuolella.

Kytkentétilan tehonsy6tté (SMPS) luo 3 virtaldhdetta
tehokortille:

. 24 V.
. 5V.
. +18 V.

Vianmadritys

. Tarkista, onko tehokortti viallinen.
VAROITUS 47, 24 V pieni tulo
Syottd tehokorttiin on alueen ulkopuolella.
Vianmaaritys

. Tarkista, onko tehokortti viallinen.
ALARM (halytys) 51, AMA Unom ja lnom
Moottorin jannitteen, moottorin virran ja moottorin tehon
asetukset ovat vaarat.
Vianmadaritys

. Tarkista asetukset parametreista 1-20-1-25.

ALARM (hélytys) 52, AMA pieni Inom
Moottorin virta on liian pieni.
Vianmaaritys
. Tarkista kohdan parametri 1-24 Moottorin virta
asetukset.

ALARM (hdlytys) 53, AMA moottori liian suuri
Moottori on lilan suuri, AMA:a ei voida suorittaa.

ALARM (hélytys) 54, AMA moottori liilan pieni
Moottori on liian pieni, AMA:a ei voi suorittaa.

ALARM (hélytys) 55, AMA - parametri vaihtelualueen

ulkopuolella 5
AMAa ei voi suorittaa, silld moottorin parametriarvot ovat
hyvaksyttavan alueen ulkopuolella.

ALARM (hélytys) 56, AMA kayttajakeskeytys
AMA on manuaalisesti keskeytetty.

VAROITUS/HALYTYS 57, AMA sisdinen vika
Yritd kdynnistdd AMA uudelleen. Toistuvat uudelleenkdyn-
nistykset voivat johtaa moottorin ylikuumenemiseen.

ALARM (hélytys) 58, AMA sisdinen vika
Ota yhteytta Danfoss-jélleenmyyjaan.

VAROITUS 59, Virtaraja

Virta on suurempi kuin arvo par. parametri 4-18 Virtaraja.
Varmista, ettd moottorin tiedot parametreissa 7-20 - 1-25
on madritetty oikein. Suurenna tarvittaessa virtarajaa.
Varmista, ettd jarjestelmdn kaytté on turvallista
korkeammalla rajalla.

VAROITUS 60, Ulkoinen lukitus

Digitaalinen tulosignaali ilmoittaa taajuusmuuttajan
ulkopuolisesta vikatilanteesta. Ulkoinen lukitus on antanut
taajuusmuuttajalle laukaisukomennon. Nollaa ulkoinen
vikatilanne. Palaa normaaliin toimintaan kohdistamalla 24
V:n tasavirta ulkoiseen lukitukseen ohjelmoituun liittimeen
ja kuittaa taajuusmuuttaja.

ALARM (hdlytys) 63, Mekaaninen jarru alhainen
Todellinen moottorin virta ei ole ylittdnyt jarruvirran
vapautuksen arvoa kaynnistysviiveen aika -ikkunassa.

ALARM (hélytys) 69, Tehokortin lampétila
Tehokortin lampétila-anturi on joko liilan kuuma tai liian
kylma.

Vianmaaritys
. Tarkista, ettd ympariston kadyttolampétila on
rajojen puitteissa.
. Tarkista, ettei suodattimia ole tukossa.
. Tarkista puhaltimen toiminta.

. Tarkista tehokortti.

ALARM (hélytys) 80, Taajuusmuuttaja alustettu oletus-
arvoon

Parametrin asetukset palautetaan normaaliasetuksiin
manuaalisen kuittauksen jalkeen. Tyhjenna halytys
resetoimalla laite.

MGO3N220

Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. 125



Diagnostiikka ja vianmaarit... VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

ALARM (hédlytys) 87, Automaattinen tasavirtajarrutus
Auto tasavirtajarrutus on suojaustoiminto ylijannitteelta
rullauksen yhteydessa.

Vianmaaritys
. Tarkista, ettd vaihtovirtasyottdjannite ei ylita
maksimirajaa.

ALARM (hélytys) 95, Hihna rikki

Momentti on pienempi kuin kuormituksen puuttuessa
madritetty momenttitaso, mika on merkki hihnan katkeam-
isesta. Parametri 22-60 Hihnakatkostoiminto on asetettu
halytykselle.

Vianmaaritys
. Tee jarjestelmdan vianmaaritys ja resetoi taajuus-
muuttaja vian korjaamisen jalkeen.

ALARM (hélytys) 99, Lukittu roottori
Roottorin on lukittu.

ALARM (hélytys) 101, Virtaus-/painetiedot puuttuvat
Anturittoman pumpun taulukko puuttuu tai vaara.

Vianmaaritys
. Lataa anturittoman pumpun taulukko uudelleen.

ALARM (hélytys) 126, Moottori pyorii
SMV:n palautuksen korkea jannite Tama halytys tapahtuu
vain, jos AMA suoritetaan PM-moottorissa.

Vianmaaritys
. Pysayta PM-moottorin roottori.

VAROITUS 127, SMV:n palautus liian suuri

Tama varoitus koskee vain PM-moottoreita. Kun smv:n
palautus ylittdd 90 % xUinvmax (ylijannitekynnys) eikd putoa
normaalille tasolle 5 sekunnin kuluessa, tdma varoitus
annetaan. Varoitus on paalla, kunnes smv:n palautus
saadaan normaalitasolle.

VAROITUS 200, Fire Mode -tila

Taajuusmuuttaja toimii fire mode -tilassa. Varoitus haviaa,
kun Fire Mode -tila poistetaan. Katso fire mode -tilan tiedot
halytyslokista.

VAROITUS 202, Fire Mode -tilan rajat ylitetty

Fire mode -tilaa kdytettdessa 1 tai useampi halytystila, joka
johtaisi normaalisti laitteen laukaisuun, on jatetty
huomiotta. Laitteen kdyttd tdssa tilassa aiheuttaa laitteen
takuun raukeamisen. Kierrdta teho laitteessa ennen
varoituksen poistamista. Katso fire mode -tilan tiedot
halytyslokista.

126 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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6 Parametriluettelot

6.1 Parametrioptiot

6.1.1 Oletusasetukset

Muutokset kayton aikana
Tosi: Parametria voi muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.
Epéatosi: Parametria voi muuttaa vain taajuusmuuttajan ollessa pysdhtyneena.

2-Set-up

Kaikki asetukset: Parametrit voidaan maarittda erikseen kumpaankin 2 kokoonpanosta. Yksittdisellda parametrilla voi olla 2 eri
data-arvoa.

1 asetus: data-arvo on sama kaikissa asetuksissa.

ExpressionLimit
Riippuu koosta

ei maar.
Ei oletusarvoa kaytettdvissa.

Muunnosindeksi
Tama numero viittaa muunnoskertoimeen, jota kdytetdan kirjoitettaessa tai luettaessa taajuusmuuttajan kautta.

Muun | 100 75 74 70 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
nos-

indek

si

Muun 1 3600000 | 3600 | 60 1/60 | 1000000 | 100000 | 10000 | 1000 | 100 10 1 0.1 0.01 | 0.001 | 0.0001 | 0.00001 | 0.000001
n.

kerroi

n

Datatyyppi Kuvaus Tyyppi

2 Kokonaisluku 8 Int8

3 Kokonaisluku 16 Int16

4 Kokonaisluku 32 Int32

5 Etumerkiton 8 Uint8

6 Etumerkiton 16 Uint16

7 Etumerkiton 32 Uint32

9 Nkyv merkkijono VisStr

33 Normaloitu arvo 2 tavua N2

35 Bittisarja, johon kuuluu 16 Boolen muuttujaa V2

Taulukko 6.1 Datatyyppi
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6.1.2 0-** Operation/Display

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index

0-0* Basic Settings

0-01 |Language [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-03 | Regional Settings [0] International 1 set-up FALSE - Uint8
0-04 |Operating State at Power-up [0] Resume All set-ups TRUE - Uint8
0-06 | GridType ExpressionLimit 1 set-up FALSE - Uint8
0-07 |Auto DC Braking [1]1 On 1 set-up FALSE - Uint8
0-1* Set-up Operations

0-10 | Active Set-up [1] Set-up 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Programming Set-up [9] Active Set-up 1 set-up TRUE - Uint8
0-12 |Link Setups [20] Linked All set-ups FALSE - Uint8
0-2* LCP Display

0-20 |Display Line 1.1 Small 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-21 |Display Line 1.2 Small 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 |Display Line 1.3 Small 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 | Display Line 2 Large 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 | Display Line 3 Large 1502 All set-ups TRUE - Uint16
0-3* LCP Custom Readout

0-30 |Custom Readout Unit [11 % 1 set-up TRUE - Uint8
0-31 | Custom Readout Min Value 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-32 | Custom Readout Max Value 100 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-37 Display Text 1 0 N/A 1 set-up TRUE VisStr[20]
0-38 Display Text 2 0 N/A 1 set-up TRUE VisStr[25]
0-39 |Display Text 3 0 N/A 1 set-up TRUE VisStr[25]
0-4* LCP Keypad

0-40 |[Hand on] Key on LCP [1] Enabled All set-ups TRUE - Uint8
0-42 | [Auto on] Key on LCP [1] Enabled All set-ups TRUE - Uint8
0-44 | [Off/Reset] Key on LCP [1] Enabled All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Copy/Save

0-50 [LCP Copy [0] No copy 1 set-up FALSE - Uint8
0-51 Set-up Copy [0] No copy 1 set-up FALSE - Uint8
0-6* Password

0-60 |Main Menu Password 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
6.1.3 1-** Load and Motor

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during| Conversion Type
No. # operation index

1-0* General Settings

1-00 |Configuration Mode [0] Open Loop All set-ups TRUE - Uint8
1-01 Motor Control Principle [1] WWC+ All set-ups FALSE - Uint8
1-03 | Torque Characteristics [1] Variable Torque All set-ups FALSE - Uint8
1-06 | Clockwise Direction [0] Normal 1 set-up FALSE - Uint8
1-08 | Motor Control Bandwidth ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-1* Motor Selection

1-10  [Motor Construction [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-11 Motor Selection [0] Default Motor Selection All set-ups FALSE - uint8
1-12 | Motor ID [Default Motor] All set-ups FALSE VisStr[16]
1-14 | Damping Gain 120% All set-ups TRUE Int16
1-15 [Low Speed Filter Time Const. ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16  [High Speed Filter Time Const. ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index

1-17 | Voltage filter time const. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-2* Motor Data

1-20 | Motor Power ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-22 | Motor Voltage ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-23 | Motor Frequency ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-24 | Motor Current ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 | Motor Nominal Speed ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 | Motor Cont. Rated Torque ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 | Automatic Motor Adaption (AMA) [0] Off All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Adv. Motor Data

1-30 |Stator Resistance (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-33 | Stator Leakage Reactance (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-35 Main Reactance (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-37 | d-axis Inductance (Ld) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-38 | g-axis Inductance (Lq) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-39 | Motor Poles ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-4* Adv. Motor Data Il

1-40 |Back EMF at 1000 RPM ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-44 | d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-45 | qg-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-46 | Position Detection Gain 100% All set-ups TRUE Uint16
1-48 | Current at Min Inductance for d-axis 100% All set-ups FALSE Int16
1-49 | Current at Min Inductance for g-axis 100% All set-ups FALSE Uint16
1-5* Load Indep. Setting

1-50 | Motor Magnetisation at Zero Speed 100% All set-ups TRUE 0 Uint16
1-52 | Min Speed Normal Magnetising [Hz] 1 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-55 | U/f Characteristic - U ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-56 |U/f Characteristic - F ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-6* Load Depen. Setting

1-60 |Low Speed Load Compensation 100% All set-ups TRUE Int16
1-61 |High Speed Load Compensation 100% All set-ups TRUE Int16
1-62 [Slip Compensation ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
1-63  [Slip Compensation Time Constant 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 |Resonance Dampening 100% All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 |Resonance Dampening Time Constant 0.005 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1-66 | Min. Current at Low Speed 50% All set-ups TRUE 0 Uint32
1-7* Start Adjustments

1-70 |PM Start Mode [0] Rotor Detection All set-ups TRUE - Uint8
1-71 | Start Delay 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 | Start Function [2] Coast/delay time All set-ups TRUE - Uint8
1-73 Flying Start [0] Disabled All set-ups TRUE - Uint8
1-8* Stop Adjustments

1-80 | Function at Stop [0] Coast All set-ups TRUE - Uint8
1-82 | Min Speed for Function at Stop [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-88 | AC Brake Gain 1.4 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
1-9* Motor Temperature

1-90 | Motor Thermal Protection ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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6.1.4 2-** Brakes

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
2-0* DC-Brake
2-00 |DC Hold/Motor Preheat Current 50% All set-ups TRUE Uint16
2-01 DC Brake Current 50% All set-ups TRUE Uint16
2-02 | DC Braking Time 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-04 |DC Brake Cut In Speed 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
2-06 |Parking Current 100% All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 |Parking Time 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Brake Energy Funct.
2-10 |Brake Function [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
2-16 | AC Brake, Max current 100% All set-ups TRUE -1 Uint16
2-17 | Over-voltage Control [2] Enabled All set-ups TRUE - Uint8
2-2* Mechanical Brake
2-20 |Release Brake Current 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
2-22 | Activate Brake Speed [HZ] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
6.1.5 3-** Reference/Ramps
Par. |Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
3-0* Reference Limits
3-02 [Minimum Reference 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 [Maximum Reference ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-1* References
3-10 [Preset Reference 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-11  |Jog Speed [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 [Catch up/slow Down Value 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-14 | Preset Relative Reference 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-15 |Reference 1 Source [1] Analog Input 53 All set-ups TRUE - Uint8
3-16 |Reference 2 Source [2] Analog Input 54 All set-ups TRUE - Uint8
3-17 |Reference 3 Source [11] Local bus reference All set-ups TRUE - Uint8
3-4* Ramp 1
3-41 |Ramp 1 Ramp Up Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 |Ramp 1 Ramp Down Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-5% Ramp 2
3-51 |Ramp 2 Ramp Up Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52  |Ramp 2 Ramp Down Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-8* Other Ramps
3-80 |Jog Ramp Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 | Quick Stop Ramp Time ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
3-85 |Check Valve Ramp Time 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
3-87 | Check Valve Ramp End Speed [HZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
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6.1.6

4-** Limits/Warnings

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
4-1* Motor Limits
4-10 | Motor Speed Direction [2] Both directions All set-ups FALSE - Uint8
4-12 | Motor Speed Low Limit [Hz] 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
4-14 | Motor Speed High Limit [Hz] ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-18 | Current Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
4-19 | Max Output Frequency ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-4* Adj. Warnings 2
4-40 |Warning Freq. Low ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-41 | Warning Freq. High ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-5* Adj. Warnings
4-50 |Warning Current Low 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 [Warning Current High ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
4-54 | Warning Reference Low -4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 [Warning Reference High 4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 | Warning Feedback Low -4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 | Warning Feedback High 4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 | Missing Motor Phase Function [1] On All set-ups FALSE - Uint8
4-6* Speed Bypass
4-61 |Bypass Speed From [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-63 | Bypass Speed To [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-64 | Semi-Auto Bypass Set-up [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
6.1.7 5-** Digital In/Out
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
5-0* Digital 1/0 mode
5-00 |Digital Input Mode [0] PNP 1 set-up FALSE - Uint8
5-01 |Terminal 27 Mode [0] Input All set-ups TRUE - Uint8
5-02 |Terminal 29 Mode [0] Input All set-ups TRUE - Uint8
5-1* Digital Inputs
5-10 |Terminal 18 Digital Input [8] Start All set-ups TRUE - Uint8
5-11 | Terminal 19 Digital Input [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
5-12 |Terminal 27 Digital Input ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 | Terminal 29 Digital Input [14] Jog All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digital Outputs
5-30 |Terminal 27 Digital Output [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
5-31 |Terminal 29 Digital Output [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
5-34 | On Delay, Digital Output 0.01s All set-ups TRUE -2 uint16
5-35 | Off Delay, Digital Output 0.01s All set-ups TRUE -2 uint16
5-4* Relays
5-40 |Function Relay ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 | On Delay, Relay 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 | Off Delay, Relay 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5% Pulse Input
5-50 [Term. 29 Low Frequency 20 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-51 |Term. 29 High Frequency 32000 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-52 | Term. 29 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
5-53 |Term. 29 High Ref./Feedb. Value ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-9* Bus Controlled
5-90 |Digita| & Relay Bus Control 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
6.1.8 6-** Analog In/Out
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
6-0* Analog I/0 Mode
6-00 |Live Zero Timeout Time 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Live Zero Timeout Function [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analog Input 53
6-10 |Terminal 53 Low Voltage 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-11 | Terminal 53 High Voltage 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-12 | Terminal 53 Low Current 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-13 | Terminal 53 High Current 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-14 | Terminal 53 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 | Terminal 53 High Ref./Feedb. Value ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 | Terminal 53 Filter Time Constant 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-19 | Terminal 53 mode [1] Voltage mode 1 set-up TRUE - Uint8
6-2* Analog Input 54
6-20 |Terminal 54 Low Voltage 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-21 | Terminal 54 High Voltage 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-22 |Terminal 54 Low Current 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-23 | Terminal 54 High Current 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-24 |Terminal 54 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 |Terminal 54 High Ref./Feedb. Value ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 | Terminal 54 Filter Time Constant 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-29 |Terminal 54 mode [1] Voltage mode 1 set-up TRUE - Uint8
6-7* Analog/Digital Output 45
6-70 |Terminal 45 Mode [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-71 | Terminal 45 Analog Output [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
6-72 | Terminal 45 Digital Output [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
6-73 | Terminal 45 Output Min Scale 0% All set-ups TRUE -2 Uint16
6-74 |Terminal 45 Output Max Scale 100% All set-ups TRUE -2 Uint16
6-76 | Terminal 45 Output Bus Control 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
6-9* Analog/Digital Output 42
6-90 |Terminal 42 Mode [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-91 |Terminal 42 Analog Output [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
6-92 | Terminal 42 Digital Output [0] No operation All set-ups TRUE - Uint8
6-93 | Terminal 42 Output Min Scale 0% All set-ups TRUE -2 Uint16
6-94 |Terminal 42 Output Max Scale 100% All set-ups TRUE -2 Uint16
6-96 |Terminal 42 Output Bus Control 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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6.1.9 8-** Comm. and Options

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index

8-0* General Settings

8-01 | Control Site [0] Digital and ctrl.word All set-ups TRUE - Uint8
8-02 | Control Source ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 | Control Timeout Time 1s 1 set-up TRUE -1 Uint16
8-04 | Control Timeout Function [0] Off 1 set-up TRUE - Uint8
8-07 |Diagnosis Trigger [0] Disable 1 set-up TRUE - Uint8
8-1* Ctrl. Word Settings

8-10 |Control Word Profile [0] FC profile All set-ups TRUE - Uint8
8-14 |Configurable Control Word CTW [1] Profile default All set-ups TRUE - Uint8
8-19 | Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* FC Port Settings

8-30 [Protocol [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 |Address 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 [Baud Rate ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 |Parity / Stop Bits ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-35 | Minimum Response Delay 0.01 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 | Maximum Response Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 | Maximum Inter-char delay 0.025 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-4* FC MC protocol set

8-40 |Telegram Selection [1] Standard telegram 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-42 | PCD Write Configuration ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
8-43 | PCD Read Configuration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - uint8
8-5* Digital/Bus

8-50 |Coasting Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-51 | Quick Stop Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-52 | DC Brake Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-53 |Start Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-54 | Reversing Select [0] Digital input All set-ups TRUE - Uint8
8-55 |Set-up Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-56 |Preset Reference Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-57 | Profidrive OFF2 Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-58 | Profidrive OFF3 Select [3] Logic OR All set-ups TRUE - Uint8
8-7* BACnet

8-70 |BACnet Device Instance 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-72 | MS/TP Max Masters 127 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-73 |MS/TP Max Info Frames 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
8-74 |"l am" Service [0] Send at power-up 1 set-up TRUE - Uint8
8-75 Intialisation Password [admin] 1 set-up TRUE 0 VisStr[20]
8-79 | Protocol Firmware version ExpressionLimit 1 set-up FALSE -2 Uint16
8-8* FC Port Diagnostics

8-80 |Bus Message Count 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-81 Bus Error Count 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-82 |Slave Messages Rcvd 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-83 |Slave Error Count 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-84 [Slave Messages Sent 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-85 |Slave Timeout Errors 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-88 |Reset FC port Diagnostics [0] Do not reset 1 set-up TRUE - Uint8
8-9* Bus Jog / Feedback

8-90 |Bus Jog 1 Speed 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 Bus Jog 2 Speed 200 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index
8-94 | Bus Feedback 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
6.1.10 9-** PROFIdrive
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
9-00 |Setpoint 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-07 |Actual Value 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-15 |PCD Write Configuration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 |PCD Read Configuration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-18 |Node Address 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 | Drive Unit System Number 1038 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 |Telegram Selection [100] None 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 | Parameters for Signals 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 Parameter Edit [1] Enabled 1 set-up FALSE - Uint16
9-28 |Process Control [1] Enable cyclic master 1 set-up FALSE - Uint8
9-44 |Fault Message Counter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 |Fault Code 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 | Fault Number 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52  |Fault Situation Counter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 | Profibus Warning Word 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-63 | Actual Baud Rate [255] No baud rate found All set-ups TRUE - Uint8
9-64 | Device Identification 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-65 | Profile Number 0 N/A All set-ups TRUE 0 OctStr([2]
9-67 | Control Word 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 |Status Word 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 |Edit Set-up [9] Active Set-up 1 set-up TRUE - Uint8
9-71 Profibus Save Data Values [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
9-72 ProfibusDriveReset [0] No action 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 | DO Identification 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 [Defined Parameters (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 Defined Parameters (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 Defined Parameters (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 Defined Parameters (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 |[Defined Parameters (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-85 Defined Parameters (6) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-90 |Changed Parameters (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 Changed Parameters (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 |Changed Parameters (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 |Changed Parameters (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 |Changed Parameters (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 | Profibus Revision Counter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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6.1.11 13-** Smart Logic

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
13-0* SLC Settings
13-00 |SL Controller Mode [0] Off 1 set-up TRUE - Uint8
13-01 |Start Event [39] Start command 1 set-up TRUE - Uint8
13-02 |Stop Event [40] Drive stopped 1 set-up TRUE - Uint8
13-03 |Reset SLC [0] Do not reset SLC 1 set-up TRUE - Uint8
13-1* Comparators
13-10 | Comparator Operand [0] Disabled 1 set-up TRUE - Uint8
13-11 | Comparator Operator [1] Approx.Equal (~) 1 set-up TRUE - Uint8
13-12 | Comparator Value 0 N/A 1 set-up TRUE -3 Int32
13-2* Timers
13-20 |SL Controller Timer 0s 1 set-up TRUE -2 Uint32
13-4* Logic Rules
13-40 |[Logic Rule Boolean 1 [0] False 1 set-up TRUE - Uint8
13-41 [Logic Rule Operator 1 [0] Disabled 1 set-up TRUE - Uint8
13-42 |Logic Rule Boolean 2 [0] False 1 set-up TRUE - Uint8
13-43 |Logic Rule Operator 2 [0] Disabled 1 set-up TRUE - Uint8
13-44 |Logic Rule Boolean 3 [0] False 1 set-up TRUE - Uint8
13-5* States
13-51 |SL Controller Event [0] False 1 set-up TRUE - Uint8
13-52 |SL Controller Action [0] Disabled 1 set-up TRUE - Uint8
6.1.12 14-** Special Functions
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
14-0* Inverter Switching
14-01 [Switching Frequency ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 | Overmodulation [0] Off All set-ups FALSE - Uint8
14-07 [Dead Time Compensation Level ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-08 | Damping Gain Factor ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-09 |Dead Time Bias Current Level ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-1* Mains On/Off
14-10 |Mains Failure [0] No function All set-ups FALSE - Uint8
14-11 |Mains Voltage at Mains Fault ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 |Function at Mains Imbalance [0] Trip 1 set-up TRUE - Uint8
14-2* Reset Functions
14-20 |Reset Mode [0] Manual reset All set-ups TRUE - Uint8
14-21 | Automatic Restart Time 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 | Operation Mode [0] Normal operation 1 set-up TRUE - Uint8
14-27 |Action At Inverter Fault [1] Warning All set-ups TRUE - Uint8
14-28 | Production Settings [0] No action 1 set-up FALSE - Uint8
14-29 |Service Code 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
14-3* Current Limit Ctrl.
14-30 |Current Lim Ctrl, Proportional Gain 100% All set-ups TRUE 0 Uint16
14-31 | Current Lim Ctrl, Integration Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
14-32 | Current Lim Ctrl, Filter Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-4* Energy Optimising
14-40 | VT Level 90% All set-ups FALSE 0 Uint8
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index
operation

14-41 | AEO Minimum Magnetisation 66% All set-ups FALSE Uint8
14-44 | d-axis current optimization for IPM 100% All set-ups TRUE Uint8
14-5* Environment
14-51 | DC-Link Voltage Compensation [11 On All set-ups FALSE - Uint8
14-55 | Output Filter [0] No Filter 1 set-up FALSE - Uint8
14-6* Auto Derate
14-61 |Function at Inverter Overload [0] Trip All set-ups TRUE - Uint8
14-63 | Min Switch Frequency [2] 2.0 kHz 1 set-up FALSE - Uint8

Dead Time Compensation Zero Current
14-64 |Level [0] Disabled All set-ups FALSE - Uint8
14-65 |Speed Derate Dead Time Compensation ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
14-8* Options
14-89 |Option Detection | [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Fault Settings
14-90 [Fault Level | [3] Trip lock All set-ups FALSE - Uint8
6.1.13 15-** Drive Information
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index
15-0* Operating Data
15-00 |Operating hours 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-01 |Running Hours 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-02 |kWh Counter 0 kWh 1 set-up TRUE 75 Uint32
15-03 | Power Up's 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-04 | Over Temp's 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-05 |Over Volt's 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-06 |Reset kWh Counter [0] Do not reset 1 set-up TRUE - Uint8
15-07 |Reset Running Hours Counter [0] Do not reset 1 set-up TRUE - Uint8
15-3* Alarm Log
15-30 [Alarm Log: Error Code 0 N/A 1 set-up TRUE Uint8
15-31 [InternalFaultReason 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
15-4* Drive Identification
15-40 |FC Type 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr([6]
15-41 |Power Section 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-42 |Voltage 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-43 | Software Version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-44 | Ordered TypeCode 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-45 [Actual Typecode String 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 |[Drive Ordering No 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr(8]
15-48 |LCP Id No 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-49 |SW ID Control Card 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-50 |SW ID Power Card 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-51 | Drive Serial Number 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[10]
15-52 | OEM Information 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-53 | Power Card Serial Number 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-57 |File version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
15-59 |File name 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Option Ident
15-60 [Option Mounted ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 |Option SW Version ExpressionLimit All set-ups FALSE VisStr[20]
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index
15-62 |Option Ordering No ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-63 | Option Serial No ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 |Option in Slot A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 |Slot A Option SW Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-9* Parameter Info
15-92 [Defined Parameters 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-97 | Application Type 0 N/A 1 set-up TRUE Uint32
15-98 | Drive Identification 0 N/A 1 set-up FALSE VisStr[56]
6.1.14 16-** Data Readouts
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
16-0* General Status
16-00 |Control Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-01 |Reference [Unit] 0 ReferenceFeedbackUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-02 | Reference [%] 0% 1 set-up TRUE -1 Int16
16-03 |Status Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-05 | Main Actual Value [%] 0% 1 set-up TRUE -2 Int16
16-09 |Custom Readout 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
16-1* Motor Status
16-10 |Power [kW] 0 kW 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-11 | Power [hp] 0 hp 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-12 | Motor Voltage oV 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-13 | Frequency 0 Hz 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-14 | Motor current 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-15 | Frequency [%] 0% 1 set-up TRUE -1 Uint16
16-16 |Torque [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-18 [Motor Thermal 0% 1 set-up TRUE Uint8
16-22 | Torque [%] 0% All set-ups FALSE Int16
16-26 |Power Filtered [kW] 0 kW 1 set-up FALSE Int32
16-27 | Power Filtered [hp] 0 hp 1 set-up FALSE -3 Int32
16-3* Drive Status
16-30 |DC Link Voltage oV 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-34 |Heatsink Temp. 0°C 1 set-up TRUE 100 Int8
16-35 |Inverter Thermal 0% 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-36 |Inv. Nom. Current 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-37 |Inv. Max. Current 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-38 |SL Controller State 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-39 | Control Card Temp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint16
16-5* Ref. & Feedb.
16-50 |External Reference 0% 1 set-up TRUE -1 Int16
16-52 | Feedback[Unit] 0 ProcessCtrlUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-6* Inputs & Outputs
16-60 | Digital Input 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-61 |Terminal 53 Setting [0] Current mode 1 set-up TRUE - Uint8
16-62 |Analog Input Al53 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-63 [Terminal 54 Setting [0] Current mode 1 set-up TRUE - Uint8
16-64 | Analog Input Al54 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-65 [Analog Output AO42 [mA] 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
16-66 |Digital Output 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[4]
16-67 |Pulse Input #29 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-71 |Relay Output [bin] 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-72 |Counter A 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-73 |Counter B 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-79 |Analog Output AO45 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-8* Fieldbus & FC Port
16-80 |Fieldbus CTW 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-82 |Fieldbus REF 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-84 | Comm. Option STW 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-85 [FC Port CTW 1 1084 N/A 1 set-up FALSE 0 uint16
16-86 |FC Port REF 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-9* Diagnosis Readouts
16-90 [Alarm Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-91 [Alarm Word 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-92 [Warning Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-93 [Warning Word 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-94 |[Ext. Status Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-95 [Ext. Status Word 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-97 | Alarm Word 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
6.1.15 18-** Info & Readouts
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change during | Conversion Type
No. # operation index
18-1* Fire Mode Log
18-10 |[FireMode Log:Event 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
18-5* Ref. & Feedb.
18-50 [Sensorless Readout [unit] 0 SensorlessUnit 1 set-up FALSE -3 Int32
18-51 [Memory Module Warning Reason 0 N/A 1 set-up TRUE uint32
18-52 | Memory Module ID 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[18]
18-53 | Memory Module Function [1] Enabled 1 set-up TRUE - Uint8
6.1.16 20-** Drive Closed Loop
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
20-0* Feedback
20-00 |Feedback 1 Source [0] No function All set-ups TRUE - Uint8
20-01 [Feedback 1 Conversion [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
20-12 |Reference/Feedback Unit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-2* Feedback/Setpoint
20-21 |Setpoint 1 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
20-6* Sensorless
20-60 |Sensorless Unit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-69 [Sensorless Information 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
20-8* PI Basic Settings
20-81 |PI Normal/ Inverse Control [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
20-83 |PI Start Speed [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
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Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
20-84 |On Reference Bandwidth 5% All set-ups TRUE 0 Uint8
20-9* PI Controller
20-91 |PI Anti Windup [1] On All set-ups TRUE - Uint8
20-93 |PI Proportional Gain 0.50 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
20-94 |PI Integral Time 20s All set-ups TRUE -2 Uint32
20-97 |[PI Feed Forward Factor 0% All set-ups TRUE 0 Uint16
6.1.17 22-** Appl. Functions
Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index

operation
22-0* Miscellaneous
22-01 |Power Filter Time 0.50 s 2 set-ups TRUE -2 Uint16
22-02 |Sleepmode CL Control Mode [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
22-2* No-Flow Detection
22-26 |Dry Pump Function [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
22-27 |Dry Pump Delay 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-3* No-Flow Power Tuning
22-38 |High Speed Power [kW] ExpressionLimit All set-ups TRUE 1 Uint32
22-4* Sleep Mode
22-40 | Minimum Run Time 10s All set-ups TRUE Uint16
22-41 | Minimum Sleep Time 10s All set-ups TRUE Uint16
22-43 |Wake-Up Speed [HZ] 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-44 | Wake-Up Ref./FB Diff 10% All set-ups TRUE Uint8
22-45 |Setpoint Boost 0% All set-ups TRUE Int8
22-46 |Maximum Boost Time 60 s All set-ups TRUE Uint16
22-47 |Sleep Speed [Hz] 0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-48 |Sleep Delay Time 0s All set-ups TRUE Uint16
22-49 |Wake-Up Delay Time 0s All set-ups TRUE Uint16
22-5% End of Curve
22-50 [End of Curve Function [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
22-51 |End of Curve Delay 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-6* Broken Belt Detection
22-60 |Broken Belt Function [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
22-61 |Broken Belt Torque 10% All set-ups TRUE Uint8
22-62 |Broken Belt Delay 10s All set-ups TRUE Uint16
22-8* Flow Compensation
22-80 |Flow Compensation [0] Disabled All set-ups TRUE - Uint8
22-81 |Square-linear Curve Approximation 100% All set-ups TRUE 0 Uint8
22-82 |Work Point Calculation [0] Disabled All set-ups TRUE - Uint8
22-84 |Speed at No-Flow [HZ] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
22-86 |Speed at Design Point [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-87 |Pressure at No-Flow Speed 0 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
22-88 |Pressure at Rated Speed 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
22-89 |Flow at Design Point 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
22-90 |Flow at Rated Speed 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
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6.1.18 24-** Appl. Functions 2

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index
operation

24-0* Fire Mode

24-00 [FM Function [0] Disabled 1 set-up TRUE - Uint8
24-05 |FM Preset Reference 0% All set-ups TRUE 0 Int16
24-09 |FM Alarm Handling [1] Trip, Crit.Alarms 1 set-up FALSE - Uint8
24-1* Drive Bypass

24-10 |Drive Bypass Function [0] Disabled 1 set-up TRUE - Uint8
24-11 |Drive Bypass Delay Time 0s 1 set-up TRUE 0 Uint16

6.1.19 30-** Special Features

Par. Parameter description Default value 4-set-up Change Conversion Type
No. # during index
operation

30-2* Adv. Start Adjust

30-20 |High Starting Torque Time [s] ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
30-21 |High Starting Torque Current [%)] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
30-22 |Locked Rotor Detection [11 On All set-ups TRUE - Uint8
30-23 |Locked Rotor Detection Time [s] 1s All set-ups TRUE -2 Uint8
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Hakemisto Ohjelmointiopas
Hakemisto DC hold/motor preheat current 50
DC-alijannite 117
A DC-jarrun katkaisunopeus 50
AEO 5,91 DC-jarruvirta 50
katso myds Automaattinen energian optimointi DC-valipiirin kompensointi 91
Ajastin 84 Deylijannite 117
Aktiiviset asetukset 35 DeviceNet 5
Aloita tapahtuma 82 Diagnostiikka ja vianmaaritys 116
Alusta taajuusmuuttaja 14 Digitaalilihtd 08
Alustus 20 Digitaalitulon muoto 58
Alustus kahdella sormella 14 Digitaalitulon toiminto 58
A E
Alykas logiikka 82 Lisvanolla 67
A Energian optimointi 91
Enimmadislahtotaajuus 55
AMA 5,117,118,123,125 . .
katso myds Automaattinen moottorin sovitus Ennalta asetettu suhteellinen ohjearvo 52
Analogialahts AO42 [mA] gg  Erikoistoiminnot 89
Analogialdhts AO45 08 Esival. ohj. bitti 0 58
Analoginen signaali 123 Esival. ohj. bitti 1 58
Analoginen tulo Al53 98 Esival. ohj. bitti 2 58
Analoginen tulo Al54 08 Esivalittu ohjearvo 52
Anturiton 101 FETR 6,117
katso my0s Elektroninen Iimpdrele
Asetuspisteen lisdjannite 108
Asetusten kopio 39 F
Asiakirjaversio 5 FC ja Modbus RTU 18
Automaattinen DC-jarrutus IT. 35 FC:n suljettu piiri 101
Automaattinen energian optimointi 5 .
FC-portin asetus 72
katso my6s AEO portl .
. . . FC-portin diagnostiikka 76
Automaattinen moottorin SOVitus........eennne 5,44,117,118
katso myos AMA FC-profiili
FC-profiili 30
Automaattinen redusointi 92 Profokollan yleiskuva 18
Automaattinen uudelleenkaynnistysaika 20 Fire mode -loki 100
Avoimen piirin konfiguraatio 10 Fire Mode -tila 58 119.126
Avoimen piirin sovellus 10 FM-toiminto 113
B G
BACnet 76 Grid type 34
BACnet-laitemalli 76
H
c Halytys 116
Closed loop (Suljettu piiri) 40 Halytys-/varoituskoodiluettelo 116
D Halytysloki 93
Halytysloki: Vikakoodi 93
t
Datalukem.a 95 Halytyssana 2 99
Datatyyppi, tuettu 22 Hihna rikki 118
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Hyotysuhde 6 Lampdkuormitus 47
Lampdylikuormitus 117
l Laskuri A 98
IND 21 LaskuriB 98
Indeksi (IND) 21 Laukaisu 116
Inverter switching 89  Laukaisun lukitus 116
LCP 6,8
J katso my0s Paikallisohjauspaneeli
Jaahdytysrivan lampétila 97 LCP:n oma lukema 37
Jannitteen epatasapaino 123 LCP-kopiointi 14,39
Jarru Liitin 18, digitaalitulo 60
Jarrun ohjaus 124 yiitin 19, digitaalitulo 61
Jarruvastus 6,123
o o Liitin 27, digitaalitulo 61
Jattdmakompensointi 47
Liitin 29, digitaalitulo 61
Johdanto 5
Liitin 42
Liitimen 42 tila 70
K Liitin 42 [ahd6n min. skaalaus 71
Kasikaynnistys 58 Liitin 42 1dhd6n suurin skaalaus 71
) . Liittimen 42 analogialdhto 70
Katkenneen hihnan momentti 109 Liittimen 42 digitaalilihtd 70
Katkenneen hihnan tunnistus 109 Liitin 45
Katkenneen hihnan viive 109 Liitimen 45 tila 69
Katkennut hihna ~toiminto 109 Liitin 45 [ahdon maks.skaalaus 70
Liitin 45 Lahdon min.skaalaus 70
Kaynn. viive 48 Liitin 45 [ahto, 1ahtovaylan valvonta 70
Kaynnistys 58 Lﬁttimen 45 apailogi'alv:a'htné 69
Liittimen 45 digitaalilahto 69
Kaynnistys, kddnteinen 58 L
o ] Liitin 53
Kaynnistyslaskuri 93 Liitimen 53 tila 68
Kéynnistystoiminto 48 Liitin 53 alijannite 67
Kavntil . Liitin 53 alivirta 67
ayntilupa Liitin 53 suodatinaikavakio 68
Kéyran loppu 108 Liitin 53 ylijannite 67
Kayttoonottoavustaja, avoimen piirin sovellus...........coeceeveeennes 9 t:::lc?nf:nyg?::etuc S;
Kayttoonottoavustaja, suljetun piirin asetukset.......oeeeeerneens 9 Liitin 54
Kayttotila 34,90 Liitimen 54 tila 68
Kéytté‘)tuntilaskuri 93 Liitin 54 alijannite 68
L . Liitin 54 alivirta 68
Kenttavayla & FC-portti 99 Liitin 54 suodatinaikavakio 68
Kenttdvdyla & taajuusmuuttajan portti 99 Liitin 54 ylijannite 68
s Liitin 54 ylivirta 68
Kieli 34 Liittimen 54 asetus 98
Kirjallisuus 5 Liittimet
Kuivapumpputoiminto 105 Tulo 123
Kuorman kompensointi 40 Linkita asetukset 35
KWh-laskuri 93 Lisajannitteen maksimikesto 108
Kytkentataajuus 89 Logiikkasaanto 85
Logiikkasd@nto Boolen 2 86
L Logiikkasaantd Boolen 3 86
Laajennettu tilasana 99,122 Logiikkas3anté kayttdja 1 85
Laajennettu tilasana 2 99 Logiikkasaant® kayttdja 2 86
Lahdon lukitus 58 Lopeta tapahtuma 83
Lahtosuodatin 91
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Lue rekistereitd (03 hex) 28 Nopeus ylos 58
Lyhenteet 5 NPN 58
Nukahdusnopeus [Hz] 108
M Nukahdustila 106
Maksimiohjearvo 52
MC protokolla-asetukset 73 0]
Menu-painike 8 Ohitusnopeus 56
Merkintatavat 6 Oh,j. & takaisink 100
Merkkivalo 8 Ohjaus
Miniminukahtamisaika 107 Oh!auksen élkakatkalsun aika 72
Ohjauskortti 123
Minimiohjearvo 52 Ohjauspaikka 72
Modbus 5 Ohjaussana 30,95
Ohjaussanan aikakatkaisu 124
Modbus RTU 23
. B Ohjearvo 1 ldhde 53
Modbus-tiedonsiirto 18
o . . Ohjearvo 2 lahde 53
Modbus-vdylan poikkeuskoodi 27
. Ohjearvo 3 ldhde 53
Modulaatio 56
. Ohjelmistoversio 5,93
Momentti
[%] 97  Ohjelmointi
Momenttiraja 6 Ind.eksoiFu parametri 14
Muuttuva momentti 6 Ohjelmointi 8
Vakiomomentti 5 MCT-10-asetusohjelmiston avulla 8
. Ohjelmointiasetukset 35
Moottori ]
Moott. nop. alaraja 55  Oikosulku 117,124
Moott. nop. yléraja 55 Oletusasetus 127
Moottorin asetukset 9,13 ol | . 14
Moottorin jannite 43,9 etusasetusten palauttaminen
Moottorin lampdsuojaus 33,49 Oma lukema 926
Moottor!n mggnetlsqlntl nollanopeudella........cccooeeeeeneeeuns 47 Oma lukemayksikks 38
Moottorin ohjausperiaate 40
Moottorin taajuus 43 Open loop (Avoin piiri) 40
Moottorin teho 125 QOperating data 93
Moottorin terminen 96
Moottorin tila 2
Moottorin virta 43,96, 125 P
Moottorin ylikuormitussuoja 13 Pidarvo. todellinen %
Moottorinopeuden suunta 55 i )
Moottoritiedot 123,125 Paareaktanssi 44,45
Pyorii 126 pasvalikko 9
SMV:n palautus kork 126
N pajatitus korkea Paikallinen asetus 34
Moottorin lampdsuoj 13
oottorinlamposucjaus Paikallisohjauspaneeli 6,8
Moottorin napa 46 katso myos LCP
Moottorin nimellisnopeus 44 Paikallisohjearvo 34
Parametriluettelot 127
N Parametrin asetuksen kopiointi 14
Navigointipainike 8 parametrin numero (PNU) 21
Naytto Pariteetti/pysaytysbitti 73
Naytto 8
PELV. 6
Nelidjuuri 101
Pl anti-windup 102
Nollaa kilowattituntilaskuri 93
Pl myotakytkentatekija 102
Nollaa SLC 84
. Pl Normaali/Kaanteinen ohjaus 101
Nollaustila 920
Pl Perusasetukset 101
Nopeus alas 58
Pl sisdinen aika 102
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Pl Suhteellinen vahvistus 102 Symbolit 5
Pika-asetusvalikko 9,13
Pikapysaytyksen ramppiaika 54 T
Pl-saadin 102 Taajuus 96
Pitolahtotaajuus 31 Taajuus [%] 926
PNP 58 Taajuusm. ohitus 114
PNU 21 Taajuusmuuttajan portin diagnostiikka 0
PROFIBUS 5 Taajuusmuuttajan tunniste 93
Prosessiohjaus, 9-28 79  Takaisinkytkenta 101
Protokolla 72 Takaisinkytkentd 1 lahde 101
Pulssikdynnistys 58 Takaisinkytkentd 1 muunnos 101
Pulssitulo 29, 16-67 98  Tasavirtajarru 31
Pulssitulo, 5-5* 65 Tasavirtajarrutusaika 50
Puoliautomaattiset ohitusasetukset 57  Tehdyt muutokset 9
Teho hevosvoimina 96
R Teho [kW] 9%
Rampin 1 nousuaika 53 Tehokortin lampatila 118
Rampin 2 nousuaika 54 Termistori 117
Ramppi 2 rampin laskuaika 54 Tiedonsiirto 14
RCD 6 Tilasana 32,95
Rele 62 Tilavalikko 9
Releldhto [bin] 98 Toiminta vaihtosuuntaajan vian esiintyessa 20
Reset 123,124 Toimintapainike 9
RS485 Toimintatila virran kytkentahetkella 34
R5485 " 16,18 Toiminto kun verkko on epatasapainossa......riessvenssnns 90
asennus ja asetukset 16
Toiminto pysdytettaessa 49
Rullauksen valinta 74 pysay
- - Toimintokoodit 27
Rydminnan ramppiaika 54
R Toimintorele 62
Ryéminta 31,58
P Trip reset 920
Ryémintanopeus [Hz] 52
Tulot
Analoginen tulo 123
S Digitaalitulo 58,97,124
Sahkeen pituus (LGE) 19 Digitaalitulon muoto 58
Digitaalitulon toiminto 58
Salasana 39
Sarjaliikenne 63 U
Siirtonopeus 73
P U/f-ominaiskayra 47
SLC-asetus 82 . .
Ulkoinen lukitus 58,118
SL-ohjaimen ajastin 85 . .
Ulkoinen ohjearvo 97
SL-ohjaimen tila 82
SL-ohjaimen toiminto 87 vV
Smart logic control -tapahtuma 87 Vaihehavié 123
Staattorin resistanssl 45 Vaihtosuuntaaja, terminen 97
Staattorin vuotoreaktanssi 44,45 Vaihtosuuntaajan maksimivirta 97
Suljetun piirin kdyttéonottoavustaja 9,12 Vaihtosuuntaajan nimellisvirta 97
Suositeltava alustus 14 Vaihtosuuntaajan ylikuorma 117
Suunnanvaihto 58 Vapaa rullaus 31,32
144 Danfoss A/S © 11/2015 Kaikki oikeudet pidatetaan. MGO3N220



Hakemisto

Ohjelmointiopas

Vapaa rullaus, kdanteinen 58
Varoitus 116
Varoitus alhaisesta virrasta 56
Varoitus suuresta virrasta 56
Varoitussana 99
Varoitussana 2 99
Vasteen maksimiviive 73
Vasteen minimiviive 73
Vaylan takaisinkytkenta 76
Verkkokytkenta 17
Verkkovirta
Syottévaihehavio 117
Verkkojannite verkkovian sattuessa 89
Verkkovika 89
on/ei 89
Vino verkko 117
Verkon konfiguraatio 24
Vertain
Vertaimen arvo 84
Vertaimen funkt. merkki 84
Vertaimen kohde 84
Vertain 84
Vianmaaritys 116,123
Vika
Maavika 117,124
Yhdyskaytavan jannite 125
Vika-asetukset 92
Vikakoodi 929
Virta
Lahtovirta 123
Nimellislahtovirta 6
Nimellisvirta 123
Virtaraja 6,55
Virtarajasaadin 91
Virtauksen kompensointi 109
Virtauskatkosten tunnistus 103
VVC+ 6
Y
Yleiskuva Modbus RTU:sta 23
Yleiskuva, Modbus RTU:sta 23
Ylijannite 93
Ylijanniteohjaus 50
Ylikuumeneminen 124
Ylilampotila 124
Ylilampotilavikalaskuri 93
Ylivirta 117
Ymparisto 91
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