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Johdanto

VLT® AutomationDrive FC 301/302

1 Johdanto

1.1 Ohjelmistoversio

Ohjelmointiopas
Ohjelmistoversiot: 7.4X, 48.0X

Tatd ohjelmointiopasta voi kayttaa kaikille VLT® AutomationDrive
FC 301/FC 302 -taajuusmuuttajille, joiden ohjelmistoversio on
7.4X ja 48.0X.

Ohjelmiston versionumeron voi lukea parametrista

parametri 15-43 Ohjelmistoversio.

Taulukko 1.1 Ohjelmistoversio

1.2 Hyvaksynnat

CE® &

1.3 Maaritelmat

1.3.1 Taajuusmuuttaja

lvit,max
Maksimilahtovirta.

IvirN
Taajuusmuuttajan syéttama nimellislahtovirta.

Uvit,max
Maksimildhtojannite.

1.3.2 Tulo

Ohjauskasky

Kdynnistd ja pysayta kytketty moottori LCP:n ja digitaali-
tulojen avulla.

Toiminnot on jaettu kahteen ryhmaan.

Ryhman 1 toiminnot ovat etusijalla ryhman 2 toimintoihin
nahden.

Ryhma 1 Nollaus, rullaus pysahdyksiin, nollaus ja rullaus
pysahdyksiin, pikapysdytys, tasavirtajarru, pysaytys
ja [Off]-nappain.

Ryhma 2: Kaynnistys, pulssikdynnistys, suunnanvaihto,

kaynnistys ja suunnanvaihto, ryémintd, lahdon
lukitus

Taulukko 1.2 Toimintoryhmat

1.3.3 Moottori

Moottori kdy
Lahtoakselilla on momenttia ja nopeus on valilld 0 kierrosta
minuutissa (rpm) — moottorin suurin nopeus.

fioc
Moottorin taajuus, kun rydmintd-toiminto on aktivoitunut
(digitaaliliitinten kautta).

fm
Moottorin taajuus.

fmax
Moottorin maksimitaajuus.

fmin
Moottorin minimitaajuus.

fmN
Moottorin nimellistaajuus (tyyppikilven tiedot).

Im
Moottorin virta (todellinen).

ImN
Moottorin nimellisvirta (tyyppikilven tiedot).

nmN
Moottorin nimellisnopeus (tyyppikilven tiedot)

Ns
Synkroninen moottorin nopeus.

n _2xpar.1-23x60s
s par.1-39

Nslip
Moottorin jattama.

PmN
Moottorin nimellisteho (tyyppikilven tiedot, kW tai hv).

Tmn
Nimellismomentti (moottori).

Um
Moottorin hetkellinen jénnite.

UmN
Moottorin nimellisjannite (tyyppikilven tiedot).

4 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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Johdanto Ohjelmointiopas

Irrotusmomentti

Momentti

Kippimomentti

175ZA078.10

1/Min

Kuva 1.1 Irrotusmomentti

nvir
Taajuusmuuttajan hydtysuhde madritetddn teholdhdon ja
tehosy6ton valisena suhteena.

Kaynnistyksenestokasky
Ryhman 1 ohjauskdskyihin kuuluva pysaytyskasky - katso
Taulukko 1.2.

Pysaytyskasky
Ryhman 1 ohjauskdskyihin kuuluva pysdytyskasky - katso
Taulukko 1.2.

1.3.4 Ohjearvot

Analoginen ohjearvo
Analogiatuloihin 53 tai 54 lahetetty signaali (jannite tai
virta).

Binaariohjearvo
Sarjaporttiin ldhetetty signaali.

Esivalittu ohjearvo

Madritetty esivalittu ohjearvo on madritettava valilta

-100 % - +100 % ohjearvoalueesta. 8 esivalitun ohjearvon
valinta digitaaliliittimien kautta.

Pulssiohjearvo
Digitaalituloihin (liitin 29 tai 33) lahetetty pulssitaajuus-
signaali.

Refmax

Maarittda ohjearvotulon 100 % koko asteikon arvosta
(tyypillisesti 10 V, 20 mA) ja ndin saatavan ohjearvon
valisen suhteen. Suurin ohjearvo asetetaan parametrissa
parametri 3-03 Maksimiohjearvo.

Refmin

Maarittaa ohjearvotulon 0 % arvolla (tyypillisesti 0 V, 0 mA,
4 mA) ja ndin saatavan ohjearvon vadlisen suhteen. Pienin
ohjearvo asetetaan parametrissa parametri 3-02 Minimioh-
jearvo.

1.3.5 Muut

Analogiatulot

Analogiatuloilla ohjataan taajuusmuuttajan eri toimintoja.
Analogiatuloja on kahta tyyppia:

Virtatulo, 0-20 mA ja 4-20 mA

Jannitetulo, -10-+10 V DC.

Analogialdahdot
Analogialdhdét voivat tuottaa 0-20 mA:n tai 4-20 mA:n
signaalin.

Automaattinen moottorin sovitus, AMA
AMA-algoritmi madrittad kytketyn moottorin sahkoiset
parametrit taman ollessa pysahdyksissa.

Jarruvastus

Jarruvastus on moduuli, joka pystyy ottamaan vastaan
regeneratiivisessa jarrutuksessa syntyvan jarrutustehon.
Tama regeneratiivinen jarrutusteho kasvattaa valipiirin
jannitettd, ja jarruhakkuri varmistaa, etta teho syotetdan
jarruvastukselle.

CT-ominaisuudet

Jatkuvan momentin kdyttdytyminen, jota kaytetdan kaiken-
laisissa sovelluksissa kuten kuljettimien hihnoissa,
syrjaytyspumpuissa ja nostureissa.

Digitaalitulot
Digitaalituloilla voidaan ohjata taajuusmuuttajan eri
toimintoja.

Digitaalilahdo6t
Taajuusmuuttajassa on 2 vakaan tilan 1dhto4, jotka
tuottavat 24 V:n (enintddn 40 mA) tasavirtasignaalin.

DSP
Digitaalinen signaaliprosessori.

ETR

Sahkdinen lampdorele on senhetkiseen kuormitukseen ja
aikaan perustuva lampdkuormituksen laskentatapa. Sen
tarkoituksena on arvioida moottorin lampadtila.

Hiperface®
Hiperface® on Stegmannin rekistersity tavaramerkki.

Alustaminen
Jos taajuusmuuttaja alustetaan (parametri 14-22 Toimin-
tatila), se palautetaan oletusasetuksiin.

Keskeytyva kdyttojakso

Keskeytyvan kayton luokittelu viittaa sarjaan kayttojaksoja.
Jokainen jakso koostuu kuormitetusta ja kuormittamat-
tomasta jaksosta. Kdyttd voi tapahtua joko jaksottaisena tai
ei-jaksottaisena.

LCP

Paikallisohjauspaneeli muodostaa taajuusmuuttajan
taydellisen ohjaus- ja ohjelmointikayttoliittyman. Ohjauspa-
neelin voi irrottaa, ja lisdvarusteena saatavalla
asennussarjalla sen voi asentaa enintddn 3 metrin padhan
taajuusmuuttajasta, esimerkiksi séhkdkaapin oveen.

MG33MM20
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Johdanto

VLT® AutomationDrive FC 301/302

NLCP

Numeerinen paikallisohjauspaneeli taajuusmuuttajan
ohjausta ja ohjelmointia varten. Nayttd on numeerinen ja
paneelin avulla ndytetdan prosessiarvoja. NLCP:ssé ei ole
tallennus- ja kopiointitoimintoja.

Isb
Vahiten merkitseva bitti.

msb
Eniten merkitseva bitti.

MCM

Lyhenne termista Mille Circular Mil, joka on amerikkalainen
kaapelin poikkileikkauksen mittayksikko. 1 MCM = 0.5067
mm2.

Online- ja off-line-parametrit

On-line-parametrien muutokset aktivoituvat valittdmasti
data-arvon muuttamisen jdlkeen. Off-line-parametrit
aktivoituvat, kun painat [OK].

Prosessin PID

PID-sdato pitda ylla vaadittua nopeutta, painetta,
ldmpotilaa jne. sdatamalld lahtotaajuutta kuormituksen
vaihtelujen mukaisesti.

PCD
Prosessiohjauksen tiedot.

Tehojakso
Katkaise verkkovirta, kunnes nayttd (LCP) on pimed ja kytke
sitten virta uudelleen.

Pulssitulo/inkrementtienkooderi

Ulkoinen digitaalinen pulssildhetin, jota kdytetdan
moottorin nopeustietojen takaisinkytkentaan. Kooderia
kdytetdan kdyttokohteissa, joissa vaaditaan erittdin tarkkaa
nopeudenohjausta.

RCD
Vikavirtarele.

Asetukset

Tallenna parametriasetukset 4 eri asetukseen. Muuta 4
parametriasetuksen valilld ja muokkaa 1 asetusta toisen
asetuksen ollessa aktiivinen.

SFAVM

Staattorin virtaussuuntautuneeksi asynkroniseksi vektorimo-
dulaatioksi kutsuttu kytkentdtapa

(parametri 14-00 Kytkentdtapa).

Jattamakompensointi

Taajuusmuuttaja kompensoi moottorin jattdman kasvat-
tamalla taajuutta mitatun moottorin kuormituksen
perusteella pitden moottorin nopeuden ldhes vakiona.

SLC

SLC (smart logic control, dlykds logiikkaohjaus) on kayttdjan
maarittdmien toimien sarja, joka suoritetaan, kun SLC arvioi
siihen liittyvat kayttdjan maarittdmat tapahtumat tosiksi.
(Katso kappale 3.13 Parametrit: 13-** Alykds logiikka).

STW
Tilasana.

FC-vakiovayla
Sisaltda RS485-vaylan ja FC-protokollan tai MC-protokollan.
Katso parametri 8-30 Protokolla.

THD
Harmoninen kokonaissard ilmaisee harmonisten hairididen
kokonaismaaran.

Termistori
Taajuusmuuttajaan tai moottoriin sijoitettu lampétilasta
riippuva vastus.

Laukaisu

Tila, johon siirrytaan vikatilanteissa, esimerkiksi jos taajuus-
muuttaja ylikuumenee tai jos taajuusmuuttaja suojelee
moottoria, prosessia tai mekanismia. Taajuusmuuttaja estaa
uudelleenkdynnistyksen, kunnes vian syy on korjattu.
Peruuta laukaisutila kdynnistamalla taajuusmuuttaja
uudelleen. Al3 kiyta laukaisutilaa henkilkohtaiseen
suojaukseen.

Laukaisun lukitus

Vikatilanteissa taajuusmuuttaja siirtyy tahan tilaan
suojatakseen itseddn. Taajuusmuuttaja vaatii fyysisia toimia,
esimerkiksi silloin kun ldhddéssa on oikosulku. Laukaisun
lukituksen voi peruuttaa kytkemalla verkkovirran irti,
poistamalla vian syyn ja kytkemdlld taajuusmuuttajan
uudelleen. Uudelleenkdynnistys ei ole mahdollista, ennen
kuin laukaisutilasta poistutaan aktivoimalla kuittaus tai
joissakin tapauksissa ohjelmoimalla laite kuittautumaan
automaattisesti. Ald kidyta lukituksen laukaisu -tilaa henkils-
kohtaiseen suojaukseen.

Muuttuva momenttikayttaytyminen
Muuttuvaa momenttikdyttdytymista kaytetddn pumppujen
ja puhaltimien kanssa.

vvct

Tavanomaiseen jannite/taajuus-ohjaukseen verrattuna
Voltage Vector Control (VVC) tarjoaa paremman
dynamiikan ja vakavuuden sekd nopeuden ohjearvon etta
kuormitusmomentin muuttuessa.

60° AVM
60° asynkroninen vektorimodulaatio
(parametri 14-00 Kytkentdtapa).

Tehokerroin
Tehokerroin on tekijoiden |1 ja lrms suhde.

V3xUxI, cosd
V3 XU X Ipys

Kolmivaiheohjauksen tehokerroin:

Teho kerroin =

11 x cosp1

Teho kerroin =
Trus

L
= ——silld cosp1 = 1
Trms

Tehokerroin ilmaisee, missd madrin taajuusmuuttaja
kuormittaa verkkovirran syottoa.

Mita alhaisempi tehokerroin, sitd korkeampi tulovirta (Irms)
samaa kW-tehoa kohti.

Iys =G+ E+B+ .+ 2
Suuri tehokerroin viittaa my&s harmonisten virtojen
pienuuteen.

6 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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Johdanto Ohjelmointiopas

Taajuusmuuttajan tasavirtakdamit tuottavat korkean
tehokertoimen, joka minimoi verkkojannitteeseen
kohdistuvan kuormituksen.

Maaratty sijainti

Sijoittelukomentojen maarittdma lopullinen maaratty
sijainti. Profiiligeneraattori kdyttaa tata sijaintia nopeuspro-
fiilin laskemiseen.

Ohjattu sijainti

Profiiligeneraattorin laskema todellisen sijainnin ohjearvo.
Taajuusmuuttaja kdyttda ohjattua sijaintia sijainnin Pl
asetuspisteena.

Todellinen sijainti

Todellinen sijainti pulssianturilta tai arvo, jonka moottorin
ohjaus laskee avoimen piirin tilassa. Taajuusmuuttaja
kayttaa todellista sijaintia sijainnin Pl takaisinkytkentana.

Kohdistusvirhe

Kohdistusvirhe on todellisen sijainnin ja ohjatun sijainnin
vélinen ero. Kohdistusvirhe on sijainnin Pl-sdatimen tulo.
Sijainnin yksikko

Sijaintiarvojen fyysinen yksikko.

1.4 Turvallisuus

AVAROITUS

SUURJANNITE

Taajuusmuuttajissa esiintyy suuria jannitteitd, kun ne
ovat kytkettyina verkon vaihtovirran tulotehoon,
tasavirran syo6ttoon tai kuorman jakoon. Jos asennus-,
kdynnistys- ja huoltotoita ei teeteta patevalla
henkil6stolla, seurauksena voi olla kuolema tai vakava
loukkaantuminen.

. Ainoastaan pateva henkil6sto saa tehda
asennus-, kdynnistys- ja yllapitotoita.

Turvallisuusmaaraykset
. Katkaise virransyottd taajuusmuuttajaan aina, kun
korjaustoita tehdaan. Varmista, etta verkkojannite
on katkaistu ja riittava aika on kulunut ennen
moottorin ja verkkovirran pistokkeiden irrotusta.
Katso lisdtietoja purkausajoista kohdasta
Taulukko 1.3.

. [Off] ei katkaise virransy6ttoa laitteelle eika sita
saa kayttaa turvakytkimena.

. Maadoita laite asianmukaisesti, suojaa kayttdja
verkkojdnnitteeltd ja suojaa moottori ylikuormi-
tukselta voimassa olevien kansallisten ja
paikallisten maaraysten mukaan.

. Maavuotovirta on suurempi kuin 3,5 mA.
Varmista, etta valtuutettu sdhkdasentaja on
maadoittanut laitteiston oikein.

. Al3 irrota moottorin ja verkkovirran pistokkeita,
kun taajuusmuuttaja on kytketty sdahkodverkkoon.
Varmista, ettd verkkojdnnite on katkaistu ja
riittava aika on kulunut ennen moottorin ja
verkkovirran pistokkeiden irrotusta.

. Taajuusmuuttajassa on L1:n, L2:n ja L3:n lisdksi
muitakin janniteldhteitd, kun kuormituksenjako on
kaytossa (DC-valipiirit on kytketty yhteen) ja
ulkoinen 24 V DC on asennettu. Varmista, etta
kaikki janniteldhteet on kytketty irti ja riittava aika
kulunut ennen korjaustdiden aloittamista. Katso
lisdtietoja purkausajoista kohdasta Taulukko 1.3.

AVAROITUS

TAHATON KAYNNISTYS

Kun taajuusmuuttaja on kytketty verkon vaihtovirta-
syottoon, tasavirtaldhteeseen tai kuormanjakoon,
moottori voi kdynnistya milloin tahansa. Tahaton
kaynnistys ohjelmoinnin, huollon tai korjaustéiden
aikana saattaa aiheuttaa kuoleman, vakavan loukkaan-
tumisen tai aineellisia vahinkoja. Moottori voi kdynnistya
ulkoisella kytkimella, kenttavdyldkomennolla, tulon
ohjearvoviestilla LCP:sta tai vikatilan kuittauksen jalkeen.

Moottorin tahattoman kaynnistyksen estaminen:
. Katkaise taajuusmuuttajan sy6ttojannite.

. Paina LCP:n [Off/Reset]-ndppdinta ennen
parametrien ohjelmointia.

. Johdota ja kokoa taajuusmuuttaja, moottori ja
kaikki kaytettavat laitteet taysin ennen taajuus-
muuttajan kytkemista verkon
vaihtovirtasyottoon, tasavirtaldhteeseen tai
kuormanjakoon.

AVAROITUS

PURKAUTUMISAIKA

Taajuusmuuttajassa on tasajannitevalipiirin kondensaat-
toreita, joihin voi jaada varaus, vaikka taajuusmuuttajaan
ei tule virtaa. Suurta jannitetta voi esiintya silloinkin, kun
merkkivalot eivat pala. Jos virran katkaisun jilkeen ei
odoteta madritettya aikaa ennen huoltoa tai korjausta,
seurauksena voi olla kuolema tai vakava loukkaan-

tuminen.
1. Sammuta moottori.
2. Irrota verkkosyotto, kestomagneettimoottorit ja

tasajannitevalipiirin etasyotot, mukaan lukien
akkuvarmistukset, UPS ja tasajannitevalipiirilii-
tannat muihin taajuusmuuttajiin.

3. Odota, etta kondensaattorit purkautuvat
kokonaan ennen huolto- tai korjaustdiden
tekemista. Tarvittava odotusaika mainitaan
kohdassa Taulukko 1.3.

MG33MM20
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Johdanto VLT® AutomationDrive FC 301/302
Jannite [V] Minimiodotusaika (minuuttia) Nosturi, hissit ja nostimet
2 7 s Ulkoisten jarrujen ohjaukseen on oltava korvautuva
jarjestelmad. Taajuusmuuttaja ei voi missddn olosuhteissa
200-240 0.25-3.7 kW - 5.5-37 kW olla ensisijainen turvallisuuspiiri. Noudata asianmukaisia
(0.34-5 hv) (7.5-50 hv) standardeja, esimerkiksi:
380-500 0.25-7.5 kW - 11-75 kW Nostimet ja nosturit: IEC 60204-32
(0.34-10 hv) (15-100 hv) Hissit: EN 81
525-600 0.75-7.5 kW - 11-75 kW Suojaustila
(1-10 hv) (15-100 hv) Kun laitteiston moottorin virralle tai tasajannitevalipiirin
525-690 - 1.5-7.5 kW 1-75 kW jannitteelle asettama raja ylittyy, taajuusmuuttaja siirtyy
(2-10 hv) (15-100 hv) suojaustilaan. Suojaustila tarkoittaa PWM-modulointistra-

Taulukko 1.3 Purkausaika

HUOMAUTUS!

Noudata Safe Torque Off -toimintoa kayttdessasi kohdan
VLT®-taajuusmuuttajat - Turvallisen pysdytyksen kdytto-
ohjeet ohjeita.

HUOMAUTUS!

Ohjaussignaalit taajuusmuuttajalta tai sen sisalla voivat
joskus harvoin aktivoitua erehdyksessa, viivastya tai
jaada kokonaan pois. Jos niita kdytetaan tilanteissa,
joissa turvallisuus on erittdin tarkeaa, esimerkiksi
nostosovelluksen sahkomagneettista jarrutoimintoa
ohjatessa, ndihin ohjaussignaaleihin ei pida luottaa
ainoana keinona.

HUOMAUTUS!

Tarvittavien varotoimien huomioinnista vastaavan
konevalmistajan/jarjestelmadintegroijan on tunnistettava
vaaralliset tilanteet. Laitteissa voi olla useampia
tarkkailu- ja suojauslaitteita voimassa olevien kansal-
listen turvallisuusmaéardysten, esim. mekaanisia tyokaluja
koskevan lain, tapaturmantorjuntamaardysten jne.
mukaisesti.

tegian muutosta ja pientd kytkentdtaajuutta havididen
minimoimiseksi. Tama jatkuu 10 sekunnin ajan viimeisen
vian jalkeen ja parantaa taajuusmuuttajan luotettavuutta ja
kestavyyttd samalla, kun se palauttaa moottorin tdyden
ohjauksen.

Nostosovelluksissa suojaustila ei ole kdytettdvissa, koska
taajuusmuuttaja ei yleensd pysty poistumaan tasta tilasta,
jolloin aika jarrun aktivoitumiseen pitenee, mikd ei ole
suositeltavaa.

Suojaustilan voi poistaa kaytosta asettamalla kohdan
parametri 14-26 Lauk.viive vaihtos. vian esiintyessd arvoksi 0,
mika tarkoittaa, ettd taajuusmuuttaja laukaisee valittdmasti,
jos jokin laitteiston rajoista ylittyy.

HUOMAUTUS!

On suositeltavaa poistaa suojaustila kdaytosta nostosovel-
luksissa (parametri 14-26 Lauk.viive vaihtos. vian
esiintyessd = 0)

8 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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1.5 Sahkokytkennat

o
A 44 T &
W% &7 [ . S
e Wor g | ="
PO T 11 E ] =
inpu L 4 4 @(PE)99 ==
I e S
5C bus Switch Mode
Power Supply 4 —/
£ (R+) 82 Brake
A resistor
50 (+10V OUT B
+10Vdc Q ( ) R)81
5201
0/-10vdc- — — =
T 1ovde [ Q53 (AIN) [ ¢ I
ﬁ* il ON=0/4-20mA relayl
0/4-20 mA 5202 OFF=0/-10Vdc -
0/-10Vdc - ’;,‘L Q54 (A IN) :H % +10Vdc 240Vac, 2A
+10Vdc ———
0/4-20 mA s
o 55 (COM A IN)
~ a
/ / 12 (+24V OUT)
I ! 240Vac, 2A
13 (+24V OUT
| \ | \ ( ) P 5-00 400Vac, 2A

— 24V (NPN)

180N :'X} OV (PNP)

| 24v(NPN)

190N D‘X} OV (PNP)
20 (COMDIN) }

\
27 (D IN/OUT) %24\/('\‘”\])
S801
v | 0V (PNP) o ON=Terminated

NH Z OFF=Open

Analog Output

|
"1l 0/4-20 mA

= ]

(AOUT) 42

5V

\
\
* \
\

\ \

\ \

\ ‘ ‘ ‘ — 24V(NPN)
\ \ 29 (DIN/OUT) :'\} oV (PNP)
| | 24V

\ o | RS-485 (N RS-485) 69 RS-485
} | | | ___ 24V (NPN) Interface /7;;
\ oy I 132 N D\:ﬁ 0V (PNP) (P RS-485) 68
! I —_ 24V (NPN) e
| ’ { ' 33(DIN (COM RS-485) 61
\ | \ | ( ) :'X} OV(PNP) /7J77 : Chassis
L :Earth

/71;/ - /;[/7/ T;J(DIN)

Kuva 1.2 Peruskytkentdkaavio

A = analoginen, D = digitaalinen
Liitinta 37 kaytetdan Safe Torque Off -toimintoon. Katso turvallisen pysdytyksen ohjeet kohdasta the VIT®-tagjuusmuuttajat -

Turvallisen pysdytyksen kdyttGohjeet.
* Liitin 37 ei kuuluu tuotteeseen FC 301 (paitsi kotelointityypin A1 kanssa). Releelld 2 ja liittimelld 29 ei ole toimintoa

kohdassa FC 301.
** Al3 yhdistd kaapelisuojaa.

Hyvin pitkédt ohjauskaapelit ja analogiset signaalit voivat harvoissa tapauksissa ja kokoonpanosta riippuen aiheuttaa 50/60
Hz:n maadoitussilmukoita verkkosyottokaapelien kohinan vuoksi.

Jos 50/60 Hz maadoitussilmukoita esiintyy, saattaa olla tarpeen murtaa suojaus tai lisdtd 100 nF:n kondensaattori suojauksen

ja kotelon valiin.

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 9
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VLT® AutomationDrive FC 301/302

Digitaaliset ja analogiset tulot ja 1ahdot on kytkettava
erikseen taajuusmuuttajan yhteisiin tuloihin (liittimet 20,
55, 39), jotta molemmista ryhmista tulevat maavirrat eivat

vaikuttaisi muihin ryhmiin. Esimerkiksi digitaalitulon

kytkeminen péélle voi hdiritd analogista tulosignaalia.

Ohjausliittimien tulon napaisuus

e o
) PNP (lahde) 3
S - u 9} =4
> Digitaalitulon kytkenta a =
N > @

(=]
+ o 2

12 13 18 19 27 29 32 33 20 37
[ ] [ ] o [ ] [ J [ J [ J [ ] [ ] [ ]

0 o o 1 o

|

T

\

\

[
o/

_

Kuva 1.3 PNP (ldhde)

U —
a Y ~
z NPN (nielu) 2 S
qQ Digitaalitulon kytkenta o 'g
m
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37

Kuva 1.4 NPN (nielu)

HUOMAUTUS!

Ohjauskaapelien on oltava suojattuja.

Katso ohjeet ohjauskaapeleiden oikeaan liitantadn Suunnit-
teluoppaan kohdasta Suojattujen ohjauskaapelien

maadoitus.

ﬁ
130BA681.10

Kuva 1.5 Suojattujen ohjauskaapelien maadoittaminen

1.5.1 Kaynnistys/pysaytys

Liitin 18 = parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo [8]
Kdynnistys
Liitin 27 = parametri 5-12 Liitin 27, digitaalitulo [0] Ei
toimintoa (oletus [2] Rullaus, kdéint.)

Liitin 37 = Turvapysaytys (jos kdytettdvissa).

— — o~

=) (=2 =

> 2 o A

T | =

) %) <

+ a o §

12|13|18]19|27|29|32|33|20|37 -
L 1| 1| il |C 1| J|C [ [ i —
O|0]0]0JO O
HOH I s 1 1| | | H®\

Kaynnistys/Pysaytys

a

Nopeus

Turvallinen Pysaytys

;

Kaynnistys/Pysdytys
[18]

Kuva 1.6 Kdynnistys/pysaytys

Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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1.5.2 Pulssikdaynnistys/-pysaytys 8
12 +24V g
Liitin 18 = parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo [9] Pulssi- 3
kdynnistys.
Liitin 27= parametri 5-12 Liitin 27, digitaalitulo [6] Pysdytys, J 18 Par.5-10
kddnteinen.
Liitin 37 = Turvapysaytys (jos kdytettavissa).
27 Par.5-12
s g ~ ] ]
S o b
3 & - <
T o o e 29 Par.5-13
1213 |18 | 19|27 |29 |32 |33 |20 |37 T
| o e | o o o
O]O|010]0|0|0|0]0]|0 32 Par.5-14
O % O % O10]|010|D
| — | s |
| | 3
,,,,,, Z Kuva 1.8 Nopeus ylos / nopeus alas
Kdynnistys  Pysaytys, Turvallinen Pysaytys
kaanteinen

1.5.4 Potentiometrin ohjearvo

Nopeus

— Jannitteen ohjearvo potentiometrin vélityksella
Ohjearvojen ldhde 1 = [1] Analoginen tulo 53
(oletus).

Liitin 53, pieni jannite = 0 V

Liitin 53, suuri jannite = 10 V

Kaynni tf
(1852,)mmS ’ r Liitin 53, pieni ohje-/takaisink.arvo = 0 kierrosta

minuutissa (rpm)

:Yféy“.’s' Liitin 53, suuri ohje-/takaisink.arvo = 1500
ddnteinen(27)
kierrosta minuutissa (rpm)

Katkaisin S201 = OFF (U)

Kuva 1.7 Pulssikdynnistys/-pysaytys

< —
. £ =
1.5.3 Nopeus yl6s / nopeus alas S 3
s 3
e ) 3
iitti = 5 Nopeus RPM + -
Liittimet ?‘9'/32 nopeus ylt.j)s/alas“ ‘ o s RS
Liitin 18 = Parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo [9] [ e |
Kdynnistys (oletus). 8 8 OD 8 8 8
Liitin 27 = Parametri 5-12 Liitin 27, digitaalitulo — “_ ,“_”_: '
[19] Ohjearvon lukitus e
Liitin 29 = Parametri 5-13 Liitin 29, digitaalitulo / Jann. ohjea;(, .
[21] Nopeus yl6s yd Pe-1110V e ——1
/
Liitin 32 = Parametri 5-14 Liitin 32, digitaalitulo //
[22] Nopeus alas 4 1k0

HUOMAUTUS!

Liitin 29 vain mallissa FC x02 (x = sarjan tyyppi). Kuva 1.9 Potentiometrin ohjearvo

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 11



Johdanto VLT® AutomationDrive FC 301/302

1.6 Integrated Motion Controller

Integrated Motion Controller (IMC) -ohjain mahdollistaa
sijainnin ohjauksen. Katso lisdtietoja IMC:sté kohdasta
kappale 4 Integrated Motion Controller.

12 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.

MG33MM20



Ohjelmointi Ohjelmointiopas

2 Ohjelmointi

2.1 Graafinen ja numeerinen

[aa}
@
paikallisohjauspaneeli 2
o
(22l
Taajuusmuuttajien ohjelmointi on helppoa graafisen LCP:n -
(LCP 102) avulla. Numeerista paikallisohjauspaneelia (LCP Status {/(8) a
101) kdytettdessa kannattaa kayttdad apuna taajuus- 1234rpm 10,4A 43,5Hz
muuttajan suunnitteluopasta.
LCP jakautuu neljadn toiminnalliseen ryhmaan: 1 b
1. Graafinen naytto tilariveineen. 43,5Hz
2. Valikkondppdimet ja merkkivalot - parametrien
muuttaminen ja ndyton toimintojen vaihte- fun OK c
leminen. =t
3. Navigointindppdimet ja merkkivalot
5 Status Quick Main Alarm
4. Toimintopainikkeet ja merkkivalot. Menu Menu Log

LCP-ndytdssa voi olla enintadn 5 kayttotietojen kohdetta,

kun Tila on ndytossa.
Nayton rivit:

a. Tilarivi: Tilaviestit, joissa nakyy kuvakkeita ja
kuvia.
b. Rivi 1 - 2: Kayttdjan tietorivit, joilla nakyy 3
madritetyt tai valitut tiedot. Lisdd enintdan 1
lisdrivi painamalla [Status]. Warn.
C Tilarivi: Tilasanomat, joissa on tekstid. Alarm

HUOMAUTUS!

Jos kaynnistys viivastyy, kdynnistyksen aikana LCP:ssa 4
nakyy viesti INITIALISING. Optioiden lisadminen tai

poistaminen voi hidastaa kdynnistymista.

Kuva 2.1 LCP

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 13



Ohjelmointi

VLT® AutomationDrive FC 301/302

2.1.1 LCD-néyttd

Naytdssa on taustavalo ja yhteensd 6 aakkosnumeerista
rivid. Nayton rivit ndyttavat pydrimissuunnan (nuoli), valitut
asetukset ja ohjelmointiasetukset. Naytté on jaettu
kolmeen osaan.

Yldosa
Yldosassa on tavallisessa toimintatilassa enintdaan 2
mittausta.

Keskiosa
Yldrivi ndyttda enintddn 5 mittausta yksikkdineen tilasta
riippumatta (paitsi halytyksen/varoituksen yhteydessa).

Alin osa
Alimmassa osassa nakyy aina taajuusmuuttajan tila Tila-

kayttotavalla.

Yldosa <
43/min 544 A 25,3 kW

Keskiosa <
Alaosa <

Kuva 2.2 Naytto

130BP074.10

1,4 Hz

2,9 %

I Tehok. lampo (W29)

Autom. etdkayttod

Aktiivisten asetusten (joka on valittu aktiivisiksi asetuksiksi
parametrissa parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) ndytetaan.
Ohjelmoitaessa muussa kuin aktiivisten asetusten tilassa
ohjelmoitavan asetuksen numero nakyy oikealla.

Nayton kontrastin saato
Paina [Status] ja [A] halutessasi tummemman ndyton.
Paina [Status] ja [¥] halutessasi kirkkaamman nayton.

Useimmat parametriasetukset voi muuttaa heti LCP:n
avulla, ellei parametrilla parametri 0-60 Pécdvalikon salasana
tai parametri 0-65 Pika-asetusvalik. s-sana ole luotu
salasanaa.

Merkkivalot

Jos tietyt raja-arvot ylittyvat, hélytyksen ja/tai varoituksen
merkkivalo syttyy. Tila- ja halytysteksti tulee nakyviin
LCP:hen.

ON-merkkivalo syttyy, kun taajuusmuuttajaan kytketdadn
verkkojdnnite tai se saa jannitettd verkon, DC-vayldn
liittimen tai 24 V:n ulkoisen virtaldhteen kautta. Samaan
aikaan taustan merkkivalo palaa.

. Vihred LED / pdalla: Ohjaussektori on toiminnassa.
. Keltainen LED / varoitus lImaisee varoituksen.

. Vilkkuva punainen LED / hélytys: llmaisee
halytyksen.

130BP044.10

On
Warn.

Alarm

Kuva 2.3 Merkkivalot

LCP:n painikkeet

Ohjauspainikkeet on jaettu kahteen ryhmdan. Nayton ja
merkkivalojen alapuolella olevia nappdimia kdytetaan
parametriasetuksiin mukaan lukien nayttétilan valinta
normaalissa toiminnassa.

o
Quick Mai Al g
| n rm
Status uic a a I
Menu Menu Log =
[=]
(52}

Kuva 2.4 LCP:n painikkeet

[Status]

IImaisee taajuusmuuttajan ja/tai moottorin tilan. Voit valita
jonkin 3 lukemasta painamalla [Status]: 5 rivilukemaa, 4
rivilukemaa tai Smart Logic Control.

Valitse [Status]-painikkeella ndyton tila tai siirry takaisin
ndyttotilaan joko pika-asetusvalikkotilasta, padvalikkotilasta
tai halytystilasta. [Status]-painikkeella voit vaihtaa myds
yhden tai kahden lukeman tilan valilla.

[Quick Menu]

Mahdollistaa erilaisten pikavalikoiden nopean kayton,
esimerkiksi:
. Oma valikko.

. Pika-asetukset.
. Tehdyt muutokset.
. Lokiin tallentamiset.

[Quick Menu] -painikkeella voit ohjelmoida pikavalikkoon
kuuluvat parametrit. Voit vaihtaa suoraan pika-asetusvalik-
kotilan ja paavalikkotilan valilla.

[Main Menu] -painiketta

kaytetaan kaikkien parametrien ohjelmoimiseen.

Voit vaihtaa suoraan paavalikkotilan ja pika-asetusvalik-
kotilan valilla.

Parametrin pikakuvake voidaan suorittaa pitamalld [Main
Menu] -painiketta pohjassa 3 sekunnin ajan. Parametrin
pikakuvakkeen avulla paastddn suoraan kdyttdmaan mita
tahansa parametria.

14 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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[Alarm Log]

Nayttaa halytysluettelon, jossa nakyvat viisi tuoreinta
hélytysta (numeroituina A1-A5). Jos haluat lisétietoja
jostakin halytyksestd, siirry navigointipainikkeilla halytyksen
numeron kohdalle ja valitse [OK]. Saat tietoa taajuus-
muuttajan tilasta ennen halytystilaan siirtymista.

[Back]
Palauttaa sinut edelliseen vaiheeseen tai navigointira-
kenteen kerrokseen.

[Cancel]
Mitatoi viimeksi tekemasi muutoksen tai antamasi
komennon, kunhan ndyttéa ei ole muutettu.

[Info]

Antaa tietoa komennosta, parametrista tai toiminnosta
missa tahansa ndyton ikkunassa. [Info] antaa tarkkaa tietoa
aina tarvittaessa.

Voit poistua Info-tilasta painamalla joko [Info]-, [Back]- tai
[Cancel]-painiketta.

Kuva 2.5 Takaisin

Kuva 2.6 Peruuta

Kuva 2.7 Info

Navigointipainikkeet

4 navigointipainikkeen avulla voit liilkkua Quick Menu-,
Main Menu- ja Alarm Log -vaihtoehtojen eri valintojen
valilla. Siirrd kohdistinta painikkeilla.

[OK]
Kayta kohdistimella merkityn parametrin valitsemiseen ja
parametrin muutoksen kdyttéon ottamiseen.

Paikallisohjauspainikkeet
Paikallisohjauspainikkeet ovat LCP:n alareunassa.

L1 L1 L1

Kuva 2.8 Paikallisohjauspainikkeet

130BP046.10

[Hand On]

Mahdollistaa taajuusmuuttajan ohjaamisen paikallisohjaus-
paneelilla. [Hand on] kdynnistdd myds moottorin, ja nyt
moottorin nopeustiedot voidaan sy6ttaa navigointipainik-
keilla. Painikkeen asetukseksi voidaan valita [1] KdytGssd tai
[0] Pois kéytéstd parametrilla parametri 0-40 LCP [Hand on] -
ndppdin.

Ohjaussignaalien tai kenttavdylan avulla aktivoidut ulkoiset
pysdytyssignaalit ohittavat LCP:lla annetun kdynnistysko-
mennon.

Seuraavat ohjaussignaalit ovat yha aktiivisia, kun [Hand On]
-painiketta painetaan:
. [Hand on] - [Off] - [Auto On].

. Kuittaus.
. Rullauspysaytys, kadnteinen.
. Suunnanvaihto.
. Asetusten valintabitti 0 - asetusten valintabitti 1.
. Sarjaliikenteestd saatava pysaytyskomento.
. Pikapysaytys.
. DCjarru.
[Off]

Pysayttaa kytketyn moottorin. Painikkeen asetukseksi
voidaan valita [1] KdytGssd tai [0] Pois kéytéstd parametrilla
parametri 0-41 LCP [Off]-ndppdin. Jos mitdan ulkoista
pysaytystoimintoa ei ole valittu ja [Off]-painike ei ole
aktiivinen, moottorin voi pysayttda katkaisemalla verkkojan-
nitteen.

[Auto On]

Kdytetddn taajuusmuuttajan ohjaamiseen ohjausliittimien
ja/tai sarjaliikenteen kautta. Kun ohjausliittimille ja/tai
vaylaan annetaan kaynnistyssignaali, taajuusmuuttaja
kaynnistyy. Painikkeen asetukseksi voidaan valita [7]
Kéytdssd tai [0] Pois kdytostd parametrilla parametri 0-42 LCP
[Auto on] -ndppdiin.

HUOMAUTUS!

Digitaalitulojen kautta saapuvan aktiivisen HAND-OFF-
AUTO-signaalin prioriteetti on suurempi kuin
ohjauspainikkeiden [Hand On]-[Auto On] kautta tulevan
signaalin.

[Reset]

Kdytetddn taajuusmuuttajan nollaamiseen halytyksen
(laukaisun) jalkeen. Arvoksi voi valita [1] Kdytdssd tai [0]
Pois kdytostd parametrilla parametri 0-43 LCP [Reset]-
ndppdin.

Parametrin pikakuvake voidaan suorittaa pitdamalla [Main
Menu] -ndppdintd pohjassa 3 sekunnin ajan. Parametrin
pikakuvake tuottaa suoran yhteyden mihin tahansa
parametriin.

MG33MM20
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2.1.2 Parametrin asetusten nopea siirto eri
taajuusmuuttajien valilla

Kun taajuusmuuttajan asetukset ovat valmiit, suosit-
telemme tietojen tallentamista LCP:hen tai PC:lle MCT 10 -
asetusohjelmisto -asennusohjelman avulla.

- 2

M ~

o

(=}

=

Quick Main Alarm 2

Status Menu Menu Log -

On
Warn.
Alarm
Kuva 2.9 LCP

Tietojen tallentaminen LCP:hen

HUOMAUTUS!

Pysdyta moottori ennen taméan toiminnon suorittamista.
Tietojen tallentaminen LCP:hen:
1. Siirry kohtaan parametri 0-50 LCP-kopiointi.

2. Paina [OK]-painiketta.
3. Valitse [1] Kaikki LCP:hen.

4.

Paina [OK]-painiketta.

LCP:hen tallennetut parametrin asetukset siirretddn nyt
toiminnon edistymistd kuvaavan palkin ilmoittamana
taajuusmuuttajaan. Kun on saavutettu lukema 100 %,
valitse [OK].

2.1.3 Nayttstila

Normaalikdytossd voidaan keskiosassa mukaan ndyttaa
valinnan mukaan jatkuvasti 5 kdyttdmuuttujaa: 1.1, 1.2, ja
1.3 sekd 2 ja 3.

2.1.4 Nayttotila - nayton lukemien valinta

Kolmen tilalukemandyton valilld voi vaihtaa [Status]-
painiketta painamalla.
Muotoilultaan erilaiset kdyttomuuttujat ndkyvét jaljempana
tdssd osassa kussakin tilandytossa.

Taulukko 2.1 ndyttaa mittaukset, jotka voi yhdistaa
kuhunkin kdyttdémuuttujaan. Jos optioita on asennettu,
kaytettdvissa on lisdmittauksia.

Méaritd yhteydet kayttamalla
Parametri 0-20 Ndytén rivi 1.1 pieni.

Parametri 0-21 Ndytén rivi 1.2 pieni.

Parametri 0-22 Ndytén rivi 1.3 pieni.

Parametri 0-23 Néytén rivi 2 suuri.

Parametri 0-24 Ndytén rivi 3 suuri.

Kullakin kohdassa parametri 0-20 Ndéytén rivi 1.1 pieni—
parametri 0-24 Ndyton rivi 3 suuri valitulla lukemapara-
metrilla on oma asteikkonsa ja numeromaaransa
mahdollisen desimaalipilkun jélkeen. Mitd suurempi
parametrin numeerinen arvo on, sitd vdhemman numeroita
ndytetddn desimaalipilkun jalkeen.
Esimerkki: Nykyinen lukema 5.25 A, 15.2 A, 105 A.

4. Paina [OK]-painiketta. Kayttémuuttuja Yksikko
Nyt kaikki parametrin asetukset tallentuvat toiminnan Parametri 16-00 Ohjaussana heksa
edistymistd kuvaavan palkin ilmoittamana LCP:hen. Kun on Parametri 16-01 Ohjearvo [yks] [Unit]
saavutettu lukema 100 %, valitse [OK]. Parametri 16-02 Ohjearvo % %

Parametri 16-03 tilasana heksa
Kytke LCP toiseen taajuusmuuttajaan ja kopioi parametrin Parametri 16-05 Pddarvo, todellinen [%] %
asetukset tahankin taajuusmuuttajaan. Parametri 16-10 Teho [kW] (kW]
Parametri 16-11 Teho [hv] [hp]
Tiedonsiirto LCP:sti taajuusmuuttajaan Parametri 16-12 Moottorin jdnnite [Vl
HUOM AUTUS. Parametri 16-13 Taajuus [Hz]
Pysdyta moottori ennen taméan toiminnon suorittamista. Parametri 16-14 Moottorin virta [Al
Tiedonsiirto LCP:sté taajuusmuuttajaan: Parametri 16-16 Momentti [Nm] Nm
1. Siirry kohtaan parametri 0-50 LCP-kopiointi. Parametri 16-17 Nopeus [RPM] [RPM]
. . Parametri 16-18 Moottorin terminen %
2. Paina [OK]-painiketta. -
Parametri 16-20 Moott. kulma

3. Valitse [2] Kaikki LCP:stdi.

16 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. MG33MM20
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Kayttomuuttuja Yksikko ) E

Parametri 16-30 DC-viilipiirin jdnnite \ 799 RPM 783A 36,4 kw §

Parametri 16-32 Jarruenergia /s kw §

Parametri 16-33 Jarruenergia /2 min kw 0,000 -

Parametri 16-34 Jddhdytysrivan ldmpét. °C

Parametri 16-35 Vaihtosuuntaajan terminen | % 53,2%

Parametri 16-36 Taaj.muut nimell.virta A us

Parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta A

Parametri 16-38 SL-ohjaimen tila

Parametri 16-39 Ohj.kortin ldmpét. °C Kuva 2.10 Tilanikymd |

Parametri 16-40 Lokimuisti tdynnd

Parametri 16-50 Ulkoinen ohjearvo

Parametri 16-51 Pulssiohjearvo Tilanikym Il

Parametri 16-52 Tak kytk. [yks] [Unit] Katso kohdassa Kuva 2.11 kuvatut kdyttdmuuttujat (1.1, 1.2,

Parametri 16-53 Dig. potent.metrin ohjearvo 1.3 ja 2).

Parametri 16-60 Digitaalinen tulo bin Esimerkissa on valittu ensimmadisen ja toisen rivin

Parametri 16-61 Liitin 53 kytkentdasetus v muuttujiksi nopeus, moottorin virta, moottorin teho ja

Parametri 16-62 Analoginen tulo 53 taajuus.

Parametri 16-63 Liitin 54 kytkentdasetus % _ = o

Parametri 16-64 Analoginen tulo 54 e 1M é

Parametri 16-65 Analoginen Idhto 42 [mA] [mA] ° 207 RPM e 244kw é

Parametri 16-66 Digitaalinen Iéhtd [bin] [bin] u

Parametri 16-67 Pulssitulo #29 [Hz] [Hz] e @

Parametri 16-68 Taajuus Tulo #33 [Hz] [HZ]

Parametri 16-69 Pulssildhté #27 [Hz] [Hz] Autom. etakaytto @

Parametri 16-70 Pulssildhté #29 [Hz] [HZ]

Parametri 16-71 Releléhtd [bin] @

Parametri 16-72 Laskuri A Kuva 2.11 Tilanakymé Il

Parametri 16-73 Laskuri B

Parametri 16-80 Kenttdvdyld CTW 1 heksa

Parametri 16-82 Kenttdvdyld REF 1 heksa Tilanakyma Ill

Parametri 16-84 Tiedons. option tilasana heksa Tassé tilassa nadytetadn Smart Logic Control -ohjauksen

Parametri 16-85 FC-portti CTW 1 heksa tapahtumat ja toimet. Katso lisatietoja kohdasta

Parametri 16-86 FC-portti REF 1 heksa kappale 3.13 Parametrit: 13-** Alykds logiikka.

Parametri 16-90 Hdlytyssana — o

Parametri 16-92 Varoitussana 1 %

Parametri 16-94 Ulk. tilasana 778 RPM L A %
R

Taulukko 2.1 Yksikot

Tilandkyma |
Tama lukutila on vakiotila kdynnistyksen tai alustuksen

jalkeen.

[Info]-painikkeella saat esiin tietoja yksikdiden yhteyksista
ndytettdviin kayttomuuttujiin (1.1, 1.2, 1.3, 2 ja 3).
Katso kohdassa Kuva 2.10 kuvatut kdyttomuuttujat.

Tila: 0 eikayt. 0 (ei kdyt.)
Aika: -
fleet-

Autom. etdkayttd

Kuva 2.12 Tilanakyma Il

MG33MM20

Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 17




Dt

Ohjelmointi

VLT® AutomationDrive FC 301/302

2.1.5 Parametriasetukset

Taajuusmuuttajaa voi kayttaa lahes kaikkiin kayttokoh-
teisiin. Taajuusmuuttajassa on kdytettdvissa 2
ohjelmointitilaa:

. Paavalikkotila.

. Pika-asetusvalikko-tila

Kaikkia parametreja voi kdyttaa paavalikon kautta. Pika-
asetusvalikon avulla kayttdja voi kayttdad muutamia
parametreja, jolloin taajuusmuuttajan kayttdminen on
mahdollista aloittaa.

Muuta parametri joko pédavalikkotilassa tai pika-asetus-
valikko-tilassa.

2.1.6 Pika-asetusvalikko-painikkeen
toiminnot

Painamalla [Quick Menu] -painiketta paaset pika-asetus-
valikon eri alueiden luetteloon.

Tuo valitut henkilokohtaiset parametrit nayttoon
valitsemalla Q7 Oma valikko. Nama parametrit valitaan
kohdassa parametri 0-25 Oma valikko. Tahan valikkoon voi
lisétd jopa 50 eri parametria.

'a)
ORPM 0.00A 1(1)
|

v |

[Q1 My Personal Menu_

Q2 Quick Setup
Q4 Smart Setup

Q5 Changes Made

Kuva 2.13 Pika-asetusvalikot

Kdy lapi joukko parametreja, joiden avulla saat moottorin
toimimaan lahes ihanteellisesti valitsemalla Q2 Pika-
asetukset. Muiden parametrien oletusasetuksissa otetaan
huomioon tarvittavat ohjaustoiminnot ja signaalitulojen/-
Iahtdjen (ohjausliittimien) madritykset.

130BC916.10

Parametrit valitaan navigointipainikkeilla. Kohdan
Taulukko 2.2 parametrit ovat kdytettavissa.

Parametri Asetus
Parametri 0-01 KieliParametri 0-01 Kieli

Parametri 1-20 Moottorin teho [kW] [kwW]
Parametri 1-22 Moottorin jénnite [V]
Parametri 1-23 Moottorin taajuus [HZ]
Parametri 1-24 Moottorin virta [A]
Parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus [RPM]

Parametri 5-12 Liitin 27, digitaalitulo

[0] Ei toimintaa"

Parametri 1-29 Automaattinen moottorin
sovitus (AMA)

[1] Tayd. AMA Kaytt.

Parametri 3-02 Minimiohjearvo

[RPM]

Parametri 3-03 Maksimiohjearvo

[RPM]

Parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika

[s]

Parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-
aika

[s]

Parametri 3-13 Ohjearvon paikka

Taulukko 2.2 Parametrin valinta

1) Jos liittimessé 27 on valittuna [0] Ei toimintoa, +24 V:n kytkentdd

liittimeen 27 ei tarvita.

Valitse Changes made halutessasi tietoa seuraavista

seikoista:

. Viimeiset 10 muutosta. Selaa 10 viimeksi

muutettua parametria [4] [Y] navigointipainik-

keilla.

. Oletusasetuksen jdlkeen tehdyt muutokset.

Valitse Lokiin tallentaminen halutessasi tietoa ndyttorivin
lukemista. Tiedot ndytetdan kaavioina.
Vain parametreissa parametri 0-20 Ndyton rivi 1.1 pieni ja

parametri 0-24 Ndytén rivi 3 suuri valittuja nayttopara-
metreja voidaan tarkastella. Muistiin voidaan tallentaa
mySdhempadad kdyttda varten enintddn 120 ndytetta.

18 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.
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2.1.7 Ensimmadinen kayttdonotto

Helpoin tapa laitteen ottamiseen kdyttddon ensimmaiselld kerralla on [Quick Menu] -painikkeen kaytt6 ja pika-asetusme-
nettelyn noudattaminen LCP 102:n avulla (lue Taulukko 2.3 vasemmalta oikealle). Esimerkki koskee avoimen piirin sovelluksia.

p.

Paina

Q2 Quick Menu.

Parametri 0-01 KieliParametri 0-01 Kieli Maarita kieli.

. . Maérita moottorin tyyppikilven
Parametri 1-20 Moottorin teho [kW] .
mukainen teho.

. . Aseta tyyppikilven mukainen
Parametri 1-22 Moottorin jénnite .
jannite.

. . ) Aseta tyyppikilven mukainen
Parametri 1-23 Moottorin taajuus K
taajuus.

. L Aseta tyyppikilven mukainen
Parametri 1-24 Moottorin virta irt
virta.

. L Aseta tyyppikilven mukainen
Parametri 1-25 Moottorin nimellis- . . .
nopeus, kierrosta minuutissa
(rpm).

Jos liittimen oletusarvona on

nopeus

[2] Rullaus, kdéint., taman

, - o kohdan asetukseksi voidaan
Parametri 5-12 Liitin 27, digitaalitulo

vaihtaa [0] Ei toimintoa. Silloin
AMA:n suorittamiseen ei tarvita
yhteytta liittimeen 27.

. . Aseta haluamasi AMA-toiminto.
Parametri 1-29 Automaattinen . . L
. ) Taydellisen AMA:n kdyttdminen
moottorin sovitus (AMA) .
on suositeltavaa.

. L Aseta moottorin akselin minimi-
Parametri 3-02 Minimiohjearvo
nopeus.

. o Aseta moottorin akselin
Parametri 3-03 Maksimiohjearvo L
maksiminopeus.

Aseta rampin nousuaika viitaten
Parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika synkroniseen moottorin

nopeuteen ns.

. . . Aseta rampin laskuaika viitaten
Parametri 3-42 Ramppi 1 rampin . .
. ) synkroniseen moottorin
seisonta-aika
nopeuteen ns.

. . . Aseta paikka, jossa ohjearvon
Parametri 3-13 Ohjearvon paikka

0101001010
HHgHHH

on toimittava.

Taulukko 2.3 Pika-asetusten kayttaminen

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 19
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Taajuusmuuttajan voi ottaa kdyttdon helposti myos alykas
sovelluksen asetus -toiminnon (SA) avulla. Tama toiminto
on kdytettdvissa painamalla [Quick Menu] -ndppdinta. Aseta
seuraavat sovellukset toimimalla ndyttoon tulevien
ohjeiden mukaan.

[Info]-painiketta voi kdyttaa jokaisessa SAS-toiminnon

kohdassa, jos haluat ndhda eri valintojen, asetusten ja

viestien ohjeita. Toiminto sisdltdd seuraavat 3 sovellusta:
. Mekaaninen jarru

. Kuljetin
. Pumppu/puhallin.

Seuraavat 4 kenttavaylaa ovat valittavissa:

Kaikkia parametreja voi muuttaa paavalikossa. Joissakin
madrityksissa (parametri 1-00 Konfiguraatiotila) jotkin
parametrit saattavat olla piilotettuja. Esimerkiksi avoin piiri
piilottaa kaikki PID-parametrit, ja muut valitut vaihtoehdot
tuovat useampia parametriryhmia nakyviin.

2.1.9 Parametrin valinta

Parametrit on jaettu ryhmiin paavalikkotilassa. Valitse
parametriryhmd navigointindppaimilla.

Valitse parametriryhman valinnan jalkeen parametri
navigointipainikkeilla.
Ndyton keskiosassa on parametrin nimi ja numero ja valittu

® PROFIBUS. parametrin arvo.
. PROFINET.
. = o
. DeviceNet. 740/min 1064A 1111 <
O
] 0-0*
EtherNet/IP &
HUOMAUTUS! T i
Taajuusmuuttaja ohittaa kdynnistymisehdot, kun SAS on (0] Englanti
aktiivinen.
HUOMAUTUS Kuva 2.15 Parametrin valinta
Alykds asetustoiminto suoritetaan automaattisesti, kun
taajuusmuuttaja kdynnistetdan ensimmadisen kerran tai . . .
o) ja fay o 2.1.10 Tietojen muuttaminen
aina tehdasasetusten palauttamisen jilkeen. Jos mitaan
toimia ei tehdd, SAS-ndytto sulkeutuu automaattisesti 10 o ) ) L
minuutin kuluttua. Tietojen muuttaminen tehddan samoin seka pika-asetus-
valikko-tilassa ettd padvalikkotilassa. Muuta valittu
s 1 . parametri painamalla [OK]-ndppdinta.
2.1.8 Paavalikkotila o ) y o :
Tietojen muuttamistapa riippuu siitd, onko valitun
parametrin arvo numeerinen vai tekstimuotoinen.
Siirry paavalikkotilaan painamalla [Main Menu]. Kohdan
Kuva 2.14 lukema tulee nayttoon. . .
o . e nayme o 2.1.11 Tekstin arvon muuttaminen
Nayton ala- ja keskiosissa on joukko parametriryhmia, jotka
voi valita [A]- ja [Y]-painikkeella. . . . . n
Jos valitun parametrin arvo on tekstimuotoinen, sitd
o muutetaan [4] [Y]-navigointipainikkeilla.
1107 r/min 384A 1(1) é Aseta kohdistin tallennettavan arvon paalle ja paina [OK].
:
o
0-*Toiminta/ngyts i 2 =1 o
| e _ _ 740/min 10,64 A o
1-*Kuorm./moott. Perusasetukset 0-0% §
*% Q
2 Jannut 0-01 Kieli 3
3 - ** Ohjearvo / rampit
Kuva 2.14 Paavalikkotila [0] Englanti
Kuva 2.16 Tekstin arvon muuttaminen
Jokaisella parametrilla on nimi ja numero, jotka sailyvat
ennallaan ohjelmointitilasta rijppumatta. Parametrit on
jaettu ryhmiin paavalikkotilassa. Parametrinumeron
ensimmadinen numero (vasemmalta) ilmaisee parametri-
ryhman numeron.
20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. MG33MM20
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2.1.12 Data-arvon muuttaminen

Jos valitun parametrin data-arvo on numeerinen, sita
muutetaan navigointipainikkeilla [<] ja [>] sekad navigointi-
painikkeilla [4] ja [¥]. Siirrd kohdistinta vaakasuunnassa [<]-
ja [*] -painikkeilla.

~ o
113/min 1,78 A 1M &
O
Kuormit. riippuva asetus 1- 6% §
[=3
1-60 Pienen nopeuden kuormituksen =2
kompensaatio
180 %
[ v
Kuva 2.17 Data-arvon muuttaminen
Muuta data-arvoa painikkeilla [4] [¥]. [A] suurentaa data-
arvoa ja [Y] pienentdd data-arvoa. Aseta kohdistin
tallennettavan arvon paalle ja paina [OK].
o~ o
729/min 6,21 A 1(1) S
~
Kuormit. riippuva asetus 1-6* §
o
m

1 - 60 Pienen nopeuden kuormituksen
kompensaatio

&0 %
L v

Kuva 2.18 Data-arvon tallentaminen

2.1.13 Numeeristen data-arvojen portaaton
muuttaminen

Jos valitun parametrin data-arvo on numeerinen, valitse
numero [<] [>]-painikkeilla.

=47 RPH O.1=8 e

1 -5x

Start Adjustmeaent=
1-71 Start Oelay

130BP073.10

oo [E]s=
e

Kuva 2.19 Numeron valitseminen

Vaihda valittua numeroa portaattomasti [4] [Y]-painikkeilla.
Kohdistin ndyttda valitun numeron. Aseta kohdistin tallen-
nettavan numeron padlle ja paina [OK].

957RPM 11.58A 1(1)

Start Adjustments 1-7%

130BP072.10

1-71 High starting torque time

0.8s
| A 4

Kuva 2.20 Tallentaminen

2.1.14 Arvo, portaittain

Joitakin parametreja voi muuttaa portaittain. Tama koskee
seuraavia:
. Parametri 1-20 Moottorin teho [kW].

. Parametri 1-22 Moottorin jdnnite.
. Parametri 1-23 Moottorin taajuus.

Parametreja muutetaan sekd numeeristen data-arvojen
ryhméana ettd portaattomasti sdddettdavind numeerisina
data-arvoina.

2.1.15 Indeksoitujen parametrien
lukeminen ja ohjelmointi

Parametrit indeksoidaan, kun ne asetetaan juoksevaan
pinoon. Parametreissa

Parametri 15-30 Vikaloki: virhekoodi-

parametri 15-32 Hdlytysloki: Aika on vikaloki, jonka voi
lukea. Valitse parametri, paina [OK] ja selaa arvolokia
painikkeilla [A] [¥].

Esimerkiksi parametri 3-10 Esiasetettu ohjearvo muutetaan
seuraavasti:
1. Valitse parametri, paina [OK] ja selaa indeksoituja
arvoja painamalla [A] [V].

2. Voit muuttaa parametrin arvon valitsemalla
indeksoidun arvon ja painamalla [OK]-ndppainta.

3. Voit muuttaa arvoa painamalla [A] [V].
4. Hyvaksy uusi asetus painamalla [OK].
5. Peruuta [Cancel]-painikkeella. Poistu parametrista

painamalla [Back].

2.1.16 Ohjelmointi numeerisella
paikallisohjauspaneelilla

Seuraavat ohjeet koskevat numeerista LCP:ta (LCP 101):
Ohjauspaneeli jakautuu 4 toiminnalliseen osaan:

1. Numeerinen naytto.

2. Valikkondppaimet ja merkkivalot - parametrien
muuttaminen ja ndytdn toimintojen vaihte-
leminen.

3. Navigointindppdimet ja merkkivalot

4. Toimintopainikkeet ja merkkivalot.

MG33MM20
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Nayton rivi Tilanaytto
Tilaviestit, joissa ndkyy kuvakkeita ja numeerinen arvo. Tilandyttd ndyttda taajuusmuuttajan tai moottorin tilan.

Halytystilanteessa NLCP siirtyy automaattisesti tdhan tilaan.
NaytOssa voi ndyttda useita halytyksia.

Merkkivalot
. Vihred LED / pdalla: limoittaa, onko ohjaussektori

toiminnassa. HUOMAUTUS

. Keltainen LED / varoitus: llmaisee varoituksen. Parametreja ei voi kopioida LCP 101 numeerisella paikal-
lisohjauspaneelilla.

. Vilkkuva punainen LED / halytys: limaisee

halytyksen.
e
LCP:n painikkeet N
o
[Menu] &
pm |R
Valitse jokin seuraavista tiloista: ® ssoe 1 W
p1
. Tila. /\
. K 2.22 Tilandytto
. Pika-asetukset. e Hanaytto
. Paavalikko
o o
= «
:
/‘\ Setup 1
‘ ‘ f,‘ ,Hff Kuva 2.23 Halytys
1 ‘ ——‘ ‘—— ——‘ Setup Y
Al | Paavalikko/Pika-asetusvalikko
Kaytetdan kaikkien parametrien ohjelmointiin tai
ainoastaan pika-asetusvalikon parametrien ohjelmointiin
(katso my6s LCP 102:n kuvaus kohdassa
— — — kappale 2.1 Graafinen ja numeerinen paikallisohjauspaneeli).

Kun arvo vilkkuu, muuta parametrin arvoa painamalla [4]
tai [v].

L—

Status Quick Main

2 Menu Setup Menu
1. Valitse paavalikko painamalla [Main menul].
2. Valitse parametriryhma [xx-__] ja paina [OK].
3. Valitse parametri [__-xx] ja paina [OK].
4. Jos parametri on ryhmaparametri, valitse ryhman

numero ja paina [OK].
3 On 5. Valitse tarvittava data-arvo ja paina [OK].

Parametreissa, joissa on toiminnallisia vaihtoehtoja, on
arvoja kuten [1], [2] jne. Katso lisédtietoja eri vaihtoehdoista
yksittdisten parametrien kuvauksista kohdassa

‘ ! ‘ ! kappale 3 Parametrien kuvaukset.

4 [Back]
Kdytetdan taaksepadin siirtymiseen.

Painikkeita [4] [¥] kdytetddn komentojen valilla ja

Kuva 2.21 LCP:n painikkeet parametrien sisalla lilkkkumiseen.
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o
- E
M e
] 3
P 2-03 Setup 1
|
Status Quick Main
Menu Setup Menu
Kuva 2.24 Paavalikko/Pika-asetusvalikko
2.1.17 LCP:n painikkeet
Paikallisohjauksen painikkeet ovat LCP:n alareunassa.
1 1 1 e
&
R

Kuva 2.25 LCP:n painikkeet

[Hand On]

Mahdollistaa taajuusmuuttajan ohjaamisen paikallisohjaus-
paneelilla. [Hand on] kdynnistdd myds moottorin, ja nyt
moottorin nopeustiedot voi syottad navigointipainikkeilla.
Painikkeen asetukseksi voidaan valita [1] Kdyt6ssd tai [0]
Pois kdytéstd parametrilla parametri 0-40 LCP [Hand on] -
ndppdin.

Ohjaussignaalien tai kenttdvadyldn avulla aktivoidut ulkoiset
pysaytyssignaalit ohittavat LCP:Il& annetun kdynnistysko-
mennon.

Seuraavat ohjaussignaalit ovat yha aktiivisia, kun [Hand On]
-painiketta painetaan:
. [Hand On] - [Off] - [Auto On].

. Kuittaus.
. Rullauspysaytys, kadnteinen.
. Suunnanvaihto.
. Asetusten valinta, Isb - Asetusten valinta, msb
. Sarjaliikenteestd saatava pysdytyskomento.
. Pikapysaytys.
. DC-jarru.
[Off]

Pysayttaa kytketyn moottorin. Painikkeen asetukseksi
voidaan valita [1] Kdytdssd tai [0] Pois kdytéstd parametrilla
parametri 0-41 LCP [Offl-ndppdin.

Jos mitdan ulkoista pysdytystoimintoa ei ole valittu ja [Off]-
painike ei ole aktiivinen, pysaytd moottori katkaisemalla
verkkojdnnite.

[Auto On]

Ottaa kdytt6on taajuusmuuttajan ohjaamisen ohjausliit-
timien ja/tai sarjalilkenteen kautta. Kun ohjausliittimille
ja/tai vaylaan annetaan kdynnistyssignaali, taajuusmuuttaja
kdynnistyy. Painikkeen asetukseksi voidaan valita [1]
Kdytdssd tai [0] Pois kdytostd parametrilla parametri 0-42 LCP
[Auto on] -ndppdiin.

HUOMAUTUS!

Digitaalitulojen kautta saapuvan aktiivisen HAND-OFF-
AUTO-signaalin prioriteetti on suurempi kuin
ohjauspainikkeiden [Hand On] ja [Auto On] kautta
tulevan signaalin.

[Reset]

Kdytetddn taajuusmuuttajan nollaamiseen halytyksen
(laukaisun) jélkeen. Arvoksi voi valita [1] Kéytéssd tai [0]
Pois kdytostd parametrilla parametri 0-43 LCP [Reset]-
ndppdin.

2.1.18 Alustaminen oletusasetuksiin
Voit alustaa taajuusmuuttajan tehdasasetuksiin 2 tavalla.

Suositeltava alustus (toiminnon parametri 14-22 Toimin-
tatila avulla).
1. Valitse parametri 14-22 Toimintatila.

2 Paina [OK]-painiketta.
3 Valitse [2] Alustus.

4. Paina [OK]-painiketta.
5

Irrota verkkojannite ja odota, kunnes néyttd
sammuu.

6. Kytke verkkojannite uudelleen paalle. Taajuus-
muuttaja on nyt nollattu.

Parametri 14-22 Toimintatila alustaa kaiken muun paitsi:
. Parametri 14-50 RFI-suod..

. Parametri 8-30 Protokolla.

. Parametri 8-31 Osoite.

. Parametri 8-32 FC-portin baudinopeus.

. Parametri 8-35 Vasteen minimiviive.

. Parametri 8-36 Vasteen maksimiviive.

. Parametri 8-37 Ominaisuuksien vélinen maks.viive.

. Parametri 15-00 Kdyttdtunnit —
parametri 15-05 Ylijdnnitteet.

. Parametri 15-20 Historialoki: Tapahtuma -
parametri 15-22 Historialoki: Aika.

. Parametri 15-30 Vikaloki: virhekoodi —
parametri 15-32 Hdlytysloki: Aika.

MG33MM20
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Manuaalinen alustus

1. Irrota laite verkkovirrasta ja odota, kunnes naytto
sammuu.
2. 2a Paina [Status] - [Main Menu] - [OK]

samaan aikaan kun graafinen naytté LCP
102 kdynnistyy.

2b  Paina [Menu] [OK], kun LCP 101
numeerinen ndyttd kaynnistyy.

3. Vapauta painikkeet 5 sekunnin kuluttua.

4. Nyt taajuusmuuttaja on ohjelmoitu oletusase-
tusten mukaan.

Tama toimenpide alustaa kaiken muun paitsi:
. Parametri 15-00 Kdyttdtunnit.

. Parametri 15-03 Kdynnistyksid.
. Parametri 15-04 Ylilimpétilat.
. Parametri 15-05 Ylijdnnitteet.

HUOMAUTUS!

Manuaalinen alustus palauttaa myos sarjaliikenteen, RFI-
suodattimen asetukset (parametri 14-50 RFl-suod.) ja
vikalokin asetukset.
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3 Parametrien kuvaukset

3.1 Parametrit: 0-** Toiminta ja naytto

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

3.1.1 0-0* Perusasetukset

Optio:

Toiminto:

[50] [ Thai

Osa kielipakettia 2

[51] | Bahasa Indonesia | Osa kielipakettia 2

[52] | Hrvatski Osa kielipakettia 3

0-02 Moottorin nopeusyks.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
Maérittaa ndyton kielen. Taajuus- HUOMAUTUS.
muuttajan mukana toimitetaan 4 erilaista Titd parametria ei voi muokata moottorin
kielipakettia. Englanti ja saksa siséaltyvat kaydessa.
kaikkiin paketteihin. Englannin kielta ei
el pelkiie Gl mUeheiz, Naytossa nakyvat tiedot riippuvat parametrien
[0] * | English Osa kielipaketteja 1-4 parametri 0-02 Moottorin nopeusyks. ja
11 |Deutsch Osa Kielipaketteja 14 parametri 0-03 Paikalliset asetukset asetuksista.
Parametrien parametri 0-02 Moottorin nopeusyks. ja
(2] | Francais Osa kielipakettia 1 parametri 0-03 Paikalliset asetukset oletusasetukset
31 |Dansk Osa kielipakettia 1 riippuvat siitd, mihin pdin maailmaa taajuusmuuttaja
toimitetaan.
[4] | Spanish Osa kielipakettia 1 HUOMAUTUS
[5] |[Italiano Osa kielipakettia 1 Moottorin nopeuden yksikon muuttaminen
palauttaa tietyt parametrit alkuarvoonsa.
[6] | Svenska Osa kielipakettia 1 Valitse moottorin nopeuden yksikkd ennen
71 | Nederlands Osa kielipakettia 1 muiden parametrien muokkaamista.
[10] | Chinese Osa kielipakettia 2 [0] |1/mi | Valitse moottorin nopeuden muuttujien ja
120] | Suomi Osa Kielipakettia 1 n parametrien ndyttdminen moottorin nopeuden
avulla (kierrosta minuutissa (rpm)).
(22] | English US Osa kielipakettia 4 [11*|Hz Valitse moottorin nopeuden muuttujien ja
271 | Greek Osa kielipakettia 4 parametrien ndyttaminen moottorin lahtétaajuuden
(Hz) avulla.
[28] | Bras.port Osa kielipakettia 4
0-03 Paikalliset asetukset
[36] | Slovenian Osa kielipakettia 3 Optio: Toiminto:
[39] | Korean Osa kielipakettia 2 HUOMAUTUS
[40] | Japanese Osa kielipakettia 2 Tatad parametria ei voi muokata
[41] | Turkish Osa kielipakettia 4 moottorin kdydessa.
[42] [ Trad.Chinese Osa kielipakettia 2
[0] * | Kansain- Aktivoi parametri 1-20 Moottorin teho [kW], jos
[43] [ Bulgarian Osa kielipakettia 3 valinen haluat asettaa tehon kilowatteina (kW) ja
[44] | Srpski Osa kielipakettia 3 asettaa parametrin parametri 1-23 Moottorin
taajuus oletusarvoksi 50 Hz.
[45] | Romanian Osa kielipakettia 3
[11 [us Aktivoi parametri 1-20 Moottorin teho [kW], jos
[46] | Magyar Osa kielipakettia 3 haluat asettaa tehon hevosvoimina (hp) ja
asettaa parametrin parametri 1-23 Moottorin
[47] | Czech Osa kielipakettia 3 taajuus oletusarvoksi 60 Hz.
[48] [ Polski Osa kielipakettia 4
[49] | Russian Osa kielipakettia 3
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0-04 Kayttotila kaynnistettdaessa (kasi)

avulla voidaan kopioida parametriasetuksia eri asetusten
vélilla, jolloin kdyttdonotto onnistuu nopeammin, jos eri

taajuusmuuttajan sammuttamista valitut
kaynnistyksen ja pysdytyksen asetukset
(kdytetdaan [Hand On/Off] -painikkeella)
sailyttaen.

[1] * | Pakkopys.,
ohj=vanha

Kaynnista taajuusmuuttaja uudelleen tallen-
netulla paikallisohjearvolla, kun
verkkojannite on palautunut ja on painettu
[Hand On] -painiketta.

[2] | Pakkopysaytys, | Palauta paikallisohjearvoksi 0, kun taajuus-

ohj=0 muuttaja kdynnistetaan uudelleen.

0-09 Performance Monitor

Alue: Toiminto:

0 %* [ 10-100 %] |

3.1.2 0-1* Asetustoiminnot

Ma&arita ja ohjaa yksittdisten parametrien asetuksia.
Taajuusmuuttajassa on 4 erillistd parametriasetusta, jotka
voi ohjelmoida toisistaan riippumatta. Tama tekee taajuus-
muuttajasta erittdin joustavan ja se mahdollistaa
monimutkaisten ohjauksen toiminnallisuuksien ongelmien
ratkaisemisen — usein ilman ulkoisen ohjauslaitteiston
aiheuttamia kustannuksia. Parametriasetuksia voi kayttaa
taajuusmuuttajan ohjelmointiin sen kayttamiseksi 1 ohjaus-
mallin mukaan 1 asetuksessa (esimerkiksi moottori 1
vaakasuuntaiselle liikkeelle) ja toinen ohjausmalli toisessa
asetuksessa (esimerkiksi moottori 2 pystysuuntaiselle
liikkeelle). OEM-konevalmistaja voi myos kayttda paramet-
riasetuksia kaikkien tehtaalla asennettujen
taajuusmuuttajien ohjelmoimiseen eri konetyyppeja varten
samojen parametrien tuottamiseksi koko mallistoon.
Tuotannon/kayttéonoton aikana voit yksinkertaisesti valita
tietyn asetuksen sen mukaan, mihin koneeseen taajuus-
muuttaja on asennettu.

Aktiiviset asetukset (siis taajuusmuuttajassa parhaillaan
kaytossd olevat asetukset) voi valita parametrissa
parametri 0-10 Aktiiviset asetukset ja ne ndytetdadn LCP:ssa.
Moniasetuksia kdytettdessa asetuksia voidaan muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kadynnissa tai pysahdyksissa,
digitaalitulon tai sarjalilkennekomentojen avulla. Jos
asetuksia on syytd muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kdynnissd, on varmistettava, etta parametri

parametri 0-12 Ndmd asetukset yhteydessd on ohjelmoitu
vaatimusten mukaan. Parametrin parametri 0-11 Muokkaa
aset. avulla voidaan muokata parametreja minka tahansa
asetusten sisalla taajuusmuuttajan toimiessa edelleen
aktiivisilla asetuksillaan, jotka voivat poiketa muokattavista
asetuksista. Parametrin parametri 0-51 Asetusten kopio

Optio: Toiminto: ) ) o ; )
- —— — asetuksissa tarvitaan samanlaisia parametriasetuksia.
Valitse kayttotila kytkettdessa taajuus-
muuttajaa uudelleen verkkojannitteeseen 0-10 Aktiiviset asetukset
virtakatkoksen jalkeen kasitilassa. Optio: Toiminto:
[0] [Palauta Kdynnista taajuusmuuttaja uudelleen ennen Valitse asetukset, joilla ohjataan taajuus-

muuttajan toimintoja.

[0] | Tehdasaset Ei voi muuttaa. Ne sisaltavat Danfossin
datajoukon, ja niitd voidaan kayttaa datan
lahteend palautettaessa muita asetuksia

tunnettuun tilaan.

[1] * | Asetukset 1 [1] Asetukset 1 —[4] Asetukset 4 ovat nelja
erillista parametriasetusta, joiden puitteissa

kaikki parametrit voidaan ohjelmoida.

[2] | Asetukset 2
[31 | Asetukset 3
[4] | Asetukset 4
[9] | Moniasetukset | Etdohjauksen valinnat digitaalitulojen ja

sarjaliikenneportin avulla. Tassa asetuksessa
kaytetdan parametrin parametri 0-12 Ndmd
asetukset yhteydessd asetuksia. Pysayta
taajuusmuuttaja ennen kuin teet muutoksia
avoimen ja suljetun piirin toimintoihin

Kopioi asetukset yhteen tai kaikkiin muihin asetuksiin
parametrin parametri 0-51 Asetusten kopio avulla. Sammuta
taajuusmuuttaja ennen asetusten vaihtamista, jos
merkinnalld "ei muutettavissa kdytén aikana" varustetuilla
parametreilla on eri arvot. Valtd saman parametrin ristirii-
taisia asetuksia kaksien eri asetusten puitteissa yhdistamalla
asetukset parametrin parametri 0-12 Ndmdé asetukset
yhteydessd avulla. Parametrit, jotka eivdt ole muutettavissa
kdytén aikana, on merkitty EPATOSIKSI parametriluetteloissa
kohdassa kappale 5 Parametriluettelot.

0-11 Muokkaa aset.

Optio: Toiminto:

Valitse kdyton aikana muokattavat (eli
ohjelmoitavat) asetukset; joko aktiiviset
asetukset tai jokin ei-aktiivisista
asetuksista.

[0] | Tehdasaset. Ei voi muokata, mutta ne ovat hyodyllisia
tiedonlahteena haluttaessa palata muista

asetuksista tunnettuun tilaan.

[1] * | Asetukset 1 [1] Asetuksia 1-[4] Asetukset 4 voi muokata
kayton aikana vapaasti, aktiivisista

asetuksista riippumatta.

[2] | Asetukset 2
[3]1 [Asetukset 3
[4] [Asetukset 4
[9] | Aktiiviset
asetukset

Voidaan muokata myos kayton aikana.
Muokkaa eri lahteista perdisin olevia
valittuja asetuksia: LCP, FC RS485, FC USB
tai enintaan 5 kenttavaylakohdetta.
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Set-up

0-12 Nama asetukset yhteydessa

Optio: Toiminto:

ensin parametrit Asetuksissa 1, ja varmista
PO-11 sooo

sitten, ettd Asetukset 1 ja Asetukset 2 on

synkronoitu (tai linkitetty). Synkronoinnin voi
tehda 2 tavalla:
1. Muuta muokkausasetukset vaihtoehdoksi [2]

w N -
0 =
o &0
130BA199.10

Asetukset 2 parametrissa
parametri 0-11 Muokkaa aset. ja aseta

1
parametrin parametri 0-12 Ndmd asetukset
2 e yhteydessd arvoksi [1] Asetukset 1. Tama
PO 8 8 kaynnistaa linkitysprosessin (synkronoinnin).
3 e e

[©]e)

130BP075.10

Set-up i

1

2 PO-11 4@ Kuva 3.2 Asetukset 1

3

4 TAI

PLC Fieldbus 2. Pysy edelleen asetuksissa 1 ja kopioi

asetukset 1 asetuksiin 2. Aseta sitten

Set-up parametrin parametri 0-12 Ndmd asetukset

1 yhteydessd arvoksi [2] Asetukset 2. Tama aloittaa
linkitysprosessin.

2 P0-11 S

3 £

&
4 a

Kuva 3.1 Muokkaa asetuksia

Kuva 3.3 Asetukset 2

0-12 Nama asetukset yhteydessa

Optio: Toiminto:

Toiie e Al eEEE st Kun linkitys on tehty, parametri 0-13 Lukema:

onnistuisivat ristiriidoitta kayton aikana, linkita Dty catant s elneleis (1429 .20 il

asetuksia, jotka sisiltavit parametreja, joita ei tarkoittaa, ettd kaikki parametrit, jotka eivdt ole
muutettavissa kdytén aikana, ovat nyt samat
kohdissa Asetukset 1 ja Asetukset 2. Jos

parametriin, joka ei ole muutettavissa kdyton

voi muuttaa kdytén aikana. Linkitys varmistaa
sellaisten parametrien arvojen synkronoinnin,

jotka eivdt ole muutettavissa kdyton aikana,

mika mahdollistaa siirtymisen asetuksista aikana, esimerkiksi parametri 1-30 Staattorin

toisiin kayton aikana. Parametrit, jotka eivdt ole resistanssi (Rs), tehdadn muutoksia kohdassa

muutettavissa kdytén aikana, tunnistaa Asetukset 2, ne muuttuvat automaattisesti

merkinnastd EPATOSI parametriluetteloissa s beindkes AsEbest . keyian alhere

kohdassa kappale 5 Parametriluettelot voidaan nyt vaihtaa asetusten 1 ja asetusten 2

Parametri 0-12 Ndmd asetukset yhteydessd on vaiila
vaihtoehdon [9] Moniasetukset kaytossa [0] * | Ei linkitetty
kohdassa parametri 0-10 Aktiiviset asetukset. [1] [Asetukset 1
Moniasetusten avulla siirrytdan asetuksista [2] [Asetukset 2
toisiin kdytén aikana (eli moottorin kdydessa). [3] [Asetukset 3
Esimerkki: [4] | Asetukset 4

Siirry moniasetusten avulla Asetuksista 1
Asetuksiin 2 moottorin kdydessa. Ohjelmoi
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313 0:2* LCPnays

Matriisi [5]
Alue: Toiminto: Madrittaa LCP:ssa ndytettdvat muuttujat.
0*| [0- Katso luettelo kaikista asetuksista, jotka on
255 1] linkitetty parametrin parametri 0-12 Ndmd asetukset H UOMAUTUS'
yhteydessd avulla. Parametrissa on 1 indeksi Katso lisdtietoja nayton tekstien kirjoittamisesta
kullekin parametriasetukselle. Kunkin indeksin kohdasta:
kohdalla nakyva arvo ilmaisee, mitkd asetukset on . Parametri 0-37 Néyton teksti 1.
linkitetty kyseiseen parametriasetukseen.
. Parametri 0-38 Ndyton teksti 2.
hestcl =S . Parametri 0-39 Ndyton teksti 3.
0 {0}
1 {1,2}
2 1,2} 0-20 Nayton rivi 1.1 pieni
3 3} Optio: Toiminto:
4 {4} Valitse muuttuja ndyton riville 1,
vasen paikka.
Taulukko 3.1 Asetusten linkityksen esimerkki
[0] Ei mitaan Naytettavaa arvoa ei ole valittu.
0-14 Lukema: Muokkaa asetuksia/kanavaa 2 FElfelEeE Ve ey
. [15] Readout: actual setup
Alue: Toiminto:

[37] Nayton teksti 1

[38] | Nayton teksti 2

[39] [ Néyton teksti 3

[748] | PCD Feed Forward
[953] | Profibus-varoitussana
[1005] | Lahetys virhelaskurin
lukema

[1006] | Vastaanotto

0% | [-2147483648 | Katso parametrin parametri 0-11 Muokkaa
- 2147483647 ] | aset. asetus kullekin 4 tiedonsiirtokanavasta.
Kun numero nakyy heksamuodossa, kuten

LCP:ssd, jokainen numero tarkoittaa yhta

kanavaa.

Numerot 1-4 tarkoittavat asetusten numeroa;
F tarkoittaa tehdasasetusta; ja A tarkoittaa

aktiivisia asetuksia. Kanavat ovat oikealta

vasemmalle: LCP, FC-véyld, USB, HPFB1-5. VIEEE DD e
Esimerkki: Numero AAAAAA21h tarkoittaa [1007] | Lukemavéylan kaytds-
selraavaa: tapoistolaskuri
. . . [1013] | Varoitusparametri
. Taajuusmuuttaja vastaanotti - -
. a i [1230] | Varoitusparametri
asetuksen Asetukset 2 kenttavayla- T
kanavan kautta. Valinta nakyy (1472] nhd yfyssana
kohdassa parametri 0-11 Muokkaa [1473] | VLT:n varoitussana
ey [1474] | VLT:n ulk. tilasana
[1501] [ K&yntitunnit
. Kayttdja valitsi asetuksen 1 LCP:n - - - -
[1502] | Kilowattituntilaskuri
avulla.
[1580] | Puhaltimen kaynti-
o Kaikki muut kanavat kayttavat tunnit
aktilvisia asetuksia. [1600] | Ohjaussana Nykyinen ohjaussana

0-15 Readout: actual setup [1601] [ Ohjearvo [yks] Kokonaisohjearvo (digitaalisen/

_ analogisen/esivalitun/vaylan/
Alue: Toiminto: . : L
lukituksen ohjearvon/kiinniajon ja

0*| [0 - 255 ]| Taman avulla on mahdollista lukea aktiiviset hidastuksen summa) valittuina

asetukset myos silloin, kun parametrissa yksikkaing.

parametri 0-10 Aktiiviset asetukset on valittu [9]

Moniasetukset. [1602] [ Ohjearvo % Kokonaisohjearvo (digitaalisen/

analogisen/esivalitun/vaylan/
lukituksen ohjearvon/kiinniajon ja
hidastuksen summa) prosentteina.

[1603] | tilasana Nykyinen tilasana.
[1605] | Paaarvo, todellinen Todellinen arvo prosenttio-
[%] suutena.
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0-20 Nayton rivi 1.1 pieni

0-20 Nayton rivi 1.1 pieni

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[1606] | Actual Position [1636] [ Taaj.muut nimell.virta | Taajuusmuuttajan nimellisvirta.

[1609] | Oma lukema [1637] | Taaj.muut maks.virta | Taajuusmuuttajan maksimivirta.

[1610] | Teho [kW] Moottorin ottama todellinen teho
kilowatteina [1638] | SL-ohjaimen tila Ohjauksen suorittaman

tapahtuman tila.

[1611] | Teho [hv] Moottorin ottama todellinen teho
e [1639] | Ohj.kortin lampot. Ohjauskortin lampotila.

[1612] | Moottorin jannite Moottorille syétetty jannite. [1645] | Motor Phase U

Current

[1613] [ Taajuus Moottorm t?aJL{us, ?IIS tanuus—‘ " [1646] | Motor Phase V Current
muuttajan ldhtétaajuus hertseina. [1647] | Motor Phase W

[1614] | Moottorin virta Moottorin vaihevirta hetkelli- Current
sarvona mitattuna. [1648] | Speed Ref. After Ramp

[1615] [ Taajuus [%] Moottorin taajuus, siis taajuus- LA
muuttajan lshtotaajuus [1650] | Ulkoinen ohjearvo Ulkoisten ohjearvojen summa
prosentteina. prosentteina eli analogisen/

pulssi-/véylaohjearvojen summa.

[1616] | Momentti [Nm] Moottorin todellinen vaantomo-
mentti (Nm). [1651] | Pulssiohjearvo Digitaalituloihin (18, 19 tai 32, 33)

kytketty taajuus hertseina.

[1617] [ Nopeus [RPM] Nopeus kierroksina minuutissa
(RPM), siis moottorin akselin [1652] | Tak.kytk. [yks] Ohjelmoitujen digitaalitulojen
nopeus suljetussa silmukassa. ohjearvo.

[1618] | Moottorin terminen Moottoriin kohdistuva terminen [1653] | Dig. potent.metrin
kuormitus ETR-toiminnolla ohjearvo
laskettuna. [1657] | Feedback [RPM]

16791 [ KTY-antorn st [1660] | Digitaalinen tulo Signaalien tilat 6 digitaaliselta

-anturin lampotila
i liittimelta (18, 19, 27, 29, 32 ja
(1620} | Moott. kulma 33). Yhteensa bitteja on 16, mutta
] i

[1621] | Torque [%] High Res. vain 6 niistd kaytetdan. Tulo 18

[1622] [ Momentti [%] Moottorin nykyinen kuormitus vESER SEfmmEiaens vesammElE
prosentteina moottorin nimellis- olevaa kaytettavaa bittia. Signaali
momentista. heikko= 0 Signaali vahva = 1.

[1623] | Motor Shaft Power [1661] | Liitin 53 kytken- Liittimen 54 tulo. Virta = 0;

kw] taasetus Jannite = 1.
[1624] | Calibrated Stator
Resistance [1662] | Analoginen tulo 53 Tulon 53 todellinen arvo
[1625] | Momentti [Nm] suuri ohjearvona tai suojausarvona.
[1630] | DC-valipiirin jannite | DC-vlipiirin jannite. [1663] | Liitin 54 kytken- Liittimen 54 tulo. Virta = 0;
taasetus Jannite = 1.

[1631] [ System Temp.

[1632] | Jarruenergia /s Ulkoiseen jarruvastukseen siirretty [1664] | Analoginen tulo 54 Tulon 54 todellinen arvo
nykyinen jarruteho. ohjearvona tai suojausarvona.
llmoitetaan hetkellisend arvona. [1665] | Analoginen Idht6 42 | Lahddn 42 todellinen arvo

[1633] | Jarruenergia /2 min Ulkoiseen jarruvastukseen siirretty [mA] milliampeereina. Valitse
jarruteho. Keskitehoa lasketaan naytettava arvo parametrin
jatkuvasti viimeisten 120 parametri 6-50 Liitin 42, Idhté
sekunnin keskiarvona. avulla.

[1634] | Jadhdytysrivan lampét. | Taajuusmuuttajan senhetkinen [1666] | Digitaalinen lahto Kaikkien digitaalildhtojen
jaahdytyselementin lampétila. [oin] bindarinen arvo.

Katkaisuraja on 95 £ 5 °C; [1667] | Taajuus Tulo #29 [Hz] | Liittimeen 29 pulssitulona
kytkentd tapahtuu lmpétilassa kohdistettu todellinen arvo.
70 £ 5 °C.

[1668] | Taajuus Tulo #33 [Hz] | Liittimeen 33 pulssitulona

[1635] | Vaihtosuuntaajan Vaihtosuuntaajien kuormitus kohdistettu todellinen arvo.

terminen prosentteina.
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0-20 Nayton rivi 1.1 pieni

0-20 Nayton rivi 1.1 pieni

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[1669] | Pulssilahto #27 [Hz] Liittimeen 27 digitaalilahtétilassa [1694] [ Ulk. tilasana 1 tai useampi toimintatila
kaytettyjen pulssien todellinen heksakoodina.
arvo. [1836] | Analogiatulo X48/2
[1670] | Pulssilahto #29 [Hz] Liittimeen 29 digitaalilahtétilassa [mA]
kaytettyjen pulssien todellinen [1837] | Lampot.tulo X48/4
arvo. [1838] | Lampot.tulo X48/7
[1671] | Relelahtd [bin] [1839] | LampGt.tulo X48/10
[1672] | Laskuri A Riippuu sovelluksesta (esimerkiksi [1843] | Analog Out X49/7
SLC-ohjaus). [1844] | Analog Out X49/9
1845] | Analog Out X49/11
[1673] | Laskuri B Riippuu sovelluksesta (esimerkiksi L ] Dot Igl
SLC-ohjaus). [1860] [ Digital Input 2
[1870] | Mains Voltage
[1674] | Tasm. pysaytyslaskuri | Nayttaa laskurin todellisen arvon. [1871] | Mains Frequency
[1675] | Analog. tulo X30/11 Tulon X30/11 todellinen arvo [1872] | Mains Imbalance
ohjearvona tai suojausarvona. [1875] | Rectifier DC Volt.
[1676] | Analog. tulo X30/12 Tulon X30/12 todellinen arvo [1890] | Prosessin PID virhe
ohjearvona tai suojausarvona. [1891] | Prosessin PID 3hto
[1892] [ Prosessin PID pingot.
[1677] | Analoginen |&hto Lahdon X30/8 todellinen arvo 5ht6
X30/8 [mA] milliampeereina. Valitse -

. L . [1893] | Prosessin PID vahv.
ndytettava arvo parametrin skaalattu I5hts
parametri 6-60 Liitin X30/8 Iihtd - -

[3019] | Aaltoilun taaj.muutos
avulla.
skaalattu
[1678] | Analoginen lahto [3110] | Ohitustilasana
X45/1 [mA] [3111] | Ohituskayntitunnit
[1679] | Analoginen l&dhto [3401] | PCD 1 Kirjoita MCO:lle
X45/3 [mA] [3402] | PCD 2 Kirjoita MCOlle
[1680] | Kenttavayla CTW 1 Vayldisannalta saatu ohjaussana [3403] | PCD 3 Kirjoita MCOlle
(S [3404] | PCD 4 Kirjoita MCO:lle
[1682] | Kenttavayla REF 1 Vayldisannaltd ohjaussanan [3405] | PCD 5 Kirjoita MCO:lle
kanssa |dhetetty pddohjearvo. [3406] | PCD 6 Kirjoita MCO:lle
[1684] | Tiedons. option Laajennettu kenttavaylan tietolii- [3407] | PCD 7 Kirjoita MCO:lle
tilasana kenneoption tilasana. [3408] | PCD 8 Kirjoita MCO:lle
- — - [3409] | PCD 9 Kirjoita MCO:lle
[1685] | FC-portti CTW 1 Vayldisannaltd saatu ohjaussana
[3410] | PCD 10 Kirjoita
(CTW).
MCO:lle
[1686] | FC-portti REF 1 Vayldisannalle lahetetty tilasana [3421] | PCD 1 Lue MCO:lta
(UL [3422] | PCD 2 Lue MCOtlta
[1687] | Bus Readout Alarm/ [3423] [ PCD 3 Lue MCO:lta
Warning [3424] [ PCD 4 Lue MCO:lta
[1689] | Configurable Alarm/ [3425] [ PCD 5 Lue MCO:lta
Warning Word [3426] | PCD 6 Lue MCO:lta
[1690] | Halytyssana 1 tai useampi halytys [3427] | PCD 7 Lue MCO:lta
heksakoodina. [3428] | PCD 8 Lue MCO:lta
[1691] [ Halytyssana 2 1 tai useampi halytys [3429] | PCD 9 Lue MCO:lta
heksakoodina. [3430] | PCD 10 Lue MCO:lta
- - - - [3440] | Digit. tulot
[1692] | Varoitussana 1 tai useampi varoitus S TICEREEE
heksakoodina. L | Digit. lahdat
[3450] | Todellinen sijainti
[1693] | Varoitussana 2 1 tai useampi varoitus [3451] | Marétty sijainti
heksakoodina. [3452] | Todellinen isanta-
sijainti
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0-20 Nayton rivi 1.1 pieni 0-23 Nayton rivi 2 suuri

Optio: Toiminto: Valitse muuttuja ndyton riville 2. Optiot ovat samat kuin kohdassa
[3453] | Orjan indeksisijainti parametri 0-20 Ndytdn rivi 1.1 pieni luetellut.
[3454] [ Isdnnan indeksisijainti

0-24 Nayton rivi 3 suuri

]
[3455] | Kayran sijainti
[3456] | Seurantavirhe Valitse rivilla 3 naytettdva muuttuja.
[3457] | Synkronointivirhe 0-25 Oma valikko
3458] | Todelli ..
[ ] | Todellinen nopeus Alue: Toiminto:
[3459] | Todellinen isénta- - — —
Size [0 - Madrita enintaan 50 parametria, jotka

nopeus

[3460] | Synkronointitila
[3461] | Akselin tila
[3462] [ Ohjelman tila
[3464] | MCO 302 Tila
[3465] | MCO 302 Ohjaus

related* 9999 ] [ ndytetdadan Q7 Omassa valikossa ja joita voi
kdyttdd LCP:n [Quick Menu] -nappaimella.

Parametrit ndytetdaan Q7 Omassa valikossa

siind jarjestyksessa, jossa ne on ohjelmoitu
tahan ryhmdparametriin. Poista parametrit

asettamalla arvoksi "0000".

[3466] | SPI Error Counter Tata voidaan kdyttda esimerkiksi haluttaessa
[3470] | MCO-halytyssana 1 muokata nopeasti ja helposti vain yhta
[3471] [ MCO-hélytyssana 2 enintdan 50 parametrista, joita on

[4235] | S-CRC Value muutettava saannollisesti (esimerkiksi tehtaan
[4282] | Safe Control Word ylldpitosyista). Alkuperdinen laitevalmistaja
[4283] | Safe Status Word voi télla toiminnolla mahdollistaa myds
[4285] | Active Safe Func. laitteiston helpon kayttédnoton.

[4286] | Safe Option Info

[9913] | Joutokayntiaika 3.1.4 0-3* LCP:n oma lukema

[9914] | Parambd-pyyntdja
jonossa

[9917] | tCon1 time

[9918] | tCon2 time

Nayton elementtejd voidaan muokata eri tarkoituksiin:
. Oma lukema. Arvo suhteessa nopeuteen
(lineaarinen, neli6 tai kuutio parametrissa

[9919] | Time Optimize parametri 0-30 Oma lukemayksikké valitusta
Measure yksikosta riippuen).
[9920] | Fan Ctrl deltaT - . " "
. Nayton teksti. Parametriin tallennettu merkkijono.
[9921] | Fan Ctrl Tmean
[9922] | Fan Ctrl NTC Cmd Oma lukema
[9923] | Fan Ctrl i-term Laskettu naytettdva arvo perustuu asetuksiin parametreissa:
[9924] | Rectifier Current . Parametri 0-30 Oma lukemayksikké.
[9952] | PC Debug 0 . Parametri 0-31 Oman lukeman minimiarvo
[9953] | PC Debug 1 (ainoastaan lineaarinen).
[9954] | PC Debug 2 e Parametri 0-32 Oman lukeman maksimiarvo.

[9961] | FPC Debug 0
[9962] | FPC Debug 1
[9963] | FPC Debug 2 . Parametri 4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz].

[9964] | FPC Debug 3 . Todellinen nopeus
[9965] | FPC Debug 4

. Parametri 4-13 Moott. nopeuden yldraja [RPM].

Nayton rivi 1.2 pieni

Valitse muuttuja ndyton riville 1, keskimmadinen paikka. Optiot
ovat samat kuin kohdassa parametri 0-20 Néyton rivi 1.1 pieni
luetellut.

0-22 Nayton rivi 1.3 pieni

Valitse muuttuja ndyton riville 1, oikea paikka. Optiot ovat samat
kuin kohdassa parametri 0-20 Néytén rivi 1.1 pieni luetellut.
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Mukau, lukema (arvo) = 0-30 Kayttdjan maarittaman lukeman yksikkd
Mukaut. luk = - -
ykl;.;%»sg eman 5 Optio: Toiminto:
Maks. arvo « [25] | m%h
P0-32
[30] |kg/s
. 3\;\@ [31] | kg/min
.009'\ 321 |ka/h
[ @ [33] |t/min
A\
o & £ 341 |t/h
. Ny &
Min. arvo \\0\\ & [40] | m/s
Vain lineaar. 1 W 0 -
yks. & Moot [41] | m/min
Oott. nop.
P0-31 P @5 |m
0 Moott. nop.
yldraja [60] |°C
P 4-13 (1/min)
P 4-14 (H2) [70] | mbar
Kuva 3.4 Oma lukema [71] | bar
[72] |Pa
[73] | kPa
Suhde riippuu yksikon tyypistd, joka on valittu parametrissa [74] |m WG
parametri 0-30 Oma lukemayksikk: 801 |kw
[120] | GPM
Laitteen tyyppi Nopeussuhde [121] | gal/s
Ei yksikkoa [122] | gal/min
Nopeus [123] | gal/h
Virtaus, tilavuus [124] [ CFM
Virtaus, massa Lineaarinen [125] | ft3/s
Nopeus [126] | ft3/min
Pituus [127] | f/h
Lampotila [130] | Ib/s
Paine Nelio [131]1 | Ib/min
Teho Kuutio [132] | Ib/h
[140] | ft/s
Taulukko 3.2 Nopeussuhteet eri yksikkotyypeille [0 | i
[145] | ft
0-30 Kiyttdjan maarittaiman lukeman yksikkd Lol | e
170 Si
Optio: Toiminto: (1701 | p
[1711 | Ib/in?
LCP:n ndytolla ndytettavan arvon voi ohjelmoida. -
[172] | in wg
Arvolla on lineaarinen suhde, nelidsuhde tai
. o " [173] | ft WG
kuutiosuhde nopeuteen. Tama suhde riippuu o
valitusta yksikosta (katso Taulukko 3.2). [176] | kpsi
. . . [177] | MPa
Todellisen lasketun arvon voi lukea parametrista
parametri 16-09 Oma lukema ja/tai sen voi (178] | kBar
ndyttaa ndytossa valitsemalla [16-09] Oma
lukema parametrissa parametri 0-20 Ndyton rivi Kéytt. maérittamén lukeman minimio
1.1 pieni-parametri 0-24 Ndyton rivi 3 suuri. o
Alue: Toiminto:
[0] * | Ei mitdan 0 CustomRea- [-999999.99 - [ Tama parametri asettaa
0
0 e doutUnit* par. 0-32 minimiarvon omalle lukemalle
[5] PPM CustomRea- (tapahtuu nollanopeudella). Voit
[10] | 1/min doutUnit] asettaa nollasta eroavan arvon
(111 | 1/min ainoastaan valittaessa
[12] [PULSSI/s lineaarinen yksikké parametrissa
[20] |I/s parametri 0-30 Kdyttdjdn
[21] | I/min mddrittdmdn lukeman yksikko.
221 [I’h Nelidllisten ja kuutiollisten
231 [m¥s yksikéiden minimiarvo on 0.
[24] | m*/min
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0-32 Oman lukeman maksimiarvo

3.1.5 0-4* LCP-nappaimisto

. Parametri 0-22 Ndytén rivi 1.3 pieni,
. Parametri 0-23 Ndyton rivi 2 suuri tai

. Parametri 0-24 Ndyton rivi 3 suuri.

0-38 Nayton teksti 2

Alue: Toiminto:
0*| [O- Syota teksti, joka ndytetdan graafisessa ndytossa, kun
25] valitaan [38] Ndyton teksti 2 parametrissa

. Parametri 0-20 Ndytén rivi 1.1 pieni,
. Parametri 0-21 Ndytén rivi 1.2 pieni,
. Parametri 0-22 Ndyton rivi 1.3 pieni,

. Parametri 0-23 Ndyton rivi 2 suuri tai

Alue: Toiminto:
100 Custom- [par. 031 - Tama parametri asettaa Ota kayttoon, poista kaytosta ja suojaa salasanalla LCP:n
ReadoutUnit* | 999999.99 maksimiarvon, joka ndytetdan yksittaisia painikkeita.
CustomRea- moottorin nopeuden saavut- 0-40 LCP [Hand on] -nappéin
doutUnit] taessa parametrissa Optio: Toiminto:
parametri 4-13 Moott. nopeuden - — - - -
yiéiraja [RPM] ja [0] | Pois [Hand on] -painikkeen painamisella ei ole
) A e e kaytosta vaikutusta. Valta taajuusmuuttajan tahaton
st ) AEERE .arvon kaynnistys Hand On -tilassa valitsemalla [0] Pois
(riippuu parametrin aytosta
parametri 0-02 Moottorin [1] | Kaytdssa LCP siirtyy suoraan Hand On -tilaan, kun [Hand
nopeusyks. asetuksesta). On] -painiketta painetaan.
[2] | Salasana [Hand On] -painikkeen painamisen jalkeen
0-33 Source for User-defined Readout vaaditaan salasana. Jos parametri
Optio: Toiminto: parametri 0-40 LCP [Hand on] -néippdin sisaltyy
Syota kayttajan maarittaman Omaan valikkoon, mééritd salasana parametrissa
lukeman lahde. parametri 0-65 Pika-asetusvalik. s-sana. Maarita
[105] | Momentti suht. nimell salasana muussa tapauksessa parametrissa
[240] * | Default So rce‘ - parametri 0-60 Pddvalikon salasana.
e u u
[3] | Kasik. pois/ | Kun [Hand On] -painiketta painetaan kerran,
0-37 Néyton teksti 1 paalle LCP siirtyy Pois-tilaan. Kun painiketta painetaan
Alue: Toiminto: uudelleen, LCP siirtyy Hand On -tilaan.
0%| [0- |Syotd teksti, joka ndytetdan graafisessa naytdssa, kun [4] | Kasik. pois/ | Sama kuin [3], mutta salasana vaaditaan (katso
25] valitaan [37] Ndyton teksti 1 parametrissa pail sal. optio [2] Salasana).
. Parametri 0-20 Ndyton rivi 1.1 pieni,
[9] [ Enabled, ref
. Parametri 0-21 Ndytén rivi 1.2 pieni, -0

0-41 LCP [Off]-ndppain

Optio: Toiminto:

[0] | Pois kaytosta | Estda taajuusmuuttajan pysayttamisen
vahingossa.

[1] | KdytOssa

[2] | Salasana Estaa luvattoman pysaytyksen. Jos parametri

parametri 0-41 LCP [Off]-ndppdin on mukana
pika-asetusvalikossa, maarita salasana
parametrissa parametri 0-65 Pika-asetusvalik. s-
sana.

0-42 LCP [Auto on] -ndppain

Optio: Toiminto:
. Parametri 0-24 Ndytoén rivi 3 suuri.
4 [0] | Pois kaytosta | Valta taajuusmuuttajan tahaton kdynnistys Auto
e 3 On -tilassa.
0-39 Nayton teksti 3
Alue: Toiminto: (1] ] KdytOssd
2] [ Salasana Estda luvattoman kaynnistyksen Auto On -
0*| [0- Syota teksti, joka ndytetaan graafisessa ndytossa, kun f2] ) y y .
5 . X X tilassa. Jos parametri parametri 0-42 LCP [Auto
25] valitaan [39] Ndyton teksti 3 parametrissa L . .
. L L on] -ndppdin on mukana pika-asetusvalikossa,
. Parametri 0-20 Ndyton rivi 1.1 pieni, o .
madrita salasana parametrissa
o Parametri 0-21 Ndyton rivi 1.2 pieni, parametri 0-65 Pika-asetusvalik. s-sana.
. Parametri 0-22 Ndytén rivi 1.3 pieni,
. Parametri 0-23 Ndytoén rivi 2 suuri tai
. Parametri 0-24 Ndyton rivi 3 suuri.
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0-43 LCP [Reset]-nappdin

Optio: Toiminto:

0-50 LCP-kopiointi

Optio: Toiminto:

[0] | Pois kaytosta [ [Reset]-ndppdimen painamisella ei vaikutusta.

Estaa halytyksen kuittauksen vahingossa.

[1] | Kaytossa

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

muuttajan muistiin.

[2] | Salasana Estaa luvattoman nollauksen. Jos parametri
parametri 0-43 LCP [Reset]-ndppdin on mukana
pika-asetusvalikossa, maarita salasana
parametrissa parametri 0-65 Pika-asetusvalik. s-

sana.

[7] | Kaytdssa Kuittaa taajuusmuuttajan asettamatta sita Off-

ilman katk. tilaan.

[8] | Salasana Kuittaa taajuusmuuttajan asettamatta sita Off-

ilman katk. tilaan. [Reset]-painiketta painettaessa

[3] | Teh. riippum. LCP | Kopioi ainoastaan parametrit, jotka ovat
riippumattomia moottorin koosta.
Viimeksi mainittua valintaa voi kayttaa
useiden taajuusmuuttajien ohjelmoi-
miseen samalla toiminnolla

vaikuttamatta moottorin dataan.

[4] [ Tied. MCO - LCP
[5] [Tied. LCP - MCO
[6] | Data from DYN to

vaaditaan salasana (katso optio [2] Salasana). LcP
[7]1 |Data from LCP to
0-44 LCP:n [Off/Reset]-nappain DYN
Poista [Off/Reset]-painike kdytosta tai ota se kayttoon. 9] i?:ty Par. from
Optio: Toiminto: [10] [ Delete LCP copy Kayta kopion poistamiseen siirron
[0] Pois kaytostd data jalkeen.
[11 Kaytossa
[2] Salasana 0-51 Asetusten kopio
0-45 LCP:n [taajuusmuuttajan ohitus] -nappain Optio: Toiminto:
Valta taajuusmuuttajan tahaton pysahtyminen painamalla [Off] ja I | 5 bl Slitciines
valitsemalla [0] Pois kdytdstd. Valta taajuusmuuttajan luvaton [1] | Kopioi Kopioi kaikki parametrit nykyisissa
ohitus painamalla [Off] ja valitsemalla [2] Salasana. Jos parametri asetuksiin 1 ohjelmointiasetuksissa (méaaritetty par.
parametri 0-45 LCP:n [taajuusmuuttajan ohitus] -ndppdin on parametri 0-11 Ohjelmointiasetukset)
mukana pika-asetusvalikossa, maarita salasana parametrissa asetuksiin 1.
parametri 0-65 Oman valikon salasana. [2] | Kopioi Kopioi kaikki parametrit nykyisissa
Optio: Toiminto: asetuksiin 2 ohjelmointiasetuksissa (méaaritetty par.
[0] Pois kaytosta Poista painike kaytosta parametri 0-11 Ohjelmointiasetukset)
valitsemalla tama. asetuksiin 2.
[1] Kaytossa [3] | Kopioi Kopioi kaikki parametrit nykyisissa
[2] Salasana asetuksiin 3 ohjelmointiasetuksissa (méadritetty par.
parametri 0-11 Ohjelmointiasetukset)
3.1.6 0-5* Kopioi/tallenna asetuksiin 3.
[4] | Kopioi Kopioi kaikki parametrit nykyisissa
Kopioi parametrit LCP:hen ja LCP:sta. Kayta naita asetuksiin 4 ohjelmointiasetuksissa (madritetty par.
parametreja asetusten kopioimiseen taajuusmuuttajalta parametri 0-11 Ohjelmointiasetukset)
toiselle. asetuksiin 4.
0-50 LCP-kopiointi [9] | Kopioi kaikkiin | Kopioi nykyisten asetusten parametrit
Optio: Toiminto: kaikkiin asetuksiin 1-4.

HUOMAUTUS

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

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

Kopioi kaikki parametrit kaikilla
asetuksilla taajuusmuuttajan muistista
LCP:n muistiin.
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3.1.7 0-6* Salasana

0-60 Paavalikon salasana

Alue: Toiminto:
100% | [-9999 - Maarita salasana, jonka avulla paavalikkoa voi
9999 | kayttaa [Main Menu] -painikkeella. Jos

parametrin parametri 0-61 Pddvalikon kdytté
ilman salasanaa asetus on [0] Téysi
kdyttéoikeus, tama parametri jatetaan
huomiotta.

0-61 Paavalikon kaytté ilman salasanaa

Optio:

Toiminto:

(o *

Taysi
kayttooikeus

Poistaa kaytosta salasanan, joka on
madritetty par. parametri 0-60 Pddvalikon
salasana.

[l

LCP: Vain luku

Estd pddvalikon parametrien luvaton
muokkaaminen.

[2] | LCP: Ei kayttooik. | Esta pddvalikon parametrien luvaton
tarkastelu ja muokkaaminen.

[3]1 [Vayla: Vain luku | Vain luku -toiminnot parametreille
kenttavaylassa ja/tai taajuusmuuttajan
vakiovaylassa.

[4] | Vayla: Ei Parametrien kayttoa ei sallita kentta-

kayttooik. vaylan ja/tai taajuusmuuttajan
vakiovdylan kautta.

[5]1 | Kaikki: Vain luku | Vain luku -toiminnot parametreille
LCP:ssd, kenttavayldssa tai taajuus-
muuttajan vakiovayldssa.

[6] [ Kaikki: Ei Kayttoa ei sallita LCP:std, kenttavaylasta

kayttooik. tai taajuusmuuttajan vakiovaylasta kasin.

Jos [0] Tdysi kdyttdoikeus on valittuna, parametrit
parametri 0-60 Pddvalikon salasana, parametri 0-65 Oman
valikon salasana ja parametri 0-66 Oman valikon kdyttd
ilman salasanaa jatetdan huomiotta.

HUOMAUTUS!

OEM-laitteisiin saa pyynndsta monimutkaisemman
salasanasuojauksen.

0-65 Pika-asetusvalik. s-sana

Alue:

Toiminto:

200*

[-9999 -
9999 ]

Madrita salasana, jolla voit muokata pika-
asetusvalikkoa [Quick Menu] -painikkeella.
Jos parametrin parametri 0-66 Pika-
asetusvalik. kdytt6 ilman s-sanaa asetus on [0]
Tdysi kdyttooikeus, tdma parametri jatetaan
huomiotta.

0-66 Pika-asetusvalik. kdytto ilman s-sanaa

Jos parametrin parametri 0-61 Pddivalikon kdytté ilman salasanaa
asetus on [0] Tdysi kédyttdoikeus, tdma parametri jatetdaan

huomiotta.
Optio: Toiminto:
[0] * [ Taysi kayttooikeus | Poistaa kdytosta salasanan, joka on

maadritetty par. parametri 0-65 Pika-
asetusvalik. s-sana.

[11 | LCP: Vain luku Estda pika-asetusvalikon parametrien

luvattoman muokkaamisen.

[3]1 [Vayla: Vain luku [ Vain luku -toiminnot pika-asetusvalikon
parametreille kenttdvayldssa ja/tai

taajuusmuuttajan vakiovaylassa.

[5] | Kaikki: Vain luku | Vain luku -toiminto pika-asetusvalikon
parametreille LCP:ssd, kenttavaylassa tai

taajuusmuuttajan vakiovaylassa.

0-67 Paasy vaylaan salasanalla

Alue: Toiminto:
0*| [0-9999]

Taman parametrin avulla voit poistaa taajuus-
muuttajan lukituksen kenttavaylan tai MCT 10 -
asetusohjelmisto -ohjelmiston avulla.

0-68 Safety Parameters Password

Alue: Toiminto:
300*

[ 10-9999] |

0-69 Password Protection of Safety Parameters

Optio: Toiminto:
[0] * Pois kaytosta
[1] Kaytdssa

MG33MM20
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3.2 Parametrit 1= Kuorma ja moottor

3.2.1 1-0* Yleiset asetukset Optio: Toiminto:

parametri 30-19 Aaltoilun taaj.muutos

. . . ' ) skaalattu.
Méaritd, toimiiko taajuusmuuttaja nopeustilassa vai
momenttitilassa ja onko sisdisen PID-ohjauksen oltava (6] |Pintakelain | Ottaa kéytt6on pintakelaimen ohjauksen
aktiivinen vai ei. parametrit parametriryhmdssd 7-2* Pros. ohj.

tak.kytk. ja 7.3* Prosessi PID-sdidté.

1-00 Konfiguraatiotila

[7] | Laaj. PID Erityiset parametrit parametriryhmassa 7-2*

Optio: Toiminto:
P nopeus OL | Pros. ohj. tak.kytk - 7-5* Adv. Process PID Ctrl.

Valitse sovelluksen ohjausperiaate, jota
[8] | Laaj. PID Erityiset parametrit parametriryhmassa 7-2*

nopeus CL Pros. ohj. tak.kytk - 7-5* Adv. Process PID Ctrl.

kaytetaan, kun etdohjearvo (analogiatulon tai
kenttavaylan kautta) on aktiivinen.

Etdohjearvo voi olla aktiivinen ainoastaan, kun [9] | Positioning | Ottaa sijoitustilan kdyttoon.
parametri 3-13 Ohjearvon paikka on [0] Yht.

. . . . [10] | Synchroni- Ottaa synkronointitilan kayttoon.
kdsi/aut.kdytt tai [1] Etd. .
zation
[0] | Av. piirin Ottaa kayttoon nopeuden ohjauksen (ilman
nopeus takaisinkytkentasignaalia moottorilta) 1-01 Moottorin ohjausperiaate
automaattisen jattamakompensoinnin kanssa Optio: Toiminto:

ldhes vakionopeuden tuottamiseksi vaihte- HUOMAUTUS.

levilla kuormilla. vy .. .
Tata parametrla ei voi muokata moottorin

Kompensoinnit ovat aktiivisena, mutta ne voi . o
kaydessa.

poistaa kaytosta parametriryhmassa 1-0*
Kuorma ja moottori. Aseta nopeuden

ohjauksen parametrit parametriryhmissa 7-0% Valitse kaytettava moottorin ohjausperiaate.

Nopeus PID-sdito. [o] | U/ Erikoismoottoritila, rinnan kytketyille mootto-
[11 | Sulj. piirin Ottaa kayttdon nopeuden suljetun piirin re|I.Ie mootctorlen .er|k0|ssoveII}Jk%|ssa. K.un U./f on
nopeus ohjauksen takaisinkytkenndn kanssa. Saat valittu, ohjausperiaatteen ominaisuuksia voi

tayden pitomomentin nopeudella 0 kierrosta muokata parametreissa parametri 1-55 U/f-
. . ominaiskdyrd - U ja parametri 1-56 U/f-
minuutissa (rpm). T
Paranna nopeuden tarkkuutta jarjestamalla ominaiskdyré - F.

takaisinkytkentdsignaali ja aseta nopeuden [1] | WC+ Voltage Vector Control -periaate sopii useimpiin
PID:n ohjaus. Aseta nopeuden ohjauksen sovelluksiin. VVC*-kéyton térkein etu on, etté se
parametrit parametriryhmassa 7-0* Nopeus kayttaa kestavaa moottorimallia.
PID-sdidito. — - - —
[2] | Flux Flux-vektoriohjaus ilman pulssianturin takaisin-
[2] | Momentti Ottaa kdyttéon momentin suljetun piirin anturiton kytkentda, yksinkertaisiin asennuksiin, kesta
ohjauksen takaisinkytkenndn kanssa. akillisia kuorman muutoksia.

Mahdollista ainoastaan Flux moottorin
HUOMAUTUS!

takaisinkytkenndilld -option avulla,

parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate. Koskee ainoastaan FC 302 -taajuus-

muuttajaa.
HUOMAUTUS!
Koskee ainoastaan FC 302 -taajuus- [3] | Flux moott. | Erittdin tarkka nopeuden ja momentin ohjaus,
muuttajaa.

tak.kytk. sopii vaativimpiin sovelluksiin.

[3] [ Prosessi Ottaa taajuusmuuttajassa kayttoon prosessin HUOMAUTUS'

Koskee ainoastaan FC 302 -taajuus-

ohjauksen. Aseta prosessin ohjauksen

parametrit parametriryhméssa 7-2* Pros. ohj. muuttajaa.
tak.kytk. ja 7.3* Prosessi PID-sddito.
[4] | Momentti, | Ottaa kdyttd6n momentin avoimen piirin VVC Yleensa paras akselisuorituskyky saadaan kayttamalla 2
avoin piiri *+-tilassa (parametri 1-01 Moottorin ohjauspe- Flux-vektoriohjaustilaa [2] Flux anturiton ja [3] Flux moott.

riaate). Aseta momentin PID:n parametrit tak.kytk.
parametriryhmadssa 7-1* Momentti Pl ohjaus.

[5] | Pyyhkaisy- Ottaa wobble-toiminnon kaytt6on paramet-
toiminto reissa parametri 30-00 Aaltois.tila -
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HUOMAUTUS!

Parametrien parametri 1-00 Konfiguraatiotila ja

parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate asetusten
mahdollisten yhdistelmien yleiskuvaus on kohdassa
kappale 5.1.3 Aktiiviset/ei aktiiviset parametrit eri ohjausti-
loissa.

1-02 Flux moott. tak.kytk.lahde

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kadydessa.

Valitse liitantd, jolle vastaanotetaan
takaisinkytkenta moottorilta.

[1] * | 24V enkooderi | A- ja B-kanavan pulssianturi, jonka voi
yhdistda ainoastaan digitaalituloliittimiin
32/33. Ohjelmoi liittimien 32/33 asetukseksi

Ei toimintoa.

[2] | MCB 102 Pulssianturimoduulioptio, jonka voi
madrittaa parametriryhmassa 17-1* Ink. Enc.

-liitdntd

HUOMAUTUS!

Koskee ainoastaan FC 302 -taajuus-
muuttajaa.

[3] | MCB 103 Valinnainen resolveriliitdntdamoduuli, jonka
voi madrittdd parametriryhmdssa 17-5*

Resolveriliitdntd.

[4] | MCO-
pulssianturi 1

Valinnaisen VLT®-liikeohjaimen MCO 305
pulssianturiliitanta 1.

[51 [McCO-
pulssianturi 2

Valinnaisen VLT®-liikkeohjaimen MCO 305
pulssianturiliitdnta 2.

1-03 Momentin ominaiskayra

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kaydessa.

Valitse haluttu momentin ominaiskayra.
VT ja AEO ovat molemmat energiaa
sddstdvia toimintoja.

[0] | Vakiomomentti | Moottorin akseliteho antaa jatkuvan

* momentin nopeudenohjauksen vaihdellessa.

[1] | Muuttuva Moottorin akseliteho antaa muuttuvan

momentti momentin nopeudenohjauksen vaihdellessa.
Madritd muuttuva momenttitaso kohdassa

parametri 14-40 VT-taso.

[2] | Autom.energia | Optimoi automaattisesti energiankulutuksen

optim. minimoimalla magnetisoinnin ja taajuuden

1-03 Momentin ominaiskayra

Optio: Toiminto:

kohtien parametri 14-41 AEO:n minimimag-
netointi ja parametri 14-42 AEO:n
minimitaajuus avulla.

[5] | Constant
Power

Toiminto tuo jatkuvan tehon alueella, jolla
kentta heikkenee.

Moottoritilan momentin muotoa kaytetaan
rajana generaattoritilassa. Tama tehddan
generaattoritilassa tehon rajoittamiseksi,
joka muuten kasvaa huomattavaksi
suuremmaksi kuin moottoritilassa generaat-
toritilassa kaytettavissa olevan suuren DC-
valipiirin jannitteen vuoksi.

Porseil W] = @i [rad/s] x T[Nm]
Tama suhde vakiotehoon esitetdan kohdassa
Kuva 3.5:

TINm]  P[W]

Thom|—

o

130BB655.10

Pnom* -

by
| T

Wnom 2Wnom w [rad/S]

Kuva 3.5 Constant Power

1-04 Ylikuormitustila

Optio: Toiminto:
Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.
Taméan parametrin avulla taajuusmuuttajan
joko normaalille tai suurelle ylikuormitukselle.
Tarkista aina tekniset tiedot kdyttGoppaasta tai
suunnitteluoppaasta kaytettavissa olevan
lahtovirran varmistamiseksi, kun valitset
taajuusmuuttajan kokoa.
[0] * | Suuri Sallii jopa 160 % ylimomentin.
momentti
[11 | Normaali Ylisuurelle moottorille - sallii jopa 110 %
momentti ylimomentin.
1-05 Paikall. tilan konfig.
Optio: Toiminto:

Valitse, mita sovelluksen konfiguraatiotilaa
(parametri 1-00 Konfiguraatiotila), siis
sovelluksen ohjausperiaatetta, kdytetaan, kun
paikallinen (LCP) ohjearvo on aktiivinen.
Paikallinen ohjearvo voi olla aktiivinen
ainoastaan, kun parametri 3-13 Ohjearvon
paikka on [0] Yht. kdsi/aut.kdytt tai [2]
Paikallinen. Oletusarvon mukaan paikallisoh-
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1-05 Paikall. tilan konfig.

Optio: Toiminto:

1-07 Motor Angle Offset Adjust

Alue: Toiminto:

jearvo on aktiivinen ainoastaan
paikallistilassa.

tarkoittaa, ettd asetukset Manual ja Auto ovat
inkrementtienkooderissa identtisia.

[0] | Av. piirin
nop.ohj.
[1] [ Sulj. piirin
nop.ohj.

[2] * | Kuten tila par
1-00

1-06 Suunta myo6tapdivaan

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Tama parametri maarittdd ehdon myotapaivaan
vastaamaan LCP:n suuntanuolta. Kaytetaan
helpottamaan akselin pyorimissuunnan vaihtoa
ilman moottorin johtimien vaihtoa.

[0] * [ Normaali Moottori pyorii myotapdivadn, kun taajuus-
muuttaja on kytketty moottoriin U=U, V=V ja
W=W.

[1] | Kaanteinen | Moottori pydrii vastapdivaan, kun taajuus-
muuttaja on kytketty moottoriin U=U, V=V ja
W=W.

1-07 Motor Angle Offset Adjust

Alue: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan FC 302 -taajuusmuuttajassa ja
ainoastaan yhdessa takaisinkytkennalla
varustetun PM-moottorin kanssa.

0* [Manual] | Tamén vaihtoehdon toiminnallisuus riippuu
takaisinkytkentalaitteen tyypista. Tama vaihtoehto
asettaa taajuusmuuttajan kayttamaan
parametrissa parametri 1-41 Moottorinkulman
Offset maaritettya moottorin kulmapoikkeamaa,
jos kdytossa on absoluuttinen takaisinkytken-
télaite.

Jos valittuna on inkrementaalinen takaisinkytken-
talaite, taajuusmuuttaja muuntaa moottorin
kulmapoikkeaman automaattisesti virrankyt-
kennan jalkeisen ensimmadisen kaynnistyksen
aikana tai kun moottorin tietoja muutetaan.

[1] | Auto Taajuusmuuttaja saatda moottorin kulmapoik-
keamaa automaattisesti virrankytkennan jalkeisen
ensimmadisen kdynnistyksen aikana tai kun
moottorin tiedot ovat muuttuneet valitusta
takaisinkytkentalaitteesta riippumatta. Tama

[2] | Auto Taajuusmuuttaja saatdda moottorin kulmapoik-
Every Start | keamaa automaattisesti jokaisen kdynnistyksen
aikana tai kun moottorin tiedot ovat muuttuneet.

[3] | Off Taman vaihtoehdon valitseminen poistaa
automaattisen poikkeaman saadon kaytosta.

[4] | Once with | Tama vaihtoehto pdivittaa parametrin

Store parametri 1-41 Moottorinkulman Offset automaat-
tisesti, kun kulman arvo on 0. Vaihtoehto on
kaytettavissd ainoastaan absoluuttisille takaisin-
kytkentalaitteille. Toiminto kayttda roottorin
tunnistusta ja kdyttaa sitten tasavirtapitoa
poikkeaman saadon tarkemmaksi tekemiseen.

3.2.2 1-1* Moottorin valinta

HUOMAUTUS!

Taman parametriryhméan parametreja ei voi muokata
moottorin kdydessa.

3.2.3 Asynkronisen moottorin asetukset

Anna seuraavat moottoritiedot. Tiedot ovat moottorin
tyyppikilvessa.

—_

Parametri 1-20 Moottorin teho [kW] tai
parametri 1-21 Moott. teho [hv].

2 Parametri 1-22 Moottorin jdnnite.

3 Parametri 1-23 Moottorin taajuus.

4. Parametri 1-24 Moottorin virta.

5 Parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus.

Kun laite kdy Flux-ohjausperiaatteen avulla tai kun VVC*-
tilassa halutaan optimaalinen suorituskyky, seuraavien
parametrien maarittdmiseen vaaditaan lisda moottoritietoja.
Tarvittavat tiedot ovat moottorin datalehdelld (nama tiedot
eivat yleensa ole moottorin tyyppikilvessd). Suorita
téydellinen automaattinen moottorin sovitus (AMA)
parametrilla parametri 1-29 Automaattinen moottorin sovitus
(AMA) [1] Tdyd. AMA kaytt. tai anna parametrit manuaa-
lisesti. Parametri 1-36 Rautahdvién resistanssi (Rfe) syotetaan
aina manuaalisesti.

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

2. Parametri 1-31 Roottorin resistanssi (Rr).

3. Parametri 1-33 Staattorin vuodon resistanssi (X1).
4. Parametri 1-34 Roottorin vuodon reaktanssi (X2).
5. Parametri 1-35 Pddreaktanssi (Xh).
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6. Parametri 1-36 Rautahdvién resistanssi (Rfe).

Sovelluskohtainen sdato, kun VVC* on kaytossa

VVC* on tehokkain moottorinohjaustila. Se tuottaa
useimmissa tilanteissa optimaalisen suorituskyvyn ilman
lisdsadtdja. Saat parhaan suorituskyvyn suorittamalla
taydellisen AMA:n.

Sovelluskohtainen sdatd, kun Flux on kaytossa
Flux-ohjausperiaate on sopivin ohjaustila dynaamisten
sovellusten optimaalista akselisuorituskykya varten. Suorita
AMA, silld tdma ohjaustila edellyttda tarkkoja moottori-
tietoja. Sovelluksesta riippuen voidaan tarvita lisdsaatoja.

Katso sovellukseen liittyvid suosituksia kohdasta
Taulukko 3.3.

Sovellus Asetukset

Alhaisen inertian Merkitse lasketut arvot muistiin.

sovelluksiin

Korkean inertian Parametri 1-66 Min.virta pienelld

sovellukset nopeudella.

Suurenna virtaa oletusarvon ja
suurimman arvon véliseen arvoon
sovelluksesta riippuen.

Maérita sovellusta vastaavat
ramppiajat. Liilan nopea ramppiaika
aiheuttaa ylivirran tai ylimomentin.
Liian nopea ramppi aiheuttaa ylijan-
nitelaukaisun.

Suuri kuorma pienelld Parametri 1-66 Min.virta pienelld

nopeudella nopeudella.
Suurenna virtaa oletusarvon ja
suurimman arvon valiseen arvoon

sovelluksesta riippuen.

Kuormaton sovellus Saat tasaisemman moottorin
toiminnan alentamalla momentin
varahtelya ja vérinaa saatamalla
arvoa parametri 1-18 Min. Current at
No Load.

Ainoastaan anturiton Flux- |Saada arvoa parametri 1-53 Mallin
ohjausperiaate vaihtotaajuus.

Esimerkki 1: Jos moottori oskilloi
arvolla 5 Hz ja dynaamista
suorituskykya tarvitaan arvolla 15
Hz, aseta parametri 1-53 Mallin
vaihtotaajuus-arvoksi 10 Hz.
Esimerkki 2: Jos sovellus edellyttaa
dynaamisia kuorman muutoksia
alhaisella nopeudella, pienenna
parametri 1-53 Mallin vaihtotaajuus-
arvoa. Tarkkaile moottorin toimintaa
ja varmista, etta mallin vaihtono-
peutta ei pienennetd lilkaa. Vaaran
mallin siirtotaajuuden oireita ovat
moottorin oskillointi tai taajuus-
muuttajan laukaisu.

Taulukko 3.3 Flux-sovellusten suositukset

3.2.4 PM-moottorin asetukset

HUOMAUTUS!

Koskee ainoastaan mallia FC 302.

Tassa osassa kuvataan, miten PM-moottorinasetukset
maaritetaan.

Alkuohjelmoinnin vaiheet
Aktivoi PM-moottorin kayttd valitsemalla [1] PM, ei avonapa
SPM kohdassa parametri 1-10 Moott. rakenne.

Moottoridatan ohjelmointi

Kun PM-moottori on valittu, PM moottoriin liittyvat
parametrit parametriryhmissa 7-2* Moottoridata, 1-3* Laaij.
moottoritied. ja 1-4* Laaj. moottoritied. Il ovat aktiivisia.
Tarvittavat tiedot ovat moottorin tyyppikilvessa ja
moottorin datalehdella.

Ohjelmoi seuraavat parametrit luetellussa jarjestyksessa:

1. Parametri 1-24 Moottorin virta.

2. Parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus.

3. Parametri 1-26 Moott. jatk. nimell. nomentti.
4. Parametri 1-39 Moottorin napaluku.

Suorita taydellinen AMA parametrilla

parametri 1-29 Automaattinen moottorin sovitus (AMA) [1]
Tdyd. AMA kdéytt. Jos taydellista AMA:a ei tehdd, méadrita
seuraavat parametrit manuaalisesti:

1. Parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs)
Syota linja yhteiseen staattorikddmin resistanssiin
(Rs). Jos kaytettavissa on ainoastaan tiedot linjasta
linjaan, se on jaettava 2:lla linjasta yhteiseen -
arvon saavuttamiseksi.

2. Parametri 1-37 d-akselin induktanssi (Ld)
Syota PM-moottorin linjasta yhteiseen -arvo
suoran akselin induktanssiin.
Jos kdytettdvissa on ainoastaan tiedot linjasta
linjaan, se on jaettava 2:lla linjasta yhteiseen -
arvon saavuttamiseksi.

3. Parametri 1-40 Paluu EMF nop. 1000 1/min.
Syota linjasta linjaan PM-moottorin SMV:n
palautus 1000 kierrosta minuutissa (rpm) (RMS-
arvo). SMV:n palautus on PM-moottorin tuottama
jannite silloin, kun taajuusmuuttajaa ei ole
kytketty ja akselia pyoritetddn ulkopuolelta.
Yleensa se ilmoitetaan suhteessa moottorin
nimellisnopeuteen tai 1000 kierrokseen
minuutissa 2 linjan véliltd mitattuna. Jos arvoa ei
ole saatavana moottorin nopeudella 1000
kierrosta minuutissa (rpm), laske oikea arvo
seuraavasti:
Jos SMV:n palautus on esimerkiksi 320 V
nopeudella 1800 kierrosta minuutissa (rpm), se
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voidaan laskea kierrosten ollessa 1000 RPM
seuraavasti:

SMV:n palautus = (jannite/RPM)x1000 =
(320/1800)x1000 = 178.

Testaa moottorin toiminta

1. Kdynnistd moottori pienelld nopeudella (100-200
kierrosta minuutissa (rpm)). Jos moottori ei pyori,
tarkista asennus, yleinen ohjelmointi ja moottorin
tiedot.

2. Tarkasta, ettd kdynnistystoiminto kohdassa
parametri 1-70 PM -kéynnistystila vastaa
sovelluksen vaatimuksia.

Roottorin tunnistus

Tatd toimintoa suositellaan sovelluksissa, joissa moottori
kaynnistyy pysahdyksista esimerkiksi pumpuissa ja kuljet-
timissa. Joissakin moottoreissa kuuluu aani, kun
taajuusmuuttaja tekee roottorin tunnistuksen. Tama ei
vahingoita moottoria.

Paikoitus

Tama toiminto on suositeltava sovelluksille, joissa moottori
pyorii hitaalla nopeudella, esimerkiksi puhallinsovellusten
tuulimyllyilmid. Parametri 2-06 Paikoitusvirta ja

parametri 2-07 Paikoitusaika ovat saddettavissa. Suurenna
ndiden parametrien tehdasasetuksia sovelluksissa, joissa on
kyseessa suuri hitaus.

Sovelluskohtainen sdato, kun VVC* on kaytossa

VVC* on tehokkain moottorinohjaustila. Se tuottaa
useimmissa tilanteissa optimaalisen suorituskyvyn ilman
lisdsaatdja. Saat parhaan suorituskyvyn suorittamalla
taydellisen AMA:n.

Kdynnistd moottori nimellisnopeudella. Jos sovellus ei kdy
hyvin, tarkista VVC* PM -asetukset. Taulukko 3.4 sisaltaa
suosituksia eri sovelluksille

Sovellus Asetukset

Alhaisen inertian Suurenna parametri 1-17 Jdnnitteen
suodatinaikavakio-arvoa kertoimella
ILoad/IMotor<5 5-10.

Pienenna parametri 1-14 Vaimen-

sovelluksiin

nuksen vahvistus-arvoa.
Pienenna parametri 1-66 Min.virta
pienelld nopeudella-arvoa (<100 %)

Alhaisen inertian Sdilytd oletusarvot.
sovelluksiin

50>IL0ad/IMotor>5

Korkean inertian Suurenna parametri 1-14 Vaimen-
sovellukset

ILoad/IMotor>50

nuksen vahvistus-,

parametri 1-15 Suodatinaikavakio,
hidas nopeus- ja

parametri 1-16 Suodatinaikavakio,
suuri nopeus-arvoa.

Sovellus Asetukset

Suuri kuorma pienella Suurenna arvoa

nopeudella parametri 1-17 Jdnnitteen suodatinai-
<30 % (nimellisnopeus) kavakio

Sdada kdynnistysmomenttia suuren-
tamalla parametri 1-66 Min.virta
pienelld nopeudella-arvoa. 100 %
tuottaa kdynnistysmomentiksi
nimellismomentin. Tdma parametri
on riippumaton arvoista

parametri 30-20 High Starting Torque
Time [s] ja parametri 30-21 High
Starting Torque Current [%]). Yli

100 % virtatason kayttdminen
pitkdan voi aiheuttaa moottorin
ylikuumenemisen.

Taulukko 3.4 Suosituksia eri sovelluksille

Jos moottori alkaa oskilloida tietylld nopeudessa, lisda
parametri 1-14 Vaimennuksen vahvistus. Lisda arvoa pienin
askelin. Moottorista riippuen tdamdan parametrin voi asettaa
10 % tai 100 % oletusarvoa suuremmaksi.

Sovelluskohtainen sdato, kun Flux on kaytossa
Flux-ohjausperiaate on sopivin ohjaustila dynaamisten
sovellusten optimaalista akselisuorituskykya varten. Suorita
AMA, silld tdma ohjaustila edellyttaa tarkkoja moottori-
tietoja. Sovelluksesta riippuen voidaan tarvita lisdsaatoja.
Katso sovelluskohtaiset suositukset kohdasta

kappale 3.2.3 Asynkronisen moottorin asetukset.

3.2.5 SynRM-moottorin asetukset VVC*:n
avulla

Tassa osassa kuvataan, miten SynRM-moottori madritetdaan
VVC*:n avulla.

HUOMAUTUS!

SmartStart-avustaja kattaa SynRM-moottorien perusase-
tusten maarittamisen.

Alkuohjelmoinnin vaiheet
Ota SynRM-moottorin toiminta kayttéon valitsemalla [5]
Sync. Reluktanssi kohdassa parametri 1-10 Moott. rakenne.

Moottoridatan ohjelmointi

Alkuohjelmoinnin vaiheiden jalkeen SynRM-moottoriin
liittyvdt parametrit parametriryhmissa 7-2* Moottoridata,
1-3* Laaj,, moottoritied. ja 1-4* Laaj. moottoritied. Il ovat
aktiivisia. Kdyta moottorin tyyppikilven ja moottorin
datalehden tietoja seuraavien parametrien ohjelmoimiseen
mainitussa jarjestyksessa:

1. Parametri 1-23 Moottorin taajuus.
2. Parametri 1-24 Moottorin virta.
3. Parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus.
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4. Parametri 1-26 Moott. jatk. nimell.momentti. Sovellus Asetukset

Suorita taydellinen AMA kayttimall Dynaamiset sovellukset Suurenna erittdin dynaamisissa

parametri 1-29 Automaattinen moottorin sovitus (AMA) [1]
Tdyd. AMA kdéytt. tai anna seuraavat parametrit manuaa-

sovelluksissa parametri 14-41 AEO:n
minimimagnetointi-arvoa. Parametrin
parametri 14-41 AEO:n minimimagne-

lisesti.
) ) ) ) tointi sdatdminen varmistaa hyvan
1. Parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs). tasapainon energiatehokkuuden ja
2. Parametri 1-37 d-akselin induktanssi (Ld). dynamiikan valilla. Maarita pienin
3. Parametri 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat). ta.aju.ust ,JO"a taajluu.sm.uutt“aujél kaytjt'aa
pieninta magnet|somt|a, saatamalla
4. Parametri 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat). parametria parametri 14-42 AEQ:n
5. Parametri 1-48 Inductance Sat. Point. minimitaajuus.

Alle 18 kW moottorikoot | Valta lyhyita rampin laskuaikoja.

Sovelluskohtaiset saadot

Kdynnista moottori nimellisnopeudella. Jos sovellus ei kdy
hyvin, tarkista VVC* SynRM -asetukset. Kohdassa

Taulukko 3.5 on sovelluskohtaisia suosituksia: Jos moottori alkaa oskilloida tietylld nopeudessa, lisia
parametri 1-14 Vaimennuksen vahvistus. Suurenna vaimen-

Taulukko 3.5 Suosituksia eri sovelluksille

Sovellus Asetukset . Lo . . "
S _ — nuksen vahvistusarvoa pienin askelin. Moottorista riippuen
Alhaisen inertian Su”re"'”a parametri 7'77Ja””fttee” tdman parametrin voi asettaa 10 % tai 100 % oletusarvoa
sovelluksiin suodatinaikavakio-arvoa kertoimella suuremmaksi.
ILoad/IMotor<5 5-10.
Pienenna parametri 1-14 Vaimen- 1-10 Moott. rakenne
nuksen vahvistus-arvoa. Optio: Toiminto:
Pienenna parametri 1-66 Min.virta Valitse moottorin rakenteen tyyppi
pienelld nopeudella-arvoa (<100 %)
- — por— [0] * [ Asynkron. Kayta asynkronisille moottoreille.
Alhaisen inertian Sdilytd oletusarvot.
sovelluksiin [11 | PM, ei Kéyta avonapaisille tai ei-avonapaisille PM-
50>I10ad/IMotor>5 avonapa SPM | moottoreille.
Korkean inertian Suurenna parametri 1-14 Vaimen- PM-moottorit jaetaan kahteen ryhmaan ja
sovellukset nuksen vahvistus-, niissd on joko pinta-asennetut (SPM)/ei-
ILoad/IMotor>50 parametri 1-15 Suodatinaikavakio, avonapaiset magneetit tai sisadisesti
hidas nopeus- ja asennetut (IPM)/avonapaiset magneetit.

parametri 1-16 Suodatinaikavakio, H U O M A UTU S.

suuri nopeus-arvoa.

Vaihtoehto on kaytettavissa

Suuri kuorma pienella Suurenna arvoa X )

. - o ainoastaan mallille FC 302.
nopeudella parametri 1-17 Jdnnitteen suodatinai-
<30 % (nimellisnopeus) kavakio

Saadi kdynnistysmomenttia suuren- [5] [Sync. Kayta synkronisille reluktanssimoottoreille.

tamalla parametri 1-66 Min.virta Reluctance HUOMAUTUS!

. . : o
pienelld nopeudella-arvoa. 100 % Vaihtoehto on kiytettavissi

ainoastaan mallille FC 302.

Tama vaihtoehto on tdysin toimin-
nallinen laiteohjelmiston versiosta
7.31 alkaen. Ota yhteys Danfoss -
yritykseen ennen taman vaihtoehdon
kdyttamista taajuusmuuttajassa, jossa
on vanhempi laiteohjelmistoversio.

tuottaa kdynnistysmomentiksi
nimellismomentin. Tama parametri
on riippumaton arvoista

parametri 30-20 High Starting Torque
Time [s] ja parametri 30-21 High
Starting Torque Current [%]). Yli

100 % virtatason kayttaminen
pitkddn voi aiheuttaa moottorin

ylikuumenemisen.

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 41



Parametrien kuvaukset

VLT® AutomationDrive FC 301/302

1-11 Moottorin malli

1-16 Suodatinaikavakio, suuri nopeus

Optio: Toiminto:
HUOMAUTUS!
Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan mallissa FC 302.
Asettaa automaattisesti tehdasasetukset
valitulle moottorille. Jos oletusarvoa Std.
Asynchron kaytetddn, maaritd asetukset
manuaalisesti valinnan parametri 1-10 Moott.
rakenne mukaisesti.

[1] | Std. Oletusarvon mukaan kdytettdva moottorin

Asynchron malli, kun parametrissa parametri 1-10 Moott.

rakenne on valittu [0] Asynchron.

[2] | Std. PM, non
salient

Kaytettdvissa ainoastaan kun [1] PM, non-
salient SPM on valittu parametrille
parametri 1-10 Moott. rakenne.

[10] | Danfoss
OGD LA10

Kaytettavissa ainoastaan kun [1] PM, non-
salient SPM on valittu parametrille

parametri 1-10 Moott. rakenne. Kaytettavissa
ainoastaan malleille T4, T5 1,5-3 kW
tehoisina. Asetukset ladataan automaattisesti
talle tietylle moottorille.

[11] [ Danfoss
OGD V210

Kaytettdvissa ainoastaan kun [1] PM, non-
salient SPM on valittu parametrille

parametri 1-10 Moott. rakenne. Kaytettavissa
ainoastaan malleille T4, T5 0.75-3 kW
tehoisina. Asetukset ladataan automaattisesti
talle tietylle moottorille.

1-14 Vaimennuksen vahvistus

Alue: Toiminto:

140 [0 -
%* 250 %]

Vaimennuksen vahvistus vakauttaa kestomag-
neettimoottorin kdymaan tasaisesti ja vakaasti.
Vaimennuksen vahvistuksen arvo ohjaa
kestomagneettikoneen dynaamista tehoa. Suuri
vaimennuksen vahvistus tuottaa suuren
dynaamisen tehon ja pieni vaimennuksen
vahvistus tuottaa alhaisen dynaamisen tehon.
Dynaaminen teho liittyy koneen tietoihin ja
kuorman tyyppiin. Jos vaimennuksen vahvis-
tusarvo on liian pieni tai suuri, ohjaus muuttuu
epavakaaksi.

1-15 Suodatinaikavakio, hidas nopeus

Alue: Toiminto:

[0.01 - 20
s] 10 %:n nimellisnopeudella. Lyhyt

Size related* Tatd aikavakiota kdytetdan alle
vaimennuksen aikavakio tuottaa
nopean ohjauksen. Mutta jos arvo on
liian lyhyt, ohjauksesta tulee
epdvakaa.

Alue: Toiminto:
Size related* | [0.01 - 20 [ Tatd aikavakiota kdytetddn yli 10 %:n
s] nimellisnopeudella. Lyhyt vaimen-

nuksen aikavakio tuottaa nopean
ohjauksen. Mutta jos arvo on liian
lyhyt, ohjauksesta tulee epévakaa.

1-17 Jannitteen suodatinaikavakio

Alue: Toiminto:
Size [0.001 - 1 s] | Pienentaa suuritaajuuksisen
related* varahtelyn vaikutusta ja jarjestelman

resonanssia syottojannitteen laskutoi-
mituksessa. lIman tata suodatinta
virtavérdhtelyt voivat véaaristaa
lasketun jannitteen ja vaikuttaa jarjes-
telmén vakauteen.

1-18 Min. Current at No Load

Alue: Toiminto:

0 %* [ [0 -50 %] |Saada tata parametria moottorin tasaisemman
toiminnan tuottamiseksi,

3.2.6 1-2* Moottoridata

Tama parametriryhma sisaltaa syotettavan datan kytketyn
moottorin tyyppikilvesta.

HUOMAUTUS!

Naiden parametrien arvon muuttaminen vaikuttaa
muiden parametrien asetukseen.

HUOMAUTUS!

Seuraavilla parametreilla ei ole vaikutusta, kun
parametri 1-10 Moott. rakenne on [1] PM, non-salient SPM,
[2] PM, salient IPM, [5] Sync. Reluctance:

. Parametri 1-20 Moottorin teho [kW].
. Parametri 1-21 Moott. teho [hv].
. Parametri 1-22 Moottorin jdnnite.

. Parametri 1-23 Moottorin taajuus.

1-20 Moottorin teho [kW]

Alue: Toiminto:

Size UEEIHUOMAUTUS!

spiset | SLIEL Tata parametria ei voi muokata
kW]

moottorin kdydessa.

llmoita moottorin nimellisteho (kW)
moottorin tyyppikilven tietojen mukaan.
Oletusarvo vastaa taajuusmuuttajan
nimellislahtoa.
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1-20 Moottorin teho [kW]

1-25 Moottorin nimellisnopeus

Size related*| [10 - 1000 V] | llmoita moottorin nimellisjannite
moottorin tyyppikilven tietojen

mukaan. Oletusarvo vastaa laitteen

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
Tama parametri nakyy LCP:ssé, jos Size [10 - 60000 [ Ilmoita moottorin nimellisno-
parametri 0-03 Paikalliset asetukset on [0] related* RPM] peusarvo moottorin tyyppikilven
Kansainvdlinen. tietojen mukaan. Tata tietoa
kaytetadan moottorin automaattisten
kompensointien laskentaan. nmn =
Alue: Toiminto: Ns = Nslip.
Size [0.09 - llmoita moottorin nimellisteho (HP)
related* 3000.00 hp] | moottorin tyyppikilven tietojen 1-26 Moott. jatk. nimell.momentti
mukaan. Oletusarvo vastaa laitteen Alue: Toiminto:
nimellislahtotehoa. Tdma parametri Size [0.1 - limoita arvo moottorin tyyppikilven
nakyy LCP:ssd, jos related* 10000 tietojen mukaan. Oletusarvo vastaa
parametri 0-03 Paikalliset asetukset on Nm] nimellislahtotehoa. Tama parametri on
[1] US. kaytettavissa, kun parametri 1-10 Moott.
rakenne on [1] PM, ei avonapa SPM,
parametria voi siis kdyttda ainoastaan
Alue: Toiminto: kestomagneettimoottoreille ja ei avonapa

SPM -moottoreille.

1-29 Automaattinen moottorin sovitus (AMA)

nimellisldhttehoa. Optio: Toiminto:
HUOMAUTUS!
Tata parametria ei voi muokata moottorin
Alue: Toiminto: kaydessa.
Size ZERIHUOMAUTUS!
related* | 1000 Ohjelmistoversiosta 6.72 alkaen taajuus- AMA-toiminto optimoi dynaamisen moottorin
Hz] muuttajan lihtétaajuus on rajoitettu tehon optimoimalla automaattisesti moottorin
590 Hz:in. lisdparametrit (parametrit
parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs) -
Valitse moottorin taajuusarvo moottorin parametri 1-35 Pddreaktanssi (Xh)) moottorin
tyyppikilven tiedoista. Jos valittu arvo on muu ollessa pysahdyksissa.
kuin 50 Hz tai 60 Hz, kuormituksesta riippu- Aktivoi AMA-toiminto painamalla [Hand on] -
mattomia asetuksia on korjattava kohdissa nappaintd valittuasi Tayd. AMA kdytt. tai [2]
parametri 1-50 Moott. magnetisointi, kun Rajoit. AMA kdytt66n. Katso myos Suunnitte-
nopeus 0 - parametri 1-53 Mallin vaihtotaajuus. luoppaan kohta Automaattinen moottorin sovitus.
Kaytettdessa 230/400 V moottoreita 87 Hz Tavallisen suorituksen ja lopetuksen jalkeen
taajuudella, aseta tyyppikilpitiedot 230 V / 50 naytossa on teksti: Lopeta AMA painamalla [OK].
Hz mukaan. Jos kaytat 87 Hz taajuudella, Kun olet painanut [OK]-ndppdintd, taajuus-
mukauta parametri 4-13 Moott. nopeuden muuttaja on valmiina kayttoon.
yldraja [RPM] ja parametri 3-03 Maksimioh- SR
Jearvo. * kdytdssa
m [1] | Tayd. Tekee
AMA . AMA:n staattorin resistanssille Rs,
Alue: Toiminto: Kaytt. . . .
. Roottorin resistanssille Ry,
Size [0.10 - llmoita moottorin nimellinen virta-
related* 10000.00 A] arvo moottorin tyyppikilven *  Staattorin vuotoreaktanssille X,
tietojen mukaan. Tata tietoa . Roottorin vuotoreaktanssille X ja
kaytetdan vaantdmomentin, . Pasreaktanssille X
moottorin ylikuormitussuojan jne. )
laskentaan. Ald valitse tata vaihtoehtoa, jos taajuus-
muuttajan ja moottorin valilla kaytetaan LC-
suodatinta.
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1-29 Automaattinen moottorin sovitus (AMA)

Optio: Toiminto:

FC 301 Taydellinen AMA ei sisélla Xh-mittausta
mallissa FC 301. Sen sijaan Xn-arvo madritetaan
moottorin tietokannasta. Rs on paras saatome-
netelma (katso 7-3* Laaj. moottoritiedot).

On suositeltavaa hankkia laajennetut moottori-
tiedot moottorin valmistajalta, jotta ne voi
syottaa parametreihin parametri 1-31 Roottorin
resistanssi (Rr)-parametri 1-36 Rautahdvién
resistanssi (Rfe) parhaan suorituskyvyn saavutta-
miseksi.

Taydellista AMA:a ei voi suorittaa kestomagneet-
timoottoreille.

[2] | Rajoit.
AMA resistanssin Rs rajoitetun AMA:n. Tama

Suorittaa jarjestelmdssa ainoastaan staattorin
kayttéon | vaihtoehto on kaytettavissa tavallisille asynkro-
nisille moottoreille sekd ei-avonapa
kestomagneettimoottoreille.

HUOMAUTUS!

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

. AMA:a ei voi suorittaa moottorin kdydessa.

. AMA:a ei voi tehdd, jos siniaaltosuodatin on
yhdistetty.

HUOMAUTUS!

Moottorin parametriryhman 7-2* Moottoridata maarit-
taminen oikein on tdrkedd, koska ryhméan parametrit
ovat osa AMA-algoritmia. Tee AMA optimaalisen
dynaamisen moottorin tehon saavuttamiseksi. Se voi
kestda enintadn 10 minuuttia riippuen moottorin
nimellistehosta.

HUOMAUTUS!

Valta ulkoisen vaannon tuottamista AMA:n aikana.

HUOMAUTUS!

Jos jotakin parametriryhman 7-2* Moottoridata
asetuksista muutetaan, parametri 1-30 Staattorin
resistanssi (Rs)-parametri 1-39 Moottorin napaluku,
moottorin lisdparametrit palaavat oletusasetuksiin.

HUOMAUTUS!

AMA toimii ongelmitta 1 moottorin kokoluokkaa
alempana, tyypillisesti se toimii 2 moottorin kokoluokkaa
alempana, vain harvoin 3 kokoluokkaa pienempana eika
milloinkaan 4 kokoluokkaa pienempé&na. Huomaa, etta
mitatun moottoridatan tarkkuus on huonompi, kun
kdytetdan taajuusmuuttajan nimelliskokoa pienempia
moottoreita.

3.2.7 1-3* Laaj. moottoritied.

Moottorin lisatietojen parametrit. Varmista, etta kohtien
parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs)-

parametri 1-39 Moottorin napaluku moottoritiedot vastaavat
moottoria. Oletusasetukset perustuvat vakiomoottorin
arvoihin. Jos moottorin parametreja ei ole asetettu oikein,
taajuusmuuttajajdrjestelmdssa saattaa esiintya toiminta-
hairid. Suosittelemme AMA:n (automaattinen moottorin
sovitus) suorittamista, jos et tiedd moottorin tietoja. Katso
parametri 1-29 Automaattinen moottorin sovitus (AMA).
Parametriryhmia 7-3* Laaj. moottoritied. ja 1-4* Laaj.
moottoritied. Il ei voi muokata moottorin kdydessa.

HUOMAUTUS!

X1 + Xh -summan yksinkertainen tarkistustapa on jakaa
moottorin jannite linjasta linjaan arvolla nelidjuuri(3) ja
jakaa tama arvo moottorin kuormittamattomalla virralla.
[VL-L/sgrt(3))/In. = X1 + Xh, see Kuva 3.6. Nama arvot
ovat tarkeita moottorin oikeaa magnetointia varten. On
erittdin suositeltavaa tehda tama tarkistus korkeana-
paisille moottoreille.

P1-30 P1-33 P1-34 o
. a)
bR Xis X'25 S
<<
S
C o
m
1 P1-36 P1-35 P1-31
Rre Xh R'

It
\
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\
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Kuva 3.6 Asynkronisen moottorin moottorimallien vastaavuus-

kaavio

1-30 Staattorin resistanssi (Rs)

Alue: Toiminto:

Size [0.0140 -

140.0000 yhteiseen. Sy6ta arvo moottorin

Ohm] datalehdelta tai suorita AMA moottorin
ollessa kylma.

Aseta staattorin resistanssin arvo linjasta
related*
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1-30 Staattorin resistanssi (Rs) 1-33 Staattorin vuodon resistanssi (X1)

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:

HUOMAUTUS! Size [0.0400 - [ Aseta staattorin vuodon reaktanssi

related* | 400.0000 jollakin seuraavista menetelmista:

Avonapaiset PM-moottorit:

AMA ei ole kaytettavissa.

Jos kaytettavissa on tiedot linjasta
linjaan, se on jaettava 2:lla linjasta

Ohm] . Suorita AMA moottorin ollessa
kylma. Taajuusmuuttaja mittaa
arvon moottorista.

yhteiseen (tahtipiste) -arvon . Sy6td Xi-arvo manuaalisesti.
saavuttamiseksi. Voit myos mitata Kysy arvo moottorin toimit-
arvon ohmimittarin avulla. Tama tajalta.

ottaa huomioon myos kaapelin
resistanssin. Jaa mitattu arvo
kahdella ja syota tulos.

. Kayta Xi-oletusasetusta.
Taajuusmuuttaja maarittaa
asetuksen moottorin tyyppi-
kilven tietojen pohjalta.

HUOMAUTUS’ Katso .Kuva 3.6.
Parametrin arvo padivitetaan
jokaisen momentin kalibroinnin HUOMAUTUS!

jalkeen, jos vaihtoehto [3] 1st start Parametrin arvo paivitetaan

with store tai vaihtoehto [4] Every jokaisen momentin kalibroinnin
start with store on valittu jalkeen, jos vaihtoehto [3] 1st start
parametrissa parametri 1-47 Torque with store tai vaihtoehto [4] Every
Calibration. start with store on valittu

parametrissa parametri 1-47 Torque
Calibration.

Alue: Toiminto: HUOMAUTUS!

Size Y EIHUOMAUTUS! Talla parametrilla on merkitysta
related* | 100.0000 | parametrilla Parametri 1-31 Roottorin ainoastaan asynkronisissa mootto-
@il resistanssi (Rr) ei ole vaikutusta, kun reissa.
parametri 1-10 Moott. rakenne-asetus
on [1] PM, avonapa SPM, [5] Sync. : =
Alue: Toiminto:
Paranna akselitehoa asettamalla roottorin Size [0.0400 - | Aseta roottorin vuotoreaktanssi jollakin
resistanssin Rr arvo jollakin seuraavista related* | 400.0000 seuraavista menetelmista:
tavoista: Ohm] e  Suorita AMA moottorin ollessa
e Suorita AMA moottorin ollessa kylma. Taajuusmuuttaja mittaa
kylma. Taajuusmuuttaja mittaa arvon moottorista.
arvon moottorista. Kaikki e  Sybtd Xp-arvo manuaalisesti.
kompensaatiot palautetaan Kysy arvo moottorin toimit-
arvoon 100 %. tajalta.
. Syota Rr-arvo manuaalisesti. Kysy o Kéyts Xo-oletusasetusta.
arvo moottorin toimittajalta. Taajuusmuuttaja maarittaa
e  Kiytd R-oletusasetusta. Taajuus- asetuksen moottorin tyyppi-
muuttaja maarittad asetuksen kilven tietojen pohjalta.
moottorin tyyppikilven tietojen Katso .Kuva 3.6.
pohjalta.
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1-34 Roottorin vuodon reaktanssi (X2)

Alue: Toiminto:

1-37 d-akselin induktanssi (Ld)

Alue: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Parametrin arvo padivitetaan
jokaisen momentin kalibroinnin
jalkeen, jos vaihtoehto [3] 1st start
with store tai vaihtoehto [4] Every
start with store on valittu
parametrissa parametri 1-47 Torque
Calibration.

HUOMAUTUS!

Talla parametrilla on merkitysta
ainoastaan asynkronisissa mootto-
reissa.

1-35 Paareaktanssi (Xh)

Alue: Toiminto:

Size [1.0000 -
10000.0000 seuraavista menetelmista:
Ohm] 1.

Aseta moottorin padreaktanssi jollakin
related*
Suorita AMA moottorin
ollessa kylma. Taajuus-
muuttaja mittaa arvon
moottorista.

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

3. Kayta Xn-oletusasetusta.
Taajuusmuuttaja madarittaa
asetuksen moottorin tyyppi-
kilven tietojen pohjalta.

1-36 Rautahavion resistanssi (Rfe)

Alue: Toiminto:

Size [0 - Syota vastaava rautahdvion resistanssin

related* | 10000.000 (Rre) arvo moottorissa tapahtuvien
Ohm] rautahaviéiden kompensoimiseksi.

Rre-arvoa ei saa selville AMA:a suorit-
tamalla.

Rre -arvo on erityisen tarked momentti-
ohjaussovelluksissa. Jos Rre ei ole
tiedossa, jata parametrin

parametri 1-36 Rautahdvién resistanssi
(Rfe) arvoksi oletusasetus.

1-37 d-akselin induktanssi (Ld)

Alue: Toiminto:

Size [0.0 - Sy6ta PM-moottorin linjasta yhteiseen -arvo

related* | 1000.0 suoran akselin induktanssiin. Arvo 16ytyy
mH] kestomagneettimoottorin tiedoista.

Jos kaytettdvissa on vain tiedot linjasta
linjaan, se on jaettava 2:lla linja-yhteinen
(tahtipiste) -arvon maarittamiseksi. Voit

my0Os mitata arvon induktanssimittarin
avulla. Tama ottaa huomioon myo6s kaapelin
induktanssin. Jaa mitattu arvo kahdella ja
syota tulos.

Tama parametri on kaytettavissa vain, jos
parametrin parametri 1-10 Moott. rakenne
asetuksena on [1] PM, ei avonapa SPM
(kestomagneettimoottori) tai [5] Sync.
Reluctance.

Kayta tata parametria valintaan, jossa on 1
desimaali. Jos valinnassa on 3 desimaalia,
kayta ainoastaan parametria

parametri 30-80 d-akselin induktanssi (Ld)
FC 302.

HUOMAUTUS!

Parametrin arvo pdivitetaan jokaisen
momentin kalibroinnin jalkeen, jos
vaihtoehto [3] 1st start with store tai
vaihtoehto [4] Every start with store
on valittu parametrissa

parametri 1-47 Torque Calibration.

1-38 g-axis Inductance (Lq)

Alue: Toiminto:

Size related* | [0.000 - 1000 mH] | Aseta g-akselin induktanssin
arvo. Katso moottorin

datalehti.

1-39 Moottorin napaluku
Alue: Toiminto:
Size related* | [2-128] | Syota moottorin napojen maara.
Napalu | ~nh@ 50 Hz ~nn@ 60 Hz

ku

2 2700-2880 3250-3460

4 1350-1450 1625-1730

6 700-960 840-1153

Taulukko 3.6 Normaalien nopeusalueiden napojen maara

Taulukko 3.6 ndyttaa napojen madran eri moottorityyppien
normaaleilla nopeusalueilla. Maaritd muille taajuuksille
suunnitellut moottorit erikseen. Moottorin napojen maara
on aina parillinen luku, koska se viittaa napojen, ei
napaparien kokonaismaaraan. Taajuusmuuttaja luo par.
parametri 1-39 Moottorin napaluku alkuasetuksen par.
parametri 1-23 Moottorin taajuus ja parametri 1-25 Moottorin
nimellisnopeus pohjalta.
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1-40 Paluu EMF nop. 1000 1/min

‘ i

1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
Size [0 - Aseta SMV:n palautuksen nimellisarvo Size [0 - 1000 | Tam& parametri vastaa Ld:n
related* 9000 V] | moottorille 1000 kierrosta minuutissa (rpm) related* mH] induktanssin saturaatiota. lhanneta-

kaytettaessa.

SMV:n palautusarvo on PM-moottorin
tuottama jannite silloin, kun taajuus-
muuttajaa ei ole kytketty ja akselia
pyoritetaan ulkopuolelta. SMV:n
palautusarvo ilmoitetaan yleensa suhteessa
moottorin nimellisnopeuteen tai 1000
kierrokseen minuutissa 2 linjan valilta
mitattuna. Jos arvoa ei ole saatavana
moottorin nopeudella 1000 kierrosta
minuutissa (rpm), laske oikea arvo
seuraavasti. Jos SMV:n palautus on
esimerkiksi 320 V nopeudella 1800 kierrosta
minuutissa (rpm), se voidaan laskea
seuraavasti nopeudelle 1000 kierrosta
minuutissa (rpm):

Esimerkki

SMV:n palautus 320 V nopeudella 1800
kierrosta minuutissa (rpm) SMV:n palautus
= (jannite/RPM)*1000 = (320/1800)*1000 =
178.

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan, kun parametri 1-10 Moott.
rakenne on asetettu valinnoissa, jotka
mahdollistavat PM-moottorit (kestomag-
neettimoottorit).

HUOMAUTUS!

pauksessa taman parametrin arvo on
sama kuin parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld). Jos moottorin toimittaja
on antanut induktiokdyrdn, tahén on
annettava induktioarvo, joka on 200 %
nimellisvirrasta.

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

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

pauksessa taman parametrin arvo on
sama kuin parametri 1-38 g-axis
Inductance (Lg). Jos moottorin toimittaja
on antanut induktiokdyrdn, tahdn on
annettava induktioarvo, joka on 200 %
nimellisvirrasta.

1-46 Asennontunnistuksen vahvistus

Alue: Toiminto:

100 %*

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

parantaaksesi mittausta.

1-47 Torque Calibration

Optio: Toiminto:
PM-moottoreita kaytettdessa on Kayta tata parametria vadntdmomentin arvion
suositeltavaa kayttaa jarruvastuksia. optimointiin tdyden nopeuden alueella. Arvioitu
vaantomomentti perustuu akselitehoon, Pshaft = Pm -
Rs x 2. Varmista, ettd arvo Rs on oikein. Tassa
kaavassa arvo Rs on yhta suuri kuin moottorin,
Alue: Toiminto: kaapelin ja taajuusmuuttajan tehohavié. Kun tama
0* | [-32768 - | Syota oikea PM-moottorin ja yhdistetyn parametri on aktiivinen, taajuusmuuttaja laskee Rs-
32767 ] pulssianturin tai resolverin indeksoidun asennon arvon kaynnistyksen aikana ja varmistaa
(yksi kddnnos) valinen offset-kulma. Arvoalue 0- optimaalisen vadantdmomentin arvion ja optimaalisen
32768 arvoa 0-2 x pii (radiaani). Offset-kulman tehon. Kéyta tatd ominaisuutta tapauksissa, joissa ei
arvon hankkiminen: Kéyta taajuusmuuttajan ole mahdollista muokata kunkin taajuusmuuttajan
kaynnistyksen jalkeen tasavirtapitoa ja syota arvoa parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs)
tahan parametriin kohdanparametri 16-20 Moott. kaapelin pituuden ja taajuusmuuttajan havididen
kulma arvo. seka moottorin lampétilapoikkeaman kompensoi-
Tama parametri on kaytettdvissa vain, jos miseksi.
parametrin parametri 1-10 Moott. rakenne [0] | Off
asetu‘ksena on. [11 PM, ei avonapa SPM (kestomag- [1] ] 1st Kalibroi virran kytkemisen jdlkeen ensimmaisen
neettimoottor). start kaynnistyksen yhteydessa ja sailyttaa arvon, kunnes
after se nollataan tehojakson avulla.
pwr-
up
[2] | Every | Kalibroi jokaisen kdynnistyksen yhteydessa ja
start kompensoi moottorin lampétilan mahdollisen
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1-47 Torque Calibration

Optio: Toiminto:
muutoksen edellisen kdynnistyksen jalkeen. Arvo
nollataan tehojakson jélkeen.

[3]] 1st Taajuusmuuttaja kalibroi vaantdmomentin virran

start kytkemisen jdlkeen tehtdvan ensimmaisen kdynnis-
with tyksen jdlkeen. Tata vaihtoehtoa kdytetdaan moottorin

store parametrien paivittamiseen:
. Parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs).
. Parametri 1-33 Staattorin vuodon resistanssi
(X1).
. Parametri 1-34 Roottorin vuodon reaktanssi
(X2).
. Parametri 1-37 d-akselin induktanssi (Ld).
[4] | Every | Taajuusmuuttaja kalibroi vaantdomomentin jokaisen
start kaynnistyksen yhteydessa ja kompensoi moottorin
with lampétilan mahdollisen muutoksen edellisen
store | kdynnistyksen jalkeen. Tata vaihtoehtoa kaytetaan

moottorin parametrien paivittamiseen:
. Parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs).

. Parametri 1-33 Staattorin vuodon resistanssi
(X1).

. Parametri 1-34 Roottorin vuodon reaktanssi
(X2).

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

1-48 Inductance Sat. Point

Alue: Toiminto:

Size related* | [1 - 500 %] | Induktanssin saturaatiopiste.

3.2.8 1-5* Kuorm.riippum. as.

1-50 Moott. magnetisointi, kun nopeus 0

Tama parametri ei ole nakyvissa LCP:ssa.

Alue: Toiminto:
N MR HUOMAUTUS!
* 300 %]

Parametrilla Parametri 1-50 Moott.
magnetisointi, kun nopeus 0 ei ole
vaikutusta, kun parametri 1-10 Moott.
rakenne = [1] PM, ei avonapa SPM.

Kayta tata parametria yhdessa parametrin
parametri 1-51 Min.nopeus norm. magnetointi
[RPM] kanssa saadaksesi eri lampokuormituksen
moottorille sen kdydessa pienelld nopeudella.
Syota arvo, joka on prosenttiosuus nimellisesta
magnetointivirrasta. Jos asetus on liian pieni,
moottorin akselin momentti voi pienentya.

1-50 Moott. magnetisointi, kun nopeus 0

Tama parametri ei ole nakyvissa LCP:ssa.

Alue: Toiminto:
Magn. virta
100% f—————2
|
Par.1-50 ]
1
!
Par.1-51 Hz
1308A045.11 Par.1-52 RPM
Kuva 3.7 Moottorin magnetointi

1-51 Min.nopeus norm. magnetointi [RPM]

Tama parametri ei ole nakyvissa LCP:ssa.

Alue: Toiminto:
Size R HUOMAUTUS!
related* 300

Parametrilla

Parametri 1-51 Min.nopeus norm.
magnetointi [RPM] ei ole vaikutusta,
kun parametri 1-10 Moott. rakenne =
[1] PM, ei avonapa SPM.

RPM]

Aseta haluttu nopeus normaalille magneti-
sointivirralle. Jos nopeusasetus on
moottorin jattdmanopeutta alempi,
parametreilla parametri 1-50 Moott.
magnetisointi, kun nopeus 0 ja

parametri 1-51 Min.nopeus norm.
magnetointi [RPM] ei ole merkitysta.

Kayta tata parametria parametrin
parametri 1-50 Moott. magnetisointi, kun
nopeus 0 kanssa. katso Taulukko 3.6.

1-52 Min.nopeus norm. magnetointi [Hz]

Alue: Toiminto:
Size [0 - Aseta haluttu taajuus normaalille
related* 250.0 Hz] | magnetisointivirralle. Jos taajuus on

asetettu pienemmadksi kuin moottorin
jattamataajuus, parametri

parametri 1-50 Moott. magnetisointi, kun
nopeus 0 ei ole aktiivinen.

Kayta tata parametria parametrin
parametri 1-50 Moott. magnetisointi, kun
nopeus 0 kanssa. Katso Kuva 3.7.

1-53 Mallin vaihtotaajuus

Alue: Toiminto:
Size EERIHUOMAUTUS!
related* | 18.0

Tata parametria ei voi muokata
HzZl | moottorin kiydessa.

Flux-mallin vaihto

Sy6ta taajuusarvo 2 mallin viliselle vaihdolle
moottorin nopeuden maarittamista varten.
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1-53 Mallin vaihtotaajuus

1-53 Mallin vaihtotaajuus

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
Valitse arvo parametrien fumMx 0.1 fNMx0.125 o
parametri 1-00 Konfiguraatiotila ja il S _'§
parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate \C/S;irae?‘lte el é
asetusten perusteella. mOde'_J y &
Vaihtoehtoja on 2: P1-53 - fout
o vl dupeEln T daelln 2 Kuva 3.11 Parametri 1-00 Konfiguraatiotila
valillé tai = [0] Av. piirin nopeus,
. Vaihto muuttuvan virtatilan ja Flux- parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate =
mallin 2 valilla. [2] Flux-anturiton
HUOMAUTUS!
Koskee ainoastaan FC 302 -taajuus-
Alue: Toiminto:
RS I D sutl 0 V*| [0-100 V]| Taméan parametrin arvo alentaa moottorin
T el RE R EE, Ll | eielineili kentan heikentdmiseen kaytettavissa olevaa
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [1] maksimijinnitetts ja tuottaa enemman
Sl it g gatss Gell (2 Nivnan [ e elineaia jannitetta vaantdmomentille. Arvon suuren-
parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate asetus taminen lisa3 suurella nopeudella
on [3] Flux moott. tak.kytk. Taman parametrin pyséhtymisen riski.
avulla on mahdollista muokata vaihtopistetta,
jossa taajuusmuuttaja vaihtaa flux-mallin 1 ja
flux-mallin 2 valilla. Siita on hyotya erdissa
herkissa nopeus- ja momenttiohjaussovel- Matriisi [6]
luksissa. Alue: Toiminto:
fum X 0.1 fym x 0.125 - Size [0 - Syota jokaiseen taajuuspisteeseen jannite
’ f : § related* 1000 V] |[siten, ettd niistd muodostuu manuaalisesti
I é moottoria vastaava U/f-ominaiskayra.
B 2 Taajuuspisteet on madaritetty parametrissa
0153 o parametri 1-56 U/f-ominaiskdyrd - F.
Tama parametri on ryhméparametri [0-5],
Kuva 3.10 Parametri 1-00 Konfiguraatiotila = ja se toimii vain, kun parametrin
[11 Sulj. piirin nopeus tai [2] Momentti ja parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate
parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate = asetuksena on [0] U/F.
[3] Flux moott. tak.kytk.
Matriisi [6]
Muuttuva virta - flux-malli - anturiton L.
Tata mallia kaytetdan, kun parametrin Alue: Toiminto:
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [0] Size [0 - Syota taajuuspisteet siten, ettd niista
Av. piirin nopeus ja parametrin related* 1000.0 Hz] | muodostuu manuaalisesti moottoria
parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate asetus vastaava U/f-ominaiskéyrd.
on [2] Flux anturiton. Kunkin pisteen jannite maaritetaan
Flux-tilan nopeuden avoimessa piirissd nopeus parametrissa parametri 1-55 U/f-
méadritetddn virtamittauksesta. ominaiskdyrd - U.
Arvon frorm x 0.1 alapuolella taajuusmuuttaja Téma parametri on ryhmaparametri [0-5],
kdy muuttuva virta -mallin mukaan. Arvon faorm ja se toimii vain, kun parametrin
x 0.125 ylapuolella taajuusmuuttaja kéy flux- parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate
mallin mukaan. asetuksena on [0] U/f.
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Moottorin Jénnite = 1-59 Pyor. moott. kytk. testipulssien taajuus
Par 1-55 [x] 8 e s
A < Alue: Toiminto:
o
eSS - — — — — — — — o Size [O- Asynkroninen moottori: Aseta taajuus
55 related* 500 %] | pyorivaan moottoriin kytkeytymisen
! testipulsseille, joita kdytetadn moottorin
L ! : suunnan tunnistamiseen. Asynkronisille
\ ! ‘ moottoreille arvo 100 % tarkoittaa, ettd
1-552) — — — — — \ ! | jattama kaksinkertaistuu. Pienenna tuotettua
s e — \ ! : | vaantdmomenttia arvoa suurentamalla.
1-55[0] \ | | | Synkronimoottoreille tdmé arvo on prosen-
\ | . P .
. > tuaalinen osuus vapaasti pySrivan moottorin
1-56 1-56 1-56 1-56 1-56 1-56 . g 22 B
o] ] 21 3] 4] 15 Nnm,n-arvosta. Tamén arvon ylépuolella
Lihtotaajuus tehdaan aina kytkeytyminen pyorivaan
Par 1-56 [x] moottoriin. Taman arvon alapuolella
Kuva 3.12 U/f-ominaiskayri kaynnistymistila valitaan parametrissa
parametri 1-70 PM -kdynnistystila.

1-57 Torque Estimation Time Constant 3.2.9 1-6* Kuorm. riippuv. As.
Alue: Toiminto:
150 ms* | [50 - 1000 |[STU[OL/ TN UNATAY, 1-60 Kuormit. kompens. pienelld nopeudella
7] Tama parametri on kaytettavissa Alue: Toiminto:
ainoastaan ohjelmistoversiossa 100 %* | [0 - Sy6td prosenttiarvo, jolla jannite kompen-
48.XX. 300 %] soidaan suhteessa kuormaan, kun moottori
kay pienella nopeudella ja haluat tuottaa
Sy6ta vaantémomentin arvion aikavakio optimaalisen U/f-ominaiskdyran. Moottorin
mallin vaihtopisteen alapuolelle flux- koko maarittaa taajuusalueen, jolla tama
anturiton -ohjausperiaatteessa. parametri on aktiivinen.
Alue: Toiminto: 0.25 - 7.5 kW <10 Hz
Size (ERIHUOMAUTUS!
related* | 200 % | 754 parametri on saatavana vain VVC im 5
] + ) . | Par.1-60 Par1-61 &
-taajuusmuuttajalle. 100% é
«
HUOMAUTUS!
Tama parametri on kaytettavissa |
ainoastaan PM-moottoreissa. 60% - |
\
Asettaa virtatason pydrivdan moottoriin ‘
kytkeytymisen testipulsseille, joita kdytetaan ‘
moottorin suunnan tunnistamiseen. 100 % |
tarkoittaa Im,n. Saada arvo riittavan suureksi ‘
valttamaan kohinan vaikutus, mutta riittavan 0% ‘ e
alhaiseksi, jotta tarkkuus ei heikkene (virran on Vaihto e
pystyttdvd putoamaan nollaan ennen Kuva 3.13 Siirtyma
seuraavaa pulssia). Pienenna tuotettua vaanto-
momenttia arvoa pienentamalla.
Asynkronisten moottorien oletusarvo on 30 %, 1-61 Kuorm. kompens. suurella nopeudella
mutta se saattaa vaihdella PM-moottoreille. Alue: Toiminto:
PM-moottorien sa&tod varten arvo virittyy 100 %* | [0 - Syota prosenttiarvo, jolla jannite kompen-
moottorin SMV:n palautuksen ja d-akselin . .
P 300 %] s?ldaan suhteessa kuorrrTaan, kun moottori
kay suurella nopeudella ja haluat tuottaa

optimaalisen U/f-ominaiskdyran. Moottorin
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1-61 Kuorm. kompens. suurella nopeudella

Alue: Toiminto:

1-65 Resonanssivaimennuksen aikavakio

koko maarittaa taajuusalueen, jolla tama
parametri on aktiivinen.

Moottorin koko
0,25 - 7,5 kW

Siirtyma
>10 Hz

Taulukko 3.7 Siirtyman taajuus

1-62 Jattamakompensointi

Alue: Toiminto:
Size [-500 | Syota jattamakompensoinnin %-arvo
related* |- kompensoidaksesi toleransseja arvossa nmn.

500 %] |[Jattamakompensointi lasketaan automaat-
tisesti eli moottorin nimellisnopeuden nwN
perusteella.

Tama toiminto ei ole aktiivinen, kun
parametri parametri 1-00 Konfiguraatiotila on
[1] Sulj. piirin nopeus tai [2] Momentti
momenttiohjaus nopeuden takaisinkyt-
kenndlld tai kun parametri

parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate on [0]

U/f erikoismoottoritila.

1-63 Jattamdkompensoinnin aikavakio

Alue: Toiminto:
Size EHUOMAUTUS!

related* |5 s] Parametrilla Parametri 1-63 Jéittdmdi-

kompensoinnin aikavakio ei ole
vaikutusta, kun parametri 1-10 Moott.
rakenne = [1] PM, ei avonapa SPM.

Syota jattamakompensoinnin reaktionopeus.
Suuri arvo antaa hitaan reagoinnin ja pieni
arvo tekee reagoinnista nopeaa. Jos ilmenee
pieneen taajuuteen liittyvia resonanssion-
gelmia, kdyta suurempaa aika-asetusta.

1-64 Resonanssivaimennus

Alue: Toiminto:
ORI HUOMAUTUS!

h 500 %] Parametrilla Parametri 1-64 Resonanssivai-

mennus ei ole vaikutusta, kun
parametri 1-10 Moott. rakenne = [1] PM, ei
avonapa SPM.

Syota resonanssin vaimennusarvo. Aseta
parametri 1-64 Resonanssivaimennus ja

parametri 1-65 Resonanssivaimennuksen aikavakio
auttamaan suuritaajuuksisten resonanssion-
gelmien poistamisessa. Resonanssin oskillointia
pienennetdan lisaamalla parametrin

parametri 1-64 Resonanssivaimennus arvoa.

Alue: Toiminto:
5ms*| [5-50 ||glUI@ONXONRIAY,
ms]

Parametrilla Parametri 1-65 Resonanssi-
vaimennuksen aikavakio ei ole
vaikutusta, kun parametri 1-10 Moott.
rakenne = [1] PM, ei avonapa SPM.

Aseta parametri 1-64 Resonanssivaimennus ja
parametri 1-65 Resonanssivaimennuksen
aikavakio auttamaan suuritaajuuksisten
resonanssiongelmien poistamisessa. Syota
parhaan vaimennuksen tuottava aikavakio.

1-66 Min.virta pienella nopeudella

Alue: Toiminto:
Size [1- | Syota pienin moottorivirta pienelld nopeudella,
related* | 200 % | katso parametri 1-53 Mallin vaihtotaajuus.

] Taman virran suurentaminen parantaa
moottorin momenttia pienelld nopeudella.
Parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella on
kaytossa ainoastaan, kun parametrin
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [0]
Av. piirin nopeus. Alle 10 Hz nopeuksilla
taajuusmuuttaja kay moottorin lapi kulkevalla
vakiovirralla.

Yli 10 Hz nopeuksille taajuusmuuttajan
moottorin flux-malli ohjaa moottoria.
Parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja ja/tai
parametri 4-17 Generatiivinen momenttiraja
saatavat automaattisesti parametria

parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella.
Arvoiltaan suurin parametri saataa parametria
parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella.
Parametrin parametri 1-66 Min.virta pienelld
nopeudella virta-asetus muodostuu momenttia
tuottavasta virrasta ja magnetointivirrasta.
Esimerkki: Aseta parametrin

parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja
arvoksi 100 % ja parametrin

parametri 4-17 Generatiivinen momenttiraja
arvoksi 60 %. Parametrin

Parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella
arvoksi saatyy automaattisesti noin 127 %
moottorin koosta riippuen.

1-67 Kuormitustyyppi

Tama parametri on kaytettavissd ainoastaan mallissa FC 302.

Optio: Toiminto:
[0] * [ Passiiv. Kuljettimille, puhaltimelle ja pumppusovel-
kuorm. luksiin.
[1] | Aktiiv. Kéayta nostosovelluksiin. Tamé vaihtoehto
kuorm. sallii taajuusmuuttajan rampin nousun
nopeudesta 0 kierrosta minuutissa (rpm).
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1-67 Kuormitustyyppi
Tama parametri on kdytettdvissa ainoastaan mallissa FC 302.

Optio: Toiminto:

Kun [1] Aktiiv. kuorm. on valittuna, aseta
parametri maksimimomenttia vastaavalle
parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella
tasolle.

1-68 Minimi inertia

Alue: Toiminto:

0 kgmz* [0.0000 - Paranna moottorin momentin
10000.0000 lukemaa ja siten arviota akselin
kgmz] mekaanisesta vaantomomentista

syottamalla moottorin inertia. Kdytet-
tavissa ainoastaan flux-
ohjausperiaatteessa.

1-69 Maksimi inertia

Alue: Toiminto:
ezl BEOLEY Koskee ainoastaan mallia FC
kgm?]

302.
Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Aktiivinen vain avoimessa flux-
piirissa. Kaytetaan
kiihdytysmomentin laskemiseen
pienelld nopeudella. Kaytetaan
momenttirajan saatimessa.

3.2.10 1-7* Kdynnistyssaadot

1-70 PM -kdynnistystila

Valitse kdynnistystila. Tama tehddan VVCt-ohjausytimen alusta-
miseksi aikaisemmin vapaasti kdyvaa moottoria varten. Kumpikin
valinta arvioi nopeuden ja kulman. Aktiivinen ainoastaan PM- ja
SynRM-moottoreissa VVC*-tilassa.

Optio: Toiminto:
[0] * | Roottorin Arvioi roottorin sahkdisen kulman ja
tunnistus kayttaa kulmaa aloituspisteena.

Vakiovalinta VLT® AutomationDrive-
sovelluksiin.

[1] | Paikoitus Paikoitustoiminto kayttda tasavirtaa
staattorin kaamin yli ja pyorittaa
roottoria sahkoiseen 0-asentoon
(valitaan yleensd HVAC-sovelluksiin).
Paikoitusvirta ja -aika maaritetdan
parametreissa parametri 2-06 Paikoi-
tusvirta ja parametri 2-07 Paikoitusaika.

1-71 Kaynnistysviive

Alue:

Toiminto:

0s*| [0-2555]

Taméa parametri koskee kohdassa

parametri 1-72 Kdynnistystoiminto valittua
kdynnistystoimintoa.

limoita tarvittava aikaviive ennen kiihdytyksen
aloittamista.

1-72 Kaynnistystoiminto

tajarru/viive

Optio: Toiminto:
Valitse kdynnistysviiveen aikana kaytettdva
kdynnistystoiminto. Tama parametri linkittyy
parametriin parametri 1-71 Kdynnistysviive.

[0] | Tasavir- Virroittaa moottorin tasavirtapitovirralla

tapito/viive | (parametri 2-00 DC-pitovirta) kaynnistysviiveen

aikana.

[1] | Tasavir- Virroittaa moottorin tasajarrutuspitovirralla

(parametri 2-01 DC-jarrun virta) kdynnistys-
viiveen aikana.

[2] | Rullaus-/
* viiveaika

Moottori rullasi kdynnistysviiveen aikana
(vaihtosuuntaaja pois paalta).

[3] | Kdynn.nop.
myotap.

Mahdollinen ainoastaan VVC*-taajuusmuut-
tajassa.

Yhdista kohdassa parametri 1-74 Kdynnistys-
nopeus [RPM] kuvattu toiminto ja

parametri 1-76 Kdynnistysvirta kaynnistysvii-
peessa.

Ohjearvoviestin kdyttamasta arvosta
riippumatta ldhtonopeus kayttaa parametrin
parametri 1-74 Kdynnistysnopeus [RPM] tai
parametri 1-75 Kdynnistysnopeus [Hz] kaynnis-
tysnopeutta ja lahtovirta vastaa parametrin
parametri 1-76 Kdynnistysvirta kaynnistysvirran
asetusta. Tata toimintoa kaytetaan tyypillisesti
nostosovelluksiin ilman vastapainoa ja
erityisesti sovelluksiin, joissa on myGtapaivaan
kaynnistyva ja sitten ohjearvon suuntaan
pyoriva kartioankkurimoottori.

[4] | Vaakataso-
kaytto

Mahdollinen ainoastaan VVC*-taajuusmuut-
tajassa.

Kohdissa parametri 1-74 Kdynnistysnopeus
[RPM] ja parametri 1-76 Kdynnistysvirta kaynnis-
tysviipeen aikana kuvatun toiminnon
tuottamiseksi. Moottori pyorii ohjearvon
suuntaan. Jos ohjearvoviesti on nolla (0),
parametri parametri 1-74 Kdynnistysnopeus
[RPM] ohitetaan ja lahtonopeudeksi tulee nolla
(0). Lahtovirta vastaa parametrissa

parametri 1-76 Kdynnistysvirta asetettua
kaynnistysvirtaa.

[5] | VVC+/Flux
myotap.

Ainoastaan kohdassa parametri 1-74 Kdynnistys-
nopeus [RPM] kuvatulle toiminnolle.

Kéynnistysvirta lasketaan automaattisesti. Tama
toiminto kdyttda ainoastaan kdynnistysviiveajan
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1-72 Kaynnistystoiminto

Optio: Toiminto:

kaynnistysnopeutta. Lahtonopeus on ohjearvo-
viestin asettamasta arvosta rijppumatta
parametrin parametri 1-74 Kdynnistysnopeus
[RPM] kaynnistysnopeusasetus. Asetuksia [3]
Kdynn. nop. mydtdp. ja [5] VVC/Flux myotdp.
kaytetaan tyypillisesti nostosovelluksissa.
Asetusta [4] Kdynn. nop/virta ohjearvosuunt.
kaytetdan erityisesti vastapainolla varustetuissa
sovelluksissa ja vaakasuuntaiselle liikkeelle.

[6] | Nost. mek.
jrele miseksi (parametri 2-24 Pysdytysviive —

Mekaanisen jarrun ohjaustoimintojen kaytta-

parametri 2-28 Vahv. lisdjénnitekerroin). Tama
parametri on aktiivinen ainoastaan flux-ohjaus-
periaatteessa, moottorin takaisinkytkentaa
kayttavassa tilassa tai anturittomassa tilassa.

[7] | VVC+/Flux

counter-cw
1-73 Kytkeyt. pyoriv. moott.
Optio: Toiminto:
HUOMAUTUS!
Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.
Taméan toiminnon avulla voidaan ajaa kiinni
moottori, joka pyorii vapaasti sahkokatkon
seurauksena.
[0] | Pois Pois kaytosta
kaytosta
[1] | Kaytossa Sallii taajuusmuuttajan ajaa kiinni pyorivaan

moottoriin ja ohjata sita.

Kun parametri 1-73 Kytkeyt. pyériv. moott. on
kaytossa, parametreilla parametri 1-71 Kdynnis-
tysviive ja parametri 1-72 Kdynnistystoiminto ei
ole toimintoa. Kun parametri 1-73 Kytkeyt.
pyériv. moott. on kaytdssa, parametreja
parametri 1-58 Pyor. moott. kytk. testipulssien
virta ja parametri 1-59 Pyér. moott. kytk.
testipulssien taajuus kaytetdan pyorivaan
moottoriin kytkeytymisen ehtojen madritta-
miseen.

[2] | KaytOssa

HUOMAUTUS!

Tata toimintoa ei suositella nostosovelluksiin.
Yli 55 kW tehotasoilla on kdytettdva flux-tilaa parhaan
suorituskyvyn saavuttamiseksi.

HUOMAUTUS!

Parhaan pyodrivdaan moottoriin kytkeytymisen
suorituskyvyn saavuttamiseksi parametrien
parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs) -
parametri 1-35 Pddreaktanssi (Xh) on oltava oikein.

1-74 Kaynnistysnopeus [RPM]

Alue: Toiminto:

Size [0 - 600 | Aseta moottorin kdynnistysnopeus
related* RPM] Kaynnistyssignaalin jalkeen lahténopeus
hyppaa asetusarvoon. Aseta kohdassa
parametri 1-72 Kdynnistystoiminto kdynnis-
tystoiminnoksi [3] Kdynn. nop. myétdp., [4]
Vaakatasokdytt6 tai [5] VVC/Flux myétdp. ja
aseta kaynnistysviiveen aika kohdassa

parametri 1-71 Kdynnistysviive.

1-75 Kaynnistysnopeus [Hz]

Alue: Toiminto:

Size [O- Tata parametria voi kdyttaa nostosovel-

related* 500.0 luksiin (kartioankkuri) Aseta moottorin
Hz] kaynnistysnopeus Kaynnistyssignaalin

jalkeen lahtonopeus hyppaa asetusarvoon.
Aseta kohdassa parametri 1-72 Kdynnistys-
toiminto kaynnistystoiminnoksi [3] Kdynn.
nop. myétdp., [4] Vaakatasokdytté tai [5] VWC
*/Flux myétdp. ja aseta kdynnistysviiveen
aika kohdassa parametri 1-71 Kdynnis-
tysviive.

1-76 Kaynnistysvirta

Alue: Toiminto:
0 [O- Jotkin moottorit, esimerkiksi kartioankkuri-
A* | par. moottorit, tarvitsevat suuremman virran/
1-24 A] | kdynnistysnopeuden roottorin irt kytkemiseksi.

Saat tdman lisdyksen asettamalla tarvittavan virran
kohdassa parametri 1-76 Kdynnistysvirta. Aseta
parametri 1-74 Kdynnistysnopeus [RPM]. Aseta
kohdassa parametri 1-72 Kdynnistystoiminto
kaynnistystoiminnoksi [3] Kdynn. nop. myétdp. tai

aina

131 | Enabled Ref. [4] Vaakatasokdytto ja aseta kdynnistysviiveen aika
Dir kohdassa parametri 1-71 Kdynnistysviive.

[4] | Enab. Tata parametria voi kdyttaa nostosovelluksiin
Always Ref. (kartioankkuri)
Dir.
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3.2.11 1-8* Pysaytyssaadot

1-80 Toiminto pysaytet.

Optio: Toiminto:
[5] | Coast at Kun ohjearvo on pienempi kuin
Optio Toiminto: low parametri 1-81 Min.nopeus toiminnolle pysdyt.
Valitse taajuusmuuttajan toiminto pysaytysko- reference | [rpm], moottori kytketddn irti taajuusmuut-
mennon jdlkeen tai sen jalkeen, kun nopeus on tajasta.
hidastettu asetuksiin, jotka on maaritetty 6] | Moott.
parametrissa parametri 1-81 Min.nopeus tark,
toiminnolle pysdyt. [rom]. halytys
[0] | Rullaus Jattaa moottorin vapaaseen tilaan. Moottori on 3 e m
o ) 1-81 Min.nopeus toiminnolle pysayt. [rpm]
* kytketty irti taajuusmuuttajasta.
Alue: Toiminto:
1] | Tasavir- Moottorille sy6tetddn tasavirtapitovirta (katso
= ) ) 4 o 3 ( Size related* | [0 - 600 RPM] | Aseta nopeus, jolla
tapito parametri 2-00 DC-pitovirta). X _ "
parametri 1-80 Toiminto pysdytet.
[2] | Moott. Tarkistaa, onko moottori kytketty. aktivoidaan.
tark.
[3] | Esimagne- | Muodostaa magneettikentan moottorin ollessa 1-82 Min.nopeus toiminnolle pysayt. [Hz]
tointi pysdytettynd. Taman avulla moottori voi tuottaa Alue: Toiminto:
akkaisille kaynnistyski ill i - PR - —
perakkaisille kaynnistyskomennoille momenttia Size related* | [0 - 20.0 Hz] [ Aseta laht6taajuus, jolla aktivoidaan
nopeasti (ainoastaan asynkroniset moottorit). : . ..
parametri 1-80 Toiminto pysdytet..
Tama esimagnetointitoiminto ei auta aivan
ensimmaisen kdynnistyskomennon yhteydessa. 1-83 Tasmallinen pyséytystoiminto
Koneen esimagnetoimiseksi ensimmaista Optio: Toiminto:
kaynnistyskomentoa varten on kaytettavissa H U O M A UTUS
kaksi erilaista ratkaisua: -

1. Kaynnista taajuusmuuttaja 0 kierrosta Tata parametria ei voi muokata
minuutissa (rom) ohjearvolla ja odota moottorin kéydessa.

P4l retiiatiin ailevElisE ERRER Koskee ainoastaan mallia FC 302.
nopeuden ohjearvon suurentamista.

2. Aseta parametrissa [0] | Tarkka Optimaalinen ainoastaan, kun toimintanopeus
parametri 1-71 Kéynnistysviive ramppipys. | on vakio, esimerkiksi kuljettimen hihnan
vaadittava esimagnetointiaika (2-4 nopeus. Tama on avoimen piirin ohjaus.
T g Tuottaa pysaytyspisteessa suuren toistuvan
kioiden kuvaus jaljempana tdssa tarkkuuden.
luvussa.) [1] [Lask. pys. ja | Laskee pulssien maaran, tyypillisesti pulssian-

3. Aseta parametrin noll. turilta saadun, ja tuottaa pysdytyssignaalin,
parametri 1-72 Kéynnistystoiminto kun parametrissa parametri 1-84 Tdsm.
arvoksi joko [0] Tasavirtapito tai [1] pysdytyslaskurin arvo esimadritetty pulssimaara
Tasavirtajarrutus. on vastaanotettu liittimeen 29 tai liittimeen 33.

Tama on suora takaisinkytkenta yksisuuntaisen

4. Aseta tasavirtapidon tai tasavirtajarru- . -

¥ ) elle suljetun piirin kanssa.
tuksen vnr.ran suuruu.s u? . Laskuritoiminto aktivoidaan (aloittaa
(parametri 2-00 DC-pitovirta tai ajoituksen) kaynnistyssignaalin alussa (kun
parametri 2-01 DC~jarrun virta) yhta . . . = e -
signaali muuttuu pysdytyksesta aloitukseksi).
suureksi kuin |_pre-mag = Unom/1.73x . . . .
. Rampin 0 kierrosta minuutissa (rpm)
Xh). nopeuteen laskun aikana lasketut pulssit
Roottorin aikavakion ndyteajat = nollataan kunkin tasmallisen pysaytyksen
(Xh+X2)/(6.3*Freq_nom*Rr) jalkeen.
1kW=02s
0 5 o 1 [2] |Lask.pys., ei | Sama kuin [2] Lask. pys. ja noll., mutta rampin
=05s
noll. 0 kierrosta minuutissa (rpm) nopeuteen laskun
100 kW = 1.7 s . . . .
aikana laskettujen pulssien maara vahennetdan
1000 kW = 2.5 s . .. . .
kohdassa parametri 1-84 Tdsm. pysdytyslaskurin
[4] | DC-jannite | Kun moottori on pysdytettynd, arvo sydtetysta laskuriarvosta.
uo parametri 1-55 U/f-ominaiskdyrd - U [0] maarittaa T4ta nollaustoimintoa voi kayttdd kompen-
jannitteen 0 Hz taajuudella. soimaan rampin laskun aikaisen lisamatkan ja
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1-83 Tasmallinen pysadytystoiminto

1-84 Tasm. pysaytyslaskurin arvo

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
vahentdmdan mekaanisten osien vahitellen 100000* | [0 - Syota laskurin arvo, jota kdytetdan
tapahtuvan mekaanisen kulumisen vaikutusta. 999999999 ] | integroidussa tasmaéllinen pysaytys -
[3] [ Nop. komp. | Pysdyttaa tarkasti samaan kohtaan kulloi- toirrjinnoss?a .pammem 1-83 Tasmallinen
pys. sestakin nopeudesta riippumatta. pysdytystoiminto.
Pysdytyssignaalia viivastetaan sisdisesti, kun it el G Iidimesss) 26
kulloinenkin nopeus on pienempi kuin suurin 33 on 110 kHz.
nopeus (asetetaan parametrissa HUOMAUTUS!
parametri 4-19 Enimmadiisldhtétaajuus). Ei kiytdssa valinnoissa [0] Tarkka
Viive lasketaan taajuusmuuttajan ohjearvono- ramppipys. ja [3] Nop. komp. pys.
peuden perusteella, ei todellisen nopeuden kohdassa
perusteella. Varmista, ettd taajuusmuuttaja on parametri 1-83 Tésmiillinen
rampannut ylés ennen nopeuskompensoidun pyséytystoiminto.
pysaytyksen aktivoimista.
[4] | Komp. Sama kuin Nop. komp. pys., mutta rampin 0
lask.pys. kierrosta minuutissa (rpm) nopeuteen laskun
+noll. aikana lasketut pulssit nollataan kunkin Alue: Toiminto:
tasmallisen pysaytyksen jalkeen. 10 [0 - Syéta anturien, PLC:iden jne. kohdassa
151 | Komp. Sama kuin Nop. komp. pys., mutta rampin 0 ms* 100 ms] | parametri 1-83 Tdsmdllinen pysdytystoiminto
lask.p, ei kierrosta minuutissa (rpm) nopeuteen laskun kaytettdva viiveaika. Nopeuskompensoitu
noll aikana laskettujen pulssien maara vahennetaan pysaytys -tilassa eri taajuuksien viiveaika
kohdassa parametri 1-84 Tdsm. pysdytyslaskurin vaikuttaa pysaytystoimintoon huomattavasti.
arvo syotetysta laskuriarvosta. HUOMAUTUS!
Tata nollaustoimintoa voi kdyttaa kompen- Ei kéytossa valinnoissa [0] Tarkka
soimaan rampin laskun aikaisen lisamatkan ja ramppipys., [1] Lask.pys ja noll. ja [2]
vahentdamdan mekaanisten osien vahitellen Lask.pys., ei noll. parametrissa
tapahtuvan mekaanisen kulumisen vaikutusta. parametri 1-83 Tasmiillinen pysytys-
Tasmaéllinen pysdytys -toiminnot ovat hyddyllisia toiminto.
sovelluksissa, joissa vaaditaan suurta tarkkuutta.

Tavallista pysdytyskomentoa kdytettdessa tarkkuus
maaraytyy sisdisen tehtdvdajan mukaan. Ndin ei tapahdu
kaytettdessa tasmallinen pysdytys -toimintoa. Se poistaa
riippuvuuden tehtdvdajasta ja parantaa tarkkuutta
olennaisesti.

Taajuusmuuttajan toleranssi maaraytyy yleensa sen
tehtdvdajasta. Toisaalta tasmallinen pysdytys -toimintoa
kaytettdessa toleranssi ei riipu tehtdvdajasta, silla pysaytys-
signaali keskeyttaa taajuusmuuttajan ohjelman
suorittamisen valittdomasti. Tdsmallinen pysdytys -toiminto
tuottaa erittdin tarkasti toistettavan viipeen pysaytyssig-
naalin antamisesta alas ramppauksen alkuun. Tekemalla
testin voit maarittda taman viipeen, silld se on anturin,
PLC:n, taajuusmuuttajan ja mekaanisten osien summa.

Ihanteellisen tarkkuuden saavuttamiseksi alas ramppauksen
aikana pitdisi olla vahintaan 10 syklia, katso:
. Parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika.

. Parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika.
. Parametri 3-62 Ramppi 3 rampin seisonta-aika.
. Parametri 3-72 Ramppi 4 rampin seisonta-aika.

Tasmallinen pysdytystoiminto madritetdan tdssa ja se
otetaan kayttoon digitaalitulon avulla liittimessa 29 tai 33.

3.2.12 1-9* Moottorin lampdtila

1-90 Moottorin lamposuojaus

Optio: Toiminto:

Moottorin lamposuojaus voidaan toteuttaa
erilaisilla tekniikoilla:

. Moottorin kaamitysten PTC-anturilla,
joka on kytketty yhteen analogisista
tai digitaalisista tuloista
(parametri 1-93 Termistorildhde).
Katso kappale 3.2.13 PTC-termistori-
yhteys.

. Analogiseen tuloon kytketyn
moottorin kadamityksen KTY-anturin
vélityksella (parametri 1-96 KTY-
termistorin resurssi). Katso
kappale 3.2.14 KTY-sensorin kytkentd.

. Laskemalla lampokuormitus (ETR =
elektroninen lamporele) todellisen
kuormituksen ja ajan pohjalta.
Laskettua lampokuormitusta
verrataan moottorin nimellisvirtaan

MG33MM20
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1-90 Moottorin lampdsuojaus 1-90 Moottorin lamposuojaus

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
ImN ja moottorin nimellistaajuuteen [21] | Advanced
fmN. Katso myos kappale 3.2.15 ETR ETR

ja kappale 3.2.16 ATEX ETR. HUOMAUTUS.
Jos [20] ATEX ETR on valittuna, toimi suunnitteluoppaan
asiaa koskevan luvun ohjeiden sekd moottorin
valmistajan ohjeiden mukaisesti.

. Mekaanisen lampokytkimen (Klixon-

tyyppisen) kautta, Katso
kappale 3.2.17 Klixon.

Pohjois-Amerikan markkinoita varten: ETR-

toiminto antaa NEC:n mukaisen luokan 20
o sranen HUOMAUTUS!

moottorin ylikuormitussuojan.
Jos [20] ATEX ETR on valittuna, aseta parametrin
parametri 4-18 Virtaraja arvoksi 150 %.

[0] | Ei suojausta | Jatkuvasti ylikuormitettu moottori, kun
varoitusta tai taajuusmuuttajan laukaisua ei
tarvita.

3.2.13 PTC-termistoriyhteys

[1] | Termistorin | Aktivoi varoituksen, kun kytketty termistori tai

varoitus KTY-anturi moottorissa reagoi moottorin R4 o
ylikuumentuessa. o) 8
[2] | Termistorin Pysdyttaa (laukaisee) taajuusmuuttajan, kun %
laukaisu kytketty termistori tai KTY-anturi moottorissa -
reagoi moottorin ylikuumentuessa.
4000
Termistorin poiskytkeytymisarvon on oltava >
3 kQ. 3000
Integroi moottorin termistori (PTC-anturi) 1330 /
kaamityksen suojausta varten.
[3]1 | ETR-varoitus | Laskee kuormituksen, kun asetukset 1 ovat 550
1 aktiivisina, ja aktivoi varoituksen naytolle, kun
moottori on ylikuormittunut. Ohjelmoi
varoitussignaali jonkin digitaalilahdon kautta. 230
[4] | ETR-laukaisu | Laskee kuormituksen, kun asetukset 1 ovat T
1 aktiivisina, ja pysayttaa (laukaisee) taajuus- .
muuttajan, kun moottori on ylikuormittunut. Bra
Ohjelmoi varoitussignaali jonkin digitaali- -20°C B nimellinen -5°C Snimellinen +5°C

Ynominel
ldhdon kautta. Signaali tulee nékyviin

varoitustilanteessa ja taajuusmuuttajan Kuva 3.14 PTC-profiili

lauetessa (terminen varoitus).

(] | ETR-varoitus Kayttden digitaalituloa ja 10 Vin sybttos:

2 Esimerkki: Taajuusmuuttaja laukaisee, kun moottorin
[6] | ETR-laukaisu lampétila on liian korkea.

2 Parametriasetukset:
[7] | ETR-varoitus o Aseta kohdan parametri 1-90 Moottorin

3 ldmpdsuojaus asetukseksi [2] Termistorin laukaisu.
[8] | ETR-laukaisu

3 . Aseta kohdan parametri 1-93 Termistorildihde
] [ETRvaroitus asetukseksi [6] Digitaalitulo.

4
[10] | ETR-laukaisu

4
[20] | ATEX ETR Aktivoi lampdvalvontatoiminnon Ex-e-mootto-

reihin ATEX-olosuhteisiin. Mahdollistaa
toiminnot parametri 1-94 ATEX ETR cur.lim.
speed reduction, parametri 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq. ja parametri 1-99 ATEX ETR
interpol points current.
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3 ° 3.2.14 KTY-sensorin kytkenta
+ A
39[42[50[53[54]55 =
0|0|0|0|0|0 2 HUOMAUTUS!
SSP00 Ainoastaan FC 302.
OFF
1213)18,19)27]29,32)3320 37 KTY-antureita kdytetdan erityisesti kestomagneettiservo-
O|0|0|0|0[0|0|0|0|O . . . .
olololololololplolo moottoreissa (PM-moottoreissa) moottorin parametrien
saatamiseksi dynaamisesti, kuten staattorin resistanssin
% ON _ (parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs)) PM-moottoreissa
PTC / Thermistor <800 Q) s27ka R ja myos roottorin resistanssin (parametri 1-31 Roottorin

resistanssi (Rr)) asynkronisissa moottoreissa, moottorin

Kuva 3.15 PTC-termistoriyhteys - digitaalitulo . . . =
kaamityksen lampétilasta riippuen. Kaava on:

Kayttden analogista tuloa ja 10 V:n sy&ttda: Rs = Reygrc x (1 + o, xAT) [0] JOSSA @, = 0.00393

Esimerkki: Taajuusmuuttaja laukaisee, kun moottorin

lampédtila on liian korkea. KTY-antureita voi kdyttdaa moottorin suojaukseen
Parametriasetukset: (parametri 1-97 KTY-kynnystaso).
. Aseta kohdan parametri 1-90 Moottorin FC 302 -taajuusmuuttajaan sopii kolme eri KTY-anturi-
ldmpésuojaus asetukseksi [2] Termistorin laukaisu. tyyppid, jotka on maaritetty kohdassa parametri 1-95 KTY-

anturityyppi. Kulloisenkin anturin lampatilan voi lukea

¢ Aseta kohdan parametri 1-93 Termistorildhde parametrista parametri 16-19 KTY-anturin Idmpétila.

asetukseksi [2] Analoginen tulo 54.

g ': 4500
T a 2
39(42|50 (53|54 |55 P ~
[ i | POIS g 4000 a
O]0|0[0]0|0 @ 2
O|0|P|O|D|O a
e 1500
3000
PAAI IF > g 2500
istori 3.0kQ R Y
PTC / Termistori < 30kQ :
“w 2000
Kuva 3.16 PTC-termistoriyhteys - analogiatulo €
1500
Tulo Syottojannite Poiskytkeytymisen 1000
digitaalinen/ kynnysarvot 500
analoginen
Digitaalinen 0V <800 0=2.7 kQ 0
-25 0 25 50 75 100 125 150
Analoginen 1m0V <3.0 kQ=3.0 kQ Temperature [°C]
‘ KTY type 1 ———-KYtype2  ~------ KTY type 3
Taulukko 3.8 Poiskytkeytymisen kynnysarvot
Kuva 3.17 KTY-tyypin valinta
Tarkista, etta valittu sy6ttéjannite vastaa kdytetyn termis-
torielementin arvoja. KTY-anturi 1: 1 kQ 100 °C lampétilassa (esimerkiksi Philips
KTY 84-1)
KTY-anturi 2: 1 kQ 25 °C lampdtilassa (esimerkiksi Philips
KTY 83-1)
KTY-anturi 3: 2 kQ 25 °C lampdtilassa (esimerkiksi Infineon
KTY-10)
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HUOMAUTUS!

Jos moottorin lampéotilaa kdytetdaan termistorin tai KTY-
anturin kautta, PELV-vaatimukset eivat toteudu, jos
moottorin kdamitysten ja anturin valilla on oikosulkuja.
PELV-vaatimusten tayttamiseksi anturiin on asennettava
lisderistysta.

3.2.15 ETR

Laskelmissa arvioidaan pienemman kuormituksen tarve
pienemmilld nopeuksilla moottoriin sisaltyvan puhaltimen
vahdisemman jadhdytyksen vuoksi.

t[s]

2000

175ZA052.11

1000

600 .
500

400 ANEEA
300

200

~N
100 T~ fOUT=1xfMN
~ _ fOUT = 2 x fMN
60 —
50 —
40
30

20

fOUT=0,2xfMN

10 M
0 12 14 16 18 20 IMN

Kuva 3.18 ETR-profiili

3.2.16 ATEX ETR

VLT® PTC-termistorikortti MCB 112 tarjoaa moottorin
ldmpotilan ATEX-hyvdksytyn valvonnan. Vaihtoehtoisesti

voidaan kayttda ulkoista ATEX-hyvdksyttyd PTC-suojalaitetta.

HUOMAUTUS!

Kéyta tahan toimintoon vain ATEX Ex-e -hyvaksyttyja
moottoreita. Katso moottorin tyyppikilpi, hyvaksyntato-
distus ja datalehti tai ota yhteytta moottorin
toimittajaan.

Ohjattaessa Ex-e-moottoria "lisdturvallisuusehdoin on
tarkeda varmistaa tietyt rajoitukset. Ohjelmoitavat
parametrit kuvataan kohdassa Taulukko 3.9.

Toiminta Asetus

Parametri 1-90 Moottorin [20] ATEX ETR

ldmpdsuojaus

Parametri 1-94 ATEX ETR 20%
cur.lim. speed reduction

Toiminta

Asetus

Parametri 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq.

Parametri 1-99 ATEX ETR
interpol points current

Moottorin tyyppikilpi.

Parametri 1-23 Moottorin
taajuus

Sy6ta sama arvo kuin
parametrissa

parametri 4-19 Enimmdisldhto-
taajuus.

Parametri 4-19 Enimmdiisldhté-
taajuus

Moottorin tyyppikilpi, mahdol-
lisesti redusoituna pitkien
moottorikaapeleiden, siniaalto-
suodattimen tai alennetun
verkkojannitteen vuoksi

Parametri 4-18 Virtaraja

Pakotettu arvoon 150 %
parametrilla 1-90 [20]

Parametri 5-15 Liitin 33,
digitaalitulo

[80] PTC-kortti 1

Parametri 5-19 Liitin 37
turvapysdytys

[4] PTC 1 Halytys

Parametri 14-01 Kytkentdi-
taajuus

Tarkista, ettd oletusarvo tayttaa
moottorin tyyppikilven
vaatimuksen. Ellei, kdyta siniaal-
tosuodatinta.

Parametri 14-26 Lauk.viive

vaihtos. vian esiintyessd

0

Taulukko 3.9 Parametrit

HUOMAUTUS!

Vertaa moottorin valmistajan asettamaa minikytkentataa-
juusvaatimusta taajuusmuuttajan
minimikytkentdtaajuuden oletusarvoon parametrissa
parametri 14-01 Kytkentdtaajuus. Jos taajuusmuuttaja ei
tayta tata vaatimusta, on kdytettava siniaaltosuodatinta.

Lisdtietoja ATEX ETR:n lampdvalvonnasta on kohdassa
Sovellushuomautus FC 300 ATEX ETR Idmpévalvontatoi-

minnolle.

3.2.17 Klixon

Klixon-tyyppisesséd limpokatkaisimessa kiytetdan KLIXON®-
metallilautasta. Ennalta maaratylla ylikuormituksella
lautasen l3dpi kulkevan virran aiheuttava lampd aiheuttaa

laukaisun.

Kayttden digitaalituloa ja 24 V:n syottoa:
Esimerkki: Taajuusmuuttaja laukaisee, kun moottorin

lampétila on liilan korkea.
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Parametriasetukset:
. Aseta kohdan parametri 1-90 Moottorin
ldmpédsuojaus asetukseksi [2] Termistorin laukaisu.

. Aseta kohdan parametri 1-93 Termistorildhde
asetukseksi [6] Digitaalitulo.

3 2 =

+ <> 0 OFF in

\12\\13\\18\\19\\27\\29\\32\\33\\20\\37\ g

oO|olo|o|olololololo 2
HOHOHO\ \OHOH | HOHO\

PTC / Thermistor <66KkQ >108kQ R

Kuva 3.19 Termistoriyhteys

1-91 Moott. ulk. puhallin

Optio: Toiminto:
[0] * [ Ei
kaytossa

Ulkoista puhallinta ei vaadita, moottorin tehoa
siis redusoidaan pienelld nopeudella.

[11 | Kylla Kayttaa ulkoista puhallinta (ulkoinen
ilmanvaihto), joten moottorin tehoa ei tarvitse
redusoida pienelld nopeudella. Kohdan

Kuva 3.18ylempéa kayrda (four = 1 x fun)
noudatetaan, jos moottorivirta on pienempi
kuin moottorin nimellisvirta (katso

parametri 1-24 Moottorin virta). Jos moottorivirta
on suurempi kuin nimellisvirta, kayttdaika
pienenee edelleen kuin jos puhallinta ei ole
asennettu.

1-93 Termistorildhde

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kadydessa.

HUOMAUTUS!

Aseta digitaalitulon asetukseksi [0]
PNP - Active at 24 V parametrissa
parametri 5-00 Digit. I/O-tila.

Valitse tuloliitdntd, johon termistori (PTC-
anturi) tulee kytked. Analogista tulo-
optiota [1] Analoginen tulo 53 tai [2]
Analoginen tulo 54 ei voi valita, jos
analoginen tulo on jo kaytossa ohjearvojen
lahteena (valittu parametrissa

parametri 3-15 Ohjearvo 1 Léhde,
parametri 3-16 Ohjearvo 2 Léhde tai
parametri 3-17 Ohjearvo 3 Léhde).

Valitse VLT® PTC-termistorikorttia MCB 112
kaytettdessa aina [0] Ei mitddn.

[0] * | Ei mitaan

1-93 Termistorildhde

‘ i

Optio: Toiminto:
[1]1 | Analoginen

tulo 53
[2] | Analoginen

tulo 54

[3] | Digit.tulo 18
[4] | Digit.tulo 19
[5]1 [ Digit.tulo 32
[6] | Digit.tulo 33

HUOMAUTUS!

Koskee ainoastaan mallia FC 302.

1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction

Alue: Toiminto:

0 %* [ [0 - 100 %] [ Nakyvilla ainoastaan, jos
parametri 1-90 Moottorin Idmpédsuojaus on
[20].

Madrita reaktio Ex-e-virran rajalla kdyttamiselle.

0%: Taajuusmuuttaja ei muuta mitaan, se vain antaa
varoituksen 163, ATEX ETR cur.lim.warning.

>0%: Taajuusmuuttaja antaa varoituksen 163, ATEX ETR
cur.lim.warning ja redusoi moottorin nopeutta rampin 2
mukaan (parametriryhma 3-5* Ramppi 2).

Esimerkki:

Todellinen ohjearvo = 50 kierrosta minuutissa (rpm)
Parametri 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction = 20%
Tuloksena saatava ohjearvo = 40 kierrosta minuutissa (rpm)

1-95 KTY-anturityyppi

Optio: Toiminto:

Valitse kaytettava KTY-anturin tyyppi.
Ainoastaan FC 302.

[0] * | KTY-anturi 1 [ 1 kQ 100 °C lampatilassa.

[11 | KTY-anturi 2 [ 1 kQ 25 °C lampotilassa.

[2] | KTY-anturi 3 |2 kQ 25 °C lampétilassa.

1-96 KTY-termistorin resurssi

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Koskee ainoastaan mallia FC 302.

Optio:

Analogisen tuloliittimen 54 valitseminen
KTY-anturin tulona kaytettavaksi. Liitinta 54
ei voi valita KTY-resurssiksi, jos sitd muuten
kaytetdan ohjearvona (katso

parametri 3-15 Ohjearvoresurssi 1 —
parametri 3-17 Ohjearvoresurssi 3),
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1-96 KTY-termistorin resurssi

Toiminto:

HUOMAUTUS!

KTY-anturin kytkeminen liitinten 54
ja 55 valiin (GND). Katso Kuva 3.17.

Optio:

[0] * | Ei mitaan
[2] | Analoginen
tulo 54

HUOMAUTUS!

Koskee ainoastaan mallia FC 302.

1-97 KTY-kynnystaso
Alue: Toiminto:

80 °C*

[-40 - 140 °C] | Valitse moottorin lampo&suojauksen KTY-
anturin kynnystaso.

Parametri 1-99 ATEX ETR
interpol points current

Parametri 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq.

[0]=5 Hz [0]=40%
[1]=15 Hz [1]=80%
[2]=25 Hz [2]=100%
[3]1=50 Hz [3]1=100%

Taulukko 3.10 Interpolointipisteet

Kaikki kdyran alapuolella olevat pisteet sallitaan jatkuvasti.
Linjan yldpuolella ne kuitenkin sallitaan ainoastaan
rajoitetun ajan, joka lasketaan ylikuormituksen funktiona.
Jos koneen virta on yli 1.5 kertaa nimellisvirta, sammutus
on valiton.

1-99 ATEX ETR interpol points current

Nakyvilla ainoastaan, jos parametri 1-90 Moottorin ldmpésuojaus
on [20] tai [21].

Alue: Toiminto:

1-98 ATEX ETR interpol. points freq.

Alue: Toiminto:

HUOMAUTUS

Koskee ainoastaan mallia FC
302.

Size related*| [0 - 1000.0

Hz]

Nakyvilla ainoastaan, jos
parametri 1-90 Moottorin
ldmpdsuojaus on [20].

Syotd tdhan ryhmadan 4 taajuuspistettd [Hz] moottorin
tyyppikilvestd. Taulukko 3.10 ndyttaa taajuus-/virtapisteiden
esimerkin.

HUOMAUTUS!

Kaikki moottorin tyyppikilven tai datalehden taajuuden/
virran rajan pisteet on ohjelmoitava.

100%

130BB909.10

80%

40%

5Hz 15‘Hz 25Hz 50 Hz
Kuva 3.20 ATEX ETR lampérajoituskdyran esimerkki.

x-akseli: fm [Hz]
y-akseli: Im/lm,n X 100 [%)]

Size related*

Koskee ainoastaan mallia FC
302.

Lamporajoituskdyran madritys. Katso
esimerkiksi parametri 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq..

Kayta moottorin tyyppikilven 4 virtapistettd. Laskea arvo
prosenttiosuutena moottorin nimellisvirrasta , Im/Imn x 100
[%] ja syota tamad arvo ryhmaan.

Yhdessa arvon parametri 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.
kanssa nama tuottavat taulukon (f [Hz],I [%]).

HUOMAUTUS!

Kaikki moottorin tyyppikilven tai datalehden taajuuden/
virran rajan pisteet on ohjelmoitava.

3.2.18 PM-asetukset

Jos [2] Std. PM, non-salient on valittu kohdassa
parametri 1-10 Moott. rakenne, sydtd moottorin parametrit
manuaalisesti seuraavassa jarjestyksessa:

1. Parametri 1-24 Moottorin virta.

Parametri 1-26 Moott. jatk. nimell. nomentti.

Parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus.

2

3

4, Parametri 1-39 Moottorin napaluku.

5 Parametri 1-30 Staattorin resistanssi (Rs).

6 Parametri 1-37 d-akselin induktanssi (Ld).

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

Seuraavat parametrit on lisdtty PM-moottoreita varten.
1. Parametri 1-41 Moottorinkulman Offset.

2. Parametri 1-07 Motor Angle Offset Adjust.
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Parametri 1-14 Vaimennuksen vahvistus. Sovellus Asetukset

Alhaisen inertian Merkitse lasketut arvot muistiin.

Parametri 1-47 Torque Calibration.

IS e o

Parametri 1-58 Py6r. moott. kytk. testipulssien virta.

Parametri 1-59 Py6r. moott. kytk. testipulssien
taajuus.

7. Parametri 1-70 PM -kdynnistystila.

8. Parametri 30-20 High Starting Torque Time [s].

9. Parametri 30-21 High Starting Torque Current [%].

HUOMAUTUS!

Vakioparametrit on edelleen konfiguroitava (esimerkiksi
parametri 4-19 Enimmdisldhtdtaajuus).

Sovellus

Asetukset

Alhaisen inertian
sovelluksiin

ILoad/Imotor <5

Suurenna parametri 1-17 Jdnnitteen
suodatinaikavakio-arvoa kertoimella
5-10.

Pienenna arvoa

parametri 1-14 Vaimennuksen
vahvistus.

Pienenna arvoa

parametri 1-66 Min.virta pienellé
nopeudella (<100 %).

Alhaisen inertian
sovelluksiin
50>l 0ad/IMotor >5

Merkitse lasketut arvot muistiin.

Korkean inertian
sovellukset

ILoad/IMotor > 50

Suurenna parametri 1-14 Vaimen-
nuksen vahvistus-,
parametri 1-15 Suodatinaikavakio,

hidas nopeus- ja
parametri 1-16 Suodatinaikavakio,
suuri nopeus-arvoa.

Suuri kuorma pienella Suurenna parametria

nopeudella parametri 1-17 Jdnnitteen suodatinai-
<30 % (Nimellisnopeus) kavakio

Suurennaparametri 1-66 Min.virta
pienelld nopeudella -arvoa (pitkdai-

kainen >100 % voi aiheuttaa

moottorin ylikuumenemisen).

Taulukko 3.11 Suosituksia VVC*-sovelluksiin

Jos moottori alkaa oskilloida tietylld nopeudessa,
suurennaparametri 1-14 Vaimennuksen vahvistus -arvoa.
Suurenna arvoa pienin askelin. Moottorista riippuen télle
parametrille hyva arvo on 10 % tai 100 % suurempi kuin
oletusarvo.

Sdada kaynnistysmomenttia suurentamalla
parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella-arvoa. 100 %
tuottaa kadynnistysmomentiksi nimellismomentin.

sovelluksiin

Korkean inertian Parametri 1-66 Min.virta pienelld

sovellukset nopeudella.

Suurenna nopeutta oletusarvon ja
suurimman arvon valiseen arvoon
sovelluksesta riippuen.

Médritd sovellusta vastaavat
ramppiajat. Liilan nopea rampin
nousu aiheuttaa ylivirran/
ylimomentin. Liian nopea rampin

lasku aiheuttaa ylijannitelaukaisun.

Suuri kuorma pienella Parametri 1-66 Min.virta pienelld

nopeudella nopeudella.
Suurenna nopeutta oletusarvon ja
suurimman arvon valiseen arvoon

sovelluksesta riippuen.

Taulukko 3.12 Flux-sovellusten suositukset

Saada kaynnistysmomenttia suurentamalla
parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella-arvoa. 100 %
tuottaa kaynnistysmomentiksi nimellismomentin.
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3.3 Parametrit: 2-** Jarrut

2-03 DC-jarrun kytkeytymisnop. [1/min]

. Alue: Toiminto:
3.3.1 2-0* DC-jarru
Size related* | [0 - par. Aseta tasavirtajarrun katkaisu-
. N L . X X X 4-13 RPM] nopeus parametrissa
Parametriryhma tasavirtajarrutus- ja tasavirtapitotoi- ; : .
Lo e X parametri 2-01 DC-jarrun virta
mintojen maarittamiseksi. o .
asetetulle tasavirtajarrun virran
2-00 DC-pitovirta aktivoinnille kun pysdytyskomento
Alue: Toiminto: annetaan.
% | 160 % HUOMAUTUS! 2-04 DC-jarrun kytkeytymisnop. [Hz]
° ° | Maksimiarvo riippuu moottorin nimellis- . T
] virrasta Alue: Toiminto:
Vilts kayttamésta 100 % virtaa liian pitkasn. Size LN BHUOMAUTUS!
related* 4-14 Hz]

Se voi vahingoittaa moottoria.

Pieni DC-pidon arvo tuottaa suuremmilla
moottoritehoilla odotettua suurempia
virtoja. Tama virhe suurenee moottorin
tehon kasvaessa.

limoita pitovirran arvo prosentteina moottorin
nimellisvirrasta Imn, joka on madritetty parametrissa
parametri 1-24 Moottorin virta. 100 % tasavirtapi-
tovirta vastaa arvoa Imn.

Tama parametri pitaa moottorin pysahdyksissa
(pitomomentti) tai esilammittaa sen.

Tama parametri on aktiivinen, jos DC-pito on
valittuna parametrissa parametri 1-72 Kdynnistys-
toiminto [0] tai parametri 1-80 Toiminto pysdytet. [1].

2-01 DC-jarrun virta

Alue: Toiminto:
SO NI HUOMAUTUS!

%* | 1000 %
]

Maksimiarvo riippuu moottorin nimellis-
virrasta.

Vilta kayttamasta 100 % virtaa liian
pitkaan. Se voi vahingoittaa moottoria.

Iimoita arvo prosentteina moottorin nimellis-
virrasta Imn, joka on madritetty parametrissa
parametri 1-24 Moottorin virta. 100 % tasavirtajar-
rutuksen virta vastaa arvoa Iun.

DC-jarrun virtaa kdytetddn pysaytyskomennossa,
kun nopeus on pienempi kuin kohdassa
parametri 2-03 DC-jarrun kytkeytymisnop. [1/min]
asetettu raja; kun tasavirtajarru, kdanteistoiminto
on aktiivinen tai sarjaliilkenneportin kautta.
Jarrutusvirta on aktiivinen parametrissa
parametri 2-02 DC-jarrutusaika madritetyn ajan.

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
aktivoitu.

Parametrilla Parametri 2-04 DC-
jarrun kytkeytymisnop. [Hz] ei ole
vaikutusta, kun

parametri 1-10 Moott. rakenne-
asetus on [1] PM, ei avonapa SPM.

Aseta tasavirtajarrun katkaisunopeus
parametrissa parametri 2-01 DC-jarrun
virta asetetulle tasavirtajarrun virran
aktivoinnille kun pysaytyskomento
annetaan.

2-05 Maksimiohjearvo

Alue: Toiminto:

Size [ par. 3-02 - Tama on kayttoparametri vanhoja

related* [ 999999.999 tuotteita varten kohdalle
ReferenceFeed- parametri 3-03 Maksimiohjearvo.
backUnit] Maksimiohjearvo on suurin arvo,

joka saadaan laskemalla yhteen
kaikki ohjearvot. Maksimiohjearvon
yksikko vastaa kohdassa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila
valittua vaihtoehtoa ja kohdassa
parametri 3-01 Ohjearvo/tak.kytk.yks.
valittua yksikkoa.

2-06 Paikoitusvirta

Alue: Toiminto:
50 %*| [O - Aseta virta prosenttiosuutena moottorin
1000 %] nimellisvirrasta, parametri 1-24 Moottorin

virta. Kaytossa, kun otettu kayttoon
parametrissa parametri 1-70 PM -kéynnis-
tystila.

2-07 Paikoitusaika

Alue: Toiminto:

3 s*[ [0.1- 60 s] [ Aseta kohdassa parametri 2-06 Paikoitusvirta
madritetyn paikoitusvirran kesto, kun se on
otettu kayttoon.
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3.3.2 2-1* Jarruen. toiminnot

Parametriryhmg, jolla valitaan dynaamisten jarrujen
parametrit. Kaytettavissa ainoastaan taajuusmuuttajissa,
joissa on jarruhakkuri.

2-10 Jarrun toiminto

Optio: Toiminto:

[0] | Ei kaytOssa | Jarruvastusta ei ole asennettu.

[1] | Vastusjarru | Jarjestelmdan kuuluu jarruvastus ylimaardisen
jarruenergian muuttamiseksi lammaoksi. Kun
kytkettynda on jarruvastus, saadaan suurempi DC-
valipiirin jannite jarrutuksen aikana (generoiva
kaytto). Vastusjarrutoiminto on kdytdssa vain
taajuusmuuttajissa, joissa on integroitu
dynaaminen jarru.

[2] | ACjarru Valitaan, jos halutaan tehostaa jarrutusta
kayttamatta jarruvastusta. Tama parametri ohjaa
moottorin ylimagnetisoitumista, kun sita
kaytetaan generatiivisella kuormituksella. Tama
toiminto voi parantaa OVC-toimintoa. Moottorin
sahkoisten havikkien liséaminen mahdollistaa
sen, etta OVC-toiminto lisda jarrutusmomenttia

ylittamatta jannitteen ylarajaa.

HUOMAUTUS!

AC-jarru ei ole yhta tehokas kuin
dynaaminen jarrutus vastuksella.
Vaihtovirtajarru on VVC*-tilaan seka
avoimessa etta suljetussa piirissa.

2-11 Jarruvastus (ohm)

Alue: Toiminto:
Size [5.00 - Aseta jarruvastusarvo Q. Arvoa kaytetaan
related* | 65535.00 | jarruvastuksen tehon valvontaan

Ohm] parametrissa parametri 2-13 Jarrutustehon

valvonta. Tama parametri on kdytossa vain
taajuusmuuttajissa, joissa on integroitu
dynaaminen jarru.

Kayta tata parametria arvoille, joissa ei ole
desimaaleja. Jos valinnassa on kaksi
desimaalia, kdyta parametria

parametri 30-81 Jarruvastus (ohm).

2-12 Jarrutehon raja (kW)

2-12 Jarrutehon raja (kW)

Alue: Toiminto:

Parametrin parametri 2-12 Jarrutehon raja
(kW) laskentaan voi kayttaa seuraavaa
kaavaa.

g V] % ti,[s]
Poravg W1 = Ry, [Q] * Ty, [s]

Pbravg on keskimaardinen teho, joka
johdetaan pois jarruvastuksessa, Ror on
jarruvastuksen resistanssi. tor on aktiivinen
jarrutusaika 120 sekunnin aikana, Tor.
Ubr on tasajannite silloin, kun jarruvastus
on aktiivinen. Tama riippuu laitteesta
seuraavasti:

T2-laitteet: 390 V

T4-laitteet: 810 V

T5-laitteet: 810 V

T6-laitteet: 943 V/1099 V D-F-rungoille
T7-laitteet: 1099 V

HUOMAUTUS!

Jos Rpr on tuntematon tai jos Tor ei
ole 120 s, kaytanndllinen ratkaisu on
suorittaa jarrusovellus, lukea
parametri parametri 16-33 Jarrue-
nergia /2 min ja sitten syottaa tama
+ 20 % parametrissa

parametri 2-12 Jarrutehon raja (kW).

2-13 Jarrutustehon valvonta

Optio: Toiminto:

Tama parametri on kdytdssa vain taajuus-
muuttajissa, joissa on jarru.

Tassa parametrissa voidaan valvoa jarrutus-
vastukselle syotettdavaa tehoa. Teho
lasketaan resistanssin

(parametri 2-11 Jarruvastus (ohm)), DC-
valipiirin jannitteen ja vastuksen kdyttajan
pohjalta.

[0] * | Ei kdytossa Jarrutustehon valvonta ei ole tarpeen.

[11 [ Varoitus Aktivoi naytolle tulevan varoituksen, jos
120 sekunnin aikana siirretty teho ylittaa
100 % valvontarajasta

(parametri 2-12 Jarrutehon raja (kW)).

Varoitus haviaa, kun siirretty teho laskee

Alue: Toiminto: alle 80 prosenttiin valvontarajasta.
= TRBI = || et 2o e e (1 e [2] | Laukaisu Laukaisee taajuusmuuttajan ja tuo naytolle
related* [2000.000 [ odotettu keskiteho, joka jarruvastuksessa . I
varoituksen, kun laskettu teho ylittaa
kW] johdetaan pois 120 sekunnin kuluessa. Sita .
100 % valvontarajasta.
kaytetaan tarkkailurajana parametrille
parametri 16-33 Jarruenergia /2 min, joten [3]1 [ Varoitus/ Ota kdyttoon molemmat edelld mainitut,
se ratkaisee, milloin annetaan varoitus/ laukaisu mukaan lukien varoitus, laukaisu ja halytys.
halytys. [4] [Warning 30s
[5] |Trip 30s
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2-13 Jarrutustehon valvonta

2-15 Jarrun tarkistus

[10] | Warning 300s

[11] | Trip 300s

[12] [ Warning & trip
300s

[13] [ Warning 600s

[14] | Trip 600s

[15] [ Warning & trip
600s

Jos tehon valvonnan asetuksena on [0] Ei kéytdssd tai [1]
Varoitus, jarrutoiminto pysyy aktiivisena, vaikka valvontaraja
ylittyisi. Tama voi aiheuttaa vastuksen ylikuumenemisen.
Varoitus voidaan saada aikaan myos releen/digitaalilahtojen
kautta. Tehon valvonnan mittaustarkkuus riippuu vastuksen
resistanssin tarkkuudesta (parempi kuin £ 20 %).

2-15 Jarrun tarkistus

Optio: Toiminto:

Parametri 2-15 Jarrun tarkistus on kaytdssa vain
taajuusmuuttajissa, joissa on integroitu
dynaaminen jarru.

Valitse testaus- ja tarkkailutoiminnon tyyppi
tarkistaaksesi jarruvastuksen kytkennan tai sen,
onko jarruvastusta, ja ndyta varoitus tai halytys
vikatilanteessa.

HUOMAUTUS!

Jarruvastuksen irtikytkentatoiminto
testataan kaynnistyksen aikana. Jarrun
IGBT-testi suoritetaan kuitenkin silloin,
kun jarrua ei kayteta. Varoitus tai
laukaisu katkaisee jarrutoiminnon.

Testisekvenssi on seuraavanlainen:
1. DC-vidlipiirin vaihtelun amplitudi
mitataan 300 ms:n aikana ilman
jarrutusta.

2. DC-valipiirin vaihtelun amplitudi
mitataan 300 ms:n aikana jarru
kytkettyna.

3. Jos DC-vilipiirin heilahteluvali jarrutet-
taessa on pienempi kuin DC-valipiirin
heilahteluvéli ennen jarrutusta +1 %:
Jarrun tarkistus epdonnistui ja antoi
varoituksen tai hdlytyksen.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[6] | Warning & trip 4. Jos DC-valipiirin heilahteluvali jarrutet-
30s taessa on suurempi kuin DC-valipiirin
[71 | Warning 60s heilahteluvali ennen jarrutusta + 1 %:
[8] |Trip 60s Jarrun tarkistus on OK.
[9] | Warning & trip [0] |Ei kdytdssa | Tarkkailee jarruvastusta ja jarrun IGBT:ta
60s

* kaytonaikaisen oikosulun varalta. Oikosulun
sattuessa ndyttoon tulee Hdlytys 25 Jarruvastus.

[1] | Varoitus Tarkkailee jarruvastusta ja jarrun IGBT:ta
oikosulun varalta ja suorittaa testin jarruvas-

tuksen irtikytkemiseksi kdynnistyksen aikana.

[2] | Laukaisu Tarkkailee jarruvastuksen oikosulun tai irtikyt-
kenndn varalta tai jarrun IGBT:n oikosulun
varalta. Vian sattuessa taajuusmuuttaja katkaisee
toiminnan ja antaa naytolla halytyksen

(laukaisun lukitus).

[3] | Pysayt./
lauk. kennan varalta tai jarrun IGBT:n oikosulun

Tarkkailee jarruvastuksen oikosulun tai irtikyt-

varalta. Vian sattuessa taajuusmuuttaja hidastaa
vauhtiaan rullaukseen ja laukeaa sitten.
Nayttoon tulee laukaisun lukituksesta johtuva
hélytys (varoitus 25, 27 tai 28).

[4] | AC-jarru Tarkkailee jarruvastuksen oikosulun tai irtikyt-
kenndn varalta tai jarrun IGBT:n oikosulun
varalta. Vian sattuessa taajuusmuuttaja hidastaa
vauhtiaan ohjatusti. Tama optio on saatavana

vain FC 302 -malliin.

[5] | Laukaisun
lukitus

HUOMAUTUS!

Voit poistaa [0] Ei kdytdssd- tai [1] Varoitus -asetuksen
yhteydessa ilmaantuvan varoituksen katkaisemalla ja
kytkemalla verkkojannitteen. Vika on ensin korjattava.
Jos asetuksena on [0] Ei kdytdssd tai [1] Varoitus, taajuus-
muuttaja kdy edelleen, vaikka vika olisi havaittu.

2-16 AC-jarrun maks. virta

Alue: Toiminto:
100 %*

[0 - 1000.0 %] | Syota AC-jarrutuksen suurin sallittu virta
moottorin kaamitysten ylikuume-
nemisen valttamiseksi.

HUOMAUTUS!

Parametrilla Parametri 2-16 AC-jarrun maks. virta ei ole
vaikutusta, kun parametri 1-10 Moott. rakenne = [1] PM, ei
avonapa SPM.
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2-17 Ylijannitevalvonta

Optio: Toiminto:

Ylijanniteohjaus (OVC) vahentaa taajuus-
muuttajan laukeamisriskia DC-valipiirin
ylijannitteen johdosta, joka johtuu kuormi-
tuksen tuottavasta tehosta.

[0] * | Pois kaytosta OVC:ta ei tarvita.

[11 | Kéytossa (ei
pysdyt.)

Aktivoi OVC:n paitsi kun taajuusmuuttajan
pysdyttamiseen kdytetddn pysaytyssig-
naalia.

[2] [Kaytossa Ottaa OVC:n kayttoon

HUOMAUTUS!

Al3 ota OVC:ta kiyttdén nostosovelluksissa.

2-18 Jarrutarkistustila

Alue: Toiminto:

[0] * | Kdynnistettdessd | Jarrun tarkistus tehdddn kdynnistyksen

yhteydessa.

[1]1 | Rullaustil. jalkeen | Jarrun tarkistus tehd&dan rullaustilanteiden
jalkeen.

2-19 Over-voltage Gain

Alue: Toiminto:

100 %* | [10 - 200 %] | Valitse ylijannitteen vahvistus.

3.3.3 2-2* Mekaaninen jarru

Parametrit sahkdmagneettisen (mekaanisen) jarrun
toiminnan ohjaamiseen, jollaista tyypillisesti tarvitaan
nostosovelluksissa.

Mekaanisen jarrutuksen ohjaamiseen tarvitaan releldhtd
(rele 01 tai rele 02) tai ohjelmoitu digitaalilahtd (liitin 27 tai
29). Normaalisti tama 13htd on pidettava suljettuna silloin,
kun taajuusmuuttaja ei pysty "pitdmdan" moottoria
esimerkiksi lilan suuren kuorman vuoksi. Valitse [32]
Mekaanisen jarrun ohjaus sovelluksissa, joissa asetuksena on
sahkdmagneettinen jarru kohdassa parametri 5-40 Toimin-
torele, parametri 5-30 Liitin 27, digitaalinen Idhté tai
parametri 5-31 Liitin 29, digitaalinen Idht6. Kun asetukseksi
valitaan [32] Mekaanisen jarrun ohjaus, mekaaninen jarru on
suljettu kdynnistyksesta siihen asti, kunnes lahtovirta ylittda
tason, joka on valittu kohdassa parametri 2-20 Jarrun
vapautusvirta. Pysaytyksen aikana mekaaninen jarrutus
aktivoituu, kun nopeus laskee alle tason, joka on madritetty
kohdassa parametri 2-21 Aktivoi jarrutusnopeus [RPM]. Jos
taajuusmuuttaja joutuu halytystilaan tai ylivirta- tai ylijanni-
tetilaan, mekaaninen jarrutus kytkeytyy valittomasti paalle.
Tama tapahtuu myo6s Safe Torque Off -toiminnon
yhteydessa.

HUOMAUTUS!

Suojaustila ja laukaisun viivetoiminnot

(parametri 14-25 Laukaisun viive momenttirajalla ja
parametri 14-26 Lauk.viive vaihtos. vian esiintyessd) voivat
viivastyttda mekaanisen jarrutuksen kytkeytymista
hélytystilassa. Ndma toiminnot on poistettava kaytosta
nostosovelluksissa.
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Kuva 3.21 Mekaaninen jarrutus

2-20 Jarrun vapautusvirta 2-22 Aktivoi jarrutusnopeus [Hz]

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:

Size [0 - par. | Aseta moottorin virta mekaanisen jarrun Size related* | [0 - 5000.0 Hz] | Aseta moottorin taajuus

related* | 16-37 A] [ vapautusta varten, kun pysdytys on mekaanisen jarrutuksen
kaynnissa. Oletusarvona on maksimivirta, aktivointia varten, kun jarjes-
jonka vaihtosuuntaaja pystyy antamaan telmassa on pysaytystila.

kyseiselle teholle. Yldraja maaritetdan

kohdassa parametri 16-37 Taaj.muut 2-23 Aktivoi jarrutusviive

maks.virta. Alue: Toiminto:

HUOMAUTUS, 0 [0 | Syota rullauksen jarrutuksen viiveaika hidastusajan

s* [-5 [kuluttua. Akselin nopeus pidetaan nollassa taydella

Kun mekaanisen jarrun ohjauslahto
on valittuna mutta mekaanista
jarrutusta ei ole kytketty, toiminto ei
toimi oletusasetuksella lilan pienen
moottorivirran vuoksi.

s] pitomomentilla. Varmista, ettd mekaaninen jarrutus on
lukinnut kuorman ennen moottorin siirtymista rullaus-
tilaan. Katso Suunnitteluoppaan jakso Mekaanisen jarrun
ohjaus.

Sdada kuorman siirtyma mekaaniseen jarrutukseen

asettamalla parametri 2-23 Aktivoi jarrutusviive ja

2-21 Aktivoi jarrutusnopeus [RPM] parametri 2-24 Pysciytysviive.

Alue: Toiminto: Jarruviiveen parametrien asettaminen ei vaikuta
Size [0 - par. | Aseta moottorin nopeus mekaanisen vaantdmomenttiin. Taajuusmuuttaja ei havaitse, etta
related* 4-53 RPM] | jarrutuksen aktivointia varten, kun mekaaninen jarrutus pitdd kuormaa.

jarjestelmdssa on pysaytystila. . ) . "
. e Parametrin parametri 2-23 Aktivoi jarrutusviive
Nopeuden yldraja maaritetaan ) e . .
. . asettamisen jalkeen vaantomomentti putoaa nollaksi
kohdassa parametri 4-53 Varoitus ) o L e
muutaman minuutin jalkeen. Akillinen vaantémo-
suuresta nopeudesta.

mentin muutos aiheuttaa liiketta ja melua.
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2-24 Pysaytysviive

Alue: Toiminto:

0s*| [0-5 |Maérita aika moottorin pysaytyshetkesta jarrun

s] sulkeutumiseen.

Saada kuorman siirtyma mekaaniseen jarrutukseen
asettamalla parametri 2-23 Aktivoi jarrutusviive ja
parametri 2-24 Pysdytysviive.

Tama parametri on osa pysdytystoimintoa.

2-25 Jarrun vapautusaika

Alue: Toiminto:

0.20 s* [ [0 -5 s] [ Tama arvo madrittdd mekaanisen jarrun
avautumisajan. Tamdn parametrin on
toimittava aikakatkaisuna, kun jarrun takaisin-
kytkentd on aktiivinen.

3.3.4 Nostimen mekaaninen jarru

Nostimen mekaaninen jarru tukee seuraavia toimintoja:

. 2 kanavaa mekaanisen jarrutuksen takaisinkyt-
kentda varten katkenneen kaapelin aiheuttamalta
tahattomalta toiminnalta paremmin suojaamiseksi.

. Mekaanisen jarrutuksen takaisinkytkennan
valvonta koko jakson ajan. Tama auttaa
suojaamaan mekaanista jarrua, erityisesti, jos
samalle akselille on yhdistetty useita taajuus-
muuttajia.

MoottoriNopeus T T
Esimag momentin ramppi Jarrut

Rampin 1 nousu
Aika | Vapautus | p.3-41
| p.227 | Aika |

Mom. ohjearvo 2-26

Momenttiohjearvo

Ei rampin nousua ennen kuin takaisinkytkenta
vahvistaa, ettd mekaaninen jarru on auki.

Parempi kuorman hallinta pysahdyksissa. Jos
parametrin parametri 2-23 Aktivoi jarrutusviive arvo
on liian alhainen, Varoitus 22 Nost. mek. j.
aktivoituu eikd momentin rampin laskua sallit. 3

Siirtyman kuorman vaihtuessa jarrulta moottorille
voi madarittda. parametrin Parametri 2-28 Vahv.
lisdjdnnitekerroin arvoa voi suurentaa liikkeen
minimoimiseksi. Saat tasaisen siirtyman
muuttamalla asetuksen nopeuden ohjauksesta
sijainnin ohjaukseen muutoksen aikana.

- Aseta parametrin parametri 2-28 Vahv.
lisdjénnitekerroin arvoksi O, jos haluat
kayttda sijainnin ohjausta toiminnon
parametri 2-02 DC-jarrutusaika aikana.
Tama ottaa kdyttéon parametrit
parametri 2-30 Position P Start Propor-
tional Gain—-parametri 2-33 Speed PID
Start Lowpass Filter Time, jotka ovat
sijainnin ohjauksen PID-parametreja.

130BA642.12

Rampin 1 lasku Pysaytys Aktivoi
p.3-42 Viive Jarrut
| p.2-24 Viive
p.2-23

-t -4

Rele I

Vahv. lisdjannitekerroin
p.2-28

vahvistusLisajannite

| f
| |
| |
1 2 | |

f
|
Mek.Jarrut |
|
3
|

Kuva 3.22 Jarrun vapautusprosessi nostimen mekaanisen jarrun ohjausta varten
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Parametri 2-26 Mom. ohjearvo-parametri 2-33 Speed PID
Start Lowpass Filter Time ovat kdytettavissa nostimen
mekaanisen jarrun ohjaukseen (flux moottorin takaisinkyt-
kennan kanssa).

2-26 Mom. ohjearvo

Alue: Toiminto:

0% [ [-300 - | Arvo maarittaa momentin, jota kaytetaan
* 300 %] | suljettua mekaanista jarrua vastaan ennen sen
vapauttamista

Nosturin kuorma/momentti on positiivinen ja se
on 10-160 %. Saat parhaan aloituspisteen
asettamalla parametrin parametri 2-26 Mom.
ohjearvo arvoksi noin 70 %.

Noston momentti/kuorma voi olla seka
positiivinen ettd negatiivinen ja se voi olla -160-
160 %. Saat parhaan aloituspisteen asettamalla
parametrin parametri 2-26 Mom. ohjearvo arvoksi
noin 0 %.

Mita suurempi momenttivirhe on

(parametri 2-26 Mom. ohjearvo todelliseen
momenttiin verrattuna), sitd enemman kuorman
vaihdon aikana on liiketta.

3.3.5 2-3* Adv. Mech Brake

Parametrit Parametri 2-30 Position P Start Proportional Gain-
parametri 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time voi
asettaa erittdin tasaista nopeuden ohjaukselta sijainnin
ohjaukselle vaihtoa varten parametri 2-25 Jarrun
vapautusaika-ajan aikana - aika, jolloin kuorma siirretadn
mekaaniselta jarrulta taajuusmuuttajalle.

Parametri 2-30 Position P Start Proportional Gain-
parametri 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time
aktivoidaan, kun parametrin parametri 2-28 Vahv. lisdjdnni-
tekerroin arvoksi asetetaan 0. Katso lisdtietoja kohdasta
Kuva 3.22.

2-30 Position P Start Proportional Gain
Toiminto:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Alue:
0.0000*

2-31 Speed PID Start Proportional Gain
Toiminto:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Alue:
0.0150%

2-32 Speed PID Start Integral Time

Alue: Toiminto:

2-27 Momentin ramppiaika

Alue: Toiminto:
0.2 s*

[0 - 5 s] [ Arvo madrittdad momentin rampin keston
myo6tapaivaan. Arvo 0 ottaa erittain nopean
magnetoinnin kayttoon Flux-ohjausperiaat-
teessa.

2-28 Vahv. lisdjannitekerroin

Alue: Toiminto:
1% [0- Aktiivinen vain suljetussa flux-piirissa. Toiminto
4] varmistaa sujuvan siirtymisen momentinvalvonta-

tilasta nopeudensaatotilaan, kun moottori ottaa
kuorman jarruilta.

Pienenna liiketta suurentamalla arvoa. Aktivoi
kehittynyt mekaaninen jarrutus (parametriryhma
2-3* Adv. Mech. Brake) asettamalla parametrin
parametri 2-28 Vahv. lisdjénnitekerroin arvoksi 0.

2-29 Torque Ramp Down Time

Alue: Toiminto:
0s* | [0-5s]

| Momentin rampin laskuaika.

200.0 ms* | [1.0 - 20000.0 ms] |

2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time
Toiminto:
[ 10.1-100.0 ms] |

Alue:
10.0 ms*

2-34 Zero Speed Position P Proportional Gain

Toiminto:

HUOMAUTUS

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Alue:
0.0000*

[0.0000 -
1.0000 ]

Syéta sijainnin ohjauksen suhteellinen
vahvistus pysahdyksissa nopeustilassa.
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3.4 Parametrit: 3-** Ohjearvo / rampit

3-01 Ohjearvo/tak.kytk.yks.

) s - o . Optio: Toiminto:
Ohjearvon kasittelyn, rajoitusten madrittamisen ja taajuus-
muuttajan muutoksiin reagoinnin maarittamisen [60] |*C
parametrit. [70] | mbar
[71] | bar
3.4.1 3-0* Ohjearvon rajat v
[73] | kPa
» [74] | m WG
Optio: Toiminto: [120] | GPM
Valitse ohjearvoviestin ja takaisinkytkentasignaalin 1211 gal/s
alue. Signaalin arvot voivat olla ainoastaan positiivisia [122] | gal/min
tai seka positiivisia ettd negatiivisia. Alarajalla voi olla [123] | gal/h
negatiivinen arvo, ellei parametrissa [124] | CFM
parametri 1-00 Konfiguraatiotila ole valittu [1] Av. 11251 | f63/s
piirin nopeus tai [3] Prosessi. 11261 [ f3/min
[0] | Min - | Valitse ohjearvoviestin ja takaisinkytkentdsignaalin 11271 | f8/h
Max alue. Signaalin arvot voivat olla ainoastaan positiivisia 11301 [ Ib/s
tai seka positiivisia ettd negatiivisia. Alarajalla voi olla [131] | Ib/min
negatiivinen arvo, ellei parametrissa [132] | 1Ib/h
parametri 1-00 Konfiguraatiotila ole valittu [1] Av. [140] | ft/s
piirin nopeus tai [3] Prosessi. 0411 | fymin
[1] | -Max - [ Seka positiiviset ettd negatiiviset arvot (kumpaankin [145] | ft
+ Max | suuntaan suhteessa parametriin 11501 | Ib ft
parametri 4-10 Moott.pyér.nop suunta). [160] | °F
[170] | psi
Optio: Toiminto: 11721 | in wg
Valitse prosessin PID-ohjauksen ohjearvoissa ja (1731 ft WG
takaisinkytkenndissa kaytettava yksikko. [180] | HP
Parametrin Parametri 1-00 Konfiguraatiotila on
oltava [3] Prosessi tai [8] Laaj. PID-nopeus CL.
[0]1 |Ei mitaan Alue: Toiminto:
I % Size [-999999.999 - | [Imoita minimiohjearvo. Minimioh-
2] rpm related* | par. 3-03 jearvo on pienin arvo, joka saadaan
B3] Hz ReferenceFeed- | laskemalla yhteen kaikki ohjearvot.
@l Nm backUnit] Minimiohjearvo on aktiivinen vain,
kun kohdan parametri 3-00 Ohjearvon
[5] PPM .
alue asetuksena on [0] Min - Max.
[10] | 1/min
1121 |puLssi/s Minimiohjearvon yksikdn vastaa-
200 |1/s vuudet:
211 [V/min O LEUE
221 |vh parametri 1-00 Konfiguraa-
231 s tiotila maaritys: [1] Suljetun
— piirin nopeudelle, kierrosta
24] | m*/min minuutissa (rpm); [2]
251 | m*h Momentille, Nm.
[30] [ka/s
BT [Kg/min . Kohdassa. .
521 |kg/h parametri 3-01 .Ohjearv.o/ )
- tak.kytk.yks. valittu yksikko.
[33] [t/min
[34] |t/h Jos kohdassa parametri 1-00 Konfigu-
[40] | m/s raatiotila on valittu [10] Synkronointi,
[41] | m/min tama parametri maarittdada nopeuden
@5 Im suurimman poikkeaman, kun tehdaan
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3-02 Minimiohjearvo

3-05 On Reference Window

tilalle.

. Momenttitila: Momentti-
alueen ohjearvon
saavuttamisen tilalle.

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
kohdassa parametri 3-26 Master Offset . Sijaintitila: Nopeusalueen
madritettya sijainnin eroa. tavoitetilan saavutta-
miselle. Katso myos
3-03 Maksimiohjearvo parametri 3-08 On Target
Alue: Toiminto: Window.
Size [ par. 3-02 - limoita maksimiohjearvo. Maksimioh- T Positi
related* | 999999.999 jearvo on suurin arvo, joka saadaan ERLY Lallil T [ R
ReferenceFeed- | laskemalla yhteen kaikki ohjearvot. Alue: Toiminto:
backUnit] Maksimiohjearvon yksikén vastaa- -100000 [-2000000000 W—
vuudet; CustomBea- - 2000000000 | 755 parametri on kaytet-
e  Kohdassa el DS tavissa ainoastaan
i doutUnit2] q . .
parametri 1-00 Konfiguraa- ohjelmistoversiossa 48.XX.
tiotila valittu kokoonpano.
[1] Suljetun piirin nopeudelle, Anna minimisijainti. Tama
kierrosta minuutissa (rpm); parametri maarittaa sijainti-
[2] Momentille, Nm. alueen lineaarisen akselin
o Kohdassa tilassa (parametri 17-76 Position
parametri 3-00 Ohjearvon Axis Mode) ja sijainnin rajoitus-
alue valittu yksikko. toiminnon
arametri 4-73 Position Limit
Jos kohdassa parametri 1-00 Konfigu- % .
. . L Function).
raatiotila on valittu [9] Positioning,
tama parametri maarittaa asemoinnin N o
P 3-07 Maximum Position
oletusnopeuden.
Alue: Toiminto:
3-04 Ohjearvotoiminto 100000 W
Optio: Toiminto: CustomRea- | [-2000000000 | 15m3 parametri on kaytet-
doutUnit2* - 2000000000 | g2 /ices ot
[0] | Summa Laskee yhteen seka ulkoiset etté esivalitut . 5 tavissa ainoastaan
ohjearvojen lshteet. ustomRea- | shjelmistoversiossa 48.XX.
doutUnit2]
[11 ] Ulkoinen/ Kayta joko esivalittua tai ulkoista ohjearvojen
esivalittu Ishdetts Anna maksimisijainti. Tama
Siirry ulkoisen ja esivalitun valilld digitaa- PN Rl Sl Il
litulon komennoilla lineaarisessa ja akselitilassa
(parametri 17-76 Position Axis
3-05 On Reference Window Mode)..
Alue: Toiminto: Sijainnin alueen rajat:
Lineaarinen:
arametri 3- inimum
related* | ReferenceFeed- Téma parametri on kaytet- S
backUnit] v e .
tavissa ainoastaan parametri 3-07 Maximum
ohjelmistoversiossa 48.XX. Position
| ! " 0 Py6riva: 0-
Anna toleranssialue ohjearvon tai . .
parametri 3-07 Maximum
tavoitteen tilan saavuttamiselle. "
Position.
Tama parametri madrittda kohdan
parametri 1-00 Konfiguraatiotila Sijainnin raja -toiminto kayttad
valinnasta riippuen seuraavat: tata parametria
o Nopeustila Nopeusalueen (parametri 4-73 Position Limit
ohjearvon saavuttamisen Function).
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g
Alue: Toiminto: 12 (240 %
5 CustomRea- 0- W Preset 76543210 8
doutUnit2* 2000000000 Témé parametri on kiytet- +———— —10101010 29 [P 5-13=Preset ref. bit 0]

CustomRea- | ¢5viss3 ainoastaan L 11001100 32 [P 5-14=Preset ref. bit 1]
doutUnit2] ohjelmistoversiossa 48.XX.
L————11110000 33 [P 5-15=Preset ref. bit 2]
Taajuusmuuttaja katsoo sijoit-
tamisen valmiiksi ja lahettaa
tavoitteessa-signaalin, kun Kuva 3.23 Esiasetettu ohjearvo
todellinen sijainti on arvon
parametri 3-08 On Target
Window sisélla parametrin - —
parametri 3-09 On Target Time Esival. ohj. bitti 2 ! 0
ajan verran ja todellinen Esival. ohj. 0 0 0 0
nopeus on alle Esival. ohj. 1 0 0 1
parametri 3-05 On Reference Esival. ohj. 2 0 ! 0
Window. Esival. ohj. 3 0 1 1
Esiasetettu ohjearvo 4 1 0 0
Alue: Toiminto: Esiasetettu ohjearvo 6 1 1 0
TR mIHUOMAUTUS! Esiasetettu ohjearvo 7 1 1 1
ms] Tama parametri on kaytettavissa Taulukko 3.13 Esiasetetut ohjearvobitit
ainoastaan ohjelmistoversiossa
AT
Alue: Toiminto:
Syo6ta aika tavoite saavutettu -alueen Size 1@ - 2 Rydmintanopeus on Kiinte
elvilelristy Waie, (50 jpediigiy S0 O related* 4-14 Hz] lahtonopeus, jolla taajuusmuuttaja
Target Window. toimii, kun ryémintatoiminto
aktivoidaan.

342 3-1*% Ohje arvot Katso my6s parametri 3-80 Ryém.

ramppiaika.

Valitse esiasetettu ohjearvo. Valitse Esival. ohj. bitti 0/1/2 S

[16], [17] tai [18] vastaaville digitaalituloille parametri-

ryhmdssd 5-1* Digit. tulot. Alue: Toiminto:

0%*| [O- S.y.t'it‘énpros.en.t'uaaIine?n(suhteel!inen) ar\{o, joka

100 %] | lisatdan tai vahennetddn todellisesta ohjearvosta
Matriisi [8] yl6s tai alas kiinniajoa varten. Jos kiinniajo ylos on
Alue: 0-7 valittu jossakin digitaalitulossa
Alue: Toiminto: (parametri 5-10 Liitin 18, digitaalitulo—
0 %*| [-100 - | Maarita tdhdn parametriin enintian 8 erilaista parametri 5-15 Liitin 33, digitaalitulo), prosentu-
100 %] | esivalittua ohjearvoa (0-7) ryhméaohjelmoinnin aalinen (suhteellinen) arvo lisdtaan
keinoin. Esiasetettu ohjearvo ilmoitetaan kokonaisohjearvoon. Jos hidastus on valittu
prosentteina arvosta Refvax jossakin digitaalitulossa (parametri 5-10 Liitin 18,
(parametri 3-03 Maksimiohjearvo). Jos digitaalitulo-parametri 5-15 Liitin 33, digitaalitulo),
ohjelmoidaan Refwi joka ei ole 0 prosentuaalinen (suhteellinen) arvo vahennetdan
parametri 3-02 Minimiohjearvo), esiasetettu kokonaisohjearvosta. Hanki laajennettu toiminnal-
ohjearvo lasketaan prosentteina koko ohjearvoa- lisuus digit. potent.metri -toiminnon avulla. Katso
lueesta, siis arvojen Refwax ja Refmin erotuksen parametriryhma 3-9* Digitaalinen potentiometri.
pohjalta. Myéhemmin arvo lisataan arvoon Refmin.
Kun kaytossa ovat esiasetetut ohjearvot, valitse
esivalittu ohjearvo ohjearvobitti 0/1/2 [16], [17]
tai [18] vastaaville digitaalituloille parametri-
ryhmaéssa 5-1* Digit. tulot.
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3-13 Ohjearvon paikka 7 2
~
Optio: Toiminto: 3
p \’\*\(\\QQ [ g
Valitse aktivoitava ohjearvon paikka. 3 ‘ ]
[0] | Yht. kasi/ Kayta paikallisohjearvoa hand on -tilassa; tai | X \
* aut.kaytt. etdohjearvoa auto-on-tilassa. | \
[1] |Eta Kayta etdohjearvoa sekd hand on- ettd auto- ! !
. \
on-tilassa. |
\ Y
[2] | Paikallinen Kayta paikallisohjearvoa sekd hand on- etta -100 0 * 100 %
auto-on-tilassa. P3-14

HUOMAUTUS! Kuva 3.25 Todellinen ohjearvo

Kun asetuksena on [2] Paikallinen,
taajuusmuuttaja kdynnistyy talla

asetuksella uudelleen virran katkai-
semisen jalkeen. Optio: Toiminto:
Valitse ohjearvotulo, jota kaytetaan
[3] |Linked to Valitsemalla taman vaihtoehdon voit ottaa ensimmaiseen ohjearvoviestiin.

H/A MCO kayttoon FFACC-kertoimen parametrissa Parametri 3-15 Ohjearvoresurssi 1,
parametri 32-66 Kiihdytyksen syétté eteenpdin. parametri 3-16 Ohjearvoresurssi 2 ja
FFACC:n ottaminen kayttoon pienentaa parametri 3-17 Ohjearvoresurssi 3
heilahteluja ja tekee siirtyman liikkeen madrittavat enintadn kolme erilaista
ohjaimelta taajuusmuuttajan ohjauskortille ohjearvoviestia. Nadiden ohjearvosig-
nopeammaksi. Tdma tuottaa nopeammat naalien summa ratkaisee todellisen
vasteajat dynaamisiin sovelluksiin ja sijainnin ohjearvon.

hallintaan. Katso lisatietoja FFACC-toiminnosta
VLT® liikkeen ohjain MCO 305 Kéyttéopas.

[0] |Ei toimintoa

[1] | Analoginen tulo 53

" N " [2] | Analoginen tulo 54
3-14 Esiaset. suhteellinen ohjearvo .
[7] | Taajuustulo 29

Alue: Toiminto: 18] | Taajuustulo 33
0% [ [-100 [Todellista ohjearvoa, X, suurennetaan tai pienen- [111 | Paik. véylan ohjearvo
* - netddn prosenttiosuudella Y, joka on asetettu 1201 | Digit. pot.metri
100 %] | parametrissa parametri 3-14 Esiaset. suhteellinen [211 | Analog. tulo X30-11 | VLT® yleiskayttdinen /O MCB 101
ohjearvo.

. . . . [22] | Analog. tulo X30-12 | VLT® yleiskayttdinen 1/0 MCB 101
Tama tuottaa todellisen ohjearvon Z. Todellinen

ohjearvo (X) on seuraavissa kohdissa valittujen [29] | Analogiatulo X48/2
tulojen summa: 3-16 Ohi B
- earvoresurssi
. Parametri 3-15 Ohjearvo 1 Ldhde. )
Optio: Toiminto:

. Parametri 3-16 Ohjearvo 2 Ldhde.
Valitse ohjearvotulo, jota kaytetaan

. Parametri 3-17 Ohjearvo 3 Ldhde. toiseen ohjearvoviestiin.

. Parametri 8-02 Ohjausldhde. Parametri 3-15 Ohjearvoresurssi 1,
parametri 3-16 Ohjearvoresurssi 2 ja
Y, N parametri 3-17 Ohjearvoresurssi 3
y gi';fi?(l:wloo 1 Zy nyk. maarittavat enintdan kolme erilaista
—» ohjearvo ohjearvoviestid. Naiden ohjearvosig-
130BA059.12 naalien summa ratkaisee todellisen
Kuva 3.24 Esiaset. suhteellinen ohjearvo ohjearvon.
[0] |Ei toimintoa

]
1 [ Analoginen tulo 53
] [ Analoginen tulo 54

[7]1 | Taajuustulo 29
[8] | Taajuustulo 33
[11] | Paik. vaylan ohjearvo
[20] | Digit. pot.metri
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3-16 Ohjearvoresurssi 2

3-18 Suhteellisen skaal. ohjearvoresurssi

3-18 Suhteellisen skaal. ohjearvoresurssi

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Valitse muuttuva arvo, joka lisataan
kiintedan arvoon (maaritetty parametrissa
parametri 3-14 Esiaset. suhteellinen
ohjearvo). Kiinteiden ja muuttuvien
arvojen summa (merkitty kirjaimella Y
kohdassa Kuva 3.26) kerrotaan todellisella
ohjearvolla (merkitty kirjaimella X
kohdassa Kuva 3.26). Tama tulo lisataan
sitten todelliseen ohjearvoon (X+X*Y/100)
lopullisen todellisen ohjearvon saamiseksi.

Y
—»
Suhteell. z ~ Saatava
X Z=X+X*Y/100 —» nyk.
> ohjearvo
130BA059.12

Kuva 3.26 Lopullinen todellinen
ohjearvo

[0] * | Ei toimintoa
[11 | Analoginen tulo
53

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[21] | Analog. tulo X30-11 [2] | Analoginen tulo
[22] | Analog. tulo X30-12 54
[29] | Analogiatulo X48/2 [7]1 | Taajuustulo 29
. ; [8] | Taajuustulo 33
(7 i vayn

Optio: Toiminto: ohjearvo

Valitse ohjearvotulo, jota kdytetadn [20] | Digit. pot.metri

kolmanteen ohjearvoviestiin. [21] | Analog. tulo

Parametri 3-15 Ohjearvoresurssi 1, X30-11

parametri 3-16 Ohjearvoresurssi 2 ja [22] | Analog. tulo

parametri 3-17 Ohjearvoresurssi 3 X30-12

madrittavat enintadn kolme erilaista 129] | Analogiatulo

ohjearvoviestid. Ndiden ohjearvosig- X48/2

naalien summa ratkaisee todellisen
[0] | Ei toimintoa Alue: Toiminto:
[11 [ Analoginen tulo 53 Size [0 - par. |Syota arvo rydmintanopeudelle njog, joka
121 | Analoginen tulo 54 related* 4-13 RPM] | on kiintea lahtonopeus. Taajuusmuuttaja
71 | Taajuustulo 29 toimii talla nopeudella, kun ryéminta-
[8] | Taajuustulo 33 toiminto on aktiivinen. Maksimiraja
[11] | Paik. vaylan ohjearvo maaritetaan kohdassa
201 | Digit. potmetri parametri 4-13 Moott. nopeuden yldraja
[21] | Analog. tulo X30-11 R . X .

Katso my6s parametri 3-80 Ryém.

[22] | Analog. tulo X30-12 ramppiaika
[29] | Analogiatulo X48/2

3.4.3 3-2* Ohjearvot Il

3-20 Preset Target

Alue: Toiminto:

[-2000000000

el - 2000000000 | 55 parametri on kaytet-
Sl tavissa ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Matriisi [8]

Aseta enintdan 8 kohdesi-
jaintia. Valitse kahdeksasta
esivalitusta ohjearvosta
digitaalitulojen tai kentta-
vdylan ohjaussanan avulla.

3-21 Touch Target

Alue: Toiminto:

[-2000000000

doutUnit2* - 2000000000 Timi parametri o kéiytet-
LS e tavissa ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Syota kohdesijainti kosketus-
anturi-sijoitustilassa. Tama
parametri maarittaa etdisyyden
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3-21 Touch Target

Alue: Toiminto:

3-26 Master Offset

Alue: Toiminto:

kosketusanturin tunnistusta-
pahtumasta lopulliseen
tavoitesijaintiin sijainnin
yksikkoina.

3-22 Master Scale Numerator

Alue: Toiminto:
1= 2000000000 - |XTUTOY Y I XVRAVEY

20000000001 | T5m35 parametri on kaytettavissa

ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Parametrit Parametri 3-22 Master Scale
Numerator ja parametri 3-23 Master Scale
Denominator madrittavat isannan ja
seuraajan valisen valityssuhteen synkro-
nointitilassa.

Par. 3 -22
Par. 3 -23

x Seuraaja kierroksia

Isanta kierroksia =

3-23 Master Scale Denominator

Alue: Toiminto:
1*| [-2000000000 -

2000000000 ]

?

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Katso parametri 3-22 Master Scale
Numerator.

3-24 Master Lowpass Filter Time

Alue: Toiminto:

20 ms* | [1 - 2000 ms] | [SLUL@NY VXN AVAY
Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.
Syota synkronointitilassa isannan
nopeuden laskemiseen kaytettava
aikavakio.

3-25 Master Bus Resolution

Alue: Toiminto:

65536* | [128 - HUOMAUTUS!

65536 ]

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Syota synkronointitilan kenttavaylan
isdntdsignaalin (kenttavdylan ohjearvo 1)
tarkkuus.

0 CustomRea-

doutUnit2* - 2000000000 Tama parametri on kéiytet-
CustomRea- | ¢4viss4 ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Sy6ta isanndn ja seuraajan
vélinen poikkeama synkronointi-
tilassa. Tama arvo lisataan
seuraajan sijaintiin digitaalitulon
kunkin aktivoinnin yhteydessa
vaihtoehdon [113] Enable
Reference tai kenttavaylan
ohjaussanan bitin 5 kanssa.
Parametri 3-02 Minimiohjearvo
maarittaa suurimman
poikkeaman isannan todelliseen
nopeuteen nahden poikkeaman
suorittamisen aikana.

3-27 Virtual Master Max Ref

Alue: Toiminto:
SR ORI H UOMAUTUS!

Hze 13900 Hz] | 15m3 parametri on kiytettivissd

ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Syo6ta virtuaali-isannan maksimiohjearvo.
Todellinen ohjearvo asetetaan suhteessa
tahan arvoon kayttaen kohdassa
parametri 3-15 Ohjearvoresurssi 1 valittua
lahdetta tai kenttavaylan ohjearvoa 1.
Pyorimissuuntaa ohjaa digitaalitulon tai
kenttdvdylan eteen-/taaksesignaali. Maarita
kiihdytys ja hidastus parametriryhman 3-6*
Ramppi 3 avulla.

3.4.4 Rampit
3-4* Ramppi 1

Maéarita rampin parametrit kullekin 4 rampille (parametri-
ryhmat 3-4* Ramppi 1, 3-5* Ramppi 2, 3-6* Ramppi 3 ja 3-7*
Ramppi 4):

e Ramppityyppi,

. Ramppiajat (kiihdytyksen ja hidastuksen kesto) ja

. Nykadyskompensoinnin tyyppi S-rampeille.

Aloita asettamalla lineaariset ramppiajat kohtien Kuva 3.27
ja Kuva 3.28 mukaisesti.
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o
RPM =
~N
]
<
P4-13 3
m
High-limit % -
Ref - — — - —r — —
eerencneS ‘ ‘ ‘}‘\
P4-11 | | |
Low limit T
/ ! | | |
I P31 T p3= | Time
‘ Ramp (X)Up | ‘ Ramp (X) Down
Time (Acc) | | Time (Dec) |
—_ .
‘ tacc Lol tdec J

Kuva 3.27 Lineaariset ramppiajat

Jos S-rampit on valittu, aseta tarvittava epalineaarisen
nykdyksen kompensaation taso. Aseta nykdayksen kompen-
saatio maadrittdamalld rampin nousu- ja laskuaikojen osuus,
jossa kiihdytys ja hidastus ovat muuttuvia (siis suurenevat
tai pienenevat). S-rampin kiihdytys- ja hidastusasetukset
maaritetadn todellisen ramppiajan prosentuaalisena
osuutena.

o
Nopeus 3@'
<
2]
o
m
Ramppi (X) S-rampin Ramppi (X) S-rampin
suhde kiihd. lopuss | | suhde hid. lopussa
‘ ‘ Ramppi (X)
Ramppi (X) Lineaarinen | | | S-rampin
S-rampin . o suhde hid.
suhde Kiihd. Nylelsen kﬂmpensmptl |
lopussa | | \
‘ i ‘ \

\
U \ \
‘ Rampin (X) |

Rampin (X)
nousuaika ——~!

=~ Seisonta-aika — .

Kuva 3.28 Lineaariset ramppiajat

3-40 Ramppi 1 tyyppi

3-40 Ramppi 1 tyyppi

Optio: Toiminto:

[0] * | Lineaarinen

[11 [ S-rampin Kiihdytys mahdollisimman vahaisella
vakionyinta nykayksella.

[2] | S-rampin S-ramppi kohdissa parametri 3-41 Ramppi
vakioaika 1:n nousuaika ja parametri 3-42 Ramppi 1

rampin seisonta-aika asetettujen arvojen
perusteella.

3-41 Ramppi 1:n nousuaika

Alue: Toiminto:

Size [0.01 | Syota rampin nousuaika eli kiihdytysaika

related* |- 3600 | O:sta synkroniseen moottorin nopeuteen ns.
s] Valitse sellainen rampin nousuaika, joka

estdd lahtovirtaa ylittamasta ramppauksen
aikana kohdan parametri 4-18 Virtaraja
virtarajaa. Arvo 0.00 vastaa 0.01 sekuntia
nopeustilassa. Katso rampin laskuaika
parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika.

tyiina, [S] X ng [Kkierr./min.]

. 8=dil = ohjearvo [kierr./min.]

3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika

Alue: Toiminto:
Size [0.01 |llmoita rampin laskuaika eli hidastusaika
related* |- 3600 | synkronisesta moottorin nopeudesta ns

s] arvoon 0 kierrosta minuutissa (rpm). Valitse

rampin laskuaika niin, etta ylijannitetta ei
esiinny vaihtosuuntaajassa moottorin regene-
ratiivisen toiminnan vuoksi eikd tuotettu
virta ylita kohdassa parametri 4-18 Virtaraja
madritettya virtarajaa. Arvo 0.00 vastaa 0.01
sekuntia nopeustilassa. Katso rampin
nousuaika par. parametri 3-41 Ramppi 1:n

nousuaika.
Optio: Toiminto: . ;
_ tgec [s] x ng [Kierr./min.]
HUOMAUTUS- . 3= = ohjearvo [kierr./min.]
Jos [1] S-rampin vakionyintd on valittu 3-45 Ramppi 1 S-ramppisuhde kiihd. alussa
ja ohjearvoa rampl.n.alkana Alue: Toiminto:
muutetaan, ramppiaika saattaa
pidentyé nykéyksettémn liikkeen 50 %*| [1- Syota rampin kokonaisnousuajan osuus
toteuttamiseksi. mika saattaa 99 %] (parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika), jossa
aiheuttaa pider;iméin kaynnistys- tai kiihdytysmomentti suurenee. Mitd suurempi
pyséytysajan prosentuaalinen arvo on, sitd suurempi
S-rampin suhteiden tai kytkentkayn- tuotettu nykdyksen kompensaatio on ja siten
nistimien lisisiits saattaa olla sovelluksessa esiintyvdat momenttinykaykset
tarpeen ovat pienempia.
3-46 Ramppi 1 S-ramppisuhde kiihd. lopussa

Valitse ramppityyppi kiihdytyksen/ e
hidastuksen vaatimusten mukaisesti. Alue.r ) Toiminto:
Lineaarinen ramppi tuottaa rampin aikana 50 %*| [1- Syota rampin kokonaisnousuajan osuus
vakiokiihdytyksen. S-ramppi tuottaa 99 %] (parametri 3-41 Ramppi 1:n nousuaika), jossa
epilineaarisen kiihdytyksen ja kompensoi kiihdytysmomentti pienenee. Mita suurempi
sovelluksen nykéyksen. prosentuaalinen arvo on, sitd suurempi

tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
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3-46 Ramppi 1 S-ramppisuhde kiihd. lopussa

3-51 Ramppi 2:n nousuaika

3.4.5 3-5* Ramppi 2

Katso lisdtietoja ramppiparametrien valinnasta kohdasta
Parametriryhmd 3-4* Ramppi 1.

3-50 Ramppi 2 tyyppi

Optio: Toiminto:

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
sovelluksen momenttinykaykset ovat Size [0.01 |Syota rampin nousuaika eli kiihdytysaika
pienempia. related* |- 3600 | O:sta moottorin nimellisnopeuteen ns. Valitse
s] sellainen rampin nousuaika, etta lahtovirta ei
Alue: Toiminto: parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa. Arvo 0.00
50 %] [1- Syota rampin kokonaislaskuajan osuus vastaa 0.01 sekuntia nopeustilassa. Katso
99 %] (parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika), rampin laskuatka parametri 3-52 Ramppi 2
jossa hidastusmomentti suurenee. Mita rampin sefsonta-aika.
suurempi prosentuaalinen arvo on, sitd B, il = it 200 (B fiia]
suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on ohjearvo [kerr /min]
ja siten sovelluksen momenttinykdykset ovat
plenempia. Alue: Toiminto:
Size [0.01 | Sy6ta rampin laskuaika eli hidastusaika
— related* |- 3600 [ moottorin nimellisnopeudesta ns arvoon 0
Alue: Toiminto: s] kierrosta minuutissa (rpm). Valitse rampin
50 %* | [1- Syétd rampin kokonaislaskuajan osuus laskuaika niin, etta ylijannitetts ei esiinny
99 %] (parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika), taajuusmuuttajassa moottorin regenera-
jossa hidastusmomentti pienenee. Mita tiivisen toiminnan vuoksi eiké tuotettu virta
suurempi prosentuaalinen arvo on, sita ylita kohdassa parametri 4-18 Virtaraja
suurempi tuotettu nykayksen kompensaatio on madritettya virtarajaa. Arvo 0.00 vastaa 0.01
ja siten sovelluksen momenttinykdykset ovat sekuntia nopeustilassa. Katso rampin
pienempid. nousuaika par. parametri 3-51 Ramppi 2:n

Valitse ramppityyppi kiihdytyksen/
hidastuksen vaatimusten mukaisesti.
Lineaarinen ramppi tuottaa rampin aikana
vakiokiihdytyksen. S-ramppi tuottaa
epalineaarisen kiihdytyksen ja kompensoi
sovelluksen nykayksen.

[0] * | Lineaarinen

[1] | S-rampin Kiihdytys mahdollisimman vahaisella
vakionyinta nykayksella.

[2] |S-rampin S-ramppi kohdissa parametri 3-51 Ramppi
vakioaika 2:n nousuaika ja parametri 3-52 Ramppi 2

rampin seisonta-aika asetettujen arvojen
perusteella.

HUOMAUTUS!

Jos [1] S-rampin vakionyintd on valittu ja ohjearvoa
rampin aikana muutetaan, ramppiaika saattaa pidentya
nykdyksettoman liikkeen toteuttamiseksi, mika saattaa
aiheuttaa pidemman kdynnistys- tai pysdytysajan.
S-rampin suhteiden tai kytkentakaynnistimien lisdsaato
saattaa olla tarpeen.

nousuaika.

tgec [S] x ng [Kierr./min.]

Reie =6 = ohjearvo [kierr./min.

3-55 Ramppi 2 S-ramppisuhde kiihd. alussa

Alue: Toiminto:
50 %*| [1- Sy6ta rampin kokonaisnousuajan osuus
99 %] (parametri 3-51 Ramppi 2:n nousuaika), jossa
kiihdytysmomentti suurenee. Mita suurempi
prosentuaalinen arvo on, sita suurempi
tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
sovelluksen momenttinykaykset ovat
pienempia.
Alue: Toiminto:
50 %*| [1- Sy6ta rampin kokonaisnousuajan osuus
99 %] (parametri 3-51 Ramppi 2:n nousuaika), jossa

kiihdytysmomentti pienenee. Mita suurempi
prosentuaalinen arvo on, sita suurempi
tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
sovelluksen momenttinykaykset ovat
pienempia.

3-57 Ramppi 2 S-ramppisuhde hidast. alussa
Alue: Toiminto:
50 %*| [1-

99 %]

Syota rampin kokonaislaskuajan osuus
(parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika),
jossa hidastusmomentti suurenee. Mita
suurempi prosentuaalinen arvo on, sita
suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
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3-57 Ramppi 2 S-ramppisuhde hidast. alussa

3-62 Ramppi 3 rampin seisonta-aika

jossa hidastusmomentti pienenee. Mita
suurempi prosentuaalinen arvo on, sita
suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
ja siten sovelluksen momenttinykdykset ovat
pienempia.

3.4.6 3-6* Ramppi 3

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
ja siten sovelluksen momenttinykaykset ovat Size [0.01 | Sy6ta rampin laskuaika eli hidastusaika
pienempia. related* |- 3600 | moottorin nimellisnopeudesta ns arvoon 0
s] kierrosta minuutissa (rpm). Valitse rampin
askuake nin, et ylitets f esiy
Alue: Toiminto: vaihtosuuntaajassa moottorin regenera-
50 %] [1- Syota rampin kokonaislaskuajan osuus tiivisen toiminnan vuoksi eikd tuotettu virta
99 %] (parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika), ylita kohdassa parametri 4-18 Virtaraja

madritettya virtarajaa. Arvo 0.00 vastaa 0.01
sekuntia nopeustilassa. Katso rampin
nousuaika par. parametri 3-61 Ramppi 3:n
nousuaika.

tgec [S] x ng [Kierr./min.]
ohjearvo [kierr./min.]

3-65 Ramppi 3 S-ramppisuhde kiihd. alussa

Par.3-62 =

Alue: Toiminto:
Mé&arita ramppiparametrit, katso 3-4* Ramppi 1. 50 9% [1- Syota rampin kokonaisnousuajan osuus
: : 99 %] (parametri 3-61 Ramppi 3:n nousuaika), jossa
3-60 Ramppi 3 tyyppi kiihdytysmomentti suurenee. Mita suurempi
Optio: Toiminto: prosentuaalinen arvo on, sitd suurempi
Valitse ramppityyppi kiihdytyksen ja tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
hidastuksen vaatimusten mukaisesti. sovelluksen momenttinykaykset ovat
Lineaarinen ramppi tuottaa rampin aikana pienempia.
vakiokiihdytyksen. S-ramppi tuottaa
epélineaarisen kiihdytyksen ja kompensoi 3-66 Ramppi 3 S-ramppisuhde kiihd. lopussa
sovelluksen nykéyksen. Alue: Toiminto:
[0] * | Lineaarinen 50 %*| [1- Syota rampin kokonaisnousuajan osuus
[1] | S-rampin Kiihdyttaa mahdollisimman vahaiselld 99 %] (parametri 3-61 Ramppi 3:n nousuaika), jossa
vakionyinta nykéyksella. kiihdytysmomentti pienenee. Mita suurempi
- - - - - prosentuaalinen arvo on, sita suurempi
[2] | S-rampin S-ramppi kohdissa parametri 3-61 Ramppi .. . o
o o ] ] tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
vakioaika 3:n nousuaika ja parametri 3-62 Ramppi 3 L
o ] ] . sovelluksen momenttinykdykset ovat
rampin seisonta-aika asetettujen arvojen .
pienempid.
perusteella.
HUOMAUTUS 3-67 Ramppi 3 S-ramppisuhde hidast. alussa
. - S . Alue: Toiminto:
Jos [1] S-rampin vakionyintd on valittu ja ohjearvoa
T . — - - -
rampin aikana muutetaan, ramppiaika saattaa pidentya s I Sy6ta rampin kokonaislaskuajan osuus
o ey ; L -
nykayksettoman liikkeen toteuttamiseksi, miké saattaa e fpammfm G Rampp'.'? rampin se's?'_’.ta aika),
aiheuttaa pidemman kaynnistys- tai pysédytysajan. Jossa h'df"Stusmome"f“ suurenee. M"tf’_
S-rampin suhteiden tai kytkentikaynnistimien lisasaato Subvzel piebE i aeliner dre e, di
saattaa olla tarpeen suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
ja siten sovelluksen momenttinykaykset ovat
. . pienempia.
3-61 Ramppi 3:n nousuaika
Alue: Toiminto: 3-68 Ramppi 3 S-ramppisuhde hidast. lopussa
Size [0.01 - [Sydtd rampin nousuaika eli kiihdytysaika Alue: Toiminto:
related* | 3600 s] 0:st.a moottfmn nlmellhlsnopeute-en ns. " 50 %* | [1- Sybta rampin kokonaislaskuajan osuus
\{ahtfe. seIIa-lne.n"rampm nousualk-a, etta 99 %] (parametri 3-62 Ramppi 3 rampin seisonta-aika),
el o i ‘ramppéukserm alhkana‘ jossa hidastusmomentti pienenee. Mita
kohdan parametri 4-18 VII’tGI’(fl]Cl virtarajaa. suurempi prosentuaalinen arvo on, sité
Arvo L gk 0‘.01 sekuth|a DOPELS suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
tilassa. Ka?tso rampin I‘askualka. ; ja siten sovelluksen momenttinykaykset ovat
parametri 3-62 Ramppi 3 rampin seisonta- pienempia.
aika.
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3.4.7 3-7* Ramppi 4

Maaritd ramppiparametrit, katso parametriryhma 3-4*
Ramppi 1.

3-70 Ramppi 4 tyyppi

3-72 Ramppi 4 rampin seisonta-aika

Alue: Toiminto:

tgec [S] X ng [Kierr./min.]

o §=72 = ohjearvo [kierr./min.

3-75 Ramppi 4 S-ramppisuhde kiihd. alussa

Lineaarinen ramppi tuottaa rampin aikana
vakiokiihdytyksen. S-ramppi tuottaa
epalineaarisen kiihdytyksen ja kompensoi
sovelluksen nykayksen.

[0] * | Lineaarinen

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
Valitse ramppityyppi kiihdytyksen ja 50 %*| [1- Syota rampin kokonaisnousuajan osuus
hidastuksen vaatimusten mukaisesti. 99 %] (parametri 3-71 Ramppi 4:n nousuaika), jossa

kiihdytysmomentti suurenee. Mita suurempi
prosentuaalinen arvo on, sitd suurempi
tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
sovelluksen momenttinykdykset ovat
pienempia.

[1] | S-rampin Kiihdyttaa mahdollisimman vahaisella
vakionyinta nykayksella.

[2] |S-rampin S-ramppi kohdissa parametri 3-71 Ramppi
vakioaika 4:n nousuaika ja parametri 3-72 Ramppi 4

rampin seisonta-aika asetettujen arvojen
perusteella.

HUOMAUTUS!

Jos [1] S-rampin vakionyintd on valittu ja ohjearvoa
rampin aikana muutetaan, ramppiaika saattaa pidentya
nykdyksettoman liikkeen toteuttamiseksi, mika saattaa
aiheuttaa pidemman kdynnistys- tai pysdytysajan.
S-rampin suhteiden tai kytkentéakaynnistimien lisasaadot
saattavat olla tarpeen.

3-71 Ramppi 4:n nousuaika

Alue: Toiminto:

Size [0.01 |Syota rampin nousuaika eli kiihdytysaika

related* |- 3600 | O:sta moottorin nimellisnopeuteen ns. Valitse
s] sellainen rampin nousuaika, etta lahtovirta ei

ylitd ramppauksen aikana kohdan
parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa. Arvo 0.00
vastaa 0.01 sekuntia nopeustilassa. Katso
rampin laskuaika parametri 3-72 Ramppi 4
rampin seisonta-aika.

tyiina, [S] X ng [Kierr./min.]

R =71 & ohjearvo [kierr./min.

3-72 Ramppi 4 rampin seisonta-aika

Alue: Toiminto:

Size [0.01 | Syota rampin laskuaika eli hidastusaika

related* |- 3600 | moottorin nimellisnopeudesta ns arvoon 0
s] kierrosta minuutissa (rpm). Valitse rampin

laskuaika niin, etta ylijannitetta ei esiinny
vaihtosuuntaajassa moottorin regenera-
tiivisen toiminnan vuoksi eika tuotettu virta
ylité kohdassa parametri 4-18 Virtaraja
madritettya virtarajaa. Arvo 0.00 vastaa 0.01
sekuntia nopeustilassa. Katso rampin
nousuaika par. parametri 3-71 Ramppi 4:n
nousuaika.

3-76 Ramppi 4 S-ramppisuhde kiihd. lopussa

Alue: Toiminto:
50 %*| [1- Sy6ta rampin kokonaisnousuajan osuus
99 %] (parametri 3-71 Ramppi 4:n nousuaika), jossa

kiihdytysmomentti pienenee. Mita suurempi
prosentuaalinen arvo on, sitd suurempi
tuotettu nykayksen kompensaatio on ja siten
sovelluksen momenttinykaykset ovat
pienempia.

3-77 Ramppi 4 S-ramppisuhde hidast. alussa

Alue: Toiminto:
50 %*| [1- Syota rampin kokonaislaskuajan osuus
99 %] (parametri 3-72 Ramppi 4 rampin seisonta-aika),

jossa hidastusmomentti suurenee. Mita
suurempi prosentuaalinen arvo on, sita
suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
ja siten sovelluksen momenttinykaykset ovat
pienempid.

3-78 Ramppi 4 S-ramppisuhde hidast. lopussa

Alue: Toiminto:
50 %*| [1- Syota rampin kokonaislaskuajan osuus
99 %] (parametri 3-72 Ramppi 4 rampin seisonta-aika),

jossa hidastusmomentti pienenee. Mita
suurempi prosentuaalinen arvo on, sita
suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
ja siten sovelluksen momenttinykaykset ovat
pienempia.
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3.4.8 3-8* Muut rampit

3-80 Ryom. ramppiaika

‘ (acc) (dec)
I

Alue: Toiminto:
Size [0.01 - | Sy6td rydminndn ramppiaika eli kiihdytys-/
related* [ 3600 s] | hidastusaika 0:n ja moottorin nimellistaa-
juuden ns valilla. Varmista, ettd ndin saatava
lahtovirta rydminnan ramppiajalle ei ylita
kohdan parametri 4-18 Virtaraja virtarajaa.
Ryominnédn ramppiaika alkaa, kun ryéminta-
signaali on aktivoitu LCP:std, valitusta
digitaalitulosta tai sarjaliikenneportista kasin.
Kun ryomintatila poistetaan kaytosta,
normaalit ramppiajat ovat kaytossa
RPM 2
o
~
o
<<
o
o
)
P4-13RPM |
high limit
P1-25
Motor speed | |
P319 | | | -
Jog speed | |
P4-11RPM - — -7 —- - - -
low limit
|t jog | | tjog | Time
IP3-80 \ IP3-80 \
Ramp up |
1

‘Ramp down |
|
1

Kuva 3.29 Ryom. ramppiaika

trysminea 1) X ng [kierr./min]

Par.3-80 = A ryémintd nopeus (par. 3 - 19) [kierr./min.]

RPM

130BA069.10

P 4-13 RPM
high limit | — — — — — — — —

Reference

P1-25
Motor speed

P 4-11 RPM
low limit

P 3-81
Qramp

Kuva 3.30 Pikapysdytyksen ramppiaika

3-82 Pikapysaytyksen ramppityyppi

Optio: Toiminto:

Valitse ramppityyppi kiihdytyksen ja
hidastuksen vaatimusten mukaisesti.
Lineaarinen ramppi tuottaa rampin
aikana vakiokiihdytyksen. S-ramppi
tuottaa epalineaarisen kiihdytyksen ja
kompensoi sovelluksen nykayksen.

[0] * | Lineaarinen

[1] | S-rampin
vakionyinta

[2] | S-rampin vakioaika

3-83 Pikapys. S-ramppisuht. hid. kaynn.

. » T Alue: Toiminto:
3-81 Pikapysaytyksen ramppiaika
.. 50 %*| [1- Syota rampin kokonaislaskuajan osuus
Alue: Toiminto: . ) o .
_ 99 %] (parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika),
Size [0.01 | llmoita pikapysaytyksen rampin laskuaika eli jossa hidastusmomentti suurenee. Mité
related* |- 3600 | hidastusaika synkronisesta moottorin suurempi prosentuaalinen arvo on, sité
sl nopeudesta arvoonuo k|?rrosta [nlnuutlssa suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
(rom). Varmista, ett ylijannitetté ei esiinny ja siten sovelluksen momenttinykdykset ovat
vaihtosuuntaajassa halutun rampin laskuajan pienempis.
edellyttaman moottorin regeneratiivisen
toiminnan vuoksi. Varmista my®os, etta 3-84 Pikapys. S-ramppisuht. hid. loppu
halutun rampin laskuajan saavuttamiseksi .
. S Alue: Toiminto:
vaadittava virta ei ylita virtarajaa (asetetaan
kohdassa parametri 4-18 Virtaraja). Pikapy- 50 %*| [1- Syota rampin kokonaislaskuajan osuus
sdytys aktivoidaan valitun digitaaliliitdnndn tai 99 %] (parametri 3-42 Ramppi 1 rampin seisonta-aika),
sarjaportin signaalin kautta jossa hidastusmomentti pienenee. Mita
suurempi prosentuaalinen arvo on, sita
suurempi tuotettu nykdyksen kompensaatio on
ja siten sovelluksen momenttinykdykset ovat
pienempia.
3-89 Ramp Lowpass Filter Time
Maarita taman parametrin avulla, miten nopeasti nopeus vaihtuu.
Alue: Toiminto:
1 ms* | [1-200 ms] |
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3.4.9 3-9* Digit. pot.metri 3-92 Tehon palautus
Optio: Toiminto:
Digitaalisen potentiometrin avulla voit suurentaa tai [0] * | Ei kéytossa | Nollaa digitaalisen potentiometrin ohjearvon

pienentda todellista ohjearvoa sadtamallad digitaalitulojen
asetusta suurennus-, pienennys- tai tyhjennystoimintojen
avulla. Aktivoi toiminto asettamalla vahintaan 1 digitaa-
litulo suurenemaan tai pienenemaan.

kaynnistyksen jalkeen arvoon 0 %.

[1] | KéytOssa Palauttaa digitaalisen potentiometrin ohjearvon
kdynnistyksen yhteydessa.

3-93 Maksimiraja

Speed =
! Alue: Toiminto:
/ § 100 %* | [-200 - Aseta tuloksena saatavan ohjearvon
! ! ‘ = 200 %] suurin sallittu arvo. Tata suositellaan, jos
g P3-95 ! | digitaalista potentiometria kaytetaan
1 1 : Tme tuloksena saatavan ohjearvon hienosaa-
Inc | \ : tamiseen.
Kuva 3.31 Suurenna todellista ohjearvoa
Alue: Toiminto:
Speed - -100 %* [ [-200 - Aseta tuloksena saatavan ohjearvon
a 200 %] pienin sallittu arvo. Tata suositellaan, jos
‘ % digitaalista potentiometria kdytetaan
\ P3-95 ! . < tuloksena saatavan ohjearvon hienosaa-
4‘ \ | tamiseen.
|
| I
\

’—‘—Time (s) 3-95 Ramppiviive

Dec |
h ‘ Alue: Toiminto:
Inc \—

Size [0 - [Syota viive, joka vaaditaan digitaalinen

Kuva 3.32 Suurenna/pienenna todellista ohjearvoa . o o "
related* | 0] potentiometri -toiminnon aktivoinnista siihen,

ettd taajuusmuuttaja alkaa rampata
ohjearvoon. Kun viive on 0 ms, ohjearvo alkaa

3-90 Askelkoko rampata, kun suurennus/pienennys

Alue: Toiminto: aktivoidaan. Katso myds
0.10 % [ [0.01 - Syotéd suurentamisen/pienentdmisen parametri 3-91 Ramppiaika.
3 200 %] vaadittu askelkoko moottorin synkronisen

nopeus ns prosenttiosuutena. Jos
suurennus/pienennys on aktivoitu,
tuloksena saatavaa ohjearvoa suurennetaan
tai pienennetdan tdssa parametrissa
madritetylla arvolla.

3-91 Ramppiaika

Alue: Toiminto:

1 [0 - Syota ramppiaika eli digitaalisen potentiometrin

s* [3600 s] | maaritetyn toiminnon (suurenna, pienenna tai
tyhjennd) ohjearvon 0-100 % saadon aika.

Jos suurenna/pienenna on aktivoituna parametrissa
parametri 3-95 Ramppiviive maaritettyd rampin
viiveaikaa kauemmin, todellinen ohjearvo
rampataan ylos/alas tdman ramppiajan mukaan.
Ramppiaika madritetdan aikana, joka kaytetaan
ohjearvon saatamiseen kohdassa

parametri 3-90 Askelkoko maaritetylla askelkoolla.
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3.5 Parametrit: 4-** Rajat/varoitukset 4-12 Moott. nopeuden alaraja [Hz]
. . Alue: Toiminto:
3.5.1 4-1* Moottorin rajat
Size [0 - par. | Aseta moottorin nopeuden alaraja.
related* 4-14 Hz] | Moottorin nopeuden alaraja voidaan

Maarita vadantdmomentti-, virta- ja nopeusrajat moottorille
ja reaktio taajuusmuuttajalle, kun rajat ylittyvat.

Raja voi tuottaa viestin nayttdon. Varoitus tuottaa aina
viestin ndyttoon tai kenttavayldan. Valvontatoiminto saattaa
aloittaa varoituksen tai laukaisun, minka jalkeen taajuus-
muuttaja pysahtyy ja tuottaa halytysviestin.

4-10 Moott.pyor.nop suunta 4-13 Moott. nopeuden yldraja [RPM]

asettaa vastaamaan moottorin akselin
pieninta lahtotaajuutta. Moottorin
nopeuden alaraja ei saa olla suurempi

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

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
HUOMAUTUS! Size [par. 4-11 | Aseta moottorin nopeuden ylaraja.
related* - 60000 Moottorin nopeuden yléraja voidaan

Tata parametria ei voi muokata

S . RPM] asettaa vastaamaan suurinta valmistajan
moottorin kadydessa.

sallimaa moottorin nimellisnopeutta.

. . . Moottorin nopeuden ylarajan on oltava
Valitse tarvittava moottorin nopeuden A .
suurempi kuin parametrin

suunta. Kdytd tata parametria suojana . .
y p ) parametri 4-11 Moott. nopeuden alaraja

tahattomalta suunnanvaihdolta. Kun
[RPM] asetus.

parametrin parametri 1-00 Konfiguraatiotila

asetus on [3] Prosessi, parametrin

4-14 Moott. nopeuden yldraja [Hz]
parametri 4-10 Moott.py6r.nop suunta asetus

on oletusarvoisesti [0] Myétdpdivédn. Alue: Toiminto:

Parametrin parametri 4-10 Moott.pyor.nop Size [ par. Aseta moottorin nopeuden maksimiraja
suunta asetus ei rajoita parametrin related* | 4-12 - (H2). Parametri 4-14 Moott. nopeuden
parametri 4-13 Moott. nopeuden yldraja [RPM] par. 4-19 | yldraja [Hz] voidaan asettaa vastaamaan
asetusvaihtoehtoja. Hz] suurinta valmistajan sallimaa moottorin

nimellisnopeutta. Moottorin nopeuden

[0] | Myotapaivaan Ohj.?eirv.t.).ksil"on maarltetty.ﬁyontlys I ylédrajan on oltava suurempi kuin
Imyotapalvaanl. Suunninval totulon (oletus- parametrin parametri 4-12 Moott. nopeuden
iitin 19) on oltava auki alaraja [Hz] asetus. LahtOtaajuus saa olla

[1] | Vastapdivaan | Ohjearvoksi on maaritetty pyoritys enintdan 10 % kytkentataajuudesta
vastapdivaan. Suunnanvaihtotulon (oletusliitin (parametri 14-01 Kytkentdtaajuus).

19) on oltava kiinni. Jos suunnanvaihto

tarvitaan, kun suunnanvaihto-tulo on auki,
moottorin suunnan voi vaihtaa parametrilla Alue: Toiminto:
parametri 1-06 Suunta myotdpdivadn. Size related” [0 - 1000.0 %] Tama toiminto
[2] | Molem. Sallii moottorin pyoria kumpaankin suuntaan. Riippuu [Riippuu rajoittaa akselin
suunnat sovelluksesta* sovelluksesta] momentin
mekaanisen
Alue: Toiminto: miseksi.
Size [0 - par. [Aseta moottorin nopeuden alaraja.
related* 4-13 RPM] [ Moottorin nopeuden alaraja voidaan HUOMAUTUS.
asettaa vastaamaan valmistajan suosit- Jos parametria parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja
telemaa moottorin vahimmadisnopeutta. muutetaan, kun parametrin parametri 1-00 Konfiguraa-
Moottorin nopeuden alaraja ei saa olla tiotila asetus on [0] Av. piirin nopeus, parametria
suurempi kuin parametrin parametri 1-66 Min.virta pienelld nopeudella saadetaan
parametri 4-13 Moott. nopeuden yldraja automaattisesti uudelleen.
[RPM] asetus.

HUOMAUTUS!

Momenttiraja reagoi todelliseen, suodattamattomaan
momenttiin, momenttipiikit mukaan lukien. Tama ei ole
momentti, joka naytetaan LCP:ssa tai kenttavaylassa, silla
se on suodatettu.
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4-17 Generatiivinen momenttiraja

4-20 Momenttirajatekijan lahde

Tuottaa lahtotaajuuden lopullisen rajan
turvallisuuden parantamiseksi sovelluksissa,
joissa on valtettava ylinopeutta. Tama raja on
lopullinen kaikissa kokoonpanoissa
(parametrin parametri 1-00 Konfiguraatiotila
asetuksesta riippumatta).

4-20 Momenttirajatekijan lahde

Optio: Toiminto:

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:

100 %* [ [0 - 1000.0 %] [ Tama toiminto rajoittaa akselin parametri 1-00 Konfiguraatiotila on
momentin mekaanisen asennuksen avoimen piirin nopeus tai suljetun piirin
suojaamiseksi. nopeus.

N x [0] * | Ei toimintoa
o1 [Aralogiuio 5

Alue: Toiminto: [4] | Analogitulo 53

Size REERIHUOMAUTUS! kaant

related” | 10000% | yo5 1207 ATEX ETR on valittuna [6] | Analogitulo 54

1 parametrissa parametri 1-90 Moottorin [8] [ Analogitulo 54
ldmpdsuojaus, aseta parametrin kaant
parametri 4-18 Virtaraja arvoksi [10] | Analogitulo
150 %. X30-11
[12] [ An.tulo X30-11
Tamé on todellinen virtarajatoiminto, joka kaant
jatkuu ylisynkronisella alueella. Kentén [14] | Analogitulo
heikentymisen vuoksi moottorin momentti X30-12
kuitenkin laskee virtarajalla vastaavasti, kun [16] [ An.tulo X30-12
jannitteen suureneminen pysahtyy kaant
moottorin synkronoidun nopeuden = e
ol
Optio: Toiminto:
4-19 Enimmaislahtotaajuus Valitse parametrin
Alue: Toiminto: parametri 4-19 Enimmidisldhtétaajuus
. asetusten 0-100 % (tai toisin pain)
f::ted* 5;; ei uokat skaalauksessa kaytettava analogiatulo.
Hzl p L . poxata 0 % ja 100 % vastaavat signaalitasot
moottorin kéydessa. madritetadn analogiatulon
skaalauksessa, esimerkiksi parametri-
HUOMAUTUS! ryhmdissd 6-1* Analoginen tulo 1. Tama
Maksimildhtétaajuus saa olla enintaan parametri on aktiivinen ainoastaan, kun
10 % vaihtosuuntaajan kytkentitaa- parametri 1-00 Konfiguraatiotila on [4]
juudesta Momentti, avoin piiri.
(parametri 14-01 Kytkentdtaajuus). [0] * | Ei toimintoa

[2] | Analogitulo 53
[4] | Analogitulo 53
kaant

[6] | Analogitulo 54

[8] | Analogitulo 54
kaant

[10] | Analogitulo
X30-11

[12] | An.tulo X30-11
kaant

Valitse parametrien

parametri 4-16 Moottoritilan moment-
tiraja ja parametri 4-17 Generatiivinen
momenttiraja asetusten 0-100 % (tai
kaanteinen) skaalauksessa kaytettava
analogiatulo. 0 % ja 100 % vastaavat
signaalitasot madritetaan analogiatulon
skaalauksessa, esimerkiksi parametri-
ryhmdssd 6-1* Analoginen tulo 1. Tama
parametri on aktiivinen ainoastaan, kun

[14] | Analogitulo
X30-12

An.tulo X30-12
kaant

[16
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4-23 Brake Check Limit Factor Source

3.5.2 4-3* Moottorin tak.kytk. tarkk.

Valitse tulon lahde kohdan parametri 2-15 Jarrun tarkistus
toiminnolle: Jos moni taajuusmuuttaja tekee jarrun tarkistusta Téhan parametriryhmadn siséltyy esimerkiksi pulssianturien
samaan aikaan, sdhkéverkon resistanssi aiheuttaa jannitteen ja resolverien kaltaisten moottorin takaisinkytkentalait-
alenemisen verkkovirrassa tai tasajannitevilipiirissa ja tilldin voi teiden valvonta ja kasittely.
tapahtua vaara jarrun tarkistus. Kdyta kaikissa jarruvastuksissa 4-30 Moottorin tak.kytk. menetystoiminto
ulkoista virta-anturia. Jos sovellus vaatii 100 % kelpaavan jarrun " .
tarkistuksen, kytke anturi analogiatuloon. Optio: Toiminto:
. .. Tata toimintoa kdytetdan takaisinkytkenta-
Optio: Toiminto: ) . ) .
signaalin yhdenmukaisuuden valvomiseen,
[0] * DC-link voltage Taajuusmuuttaja tekee jarrun jos takaisinkytkentasignaali on kéytet-
tarkistuksen valvomalla tavissa.
tasajannitevalipiirin Valitse, mika toimenpide taajuusmuuttajan
jannitetta. Taajuusmuuttaja on tehtdva, jos havaitaan takaisinkytken-
sydttda virtaa jarruvas- tavika. Valittu toimenpide tehdaan, kun
tukseen, joka alentaa takaisinkytkentasignaali poikkeaa
‘tasajlénnitevélipiirin parametrissa parametri 4-31 Moottorin
jannitetta. tak.kytk. nopeusvirhe asetetusta lahtono-
[1] Analog Input 53 Valitse ulkoisen virta-anturin peudesta yli parametrissa
kayttaminen jarrun parametri 4-32 Moott. tak.kytk. menet.
valvontaan. aikak. asetetun ajan.
[2] Analog Input 54 Valitse ulkoisen virta-anturin [0] | Pois kdytdsta
kayttaminen jarrun [1] | Varoitus
valvontaan. [2] | Laukaisu
[3] | Ryominta
Alue: Toiminto: [5] | Maks.nopeus
98 % | [0- [Syota rajakerroin, jota parametri 2-15 Jarrun [6] | Vaihda av. piiriin
e 100 %] | tarkistus kayttaa jarrun tarkistuksessa. Taajuus- [7] | Valitse aset. 1
muuttaja kdyttaa rajakerrointa parametrin [8] | Valitse aset. 2
parametri 4-23 Brake Check Limit Factor Source [9] | Valitse aset. 3
valinnasta riippuen: [10] | Valitse aset. 4
[0] DC-link voltage - taajuusmuuttaja kayttaa [11] | Pysayt. & lauk.
kerrointa tasajannitevalipiirin EEPROM-tietoihin.
[1] Analog Input 53 tai [2] Analog Input 54 - jarrun Varoitus 90, Tak.kytk valv. on aktiivinen, kun parametrin
tarkistus epdonnistuu, jos analogiatulon tulovirta parametri 4-31 Moottorin tak.kytk. nopeusvirhe arvo ylittyy
on alempi kuin rajakertoimella kerrottu maksimi- parametrin parametri 4-32 Moott. tak.kytk. menet. aikak.
tulovirta. asetuksesta riippumatta. Varoitus/Hdlytys 61, Seurantavirhe
liittyy moottorin takaisinkytkentahavi6 -toimintoon.
Jarrun tarkistus epaonnistuu esimerkiksi
seuraavassa kokoonpanossa, jos tulovirta on alle
16 mA: Alue: Toiminto:
. Analogiatuloon 53 on kytketty 300 RPM* | [1 - 600 RPM] | Valitse suurin sallittu nopeusvirhe
virtamuunnin, jonka alue on 4-20 mA. (Iahtonopeus takaisinkytkentéan
. Parametrin Parametri 4-24 Brake Check verrattuna).
Limit Factor asetus on 80 %.
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Speed
[rpm]

A

Nactual

-————— p 4-32 —»j Timg
[sec]

130BA221.10
Kuva 3.33 Moottorin tak.kytk. nopeusvirhe
4-32 Moott. tak.kytk. menet. aikak.
Alue: Toiminto:
Size [0 - 60 | Aseta aikakatkaisun aika, jonka verran
related* s] sallitaan parametrissa

parametri 4-31 Moottorin tak.kytk.
nopeusvirhe asetetun nopeusvirheen
ylittdminen ennen kuin parametrissa
parametri 4-30 Moottorin tak.kytk. menetys-
toiminto valittu toiminto otetaan kayttoon.

4-34 Seurantavirhetoiminto

Optio: Toiminto:

Tata toimintoa kdytetaan valvomaan, etta
sovellus noudattaa odotettua nopeusprofiilia.
Suljetussa piirissa PID:lle saapuvaa nopeuden
ohjearvoa verrataan pulssianturin takaisinkyt-
kentaan (suodatettu). Avoimessa piirissa PID:lle
saapuvan nopeuden ohjearvo kompensoidaan
jattdman varalta ja sita verrataan moottorille
lahetettyyn taajuuteen (parametri 16-13 Taajuus).
Reaktio aktivoidaan, jos mitattu ero on suurempi
kuin kuin parametrissa parametri 4-35 Seuran-
tavirhe madritetty arvo parametrissa

parametri 4-36 Seurantavirhe aikakat. maaritettya
aikaa kauemmin.

Suljetun piirin seurantavirhe ei tarkoita, etta
takaisinkytkentdsignaalissa on ongelmia. Seuran-
tavirhe voi suurilla kuormilla olla momenttirajan
aiheuttama.

[0] | Ei

kaytossa
[1] | Varoitus
[2] | Laukaisu

4-34 Seurantavirhetoiminto

Optio: Toiminto:

[3] [ Lauk. pys.

jalkeen

Varoitus/Hdlytys 78, Seurantavirhe liittyy moottorin seuranta-
virhetoimintoon.

4-35 Seurantavirhe

Alue: Toiminto:
10 RPM#* | [1 - 600 | Syota suurin sallittu moottorin nopeuden
RPM] ja rampin 1ahdon vélinen nopeusvirhe, kun

ramppi ei ole kdytossa. Avoimessa piirissa
moottorin nopeus arvioidaan ja suljetussa
piirissa se on takaisinkytkenta pulssian-
turilta/resolverilta.

4-36 Seurantavirhe aikakat.

Alue: Toiminto:

1 s*| [0-60 s] [Syota aikakatkaisujakso, jolloin sallitaan
parametrissa parametri 4-35 Seurantavirhe
asetettua arvoa suurempi virhe.

4-37 Seurantavirhe ramppaus

Alue: Toiminto:
100 [1 - 600 Syo6ta suurin sallittu moottorin nopeuden
RPM* RPM] ja rampin lahdon valinen nopeusvirhe,

kun ramppi on kaytossa. Avoimessa
piirissa moottorin nopeus arvioidaan ja
suljetussa piirissa pulssianturi mittaa
nopeuden.

4-38 Seurantavirhe rampp. aikakatk.

Alue: Toiminto:

1s*| [0-60 s][Syota aikakatkaisujakso, jolloin sallitaan
parametrissa parametri 4-37 Seurantavirhe
ramppaus asetettua arvoa suurempi virhe
ramppauksen aikana.

4-39 Seur.virhe rampp. aikak. jalk.

Alue: Toiminto:

5s*| [0-60 s]|Syota aikakatkaisujakso ramppauksen jalkeen,
jolloin parametri 4-37 Seurantavirhe ramppaus ja
parametri 4-38 Seurantavirhe rampp. aikakatk.
ovat edelleen aktiivisia.
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3.5.3 4-4* Speed Monitor

4-43 Motor Speed Monitor Function

Optio: Toiminto:

‘ i

4-43 Motor Speed Monitor Function

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan flux-ohjausperiaatteessa.

Valitse, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun

moottorin nopeusvalvonta -toiminto

tunnistaa ylinopeuden tai vaaran pyorimis-

suunnan.

Kun moottorin nopeusvalvonta on

aktiivinen, taajuusmuuttaja tunnistaa

virheen, jos seuraavat ehdot ovat tosi

parametrissa parametri 4-45 Motor Speed

Monitor Timeout maaritetyn ajan:

0 Todellinen nopeus eroaa

parametrin parametri 16-48 Speed
Ref. After Ramp [RPM] ohjearvosta.

. Nopeuksien valinen erotus ylittaa
parametrin parametri 4-44 Motor
Speed Monitor Max arvon.

Nopeuden suljetussa piirissa todellinen
nopeus on takaisinkytkentd pulssianturilta
mitattuna parametrissa parametri 7-06 PID -
alipddstésuodatusaika madritettyna aikana.
Avoimessa piirissa todellinen nopeus on
moottorin arvioitu nopeus.

Speed
nRef

130BE199.10

Orpm

-nRef

Yhtenainen |Parametri 16-48 Speed Ref.

viiva After Ramp [RPM]

Katkoviiva Parametri 4-44 Motor Speed
Monitor Max

Kuva 3.34 Nopeuden ohjearvo ja suurin
sallittu nopeusero

[0] * | Pois kaytosta
[1] | Varoitus

Taajuusmuuttaja raportoi varoituksen 101,
Speed monitor, kun nopeus on rajan
ulkopuolella.

[2] | Laukaisu Taajuusmuuttaja laukaisee ja raportoi

hélytyksen 101, Speed monitor.

[3] Ryéminta

[4] | L&hdon lukitus
[5] | Maks.nopeus
[6] |Vaihda av.
piiriin

Optio: Toiminto:
[7]1 | Valitse aset. 1
[8] | Valitse aset. 2
[9] ([ Valitse aset. 3

[10] | Valitse aset. 4
[11] [ Pysayt. & lauk.
[12] | Trip/Warning

Taajuusmuuttaja raportoi kayntitilassa
hdlytyksen 101, Speed monitor ja pysahdys-
tai rullaustilassa varoituksen 101, Speed
monitor. Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan suljetun piirin toiminnassa.

[13] | Trip/Catch Valitse, milloin kuorma on ajettava kiinni,
esimerkiksi mekaanisen jarrutuksen vikaan-
tuessa. Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan suljetussa piirissa.
Taajuusmuuttaja laukaisee ja raportoi
hdlytyksen 101, Speed monitor kayntitilassa.
Pysdytystilassa taajuusmuuttaja ajaa kiinni
pyodrivaan kuormaan ja raportoi hdlytyksen
101, Speed monitor.

Kiinniajotilassa taajuusmuuttaja kayttaa
pitomomenttia nollanopeuden ohjaamiseen
mahdollisesti virheellisesti toimivaan
jarruun(suljettu piiri). Poistu tasta tilasta
lahettamalla taajuusmuuttajalle uusi
kaynnistyssignaali. MyGs rullaus tai Safe
Torque Off paattaa taman toiminnon.

4-44 Motor Speed Monitor Max

Alue: Toiminto:
100 RPM* | [10 - 500 RPM] |

4-45 Motor Speed Monitor Timeout

Alue: Toiminto:
0.1 s* | [0 - 60 s] |

3.5.4 4-5%* Saad. varoitukset

Taman parametriryhmdn avulla voit sdataa varoitusrajoja
virralle, nopeudelle, ohjearvolle ja takaisinkytkennalle.

Varoitukset ndytetdan LCP:ssd ja ne voi ohjelmoida
Iahdoiksi tai luettaviksi kenttavdylan kautta laajennetussa
tilasanassa.
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Kuva 3.35 Saadettavat varoitukset

4-50 Varoitus alhaisesta virrasta

Alue: Toiminto:
0 A*| [0 - par. [Syota liow-arvo Jos moottorin virta laskee
4-51 A] taman rajan alapuolelle, naytolla lukee Virta

alhainen. Signaalilahd6t voidaan ohjelmoida
antamaan tilaviesti liittimen 27 tai 29 (vain FC
302) samoin kuin releldhdon 01 tai 02 (vain FC
302) kautta. Katso kohta Kuva 3.35.

4-51 Varoitus suuresta virrasta

Alue: Toiminto:

Size [ par. 4-50 | Syo6ta Inigh-arvo. Jos moottorin virta

related* - par. 16-37 | ylittad tdman rajan, naytolla lukee Virta
Al korkea. Signaalilahdot voidaan

ohjelmoida antamaan tilaviesti liittimen
27 tai 29 (vain FC 302) samoin kuin
releldhdon 01 tai 02 (vain FC 302)
kautta. Katso kohta Kuva 3.35.

4-52 Varoitus alhaisesta nopeudesta

Alue: Toiminto:
0 RPM*| [O - par. Sy6ta niow-arvo. Kun moottorin nopeus
4-53 RPM] ylittad tdman rajan, naytolla lukee Alh.

nopeus. Signaalilahd6t voidaan ohjelmoida
antamaan tilaviesti liittimen 27 tai 29 (vain
FC 302) samoin kuin relelahdon 01 tai 02
(vain FC 302) kautta.

4-53 Varoitus suuresta nopeudesta

Alue: Toiminto:
Size [ par. 4-52 - | Sy6ta nuigh-arvo. Kun moottorin
related* 60000 RPM] [ nopeus ylittaa taman rajan, naytolla

lukee Suuri nopeus. Signaalilahdot
voidaan ohjelmoida antamaan
tilaviesti liittimien 27 tai 29 samoin
kuin relelahtojen 01 tai 02 kautta.
Katso kohta Kuva 3.35.

4-54 Varoitus pieni ohjearvo

Alue: Toiminto:
-999999.999*

[-999999.999 -
par. 4-55 ]

Syota ohjearvon alaraja. Jos
todellinen ohjearvo laskee alle
taman rajan, naytolle tulee
teksti Refiow. Signaalildhdo6t
voidaan ohjelmoida antamaan
tilaviesti liittimen 27 tai 29 (vain
FC 302) samoin kuin relelahdon
01 tai 02 (vain FC 302) kautta.

4-55 Varoitus suuri ohjearvo

Alue: Toiminto:
999999.999*% | [par. 4-54 - Syota ohjearvon ylaraja. Jos
999999.999 ] todellinen ohjearvo ylittda taman

rajan, naytolle tulee teksti Refhigh.
Signaalilahdot voidaan ohjelmoida
antamaan tilaviesti liittimen 27 tai
29 (vain FC 302) samoin kuin
relelahdon 01 tai 02 (vain FC 302)
kautta.

Alue: Toiminto:

Size [-999999.999 - par. | Kirjoita takaisinkytkennan

related* | 4-57 ReferenceFeed- | alaraja. Jos takaisinkytkenta

backUnit] laskee alle taman rajan,

naytolle tulee teksti Tak.kytkmat.
Signaalilahdot voidaan
ohjelmoida antamaan tilaviesti
liittimen 27 tai 29 (vain FC 302)
samoin kuin releldhdén 01 tai
02 (vain FC 302) kautta.

4-57 Varoitus korkea tak.kytk.

Alue: Toiminto:

Size [ par. 4-56 - Kirjoita takaisinkytkennan

related* | 999999.999 ylaraja. Jos takaisinkytkenta
ReferenceFeed- ylittdd taman rajan, naytolle
backUnit] tulee teksti Tak.kytk.kork Signaa-

lildhdot voidaan ohjelmoida
antamaan tilaviesti liittimen 27
tai 29 (vain FC 302) samoin
kuin releldhdon 01 tai 02 (vain
FC 302) kautta.

4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata moottorin
kaydessa.

Puuttuva moottorin vaihe -toiminto havaitsee,
puuttuko moottorista moottorin pySrimisen
aikana vaihe. Nayttaa halytyksen 30, 31 tai 32,
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4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu

4-59 Motor Check At Start

vahingoittumisriskin vuoksi.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
jos moottorista puuttuu vaihe. Ota tama irrottamista. Ota tama toiminto kayttéon
toiminto kayttéon moottorin vahingoittumisen moottorin vahingoittumisen estamiseksi.
estamiseksi. Katso myos kappale 3.5.5 Parametrien 4-58 ja
Katso my0s kappale 3.5.5 Parametrien 4-58 ja 4-59 4-59 yhdistelmad..
yhdistelmad.. o |8

[0] | Pois Taajuusmuuttaja ei anna varoitusta puuttuvasta * kaytossa AH UOMIO

kaytosta moottorin vaiheesta. Ei suositella moottorin MOOTTORIN VAHINGOITTUMISEN VAARA

[1] | Laukaisu
100 ms

Tuottaa nopean havaitsemisen, jos moottorista
puuttuu vaihe.

[2] | Laukaisu
1000 ms

[3]1| Trip 100ms | Nosturisovelluksia laskettaessa pienta kuormaa
3ph detec. | koskeva erikoisvaihtoehto, joka sallii taajuus-
muuttajan valttaa vadrat puuttuvan moottorin
vaiheen tunnistukset.

Tama vaihtoehto on vaihtoehdon [1] Laukaisu
100 ms pienennetty versio.

1 puuttuva vaihe kasitelldan vaihtoehtona [7]
Laukaisu 100 ms. 3-vaihetunnistus on pienempi
kuin vaihtoehdossa [7] Laukaisu 100 ms.
3-vaihetunnistus toimii ainoastaan kdynnistyksen
yhteydessa ja alhaisella nopeusalueella, jossa
kulkee huomattava virta, jolloin valtetaan vaarat
laukaisut pienen moottorivirran aikana.

HUOMAUTUS!

Kaytettavissa ainoastaan FC 302 -mallin
suljetussa flux-piirissa.

[5] | Motor
Check

Taajuusmuuttaja tunnistaa automaattisesti, kun
moottori irrotetaan ja jatkaa toimintaa, kun
moottori kytketddn uudelleen.

HUOMAUTUS!

Koskee ainoastaan mallia FC 302.

4-59 Motor Check At Start

Taman vaihtoehdon kayttaminen saattaa
vahingoittaa moottoria.

Taajuusmuuttaja ei anna varoitusta puuttuvasta
moottorin vaiheesta.

[1] | Kéytossa | Taajuusmuuttaja tarkistaa ennen kutakin
kaynnistystd, ovatko kaikki 3 moottorin vaihetta
olemassa. ASM-moottoreissa tarkistus tehdaan
ilman mitaan liiketta. PM- ja SynRM-moottoreissa

tarkistus tehdaan sijainnin tunnistuksen osana.

Kun parametrin parametri 4-59 Motor Check At Start asetus
on [1] Kdytdssd, ala aseta parametrille

parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu seuraavia
vaihtoehtoja:

. [0] Pois kdytéstd.
. [5] Motor check.

3.5.5 4-6* Ohitusnopeus

Joissakin jarjestelmissa joitakin lahtotaajuuksia tai -
nopeuksia on valtettava jarjestelmdn resonanssiongelmien
vuoksi. Enintadn 4 taajuus- tai nopeusaluetta voidaan
valttaa.

4-60 Ohitusnopeus nopeudesta [RPM]

Matriisi [4]

Alue: Toiminto:

Size related* [ [0 - par. 4-13 | Joissakin jarjestelmissa joitakin
RPM] lahtotaajuuksia tai -nopeuksia on

Optio: Toiminto: syyta vélttaa jarjestelman
HUOMAUTUS resonanssiongelmien vuoksi. Sy6ta
- = valtettavien nopeuksien alaraja.
Tata parametria ei voi muokata moottorin
kéydessé. 4-61 Ohitusnopeus taajuudesta [Hz]
HUOMAUTUS e
Alue: Toiminto:
eme allengipe el A 2k Size related* | [O - par. 4-14 | Joissakin jarjestelmissa joitakin
Hz] lahtotaajuuksia tai -nopeuksia on
Kaytd tata parametria puuttuvan moottori- viltettava jarjestelman resonans-
vaiheen tunnistukseen, kun moottori ei pyori. siongelmien vuoksi. Sy5ta
Nayttaa hdlytyksen 30, U-vaihevika, hdlytyksen 31, viltettavien nopeuksien alaraja.
V-vaihevika tai hdlytyksen 32, W-vaihevika, jos
jokin vaihe puuttuu, kun moottori ei pyori. Kayta
tata toimintoa ennen mekaanisen jarrun
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4-62 Ohitusnopeus nopeuteen [RPM]

Matriisi [4]

Alue: Toiminto:

Size related* | [O - par. 4-13 [ Joissakin jarjestelmissa joitakin
RPM] lahtotaajuuksia tai -nopeuksia on

syyta valttaa jarjestelman
resonanssiongelmien vuoksi. Syota
véltettavien nopeuksien ylaraja.

4-63 Ohitusnopeus taajuuteen [Hz]

Matriisi [4]

Alue: Toiminto:

Size related* | [0 - par. 4-14 | Joissakin jarjestelmissa joitakin
Hz] lahtotaajuuksia tai -nopeuksia on

syyta valttaa jarjestelman
resonanssiongelmien vuoksi. Syéta
valtettavien nopeuksien ylaraja.

3.5.6 4-7* Sijainnin valvonta

4-70 Sijaintivirhe-toiminto

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Optio:

Valitse toiminto, joka aktivoidaan, kun sijain-
tivirhe ylittdd suurimman sallitun alueen.
Kohdistusvirhe on todellisen sijainnin ja ohjatun
sijainnin vélinen ero. Kohdistusvirhe on sijainnin
Pl-saatimen tulo.

[0] * | Pois Taajuusmuuttaja ei valvo sijaintivirhetta.

kaytosta

[1] | Varoitus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen, kun suurin
sallittu sijaintivirhe ylittyy. Taajuusmuuttaja

jatkaa toimintaa.

[2] | Laukaisu | Taajuusmuuttaja laukaisee, kun suurin sallittu

sijaintivirhe ylittyy.

4-71 Maximum Position Error

Alue: Toiminto:
1000 Custom- | [-2000000000 W
ReadoutUnit2* |- 2000000000 Téma parametri on kéytet—
ClsienliEs- tavissa ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Syota suurin sallittu sijainnin
seurantavirhe parametri-
ryhmadssa 17-7* Position scaling
madritettyina sijaintiyksikkoina.
Jos tama arvo ylittyy
parametrissa

parametri 4-72 Position Error
Timeout madritetyn ajan

4-71 Maximum Position Error

Alue:

Toiminto:

parametrin
parametri 4-70 Position Error
Function sijaintivirhetoiminto
aktivoituu.

4-72 Position Error Timeout

Alue:

Toiminto:

0.100 s*

[0.000 -
60.000 s]

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Jos parametrissa parametri 4-71 Maximum
Position Error maaritetty virhe esiintyy
kauemmin kuin tdman parametrin aika,
taajuusmuuttaja aktivoi parametrissa
parametri 4-70 Position Error Function
valitun toiminnon.

4-73 Position Limit Function
Optio:

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Valitse toiminto, joka aktivoidaan, kun sijainti
on parametreissa parametri 3-06 Minimum
Position ja parametri 3-07 Maximum Position
madritettyjen rajojen ulkopuolella.

Disabled

Taajuusmuuttaja ei valvo sijainnin rajoja.

Warning

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen, kun sijainti
on rajojen ulkopuolella.

Warning &
Trip

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen, kun
asetettu kohde on sijainnin rajojen
ulkopuolella. Taajuusmuuttaja aloittaa
asemoinnin ja laukaisee, kun sijainnin raja on
saavutettu.

[3]

Abs. Pos.
Mode Stop

Taajuusmuuttaja valvoo sijainnin rajoja
ainoastaan absoluuttisessa asemointitilassa.
Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ja pysdhtyy
sijainnin rajalle, kun asetettu kohde on sijainnin
rajojen ulkopuolella.

[4]

Abs. Pos.
Md. Stop &
Trip

Taajuusmuuttaja valvoo sijainnin rajoja
ainoastaan absoluuttisessa asemointitilassa.
Taajuusmuuttaja pysahtyy sijainnin rajalle ja
laukaisee, kun asetettu kohde on sijainnin
rajojen ulkopuolella.

[5]

Position
Stop

Kun asetettu kohde on sijainnin rajojen
ulkopuolella, taajuusmuuttaja kayttda sijainnin
rajaa kohteena. Tama vaihtoehto toimii kaikissa
toimintailoissa, nopeus- ja momenttiohjaus
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4-73 Position Limit Function

Optio: Toiminto:

mukaan lukien. Taajuusmuuttaja antaa rajasija-
innissa varoituksen.

[6] | Position Kun asetettu kohde on sijainnin rajojen
Stop & Trip | ulkopuolella, taajuusmuuttaja kdyttaa sijainnin

rajaa kohteena. Tama vaihtoehto toimii kaikissa
toimintailoissa, nopeus- ja momenttiohjaus
mukaan lukien. Taajuusmuuttaja laukaisee
rajasijainnissa.

[7]1 | Speed Stop | Kun asetettu kohde on on sijainnin rajojen
ulkopuolella, taajuusmuuttaja tekee rampin
laskun ja pysdyttaa rajasijaintiin. Tama
vaihtoehto toimii kaikissa toimintatiloissa:
Taajuusmuuttaja antaa pysahdyksissa
varoituksen.

[8] | Speed Stop | Kun asetettu kohde on on sijainnin rajojen
& Trip ulkopuolella, taajuusmuuttaja tekee rampin
laskun ja pysdyttaa rajasijaintiin. Tama
vaihtoehto toimii kaikissa toimintatiloissa:
Taajuusmuuttaja laukaisee pysahdyksissa.

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 89



Dt

Parametrien kuvaukset VLT® AutomationDrive FC 301/302

3.6 Parametrit: 5-** Digit. tulo/lahto 3.6.2 5-1* Digit. tulot

3.6.1 5-0% Digit- l/O-tila Digitaalituloja kdytetdan taajuusmuuttajan eri toimintojen
valitsemiseen. Kaikille digitaalituloille voidaan madrittaa

Parametrit tulon ja 13hddn maarittamiseksi NPN:n ja PNP:n kohdassa Taulukko 1.2 mainitut toiminnot.

avulla.

5-00 Digit. I/O-tila Ryhmédn 1 toiminnot ovat etusijalla ryhman 2 toimintoihin
nahden.

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS' Ryhma 1 Nollaus, rullaus pysahdyksiin, nollaus ja rullaus

Aktivoi parametri sen muuttamisen jalkeen pysahdyksiin, pikapysaytys, tasavirtajarru, pysaytys
tekemalla tehojakso. ja [Off]-painike.

Ryhma 2: Kaynnistys, pulssikdynnistys, suunnanvaihto,
Digitaaliset tulot ja ohjelmoidut digitaalilahdot kdynnistys ja suunnanvaihto, rydminta ja ldhdon
voidaan ohjelmoida ennalta kdytettaviksi joko PNP- tai lukitus.

NPN-jarjestelmissa.

Taulukko 3.14 Toimintoryhmaét
[0] * [ PNP | Toiminnot positiivisiin suuntapulsseihin (¢). PNP-

jarjestelmat vedetddn alas asetukseen GND.

Digitaalitulon toiminto Valitse Liitin
[11 | NPN [ Toiminnot negatiivisiin suuntapulsseihin (¢). NPN- Ei toimintoa [0] Kaikki, liitin 32, 33
jarjestelmat vedetdan ylos arvoon +24 V Kuittaus M Kaikki
taajuusmuuttajan sisalla. Rullaus, kaant. 2] Kaikki, liitin 27
Rull. ja noll., kaant. [3] Kaikki
Pikapysaytys kit [k
Optio: Toiminto: Tasav.jarru, kaant. [5] Kaikki
Pysdytys, kaanteinen [6] Kaikki
Tata parametria ei voi muokata moottorin alussa (8] Kaikki, liitin 18
kéaydessa. Pulssikdynnistys [91 Kaikki
Suunnanvaihto [10] Kaikki, liitin 19
[0] *|Tulo | Maarittsa liittimen 27 digitaalituloksi. Kéynn. ja suun.vaihto 11l Kaikki
Kaynn. eteen kdyttoon [12] Kaikki
[11 | Ulostulo | Madarittaa liittimen 27 digitaalilahdoksi. Kaynn. Kaant, Kaytt. e Kaikki
e e
: — Esiv. ohjearvo kayt. [15] Kaikki
Optio: Toiminto: Esival. ohj. bitti 0 6] |Kaikk
HUOMAUTUS- Esival. ohj. bitti 1 [17] Kaikki
Tama parametri on saatavana vain FC 302- Esival. ohj. bitti 2 [18] Kaikki
malliin. Ohjearvon lukitus [19] Kaikki
Lahdon lukitus [20] Kaikki
[0] * [ Tulo Maarittaa liittimen 29 digitaalituloksi. Nopeus ylos [21] Kaikki
[11 | Ulostulo | Maarittaa liittimen 29 digitaalilahdksi. Nopeus alas (221 |Kaikki
Aset. valinta, bitti 0 [23] Kaikki
Aset. valinta, bitti 1 [24] Kaikki
Tarkka pys., kaant. [26] 18, 19
Tarkka kadynn., pys. [27] 18,19
Kiinniajo [28] Kaikki
Hidastaa [29] Kaikki
Laskurin tulo [30] 29, 33
Pulssitulo, reunalii- [31] 29, 33
paistava
Pulssitulo [32] 29, 33
Ramppibitti 0 [34] Kaikki
Ramppibitti 1 [35] Kaikki
Tarkka lukkokaynn. [40] 18, 19
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Digitaalitulon toiminto Valitse Liitin [0] |Ei toimintoa | Ei reaktiota liittimeen tuleviin signaaleihin.
Pulssipys. kaant. [41] 18, 19 [1] | Kuittaus Kuittaa taajuusmuuttajan laukaisun/halytyksen
Ulkoinen lukitus [51] - jalkeen. Kaikkia halytyksia ei voi kuitata.
Suur. digit.pot.metri [55] Kaikki [2] [ Rullaus, (Oletusdigitaalitulo 27): Rullaus pysahdyksiin,
Vih. digit. pot.metri [56] Kaikki kaant. kaanteinen tulo (norm. kiinni). Taajuus-
Tyhj. digit. pot.metri [57] Kaikki muuttaja jattad moottorin vapaaseen tilaan.
DigiPot-nosto [58] Kaikki Looginen O=rullauspysaytys.
Laskuri A (ylds) [60] 29, 33 [3] |Rull ja noll., [ Nollaus ja rullaus pysahdyksiin, kadnteinen
Laskuri A (alas) 61] 59 33 kaant. tulo (norm. kiinni). Jattaa moottorin
Nollaa laskuri A 1621 Kaikki vapaaseen tilaan ja kuittaa taajuusmuuttajan.
Laskuri B (ylos) [63] 29,33 . _ Lc.>'<3g|n.en O=rullaus pysafjdylfsun ja kuittaus.
Laskuri B (alas) [64] 29,33 [4] Elkapysaytys, Kaante|:en tulok(norm. k|:(nn|) Johtaa
Nollaa laskuri B 651 Kaikki aant pysaytykseen pikapysaytyksen ramppiajan
- — mukaisesti, joka on madritetty kohdassa
Mek. jarrun tak.kytk. [70] Kaikki X . . .
parametri 3-81 Pikapysdytyksen ramppiaika.
Mek. jarrun tak.k. Taaj.m. [71] Kaikki . . .
Kun moottori pysdhtyy, akseli on vapaassa
PID-virhe kaant. [72] Kaikki . . X "
— tilassa. Looginen 0=pikapysaytys.
PID_”?”?}JSTOS&‘ 73] Kafkkf [5] | Tasav.jarru, Tasavirtajarrutuksen kadnteinen tulo (norm.
PID kéytdssa [74] Kaikki kaant. kiinni) Pysdyttdd moottorin tuomalla siihen
MCO-kohtainen [75] - tasavirtaa tietyn ajan. Katso
PTC-kortti 1 (80] Kaikki parametri 2-01 DCjarrun virta -
PROFIdrive OFF2 [91] - parametri 2-03 DC-jarrun kytkeytymisnop. [1/
PROFIdrive OFF3 [92] - min]. Toiminto on aktiivinen vain, jos
Light load detection [94] Kaikki parametrin parametri 2-02 DC-jarrutusaika
Mains Loss [96] 32,33 arvo ei ole 0. Looginen O=tasavirtajarru.
Mains loss inverse [97] 32,33 [6] [ Pysaytys, Pysdyta kaanteinen toiminto. Luo pysdytystoi-
Start edge triggered [98] - kaanteinen [ minnon, kun valittu liitin siirtyy loogiselta
Turvaoption kuittaus [100] - tasolta 1 tasolle 0.
Ota isantapoikkeama (108] - Pysaytys suoritetaan valitun ramppiajan
kayttoon mukaisesti:
Kdynnista virtuaali-isanta [109] - . Parametri 3-42 Ramppi 1 rampin
Aloita kotiutus [110] Kaikki seisonta-aika,
Aktivoi kosketus [111] Kaikki . Parametri 3-52 Ramppi 2 rampin
Suhteellinen sijainti [112] Kaikki seisonta-aika,
Ota ohjearvo kayttoon [113] Kaikki . : .
. Parametri 3-62 Ramppi 3 rampin
Synkr. sij. tilaan [114] Kaikki . L
seisonta-aika ja
Kotianturi [115] 18, 32, 33
Kotianturi kaanteinen (116l |18, 32, 33 *  Parametri 3-72 Ramppi 4 rampin
Kosketusanturi 1171 |18, 32, 33 seisonta-aika.
Kosketusanturi [118] |18, 32, 33 HUOMAUTUS!
kdanteinen Kun taajuusmuuttaja on momentti-
Nopeustila [119] - rajalla ja vastaanottanut

pysdytyskomennon, se ei valttamatta
pysahdy itsestadan. Maarita taajuus-
muuttajan pysahtymisen
varmistamiseksi digitaalilahdon

Taulukko 3.15 Digitaalitulon toiminto

VLT® AutomationDrive FC 301/FC 302 -mallien

vakioliittimet ovat 18, 19, 27, 29, 32 ja 33. VLT®—eris—I/O asetukseksi [27] Mom.raja & STOP.
MCB 101 -liittimet ovat X30/2, X30/3 ja X30/4. Kytke tima digitaaliliht rullaukseksi
Liitin 29 toimii 18htond ainoastaan mallissa FC 302. maéritettyyn digitaalituloon.

[8] |alussa (Oletusdigitaalitulo 18): Valitse kaynnistys-/

Vain yhdelle digitaalitulolle omistetut toiminnot ilmoitetaan

pysdytyskomennon kaynnistys. Looginen 1 =
kyseisessd parametrissa.

kaynnistys, looginen 0 = pysaytys.

[9] | Pulssikdyn- | Moottori kdynnistyy, jos liittimeen syotetaan
Kaikki digitaalitulot voidaan ohjelmoida ndihin toimin- nistys vihintdan 2 ms kestavi pulssi. Moottori
toihin: pysihtyy, jos "Pysaytys, kaanteinen"
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aktivoidaan tai annetaan nollauskomento nopeus ylos/alas on kdytdssd, nopeuden
(digitaalitulon kautta). muutos seuraa aina ramppia 2
[10] [ Suunnan- (oletusdigitaalitulo 19). Vaihda moottorin (parametri 3-51 Ramppi 2:n nousuaika ja
vaihto akselin pyorimissuunta. Vaihda suunta parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika)
valitsemalla looginen 1. Suunnanvaihtoviesti alueella O-parametri 1-23 Moottorin taajuus.
vaihtaa ainoastaan pydrimissuunnan. Se ei HUOMAUTUS.
aktivoi kdynnistystoimintoa. Valitse molemmat Jos 13hdén lukitus on aktiivinen, taajuus-
’
suunnat kohdassa muuttajaa ei voi pysayttaa pienella [8]
parametri 4-10 Moott.pydr.nop suunta. Kéynnistys -signaalilla. Pysiyta taajuus-
Toiminto ei ole aktiivinen prosessin suljetussa muuttaja liittimell3, jonka asetukseksi on
’
piirissa. ohjelmoitu [2] Rullaus, kddnt. tai [3] Rull.
[11] [ Kaynn. ja Kaytetddn kdynnistykseen/pysaytykseen ja ja noll., kédnt.

suun.vaihto [ suunnanvaihtoon samalla johtimella. Kdynnis- ; — :
. .. . . [21] | Nopeus Valitse [21] Nopeus yl6s ja [22] Nopeus alas, jos
tyssignaaleja ei ole sallittu samaan aikaan.

ylos halutaan ohjata nopeuden muutoksia digitaa-

[12] | Kdynn. eteen | Poistaa kaytosta lilkkkeen vastapaivaan ja L . . . .
lisesti (moottorin potentiometri). Ota tama

KEVEESS hdollistaa liikk Stapaivasn.
aytoon mandoflistaa likkeen myotapalvaan toiminto kayttoon valitsemalla joko [79]
Ohjearvon lukitus tai [20] Ldhdén lukitus. Jos

Nopeus ylos/alas on aktiivinen alle 400 millise-

[13] | Kéynn. Poistaa kaytosta lilkkeen myotapaivaan ja
kaant. kaytt. | mahdollistaa liikkeen vastapaivaan.

[14] | Ryominta (Oletusdigitaalitulo 29): Aktivoi rydminta- kunnin ajan, kokonaisohjearvoa suurennetaan/

nopeus. Katso parametri 3-11 Ryémintdnopeus pienennetain 0,1 %. Jos Nopeus ylés/alas on

[Hz]. aktiivinen yli 400 millisekunnin ajan, kokonai-
[15] | Esiv. Vaihtaa ulkoisesta ohjearvosta esivalittuun sohjearvo noudattaa rampin nousu/lasku -
ohjearvo ohjearvoon ja pdinvastoin. Talldin oletetaan, parametrin asetusta 3-x1/3-x2.
kayt. etta kohdassa parametri 3-04 Ohjearvotoiminto
on valittu [7] Ulkoinen/esivalittu. Looginen 0 = Sulje Kiinniajo
ulkoinen ohjearvo aktiivinen; Looginen 1 = Ei nopeuden muutosta 0 0
yksi kahdeksasta esiasetetusta ohjearvosta on Vihennetty %-arvolla 1 0
aktiivinen. Lisatty %-arvolla 0 1
[16] | Esival. ohj. Esival. ohj.bittien 0, 1 ja 2 avulla voit valita Vihennetty %-arvolla 1 1
bitti 0 yhden kahdeksasta esivalitusta ohjearvosta
taulukon Taulukko 3.16 mukaisesti. Taulukko 3.17 Sulje/Kiinniajo
[17] | Esival. ohj. Sama kuin [16] Esival. ohj. bitti 0.
bitti 1 [22] | Nopeus alas | Sama kuin [21] Nopeus ylos.
[18] | Esival. ohj. Sama kuin [16] Esival. ohj. bitti 0. [23] | Aset. Valitse jokin neljasta asetuksesta valitsemalla
bitti 2 valinta, bitti | [23] Aset. valinta, bitti 0 tai [24] Aset. valinta,
Esival. ohj. bitti > ] 0 bitti 1. Aseta kohdan parametri 0-10 Aktiiviset
- - asetukset asetukseksi Moniasetukset.
Esival. ohj. 0 0 0 0 — -
- - [24] | Aset. (Oletusdigitaalitulo 32): Sama kuin [23] Aset.
Esival. ohj. 1 0 0 1 . s : o
valinta, bitti | valinta, bitti 0.
Esival. ohj. 2 0 1 0 1
Esival. ohj. 1 1
sival. ohj. 3 0 [26] | Tarkka Lahettda kaanteisen pysaytyssignaalin, kun
Esiasetettu ohjearvo 4 1 0 0 u w s u A -
pysaytys, tasmallinen pysdytystoiminto on aktivoitu
Esiasetettu ohjearvo 5 1 0 1 kaant. kohdassa parametri 1-83 Tdsmdillinen pysdiytys-
Esiasetettu ohjearvo 6 1 1 0 toiminto.
Esiasetettu ohjearvo 7 1 1 1 Tasmallisen pysaytyksen kaanteinen toiminto

on kaytettavissa liittimille 18 tai 19.

Taulukko 3.16 Esivalittu ohjearvobitti — -
[27] | Tarkka Kayta tata, kun [0] Tarkka ramppipys on

kaynn., pys. | valittuna parametrille
[19] | Ohjearvon | Lukitsee kulloisenkin ohjearvon, joka on nyt v = ‘ 'pl e — S

arametri 1-83 Tdasmadillinen pysdytystoiminto.
lukitus lahtokohta/ehto toimintojen [21] Nopeus ylés ja pn o L lzy o .
. . Tasmallinen kaynnistys, pysaytys on kdytet-
[22] Nopeus alas kaytolle. Jos nopeus yl6s/alas e
o i tavissa liittimilla 18 ja 19.
on kaytdssa, nopeuden muutos seuraa aina L L . .
. X i . Tasmallinen kaynnistys varmistaa, ettd kulma,
ramppia 2 (parametri 3-51 Ramppi 2:n nousuaika . L . .
X i X . X . jonka roottori kaantyy pysahdyksista
ja parametri 3-52 Ramppi 2 rampin seisonta-aika) . . N .
X L ohjearvoon, on sama joka kdynnistyksella
alueella O—-parametri 3-03 Maksimiohjearvo. o . .
(samalla ramppiajalla, samalla asetuspisteelld).

[20] | Léhd6n Lukitsee kulloisenkin moottorin taajuuden (Hz), . W . .
Tama toiminto vastaa tasmallista pysaytysta,

lukitus joka on nyt lahtokohta/ehto toimintojen [27]

jossa kulma, jonka roottori kdantyy

Nopeus ylés ja [22] Nopeus alas kaytolle. Jos
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H 5 i 1 ulse e | —
ohjearvosta pysdhdyksiin, on sama joka e
aytyksella e 3
pysayty selld, Time Start Read Timer. Read Timer: EE
Kun ka-ytossé on parametl’in 20 timer tides 20 timer tides g
m

parametri 1-83 Tdasmdillinen pysdytystoiminto

vaihtoehto [1] Lask.pys. ja noll. tai [2] Lask.pys., Kuva 3.37 Pulssisivujen vélinen aika

ei noll.
Taajuusmuuttaja tarvitsee tasmallisen
pysdytyksen signaalin, ennen kuin parametrin [34] | Ramppibitti | Ottaa kayttoon yhden neljasta kaytettavissa
parametri 1-84 Tdsm. pysdytyslaskurin arvo arvo 0 olevasta rampista kohdan Taulukko 3.18
on saavutettu. Jos signaalia ei anneta, taajuus- mukaisesti.
muuttaja ei pysahdy, kun parametrin [35] | Ramppibitti | Sama kuin [34] Ramppibitti 0.
parametri 1-84 Tdasm. pysdytyslaskurin arvo arvo 1
on saavutettu.
Laukaise tasmallinen kaynnistys, pysaytys Esival. ramppibitti 1 0
digitaalitulolla: Toiminto on kaytettévissd Ramppi 1 0 0
liittimissa 18 ja 19. Ramppi 2 0 1
[28] | Kiinniajo Suurentaa ohjearvoa tietylla prosenttimaaralla Ramppi 3 1 0
(suhteessa), joka on maaritetty kohdassa Ramppi 4 1 1
parametri 3-12 Kiinniajo ylos/alas arvo. o L
[29] | Hidastaa Pienentda ohjearvoa tietylld prosenttimaaralla Taulukko 3.18 Esivalittu ramppibitti
(suhteessa), joka on maaritetty kohdassa
) N [40] | Tarkka Tarkka lukkokdynnistys vaatii ainoastaan 3
parametri 3-12 Kiinniajo ylos/alas arvo.
- — — — lukkokaynn. ms:n pulssin liittimeen 18 tai 19.
[30] | Laskurin Tasmaéllinen pysdytystoiminto kohdassa . .
. L . L Kun kaytossa on parametrin
tulo parametri 1-83 Tdasmdillinen pysdytystoiminto

L L o parametri 1-83 Tdsmdillinen pysdytystoiminto
toimii laskuripysaytyksena tai nopeuden . . :
: L . vaihtoehto [1] Lask.pys. ja noll. tai [2]
mukaan kompensoituna laskuripysaytyksena .
. . Lask.pys., ei noll.
nollauksella tai ilman. Laskurin arvo on . .
o . . Kun ohjearvo on saavutettu, taajuus-
madritettava kohdassa parametri 1-84 Tasm. ) o
. . muuttaja ottaa sisaisesti kayttoon tarkan
pysdytyslaskurin arvo.

— — - pysdytyksen signaalin. Tama tarkoittaa, etta
[31] | Pulse edge | Laskee pulssisivujen maaran naytteenottoajan . . ’
] . taajuusmuuttaja suorittaa tarkan
triggered kuluessa. Ndin saadaan suurempi tarkkuus . .
. ] ] . pysdytyksen, kun parametrin

suurilla tarkkuuksilla, mutta tulos ei ole yhta X " . X
. i . L parametri 1-84 Tdsm. pysdytyslaskurin arvo

tarkka pienemmilld tarkkuuksilla. Kayta tata .
laskuriarvo on saavutettu.

pulssiperiaatetta pulssiantureille, joiden

. . o [41] | Pulssipys. Lahettda lukituspysaytyssignaalin, kun
tarkkuus on alhainen (esimerkiksi 30 PPR). . T o
kaant. tarkka pysdytystoiminto on aktivoitu
ulse A e . N
ol pos kohdassa parametri 1-83 Tdsmdillinen
Sampletime | | | 1S " . s .
@ pysdytystoiminto. Tarkka kdanteinen lukitus-
8 pysdytystoiminto on saatavana liittimiin 18
Kuva 3.36 Pulssisivujen maara naytteenot- tai 19.
toajan kuluessa [51] [ Ulkoinen Toiminnon avulla voidaan antaa taajuus-
lukitus muuttajaan ulkoinen vika. Tata vikaa
kasitelladn samoin kuin sisdisesti luotua
[32] [ Pulssitulo Mittaa pulssisivujen valisen ajan. Nain saadaan halytysta.
[55] | Suur. Suurenna-signaali digitaaliselle potentio-

suurempi tarkkuus pienemmillad taajuuksilla,

mutta tulos ei ole yhti tarkka suuremmilla dig.pot.metri | metritoiminnolle, joka kuvataan

tarkkuuksilla. Talld periaatteella on katkaisu- parametriryhméssd 3-9* Digit. pot. metri

taajuus, joka tekee siitd sopimattoman [56] [ Vah. dig. Pienenna-signaali digitaaliselle potentio-
pulssiantureihin, joiden resoluutiot ovat hyvin pot.metri metritoiminnolle, joka kuvataan
pienia (esim. 30 PPR) pienilld nopeuksilla. parametriryhmassé 3-9* Digit. pot. metri
[57] | Tyhj. dig. Tyhjentdd digitaalisen potentiometrin
Speed [rpm] Speed [rpm] 2 pot.metri ohjearvon, joka kuvataan parametri-
o
‘/_\ m 3 ryhmissé 3-9* Digit. pot. metri
a Timelsec] b Time[sec] i‘% [60] | Laskuri A (Ainoastaan liitin 29 tai 33). SLC-laskurissa
tapahtuvan yhteenlaskennan tulo.
a: Pieni pulssianturin  b: Normaali - - — - -
. . [61] | Laskuri A (Ainoastaan liitin 29 tai 33). SLC-laskurissa
tarkkuus pulssianturin .
luuti tapahtuvan vahennyslaskennan tulo.
resoluutio
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[62] | Nollaa laskuri | Laskurin A nollaustulos. kaannetaan parametrissa
A parametri 30-25 Light Load Delay [s]
[63] | Laskuri B (Ainoastaan liitin 29 tai 33). SLC-laskurissa madritetyn viiveajan jdlkeen. Ominaisuuden
tapahtuvan yhteenlaskennan tulo. kdyttamista varten vaaditaan kaynnistys- tai
[64] | Laskuri B (Ainoastaan liitin 29 tai 33). SLC-laskurissa kdynnistys kaanteinen -kdsky yhdessa
tapahtuvan vahennyslaskennan tulo. taman digitaalitulon valinnan kanssa.
[65] [ Nollaa laskuri [ Laskurin B nollaustulo. HUOMAUTUS.
B Kytkeytyminen pyorivdaan moottoriin
[70] | Mek. jarrun Jarrun takaisinkytkentd nostosovelluksiin: ohittaa kevyen kuorman tunnis-
tak.kytk. Aseta parametrin parametri 1-01 Moottorin tuksen.
kAR SIS (] [ el [96] [ Mains Loss Paranna kineettista varmistusta valitsemalla
tak.kytkenndlld; aseta parametrin Ema.
parametri 1-72 Kdynnistystoiminto arvoksi Kun verkkojannite palaa tasolle, joka on
[6] Nost. mek. jrele. lahella tunnistustasoa (mutta edelleen sita
[71] | Mek. jarrun Kaanteinen jarrun takaisinkytkentd nostoso- alempi), lihténopeus suurenee ja
takk. Taajm | velluksiin. kineettiset varmistukset pysyvat aktiivisina.
[72] | PID-virhe Kun tdma on kdytossa, se kaantaa Vilta tama tilanne lahettamalla taajuus-
kaant. prosessin PID-sadtimestd saatavan virheen. muuttajalle tilasignaali. Kun digitaalitulon
Kaytettavissa vain, jos signaali on matala (0), taajuusmuuttaja
parametri 1-00 Konfiguraatiotila-asetuksena pakottaa kineettiset varmistukset pois
on [6] Pintakelain, [7] Laaj. PID nopeus OL pailta.
tai [8] Laaj. PID nopeus CL. HUOMAUTUS.
[73] | PID-nollaus |- | Kun tdama on kdytdssd, se resetoi prosessin . . .
s ) Kaytettavissa ainoastaan pulssitu-
osa PID-saatimen Il-osan. Vastaa parametria loille liittimiss3 32/33.
parametri 7-40 Prosessin PID | osan noll..
Kaytettavissa vain, jos [97] | Mains Loss Kun digitaalitulon signaali on korkea (1),
parametri 1-00 Konfiguraatiotila-asetuksena Inverse taajuusmuuttaja pakottaa kineettiset
on [6] Pintakelain, [7] Lagj. PID nopeus OL varmistukset pois paalta. Katso lisdtietoja
tai [8] Lagj. PID nopeus CL. vaihtoehdon [96] Mains loss kuvauksesta.
[74] | PID kaytossa | Mahdollistaa laajennetun prosessin PID- HUOMAUTUS.
sadtimen kdyton. Vastaa parametria Kaytettdvissa ainoastaan pulssitu-
parametri 7-50 Prosessin PID Laajennettu loille liittimissa 32/33.
AR PSS VR o [98] [ Start edge Reunaliipaisimella tehty kdynnistyskomento.
A 0 IO s e triggered Pitad kaynnistyskomennon aktiivisena.
on [7] Laaj. PID nopeus OL tai [8] Laaj. PID Voidaan kayttaa kdynnistyspainikkeeseen.
e [100] [ Safe Option Kuittaa turvallisuusoption. Kdytettavissa
[80] | PTC-kortti 1 Kaikkien digitaalitulojen arvoksi voidaan Reset ainoastaan, kun turvallisuusoptio on
maarittaa [80] PTC-kortti 1. Tama vaihtoehto e
tulee kuitenkin madrittad vain yhdelle [108] [ Ota isdnnan Tama optio on kdytettdvissa ainoastaan
digitaalitulolle. poikkeama ohjelmistoversiossa 48.XX.
[BA] || HHOITefes ettt o e L RO kayttoon Aktivoi parametrissa parametri 3-26 Master
OFF2 PROFINET-option vastaava ohjaussanabitti. Offset valitun isantipoikkeaman, kun
[92] | PROFIdrive Toiminto on sama kuin PROFIBUS/ parametri 17-93 Master Offset Selection-
OFF3 PROFINET-option vastaava ohjaussanabitti. asetuksena on valinta valilla [1] Absolute —
[94] [ Light Load Hissien tai liukuportaiden evakuointitila. [5] Relative Touch Sensor.
Detection Toiminto magnetoi moottorin ennen [109] [ Kaynnista Tama optio on kaytettavissa ainoastaan
mekaanisen jarrun avaamista. Liike virtuaali- ohjelmistoversiossa 48.XX.
kaynnistyy VLT® Lift Controller MCO 361:n isanta Kaynnistaa parametrissa
madrittamaan suuntaan (ylOs tai alas) parametri 3-27 Virtual Master Max Ref
parametrissa parametri 30-27 Light Load valitun virtuaalisen iséntatoiminnon.
Speed [%] madritetylld nopeudella. Tama [110] | Aloita Tama optio on kdytettdvissa ainoastaan
liike jatkuu parametrissa kotiutus ohjelmistoversiossa 48.XX.
parametri 30-25 Light Load Delay [s] Kéynnistas parametrissa
madritetyn ajan samalla virtaa mitaten. Jos parametri 17-80 Homing Function valitun
moottorin virta ylittaa parametrin kotiutustoiminnon. Arvon on oltava korkea,
parametri 30-26 Light Load Current [%] kunnes kotiutus on valmis, muutoin
ohjearvovirran, nosto estetaan. Suunta toiminto keskeytetaan.
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[111] [ Aktivoi Tama optio on kaytettavissa ainoastaan Valitse nopeustila, kun [9] Positioning tai
kosketus ohjelmistoversiossa 48.XX. [10] Synchronization on valittu parametrissa
Aktivoi kosketusanturin tulon valvonnan. parametri 1-00 Konfiguraatiotila. Nopeuden
[112] [ Suhteellinen [ Tdmé& optio on kdytettévissd ainoastaan ohjearvon asettaa ohjearvoresurssi 1 tai
sijainti ohjelmistoversiossa 48.XX. kenttévayla REF1 suhteessa parametriin
Tama vaihtoehto valitsee absoluuttisen ja parametri 3-03 Maksimiohjearvo.
suhteellisen paikoittamisen valilla. o - .
. o 5-10 Liitin 18, digitaalitulo
Vaihtoehto koskee seuraavaa paikoittamis-
komentoa. Optio: Toiminto:
[113] | Ota ohjearvo [ Tama optio on kaytettivissa ainoastaan [8] * | Kaynnistys | Toiminnot kuvataan parametriryhmdssd 5-1*
kdyttoon ohjelmistoversiossa 48.XX. Digit. tulot.
Sijoitustila: Taajuusmuuttaja aktivoi valitun — - "
i . . . 5-11 Liitin 19, digitaalitulo
paikoitustyypin ja -kohteen ja aloittaa
liikkeen kohti uutta kohdetta. Liike alkaa Optio: Toiminto:
joko heti tai kun aktiivinen asemointi on [10] * | Suunnanvaihto | Toiminnot kuvataan parametriryhmdssd
valmis parametrien 5-1* Digit. tulot.
parametri 17-90 Absolute Position Mode ja 5-12 Liitin 27. digitaalitul
- iitin 27, digitaalitulo
parameti 17.91 Relatve Position Mode
asetuksista riippuen. Optio: Toiminto:
Synkronointitila: Korkea signaali lukitsee [2] * [ Rullaus, kaant. | Toiminnot kuvataan parametriryhmdissd 5-1*
seuraajan todellisen sijainnin isdannan Digit. tulot.
todelliseen sijaintiin. Seuraaja kaynnistyy ja - — "
o . . 5-13 Liitin 29, digitaalitulo
ajaa isantaan kiinni. Matala signaali
pysayttda synkronoinnin ja seuraaja Optio: Toiminto:
pysahtyy hallitusti. HUOMAUTUS!
[114] | Synkr. sij. Tama optio on kdytettdvissd ainoastaan Tsma parametri on saatavana vain FC
tilaan ohjelmistoversiossa 48.XX. 302-malliin.
Valitse sijoitus synkronointitilassa: - — — — —
- - — - = —— Valitse toiminto kdytettdvissa olevasta digitaali-
[115] [ Kotianturi Tama optio on kdytettdvissa ainoastaan e L )
L . tulovalikoimasta ja lisdoptioista [60] Laskuri A
ohjelmistoversiossa 48.XX. . ) . L
. . . . (ylos), [61] Laskuri A (alas), [63] Laskuri B (yl6s) ja
Normaalisti auki -kosketin kotisijainnin . X
e . e [64] Laskuri B (alas). Smart Logic Control -
maarittdmiseksi. Toiminto maaritetaan L . .
X i . toiminnoissa kaytetdaan laskureita.
parametrissa parametri 17-80 Homing — - —
. " e . . [14] * | Rydminta | Toiminnot kuvataan parametriryhmdssé 5-1*
Function. Kéytettavissa ainoastaan digitaali- Diait. tulot
igit. tulot.
tuloille 18, 32 ja 33. 9
[116] | Kotianturi Tama optio on kaytettdvissd ainoastaan 5-14 Liitin 32, digitaalitulo
kaant. ohjelmistoversiossa 48.XX. Optio: Toiminto:
Normaalisti suljettu -kosketin kotisijainnin - — — — —
T, N Valitse toiminto kaytettavissa olevasta digitaalitulo-
maadrittamiseksi. Toiminto maaritetaan o
) . ) valikoimasta.
parametrissa parametri 17-80 Homing
. N e S Ei toimintoa | Toiminnot kuvataan parametriryhmdssd 5-1* Digit.
Function. Kaytettavissa ainoastaan digitaali- ’
tuloille 18, 32 ja 33. tulot.
[117] [ Kosketus- Tama optio on kdytettdvissa ainoastaan 5-15 Liitin 33, digitaalitulo
anturi ohjelmistoversiossa 48.XX. Optio: Toiminto:
Normaalisti auki -kosketin. Toimii kosketus-
. o . Valitse toiminto kaytettdvissa olevasta digitaa-
anturin paikoituksen ohjearvona. ) o o i
" . L . litulovalikoimasta ja lisdoptioista [60] Laskuri A
Kaytettdvissd ainoastaan digitaalituloille 18, ) ) i B}
32ja 33 (ylds), [61] Laskuri A (alas), [63] Laskuri B (yl6s)
— — —— ja [64] Laskuri B (alas). Smart Logic Control -
[118] [ Kosketus- Tama optio on kdytettdvissa ainoastaan S o .
X o K toiminnoissa kaytetaan laskureita.
anturi ohjelmistoversiossa 48.XX. — — - —
e . - [0] * [ Ei toimintoa | Toiminnot kuvataan parametriryhmdssd 5-1*
Normaalisti kiinni -kosketin. Toimii
. - . Digit. tulot.
kosketusanturin paikoituksen ohjearvona.
Kaytettdvissa ainoastaan digitaalituloille 18,
32 ja 33.
[119] [ Nopeustila Tama optio on kdytettdvissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.
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5-16 Liitin X30/2 digitaalitulo 5-19 Liitin 37 turvapysaytys

Optio: Toiminto: Kdyta tata parametria Safe Torque Off -toiminnon maarittamiseen.
[0] * | Ei toimintoa | Téma parametri on aktiivinen, kun taajuus- Varoitusviesti saa taajuusmuuttajan tuottamaan moottorin
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT® rullauksen ja ottaa automaattisen uudelleenkdynnistyksen
yleiskyttdon tarkoitettu /O MCB 101. kayttoon. Halytysviesti saa taajuusmuuttajan tuottamaan
Toiminnot kuvataan parametriryhmssé 5-1* moottorin rullauksen ja vaatii manuaalisen uudelleenkdynnis-
Digit. tulot. tyksen (kenttavdylan tai digitaalisen I/O:n kautta tai painamalla
LCP:n [RESET]-painiketta). Kun VLT® PTC-termistorikortti MCB 112
on asennettu, madritd PTC-vaihtoehdot saadaksesi tdyden hyddyn
Optio: Toiminto: hélytysten kasittelysta.
[0] * | Ei toimintoa | Témé parametri on aktiivinen, kun taajuus- Optio: Toiminto:
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT® 1 valittu digitaalitulo on yha
yleiskdyttoon tarkoitettu I/0 MCB 101. kéytdssa.
Toiminnot kuvataan parametriryhmdssé 5-1* — ——
Digit. tulot. [6] PTC 1 & rele A | Tata vaihtoehtoa kaytetaan, kun
VLT®PTC-termistorikortti MCB 112 on
Optio: Toiminto: turvareleen kautta liittimella 37.
— — - — - Rullaa taajuusmuuttajan, kun Safe
[0] * | Ei toimintoa | Tdmd parametri on aktiivinen, kun taajuus-
Torque Off on aktivoitu. Manuaalinen
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT® X L i
o . kuittaus LCP:std, digitaalitulosta tai
yleiskdyttoon tarkoitettu I/0 MCB 101. e
; kenttavaylasta.
Toiminnot kuvataan parametriryhmdissé 5-1*
Digit. tulot. [7] PTC 1 & rele W | Tatd vaihtoehtoa kaytetdan, kun
VLT®PTC-termistorikortti MCB 112 on
yheistetty pyséytyspainkkeeseen
Kayta tata parametria Safe Torque Off -toiminnon maarittdmiseen. turvareleen kautta liittimelld 37.
Varoitusviesti saa taajuusmuuttajan tuottamaan moottorin Rullaa taajuusmuuttajan, kun Safe
rullauksen ja ottaa automaattisen uudelleenkdynnistyksen Torque Off on aktivoitu (liitin 37 pois
kayttoon. Halytysviesti saa taajuusmuuttajan tuottamaan paaltd). Kun turvapyséytyspiiri on
moottorin rullauksen ja vaatii manuaalisen uudelleenkdynnis- muodostettu uudelleen, taajuus-
tyksen (kenttdvdylan tai digitaalisen 1/0:n kautta tai painamalla muuttaja jatkaa ilman manuaalista
LCP:n [RESET]-painiketta). Kun VLT® PTC-termistorikortti MCB 112 kuittausta, paitsi jos [80] PTC-korttiin
on asennettu, maaritd PTC-vaihtoehdot saadaksesi tayden hyodyn 1 valittu digitaalitulo on yha
halytysten kasittelysta. kaytossa.
Optio: Toiminto: [8] PTC 1 & rele Tama vaihtoehto mahdollistaa
[1] Turv.pys. halytys | Rullaa taajuusmuuttajan, kun Safe A/W halytyksen ja varoituksen
Torque Off on aktivoitu. Manuaalinen yhdistelman kayton.
e O eliplizeliilen G [9] PTC 1 & rele Tama vaihtoehto mahdollistaa
RS W/A halytyksen ja varoituksen
[3] Turv.pys. Rullaa taajuusmuuttajan, kun Safe yhdistelman kayton.
varoitus Torque Off on aktivoitu (liitin 37 pois
paalta). Kun Safe Torque Off -piiri on
muodostettu uudelleen, taajuus-
muuttaja jatkaa toimintaansa ilman
manuaalista kuittausta.
[4] PTC 1 Halytys Rullaa taajuusmuuttajan, kun Safe
Torque Off on aktivoitu. Manuaalinen
kuittaus LCP:std, digitaalitulosta tai
kenttavaylasta.
[5] PTC 1 Varoitus Rullaa taajuusmuuttajan, kun Safe
Torque Off on aktivoitu (liitin 37 pois
paaltd). Kun turvapysaytyspiiri on
muodostettu uudelleen, taajuus-
muuttaja jatkaa ilman manuaalista
kuittausta, paitsi jos [80] PTC-korttiin

96 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.

MG33MM20




Parametrien kuvaukset

Ohjelmointiopas

HUOMAUTUS!

Vaihtoehdot [4] PTC 1 Hdlytys - [9] PTC 1 & Rele W/A ovat

kdytettavissa ainoastaan, kun MCB 112 on kytketty.

HUOMAUTUS!

Auto Reset/Warning -valinta mahdollistaa taajuus-
muuttajan automaattisen uudelleenkdynnistyksen.

[W71]

Toiminta Num | PTC Rele
ero
Ei toimintoa [0] - -
Safe Torque Off - ne |- Turval. pysaytys
halytys [A68]
Safe Torque Off - [[3]1 |- Turval. pyséytys
varoitus [We8]
PTC 1 Halytys [4] PTC 1 Turvapys. -
[A71]
PTC 1 -varoitus [5] PTC 1 Turvapys. -
[W71]
PTC 1 & rele A [6] PTC 1 Turvapys. Turval. pysaytys
[A71] [A68]
PTC 1 & rele W [7] PTC 1 Turvapys. Turval. pysaytys

[We8]

PTC 1 & rele A/W [8]
[A71]

PTC 1 Turvapys.

Turval. pysaytys
[W68]

PTC 1 & rele W/A [91

[W71]

PTC 1 Turvapys.

Turval. pysaytys
[A68]

Taulukko 3.19 Toimintojen, hélytysten ja varoitusten

yleiskuvaus

W tarkoittaa varoitusta ja A hdlytystd. Katso lisctietoja Suunnitte-

luoppaan tai Kdyttéoppaan luvun Vianmddritys kohdasta Hdlytykset

ja varoitukset.

Vaaralliseen vikaan liittyva Safe Torque Off -toiminto

laukaisee hdlytyksen 72, Vaarallinen vika.

Katso Taulukko 6.1.

5-20 Liitin X46/1 digitaalitulo

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa | Tdma parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti 113. Toiminnot kuvataan
parametriryhmdissd 5-1* Digit. tulot.

5-21 Liitin X46/3 digitaalitulo

Optio: Toiminto:

5-22 Liitin X46/5 digitaalitulo

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa | Tamd parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti MCB 113. Toiminnot

kuvataan parametriryhmdissé 5-1* Digit. tulot.

5-23 Liitin X46/7 digitaalitulo
Optio:

Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa | Tdma parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti MCB 113. Toiminnot
kuvataan parametriryhmdssd 5-1* Digit. tulot.

5-24 Liitin X46/9 digitaalitulo

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa | Tamd parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti MCB 113. Toiminnot

kuvataan parametriryhmdissé 5-1* Digit. tulot.

5-25 Liitin X46/11 digitaalitulo

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa | Tdma parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti MCB 113. Toiminnot

kuvataan parametriryhmdissd 5-1* Digit. tulot.

5-26 Liitin X46/13 digitaalitulo

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa | Tamd parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti MCB 113. Toiminnot

kuvataan parametriryhmdissé 5-1* Digit. tulot.

3.6.3 5-3* Digit. lahdét

2 vakaan tilan digitaalilahtda ovat yhteiset liittimille 27 ja
29. Méddritd I/0-toiminto liittimelle 27 kohdassa
parametri 5-01 Liittimen 27 tila, ja maarita 1/0-toiminto
liittimelle 29 kohdassa parametri 5-02 Liittimen 29 tila.

HUOMAUTUS!

Naita parametreja ei voi muokata moottorin kaydessa.

[0] Ei toimintoa Oletusarvo kaikille digitaalildhdoille ja

relelahdaille

[0] * | Ei toimintoa | Tdmd parametri on aktiivinen, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu optiomoduuli VLT®-
laajennettu relekortti MCB 113. Toiminnot
kuvataan parametriryhmdissé 5-1* Digit. tulot.

[1] Ohjaus valmis Ohjauskortti on valmis, esimerkiksi.
Takaisinkytkentd taajuusmuuttajalta, jota
ohjaa ulkoinen 24 V:n virtaldhde (VLT®
24 V:n tasavirtasyottd MCB 107) eika

laitteeseen tulevaa pddvirtaa havaita.

[2] | Taajmuut. valm. [ Taajuusmuuttaja on valmis kayttoon ja

lahettaa syottosignaalin ohjauskortille.
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[3] Taaj.m. valm/ Taajuusmuuttaja on valmis kdyttéon ja [20] [ YIli tak.kytk. ylar. | Takaisinkytkentd on kohdassa
etdohj se on Auto On -tilassa. parametri 4-57 Varoitus korkea tak.kytk.

[4] Kay/ei varoitusta | Kadyttdvalmis. Kaynnistys- tai pysaytysko- asetetun rajan yldapuolella.
mentoa ei ole annettu (kdynnista / [21] [ Ldmpdvaroitus Lampdvaroitus kytkeytyy paalle, kun
poista kdytostd). Aktiivisia varoituksia ei lampédtila ylittda rajan moottorissa,
ole. taajuusmuuttajassa, jarruvastuksessa tai

[5] VLT kdynnissa Moottori kdy ja akselilla on momenttia. termistorissa.

[6] Kay / ei Lahtonopeus on suurempi kuin nopeus, [22] | Valmis, ei Taajuusmuuttaja on kayttovalmiina eika

varoitusta joka on maaritetty kohdassa ldmpdvar. ylilampovaroitusta ole.
parametri 1-81 Min.nopeus toiminnolle [23] | Etdoh. valm. ei Taajuusmuuttaja on kdyttdvalmiina ja
pysdyt. [rom]. Moottori kdy eika var. Auto On -tilassa. Ei ylilampétilava-
varoituksia ole. roitusta.

[7] Kdy ohjeal. / ei Moottori kdy ohjelmoidulla virralla ja [24] | Valmis, jannite Taajuusmuuttaja on kayttdvalmis, ja

var. nopeusalueilla, jotka on méadritetty OK verkkojannite on maaritetylla jannite-
kohdissa parametri 4-50 Varoitus alueella (katso Suunnitteluoppaan jakso
alhaisesta virrasta - Yleiset spesifikaatiot).
parametri 4-53 Varoitus suuresta [25] | Suunnanvaihto Moottori kdy (tai on valmis kdymaan)
nopeudesta. Varoituksia ei ole. myotdpaivaan, kun logiikka = 0, ja

[8] Kay ohjearv./ei Moottori kdy ohjearvonopeudella. Ei vastapaivaan, kun logiikka = 1. Lahto

var. varoituksia. muuttuu, kun annetaan suunnanvaihto-

[9] Halytys Halytys aktivoi lahdon. Varoituksia ei signaali.
ole. [26] | Vayla OK Aktiivinen tietoliikenne (ei aikaval-

[10] | Halytys tai Halytys tai varoitus aktivoi lahdon. vontaa) sarjaportin kautta.

varoitus [27] | Mom.raja & STOP | Kdytd suorittaessasi pysdytysta

[11] | Momenttirajalla | Kohdassa parametri 4-16 Moottoritilan rullaamalla ja momenttirajalla. Jos
momenttiraja tai parametri 4-17 Genera- taajuusmuuttaja on vastaanottanut
tiivinen momenttiraja asetettu pysaytysviestin ja on momenttirajalla,
momenttiraja on ylittynyt. signaali on looginen 0.

[12] | Poissa virta- Moottorin virta on kohdassa [28] [ Jarru, ei jarruvar. [Jarru on aktiivinen, eikd varoituksia ole.

alueelta parametri 4-18 Virtaraja asetetun alueen [29] |Jarru valmis, OK [Jarru on kayttovalmis, eika vikoja ole.
ulkopuolella. [30] |[Jarruvika (IGBT) Lahtoviesti on looginen 1, kun jarrun

[13] | Virta alle, Moottorin virta on pienempi kuin IGBT on oikosulussa. Kayta tata

alhainen kohdan parametri 4-50 Varoitus toimintoa taajuusmuuttajan suojana, jos
alhaisesta virrasta asetus. jarrumoduulit ovat viallisia. Katkaise

[14] [ Virta yli, korkea Moottorin virta on suurempi kuin taajuusmuuttajan paajannite lahdon/
kohdassa parametri 4-51 Varoitus releen avulla.
suuresta virrasta asetettu arvo. [31] | Rele 123 Rele aktivoituu, kun [0] Ohjaussana on

[15] [Ei nopeusalueella | Lahtotaajuus on kohdissa valittuna parametriryhmdssa 8-**
parametri 4-52 Varoitus alhaisesta Tiedons. ja aset..
nopeudesta - parametri 4-53 Varoitus [32] | Mek. jarrun Ottaa kayttoon ulkoisen mekaanisen
suuresta nopeudesta asetetun taajuus- ohjaus jarrun ohjaamisen. Katso lisatietoja
alueen ulkopuolella. mekaanisen jarrun ohjaamisesta

[16] [Nopeus alle, Lahtonopeus on pienempi kuin taajuusmuuttajan suunnitteluoppaasta.

alhainen kohdassa parametri 4-52 Varoitus [33] | Turvallinen limoittaa, etta Safe Torque Off
alhaisesta nopeudesta asetettu arvo. pysdytys aktivoitu [ liittimessa 37 on aktivoitu.

[171 | Nopeus yli, Léhtonopeus on suurempi kuin (vain FC 302)

korkea kohdassa parametri 4-53 Varoitus [35] | Turvalukitus
suuresta nopeudesta asetettu arvo. [40] [ Ei ohjearvo- Aktiivinen, kun todellinen nopeus on
[18] |Ei Takaisinkytkenta on kohdissa alueella parametreissa parametri 4-52 Varoitus
tak.kytk.alueella | parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk. ja alhaisesta nopeudesta -
parametri 4-57 Varoitus korkea tak.kytk. parametri 4-55 Varoitus suuri ohjearvo
asetetun alueen ulkopuolella. madritetyn alueen ulkopuolella.

[19] [ Alle tak.kytk. alar. | Takaisinkytkentd on kohdassa [41] [ Alle ohjearvon, Aktiivinen, kun todellinen nopeus on
parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk. mat. pienempi kuin nopeuden ohjear-
asetetun rajan alapuolella. voasetus.
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[42] | YIi ohjearvon, Aktiivinen, kun todellinen nopeus on [72] | Logiikkasaanto 2 | Katso parametriryhmd 13-4* Log.sddnnot.
korkea suurempi kuin nopeuden ohjear- Jos logiikkasaannon 2 katsotaan olevan
voasetus. TOSI, 1ahdon arvosta tulee suuri.

[43] [ Laaj. PID raja Muuten se on pieni.

[45] | Vaylén valv. Ohjaa 1ahtoa vaylan kautta. Lahdon tila [73] [ Logiikkasdaanto 3 | Katso parametriryhmd 13-4* Log.sédnnot.
asetetaan kohdassa Jos logiikkasdadannon 3 katsotaan olevan
parametri 5-90 Digitaalisen & Relevdyldn TOSI, 1dhddn arvosta tulee suuri.
valvonta. Jos vdylassa tapahtuu Muuten se on pieni.
aikakatkaisu, lahtétila sailytetaan. [74] | Logiikkasaanto 4 | Katso parametriryhmd 13-4* Log.sddnnot.

[46] | Vayl.valv. aikak. Ohjaa lahtoa vaylan kautta. Lahdon tila Jos logiikkasaannon 4 katsotaan olevan
asetetaan kohdassa TOSI, 1ahddn arvosta tulee suuri.
parametri 5-90 Digitaalisen & Relevdyldn Muuten se on pieni.
valvonta. Vaylan aikakatkaisutilanteessa [75] | Logiikkasaantd 5 | Katso parametriryhmd 13-4* Log.sédnnot.
lahdon tilaksi asetetaan korkea (paalld). Jos logiikkasddnnon 5 katsotaan olevan

[47] | Véyl.valv. pois Ohjaa lahtoa véylan kautta. Lahdon tila TOSI, 1ahddn arvosta tulee suuri.

aikak. asetetaan kohdassa Muuten se on pieni.
parametri 5-90 Digitaalisen & Relevdiyldn [80] [SL digit. 1ahté A | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
valvonta. Vaylan aikakatkaisutilanteessa toiminto. Lahdon arvo kasvaa aina, kun
lahdon tilaksi asetetaan matala (ei suoritetaan smart logic -toiminto [38]
kaytdssa). As. A:lle korkea arvo. Lahdon arvo

[51] | MCO-ohjattu Aktiivinen, kun VLT® laajennettu pienenee aina, kun suoritetaan smart
kaskadiohjaus MCO 102 tai VLT® logic -toiminto [32] As. A:lle matala arvo.
likeohjain MCO 305 on kytketty. Optio [81] [SL digit. 1ahtd B | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
ohjaa lahtoa. toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun

1551 | Pulssilahtd suoritetaan smart logic -toiminto[39] Set

[60] | Vertain 0 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet. dig. out. Bille korkea arvo. Tulon arvo
Jos vertaimen 0 katsotaan olevan TOSI, pienenee aina, kun suoritetaan smart
Eldn arvesia wlee quud, Muvtan oo logic -toiminto [33] As. B:lle matala arvo.
on pieni. [82] |SL digit. Iahtd C | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen

611 |vertain 1 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet. toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
Jos vertaimen 1 katsotaan olevan TOSI, suoritetaan smart logic -toiminto [40]
I3hdén arvosta tulee suuri. Muuten se Set dig. out. C:lle korkea arvo. Tulon arvo
on pieni. pienenee aina, kun suoritetaan smart

[62] | Vertain 2 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet. logic -toiminto [34] As. C:lle matala arvo.
Jos vertaimen 2 katsotaan olevan TOSI, [83] | SL digit. 1ahté D | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
Ishdon arvosta tulee suuri. Muuten se toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
on pieni. suoritetaan smart logic -toiminto [47]

[63] [ Vertain 3 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet. As. Dille korkea arvo. Tulon arvo
Jos vertaimen 3 katsotaan olevan TOSI, pienenee aina, kun suoritetaan smart
lihdén arvosta tulee suuri. Muuten se logic -toiminto [35] As. D:lle matala arvo.
on pieni. [84] [SL digit. lahto E | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen

[64] | Vertain 4 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet. toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
Jos vertaimen 4 katsotaan olevan TOSI, suoritetaan smart logic -toiminto [42]
ldhdon arvosta tulee suuri. Muuten se As. Edle korkea arvo. Tulon arvo
on pieni. pienenee aina, kun suoritetaan smart

[65] | Vertain 5 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet. logfie ST Bl A5, B eiels el
Jos vertaimen 5 katsotaan olevan TOSI, [85] [SL digit. 1ahto F Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
lihdén arvosta tulee suuri. Muuten se toiminto. Tulon arvo kasvaa aina, kun
on pieni. suoritetaan smart logic -toiminto [43]

[70] [ Logiikkasdaanto O | Katso parametriryhmd 13-4* Log.sédnnot. As. Fille korkea arvo. Tulon arvo
Jos logiikkasaannon 0 katsotaan olevan pienenee aina, kun suoritetaan smart
TSI [Elakin anese il s logic -toiminto [37] As. F:lle matala arvo.
Muuten se on pieni. [90] [ kWh -laskurin Lahettaa lahtoliittimelle pulssin (pulssin

[71] | Logiikkasdanto 1 | Katso parametriryhmd 13-4* Log.sédnnot. pulssi leveys 200/ ms) aina, kun kilowattitunti:
Jos logiikkasaannon 1 katsotaan olevan BT [Ty
TOSI, Iihdén arvosta tulee suuri. (parametri 15-02 Kilowattituntilaskuri).
Muuten se on pieni.
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[96] [ K&adnteinen Tama vaihtoehto on kaytettavissa [125] | Taaj.muut. Lahdon arvo on suuri, kun taajuus-
rampin jalkeen ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. kasikayttotila muuttaja on Hand On -tilassa (minka
limaisee, pitdisikd pydrimissuunta nakee siitd, ettd [Hand on] -painikkeen
kaantaa. Riippuu siitd, onko nopeuden ylapuolella palaa LED-valo).
ohjearvo positiivinen vai negatiivinen [126] | Taaj.muut. Lahdon arvo on suuri, kun taajuus-
parametrissa parametri 16-48 Speed Ref. autom.tila muuttaja on Auto On -tilassa (minka
After Ramp [RPM] madritetyn rampin nakee siitd, ettd [Auto on] -painikkeen
jalkeen. ylapuolella palaa LED-valo).
[98] [ Virtuaali-isdannan | Tama vaihtoehto on kaytettavissa [151] | ATEX ETR cur. Valittavissa, jos parametrin
suunta ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. alarm parametri 1-90 Moottorin Idmp6suojaus
Virtuaali-isdnnan signaali, joka ohjaa arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai
seuraajien pyorimissuuntaa. [21] Advanced ETR. Jos hdilytys 164 ATEX
[120] | Paik. ohjearvo Lahto on korkea, kun ETR cur.lim.alarm on aktiivinen, 1aht6 on
kayt. parametri 3-13 Ohjearvon paikka = [2] 1.
Paikallinen. [152] [ ATEX ETR freq. Valittavissa, jos parametrin
alarm parametri 1-90 Moottorin ldmpdGsuojaus
Ohjety6maa Paikallis- | Etdohje arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai
médritetty par. | ohjearvo | arvo [21] Advanced ETR. Jos hdilytys 166 ATEX
parametri 3-13 aktiivinen | aktiivin ETR freq.lim.alarm on aktiivinen, 1ahto
Ohjearvon [120] en on 1
paikka (1211 [153] | ATEX ETR cur. Valittavissa, jos parametrin
Ohjetydmaa: ! 0 warning parametri 1-90 Moottorin ldmpd6suojaus
Paikallinen arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai
parametri 3-13 O [21] Advanced ETR. Jos héilytys 163 ATEX
hjearvon paikka ETR cur.lim.warning on aktiivinen, 1ahto
[2] Paikallinen on 1.
Ohjetyomaa: Eta 0 ! [154] | ATEX ETR freq. Valittavissa, jos parametrin
parametri 3-13 O warning parametri 1-90 Moottorin ldmpdGsuojaus
hjearvon paikka arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai
[1] Eta [21] Advanced ETR. Jos varoitus 165 ATEX
Ohjetydmaa: ETR freq.lim.warning on aktiivinen, 1ahto
Yhteys kasi-/ on 1.
autom.kdytton [188] | AHF-kond. Kondensaattorit kdaynnistyvat 20 %
Hand ! kytkenta kohdalla (50 % hystereesi antaa valiksi
Hand=ei 1 10-30 %). Kondensaattorit kytkeytyvat
kaytossd pois palta alle 10 % arvolla. Katkai-
Auto=ei 0 0 suviive on 10 s, ja uudelleenkdynnistys
kdytossa tehdaan, jos nimellisteho ylittas 10 %
Auto 0 1 viiveen aikana. Parametri 5-80 AHF-kond.
uudelleenkytk.viive takaa kondensaat-
Taulukko 3.20 Paik. ohjearvo kéyt. torien mahdollisimman pienen
toimimattomuusajan.
P | [RE el AL IR (1) SO [T [189] [ Jaahd.puh. Sisdisen puhaltimen ohjauksen sisdinen
R (I S8 Qe (el ) = () ohjaus logiikka siirretaan tahan I3htoen, jotta
Etd tai [0] Yht. kdsi/autom.kdyttéon, kun ulkoisen puhaltimen ohjaus olisi
LCP on Auto on -tlassa. Katso mahdollista (merkittavia HP-putkiston
LTI jaahdytyksen kannalta).
[122] | Ei halytysta Léﬁhdt’)n "arv.o on suuri, kun aktiivista [190] | Safe Function
halytysta ei ole. e
[123] [ Kdynn.komento Lahdon arvo on suuri, kun laitteessa on [191] | Safe Opt. Reset
aktiivinen aktiivinen kdynnistyskasky (digitaalitulon req.
Va.yléyhteyden' HandA c?.n— taj f‘\Uto @ = [192] [ RS Flipflop 0 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
toiminnon kautta), eika aktiivista
. L L [193] [ RS Flipflop 1 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
pysaytys- tai kdynnistyskaskya ole. . - — -
[124] [ Kéy, kddnteinen Lahdon arvo on korkea, kun taajuus- [1941 | RS Flipflop 2 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
muuttaja pydril vastapivian (tilabittien [195]1 | RS Flipflop 3 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
kdy JA suunnanvaihto looginen tulo). [196] | RS Flipflop 4 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[1971 | RS Flipflop 5 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
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[198] | RS Flipflop 6

Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.

[199] | RS Flipflop 7

Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.

[221] [ IGBT-cooling

Kayta tata optiota ylivirtalaukaisujen
kasittelyyn. Kun taajuusmuuttaja
tunnistaa ylivirtatilan, se tuo nayttéon
hélytyksen 13, Ylivirta ja laukaisee
kuittauksen. Jos ylivirtatila esiintyy
kolme kertaa perakkain, taajuus-
muuttaja tuo ndyttoon hdlytyksen 13,
Ylivirta, ja alustaa 3 minuutin viipeen

5-31 Liitin 29, digitaalinen lahto

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan mallissa FC 302.

[0] *

Ei toimintoa [ Toiminnot kuvataan parametriryhmdissé 5-3*

Digit. léhdét.

5-32 Liitin X30/6 digit. lahto (MCB 101)

ennen seuraavaa kuittausta. Optio: Toiminto:
[222] [ Kotiutus OK Tama vaihtoehto on kaytettdvissa [0] Ei toimintoa Tama parametri on aktiivinen,
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. kun taajuusmuuttajaan on
Kotiutus valitulla kotisijaintiin siirtymis- asennettu optiomoduuli VLT®
toiminnolla (parametri 17-80 Homing Yleiskayttoon tarkoitettu 1/0
Function) on valmis. MCB 101. Toiminnot kuvataan
[223] [ Kohteessa Tama vaihtoehto on kaytettdvissa parametriryhmdissé 5-3* Digit.
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. Id@hdot.
Sijoittaminen on valmis ja kohdesignaali 1] Ohjaus valmis
lahetetaan, kun todellinen asento on -
[2] | Taaj.muut. valm.
parametrin parametri 3-05 On Reference - —
. o . [3] Taaj.m valm/etdoh;j
Window sisélla parametrissa o s [
parametri 3-09 On Target Time [4] .Efytossa stvar
madritetyn ajan eikd todellinen nopeus bl Kay
ylitd parametria parametri 3-05 On [6] Kéy / ei varoitusta
Feemee Whdkm, [7] Kay ohjeal. / ei var.
[224] | Kohdistusvirhe | Tama vaihtoehto on kaytettavissa [8] | Kdy ohjearv./ei var.
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. 191 Halytys
Kohdistusvirhe on parametrissa [10] | Halytys tai varoitus
parametri 4-71 Maximum Position Error [11] [ Momenttirajalla
madritettyd arvoa suurempi parametrin [12] [ Poissa virta-alueelta
parametri 4-72 Position Error Timeout [13] [ Virta alle, alhainen
aikaa kauemmin. [14] | Virta yli, korkea
[225] | Sijainnin raja Tama vaihtoehto on kaytettavissa [15] |Ei nopeusalueella
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. [16] |Nopeus alle, alhainen
Sijainti on parametreissa [17] | Nopeus yli, korkea
parametri 3-06 Minimum Position ja [18] | Ei takkytkalueella
parametri 3-07 Maximum Position [19] | Alle takkytk. alar.
asetettujen rajojen ulkopuolella. [20] | YIi takkytk. ylar
[226] | Kosketus Tama vaihtoehto on kaytettdvissa P -
[21] | Ldmpdvaroitus
kohteessa ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. e TP
[22] [ Valmis, ei lampovar.
Kohdesijainti on saavutettu kosketus- — -
Lo [23] [ Etéohj. valm. ei var
anturi-sijoitustilassa.
- = = [24] [ Valmis, jannite OK
[227] | Kosketus Tama vaihtoehto on kaytettavissa
. . L . [25] [ Suunnanvaihto
aktivoitu ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. -
Kosketusanturin sijoittelu aktiivinen. [26] | Vayla OK
Taajuusmuuttaja valvoo kosketusanturin [27] | Mom.raja & STOP
tuloa. [28] | Jarru, ei jarruvar.
[29] | Jarru valmis, OK
5-30 Liitin 27, digitaalinen lahto [30] |Jarruvika (IGBT)
Optio: Toiminto: [31] [Rele 123
[0] * | Ei toimintoa | Toiminnot kuvataan parametriryhmdssd 5-3* [32] [ Mek. jarrun ohjaus
Digit. ldhdot. [33] [ Turvapys. aktiiv.
[38] [ Moott. tak.kytk.virhe
[39] [ Seurantavirhe
[40] [ Ei ohjearvoalueella
[41] | Alle ohjearvon, mat.
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5-32 Liitin X30/6 digit. lahté (MCB 101)

5-32 Liitin X30/6 digit. lahté (MCB 101)

[62] [ Vertain 2

[63] | Vertain 3

[64] [ Vertain 4

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[42] | Yli ohjearvon, korkea [192] | RS Flipflop 0

[43] | Laaj. PID raja [193] [ RS Flipflop 1

[45] | Vaylan valv. [194]1 | RS Flipflop 2

[46] | Vaylvalv. 1 aikak. [195] | RS Flipflop 3

[47] | Vayl.valv. 0 aikak. [196] | RS Flipflop 4

[50] | On Reference [1971 | RS Flipflop 5

[55] | Pulssilahto [198] | RS Flipflop 6

[60] | Vertain O [199] | RS Flipflop 7

[61] | Vertain 1 [222] [ Homing Ok Tama vaihtoehto on kaytet-

tavissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[65] | Vertain 5

[70] | Logiikkasaanto 0O

[71] | Logiikkasaanto 1

[223] [ On Target

Tama vaihtoehto on kaytet-
tavissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[72] | Logiikkasaanto 2

[73] | Logiikkasdanto 3

[74] | Logiikkasaanto 4

[224] | Position Error

Tama vaihtoehto on kaytet-
tavissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[75] | Logiikkasdanto 5

[80] |SL digit. lahto A

[81] [SL digit. l&hto B

[225] | Position Limit

Tama vaihtoehto on kaytet-
tavissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[82] |SL digit. lahto C

[83] |SL digit. I&hté D

[84] |SL digit. Ihto E

[226] | Touch on Target

Tama vaihtoehto on kaytet-
tavissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[85] |SL digit. 13htd F

[90] [kWh counter pulse

Lahettaa lahtoliittimelle pulssin
(pulssin leveys 200 ms) aina,
kun kilowattituntilaskuri
muuttuu

(parametri 15-02 Kilowattitunti-
laskuri).

[227] | Touch Activated

Tama vaihtoehto on kaytet-
tdvissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

5-33 Liitin X30/7 digit. Iahto (MCB 101)

Optio:

Toiminto:

[96] [ Reverse After Ramp

Tama vaihtoehto on kaytet-
tdvissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[98] | Virtual Master Dir.

Tama vaihtoehto on kaytet-
tavissa ainoastaan
ohjelmistoversiossa 48.XX.

[0] Ei toimintoa

Tama parametri on aktiivinen,
kun taajuusmuuttajaan on
asennettu optiomoduuli VLT®
Yleiskdyttoon tarkoitettu 1/0
MCB 101. Toiminnot kuvataan
parametriryhmdssa 5-3* Digit.
Idhdét.

[120] | Paik. ohjearvo kayt.

[1] Ohjaus valmis

[121] | Etédohjearvo kaytossa

[2] Taaj.muut. valm.

11221 | Ei halytysta

Taaj.m valm/etdoh;j

[123] [ Kdynn.komento aktiivinen

[124] | Kdy, kdanteinen

[125] | Taaj.muut. kdsiohj.

[126] [ Taaj.muut. autom.tila

[151] | ATEX ETR cur. alarm

[152] [ ATEX ETR freq. alarm

[153] | ATEX ETR cur. warning

[154] | ATEX ETR freg. warning

[188] | AHF Capacitor Connect

[189] [ Jaahd.puh. ohjaus

[190] | Safe Function active

[191] [ Safe Opt. Reset req.

1
[4] Kaytossa / ei var.
[5] Kay
[6] Kay / ei varoitusta
[71 Kay ohjeal. / ei var.
[8] Kay ohjearv./ei var.
[9] Halytys
[10] [Halytys tai varoitus
[11] [ Momenttirajalla
[12] | Poissa virta-alueelta
[13] | Virta alle, alhainen
[14] [ Virta yli, korkea
[15] | Ei nopeusalueella
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5-33 Liitin X30/7 digit. Iaht6 (MCB 101) 5-33 Liitin X30/7 digit. Iaht6 (MCB 101)

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[16] [ Nopeus alle, alhainen [151] | ATEX ETR cur. alarm

[17] [ Nopeus yli, korkea [152] [ ATEX ETR freq. alarm

[18] | Ei tak.kytk.alueella [153] | ATEX ETR cur. warning

[19] | Alle tak.kytk. alar. [154] | ATEX ETR freqg. warning

[20] | Yli tak.kytk. ylar. [189] | Jadhd.puh. ohjaus

[21] | Ldmpdovaroitus [190] | Safe Function active

[22] [ Valmis, ei lampovar. [191] [ Safe Opt. Reset req.

[23] [ Etéohj. valm. ei var [192] | RS Flipflop 0

[24] [ Valmis, jannite OK [193] [ RS Flipflop 1

[25] | Suunnanvaihto [194] | RS Flipflop 2

[26] |Vayla OK [195] | RS Flipflop 3

[27] | Mom.raja & STOP [196] | RS Flipflop 4

[28] [ Jarru, ei jarruvar. [197]1 | RS Flipflop 5

[29] | Jarru valmis, OK [198] | RS Flipflop 6

[30] |[Jarruvika (IGBT) [199] | RS Flipflop 7

[31] |Rele 123

[32] |Mek. jarrun ohjaus 3.6.4 5-4* Releet

[33] [ Turvapys. aktiiv.

[39] | Seurantavirhe Parametrit releiden ajoituksen ja ldhtdtoimintojen maaritts-
[40] | Ei ohjearvoalueella miseksi.

[41] | Alle ohjearvon, mat. ,,

[42] | Yli ohjearvon, korkea
[43] | Laaj. PID raja Optio: Toiminto:

[45] | Vaylan valv. Rele 1 [0], Rele 2 [1].

[46] | Vaylvalv. 1 aikak. VLT® laajennettu relekortti MCB 113:
[47] | Vaylvalv. 0 aikak. Rele 3 [2], Rele 4 [3], Rele 5 [4], Rele 6
[51] | MCO-ohjattu [51.

[60] | Vertain 0 VLT®-relekortti MCB 105: Rele 7 [6], Rele
[61] | Vertain 1 8 [7], Rele 9 [8].

[62] | Vertain 2 [0] Ei toimintoa Kaikkien digitaalisten ja releldhtéjen
[63] [ Vertain 3 oletusarvona on Ei toimintoa.

[64] | Vertain 4 [11 | Ohjaus valmis Ohjauskortti on valmis, esimerkiksi.
[65] | Vertain 5 Takaisinkytkents taajuusmuuttajalta,
[70] | Logiikkasaanto 0 jossa ohjauksen virransy6tto tulee

[71] [ Logiikkasaantd 1 ulkoisesta 24 V:n virtaldhteesta (VLT (®
[72] | Logiikkasaantd 2 24 V:n tasavirtasy6tté MCB 107) eiké
[73] | Logiikkasaanto 3 laitteeseen tulevaa paavirtaa havaita.
[74] | Logiikkasaant 4 [2] [Taajmuut. valm. [ Taajuusmuuttaja on valmiina kaytet-
[75] | Logiikkasdanté 5 tavaksi. Verkkovirta ja ohjauksen

[80] |SL digit. lahtS A virtalihteet ovat OK.

[81] |SL digit. Iahto B - - - —
[82) | SL digit, 13t C [3] Ta.z.u.m‘ valm/ Taajuusmuuttaja -on valmis kayttoon ja
—— etdohj se on Auto On -tilassa.

[83] [SL digit. Iahto D

[84] |SL digit. I3htd E [4] | Kdytdssa / ei var. | Kdyttdvalmis. Kaynnistys- tai pysdytys-
[85] | SL digit. lahto F komentoa ei ole kdytetty (kdynnista /
[120] | Paik. ohjearvo Kayt. poista kaytosta). Aktiivisia varoituksia ei
[121] | Etéohjearvo Kaytossa ole.

[122] | Ei halytysta [5] Kay Moottori kady, ja akselilla on momenttia.
[123] | Kédynn.komento aktiivinen [6] |Kay/ ei Lahténopeus on suurempi kuin nopeus,
[124] | Kay, kadnteinen varoitusta joka on maaritetty kohdassa

[125] [ Taaj.muut. késiohj. parametri 1-81 Min.nopeus toiminnolle
[126] [ Taaj.muut. autom.tila
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pysdyt. [rom]. Moottori kdy eika taajuusmuuttajassa, jarruvastuksessa tai
varoituksia ole. kytketyssa termistorissa.
[7] Kay ohjeal. / ei Moottori kay ohjelmoidulla virralla ja [22] | Valmis, ei Taajuusmuuttaja on kdyttdvalmiina, eika
var. nopeusalueilla, jotka on madritetty ldmpdvar. ylildmpovaroitusta ole.
Gl IR (2 ] < Ll i [23] [ Etdohj. valm. ei Taajuusmuuttaja on valmis kayttoon ja
alhaisesta virrasta ja var se on Auto On -tilassa. Ei ylilampétilava-
parametri 4-53 Varoitus suuresta fuEE
nopeudesta. Ei varoituksia.
[24] [ Valmis, jannite Taajuusmuuttaja on kayttdvalmis, ja
[8] Kay ohjearv./ei Moottori kdy ohjearvonopeudella. Ei OK verkkojannite on maaritetylls jannite-
var. varoituksia. alueella (katso Suunnitteluoppaan jakso
[9] Halytys Halytys aktivoi lahdon. Ei varoituksia. Yleiset spesifikaatiot).
[10] | Halytys tai Halytys tai varoitus aktivoi lahdon. [25] | Suunnanvaihto Moottori kdy (tai on valmis kdymaéan)
varoitus myotapaivaan, kun logiikka = 0, ja
[11] [ Momenttirajalla Kohdassa parametri 4-16 Moottoritilan vastapaivaan, kun logiikka = 1. Lahto
momenttiraja tai parametri 4-17 Genera- muuttuu heti, kun annetaan suunnan-
tiivinen momenttiraja asetettu vaihtosignaali.
momenttiraja on ylittynyt. [26] | Vayla OK Aktiivinen tietoliikenne (ei aikaval-
[12] | Poissa virta- Moottorin virta on kohdassa vontaa) sarjaportin kautta.
alueelta parametri 4-18 Virtaraja asetetun alueen [27] | Mom.raja & STOP | Kayta suorittaessasi pysdytysta
ulkopuolella. rullaamalla ja taajuusmuuttajan ollessa
[13] [ Virta alle, Moottorin virta on pienempi kuin momenttirajalla. Jos taajuusmuuttaja on
alhainen kohdan parametri 4-50 Varoitus vastaanottanut pysaytysviestin ja on
alhaisesta virrasta asetus. momenttirajalla, signaali on looginen 0.
[14] | Virta yli, korkea Moottorin virta on suurempi kuin [28] [ Jarru, ei jarruvar. [Jarru on aktiivinen, eikd varoituksia ole.
kf)hdan parametri 4-51 Varoitus suuresta [29] [Jarru valmis, OK [ Jarru on kayttovalmis, eika vikoja ole.
virrasta asetus.
[30] |[Jarruvika (IGBT) Lahtoviesti on looginen 1, kun jarrun
[15] |Ei nopeusalueella | Lahtonopeus/-taajuus on kohdissa IGBT on oikosulussa. Kéyta tta
PG S Ve e toimintoa taajuusmuuttajan suojana, jos
TP [ [PRELET A Vees jarrumoduuli on viallinen. Katkaise virta
suuresta nopeudesta asetetun taajuus- taajuusmuuttajan paakatkaisimesta
dlvzan Uiepusele. digitaalisen ldhdon/releen avulla.
(16] | Nopeus alle, Lahténopeus on pienempi kuin 31] |Rele 123 Digitaalinen I3hto/rele aktivoituu, kun
alhainen kohdassa parametri 4-52 Varoitus [0] Ohjaussana on valittuna parametri-
alhaisesta nopeudesta asetettu arvo. ryhméssa 8-** Tiedons- ja aset.
L) | bz il LahtGnopeus on/suurempil kuin [32] [ Mek. jarrun Mekaanisen jarrun ohjauksen valinta.
korkea kohdassa parametri 4-53 Varoitus ohjaus Kun parametriryhmass 2-2*
suuTestd nopeudesta asetetiu arvo. Mekaaninen jarru valitut parametrit ovat
[18] |Ei Takaisinkytkentd on kohdissa aktiivisia. Ldhto on vahvistettava, jotta
tak.kytk.alueella | parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk. ja kaamille tarkoitettu virta kulkisi jarrussa.
parametri 4-57 Varoitus korkea tak.kytk. Tama ratkaistaan yleensa kytkemalla
asetetun alueen ulkopuolella. ulkoinen rele valittuun digitaalilahtoon.
[19] | Alle tak.kytk. alar. | Takaisinkytkentd on kohdassa [33] | Turvapys. aktiiv. W
parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk. T4ma optio on saatavana vain FC
asetetun rajan alapuolella. 302 -malliin.
[20] | YIi takkytk. ylar. [ Takaisinkytkentd on kohdassa
parametri 4-57 Varoitus korkea tak.kytk. limoittaa, etta Safe Torque Off on
asetetun rajan ylapuolella. aktivoitu liittimessa 37.
[21] [ Lampovaroitus Lampéovaroitus kytkeytyy paalle, kun [36] | Ohjaussana, bitti | Aktivoi rele 1 kenttavdylan ohjaus-
lampétila ylittda rajan moottorissa, 11 sanalla. Ei muita toiminnallisia
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vaikutuksia taajuusmuuttajassa. [60] [ Vertain O Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
Tyypillinen sovellus: apulaitteen Jos SLC:n vertain 0 on TOSI, 1ahdén
ohjaaminen kenttavayldsta. Toiminto on arvosta tulee suuri. Muuten se on pieni.
voimassa, kurT [o] F%i TOﬁlh on val;it‘tltlma [61] [ Vertain 1 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
par. parametri 8-10 Ohjaussanaprofii Jos SLC:n vertain 1 on TOSI, lshdén
[37] | Ohjaussana, bitti | Aktivoi rele 2 (vain FC 302) ohjaus- arvosta tulee suuri. Muuten se on pieni.
12 saha!la kle:t.tavayllastalé FI mu!ta [62] | Vertain 2 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
toiminnallisia vaikutuksia taajuusmuut- Jos SLC:n vertain 2 on TOSI, Ishdén
tajassa. Tyypillinen sovellus: apulaitteen . -
arvosta tulee suuri. Muuten se on pieni.
ohjaaminen kenttavayldsta. Toiminto on
voimassa, kun [0] FC-profiili on valittuna [63] [ Vertain 3 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
par. parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili. Jos SLCin vertain 3 on TOS|, lahdon
arvosta tulee suuri. Muuten se on pieni.
[38] [ Moott. Vika nopeuden takaisinkytkentapiirissa
tak.kytk.virhe moottorista, joka kiy suljetussa piirissa [64] | Vertain 4 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
Lahtda voi kenties kayttad valmistaudut- Jos SLC:n vertain 4 on TOSI, lahdén
taessa taajuusmuuttajan kytkentaan arvosta tulee suuri. Muuten se on pieni.
avoimessa piirissa hatétilanteessa. [65] | Vertain 5 Katso parametriryhma 13-1* Vertaimet.
[39] [ Seurantavirhe Kun lasketun nopeuden ja todellisen Jos SLC:n vertain 5 on TOSI, lahdén
nopeuden vilinen ero parametrissa arvosta tulee suuri. Muuten se on pieni.
parametri 4-35 Seurantavirhe on [70] | Logiikkasiantd 0 | Katso parametriryhma 13-4*
suurempi kuin valittu, digitaalinen Log.sddnnét. Jos SLC:n logiikkasaantd 0
lahtd/rele on aktiivinen. on TOSI, 14hd6n arvosta tulee suuri.
[40] |Ei ohjearvo- Aktiivinen, kun todellinen nopeus on Muuten se on pieni.
alueella parametreissa parametri 4-52 Varoitus [71] | Logiikkasaantd 1 | Katso parametriryhma 13-4%
alhaisesta nopeudesta - Log.sddnnét. Jos SLC:n logiikkasaanto 1
parametri 4-55 Varoitus suuri ohjearvo on TOSI, I5hdén arvosta tulee suuri.
madritetyn alueen ulkopuolella. Muuten se on pieni.
[41] | Alle ohjearvon, Aktiivinen, kun todellinen nopeus on [72] | Logiikkassantd 2 | Katso parametriryhma 13-4*
mat. pienempi kuin nopeuden ohjear- Log.sddnnét. Jos SLC:n logiikkasaanto 2
voasetus. on TOSI, 1dhdon arvosta tulee suuri.
[42] [ Yli ohjearvon, Aktiivinen, kun todellinen nopeus on Muuten se on pieni.
korkea suurempi kuin nopeuden ohjear- [73] | Logiikkasdantd 3 | Katso parametriryhmé 13-4*
voasetus. Log.sddnnét. Jos SLC:n logiikkasaanto 3
[43] |Laaj. PID raja on TOSI, lahdon arvosta tulee suuri.
[45] | Vaylan valv. Ohjaa digitaalista lahtoa/relettd vaylan Muuten se on pieni.
kautta. Lahdon tila asetetaan kohdassa [74] | Logiikkasdantd 4 | Katso parametriryhma 13-4*
parametri 5-90 Digitaalisen & Relevdyldn Log.sddnnét. Jos SLC:n logiikkasaanto 4
valvonta. Lahdén tila séilyy vayldn on TOSI, 1hdon arvosta tulee suuri.
aikakatkaisutilanteessa. Muuten se on p|en|
[46] [Vayl.valv. 1 aikak. [ Ohjaa laht6a vaylan kautta. Lahdon tila [75] | Logiikkasaantod 5 [Katso parametriryhma 13-4*
asetetaan kohdassa Log.sddnnét. Jos SLC:n logiikkasaanto 5
parametri 5-90 Digitaalisen & Relevdyléin on TOSI, Ihddn arvosta tulee suuri.
valvonta. Vaylan aikakatkaisutilanteessa Muuten se on pieni.
lahdon tilaksi asetetaan korkea (paalld). —— - —
[80] [SL digit. 1ahtd A [ Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
[47] [ Vayl.valv. 0 aikak. | Ohjaa [dht6a vaylan kautta. Lahdon tila toiminto. Léhdon A arvo on pieni SL-
asetetaan kohdassa toiminnossa [32]. Lahddn A arvo on
parametri 5-90 Digitaalisen & Relevdyldn suuri SL-toiminnossa [38].
valvonta. Vdyldn aikakatkaisutilanteessa —— - _
T i [81] [SL digit. lahto B | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen
1ahdon tilaksi asetetaan matala (ei o L L
o toiminto. Lahdon B arvo on pieni SL-
kaytdssa). L L
toiminnossa [33]. Lahdon B arvo on
[50] | On Reference suuri SL-toiminnossa [39].
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[82] [SL digit. 1ahtd C [ Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen Ohjetydmaa Paikallis- | Etaohj
toiminto. Lahdon C arvo on pieni SL- madritetty par. ohjearvo | earvo
toiminnossa [34]. Léhdén C arvo on parametri 3-13 aktiivinen | aktiivin
suuri SL-toiminnossa [40]. Ohjearvon [120] en

[83] [SL digit. 1ahté D [ Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen paikka n21l
toiminto. Lahdon D arvo on pieni SL- A.l.no“je‘i. 0 0
toiminnossa [35]. Lahdon D arvo on kaytossa
suuri SL-toiminnossa [41]. Auto 0 !

[84] [SL digit. 1ahtd E [ Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen Taulukko 3.21 Paik. ohjearvo kayt.
toiminto. Lahdon E arvo on pieni SL-
toiminnossa [36]. Lahddn E arvo on [121] | Etdohjearvo Lahdén arvo on suuri, kun
suuri SL-toiminnossa [42]. kéytossa parametri 3-13 Ohjearvon paikka = [1]

185] | SL digit. 1ahtd F | Katso parametri 13-52 SL-ohjaimen Etd tai [0] Yht. kdsi/autom.kdytt6on, kun
toiminto. Lahdon F arvo on pieni SL- LCP on Auto on -tilassa. Katso
toiminnossa [37]. Lahdén F arvo on Mt 5120
suuri SL-toiminnossa [43]. [122] | Ei halytysta Lahdon arvo on suuri, kun aktiivista

[96] | Reverse After Tama vaihtoehto on kaytettavissa halytysta ei ole.

Ramp ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. [123] | Kdynn.komento | L&hdén arvo on suuri, kun kdynnistys-
Katso kuvaus kohdasta aktiivinen komento korkea (digitaalitulon,
kappale 3.6.3 5-3* Digit. ldhdot. véyldyhteyden tai [Hand on]- tai [Auto

[98] | Virtual Master Tama vaihtoehto on kaytettdvissa on] -toiminnon kautta) on kaytdssé ja

Dir. ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. pyséytys on ollut viimeisin komento.
Katso kuvaus kohdasta [124] [ K&y, kddnteinen [ Lahdén arvo on korkea, kun taajuus-
kappale 3.6.3 5-3* Digit. ldhdét. muuttaja pyorii vastapdivaan (tilabittien

[120] [ Paik. ohjearvo Lahdon arvo on korkea, kun kdy JA suunnanvaihto looginen tulo).

kayt. parametri 3-13 Ohjearvon paikka = [2] [125] | Taaj.muut. L&hdén arvo on suuri, kun taajuus-
Paikallinen tai kun kasiohj. muuttaja on Hand On -tilassa (minka
parametri 3-13 Ohjearvon paikka = [0] nakee siité, ettd [Hand on] -painikkeen
Yht. kdsi/autom.kdytto6n samaan aikaan, ylépuolella palaa LED-valo).
kun LCP on Hand On -tilassa. - P - -
[126] | Taaj.muut. Lahdon arvo on suuri, kun taajuus-
Ohjetyomaa Paikallis- | Etdohj autom.tila muuttaja on Auto On -tilassa (mista
madritetty par. ohjearvo | earvo ilmoittaa [Auto On] -painikkeen
parametri 3-13 | aktiivinen | aktiivin ylépuolella oleva LED-valo.
Ohjearvon [120] en [151] | ATEX ETR cur. Valittavissa, jos parametrin
paikka n21 alarm parametri 1-90 Moottorin ldmpdsuojaus
Ohjetyémaa: 1 0 arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai
Paikallinen [21] Advanced ETR. Jos hdlytys 164 ATEX
parametri 3-13 O ETR curlim.alarm on aktiivinen, 1aht6 on
hjearvon paikka 1.
[2] Paikallinen
— — [152] | ATEX ETR freq. Valittavissa, jos parametrin
Ohjetyomaa: Eta 0 1 . e
. alarm parametri 1-90 Moottorin ldmpGsuojaus
parametri 3-13 O ) .
hjearvon paikka arvoksi on asetettu [20] ,?TEX ETR tai
1] Etd [21] Advanced ETR. Jos hdlytys 166 ATEX
ETR freq.lim.alarm on aktiivinen, 1ahto
Ohjetyémaa:
on 1
Yhteys kasi-/
autom.kayttdsn [153] | ATEX ETR cur. Valittavissa, jos parametrin
Hand 1 warning parametri 1-90 Moottorin ldmpésuojaus
Hand=ei 1 arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai
Kiytossa [21] Advanced ETR. Jos hdlytys 163 ATEX
ETR cur.lim.warning on aktiivinen, |ahto
on 1
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active

on 1
[188] | AHF Capacitor
Connect
[189] [ Jaahd.puh. Sisdisen puhaltimen ohjauksen sisdinen
ohjaus logiikka siirretdan tahan 1ahtoon, jotta
ulkoisen puhaltimen ohjaus olisi
mahdollista (merkittdvaa HP-putkiston
jaahdytyksen kannalta).
[190] | Safe Function

[191]

Safe Opt. Reset
req.

[192] | RS Flipflop 0 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[193]1 [ RS Flipflop 1 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[194] | RS Flipflop 2 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[195]1 | RS Flipflop 3 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[196] | RS Flipflop 4 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[1971 | RS Flipflop 5 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[198] | RS Flipflop 6 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[199] | RS Flipflop 7 Katso parametriryhmd 13-1* Vertaimet.
[222] | Homing Ok Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Kotiutus valitulla kotisijaintiin siirtymis-
toiminnolla (parametri 17-80 Homing
Function) on valmis.
[223] [ On Target Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Sijoittaminen on valmis ja kohdesignaali
lahetetaan, kun todellinen asento on
parametrin parametri 3-05 On Reference
Window sisalla parametrissa
parametri 3-09 On Target Time
madritetyn ajan eikd todellinen nopeus
ylitd parametria parametri 3-05 On
Reference Window.
[224] | Position Error Tama vaihtoehto on kaytettavissa

ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Kohdistusvirhe on parametrissa
parametri 4-71 Maximum Position Error
madritettya arvoa suurempi parametrin
parametri 4-72 Position Error Timeout
aikaa kauemmin.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[154] | ATEX ETR freq. Valittavissa, jos parametrin Sijainti on parametreissa
warning parametri 1-90 Moottorin Idmpé&suojaus parametri 3-06 Minimum Position ja
arvoksi on asetettu [20] ATEX ETR tai parametri 3-07 Maximum Position
[21] Advanced ETR. Jos varoitus 165 ATEX asetettujen rajojen ulkopuolella.
ETR freq.lim.warning on aktiivinen, lahtd [226] [ Touch on Target [ Tama vaihtoehto on kdytettavissa

ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Kohdesijainti on saavutettu kosketus-
anturi-sijoitustilassa.

[227]

Touch Activated

Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Kosketusanturin sijoittelu aktiivinen.
Taajuusmuuttaja valvoo kosketusanturin
tuloa.

5-41 Rele, vetoviive

Matriisi [20]
Alue: Toiminto:
0.01 s*| [0.01 - 600 | Syota releen kiinnikytkeytymisajan viive.
s] Valitse toinen kaytettavissa olevista
mekaanisista releista ryhmatoiminnossa.
Lisatietoja, katso parametri 5-40 Toimin-
torele.
=4
Selected ,Z
Event <
| | 3
(32}
| | -
Relay |
output
D—— [~
On Delay Off Delay
P5-41 P 5-42
Selected I
Event |
| |
Relay | |
output | |
On Delay
P 5-41

Kuva 3.38 Rele, vetoviive

5-42 Rele, paastoviive

Matriisi[20]

Alue: Toiminto:

0.01 s*| [0.01 - Syota releen irtikytkeytymisajan viive. Valitse
600 s] toinen kaytettavissd olevista mekaanisista

releistd ryhmatoiminnossa. Lisatietoja, katso
parametri 5-40 Toimintorele. Jos valitun
tapahtuman ehto muuttuu ennen viiveajan
kulumista, se ei vaikuta relelahtoon.

[225] | Position Limit Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
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Selected u

Event

130BA172.10

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

Kuva 3.39 Rele, paastoviive

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

3.6.5 5-5%* Pulssitulo

Pulssitulon parametreja kdytetdadn maarittdmaan sopivan
ikkunan impulssin ohjearvon pinta-alalle konfiguroimalla
skaalaus ja suodattimen asetukset pulssituloja varten.
Tuloliittimet 29 tai 33 toimivat taajuuden ohjearvotuloina.
Aseta liitin 29 (parametri 5-13 Liitin 29, digitaalitulo) tai liitin
33 (parametri 5-15 Liitin 33, digitaalitulo) arvoon [32]
Pulssitulo. Jos liitinta 29 kdytetadn tulona, aseta parametrin
parametri 5-01 Liittimen 27 tila arvoksi [0] Tulo.

=

S

>
130BA076.10

Low

ref.  —

value

P 5-52/ l
p5-57

freq. Input
é/ q (Hrz))

o
i
w
S
<

ooT

N

Kuva 3.40 Pulssitulo

5-50 Liitin 29, alhainen taajuus

Alue: Toiminto:
100 Hz* [ [0 - 110000 | Syota moottorin pienintd akselinopeutta
Hz] vastaava alin taajuus (eli pienin

ohjearvo) parametrissa
parametri 5-52 Liitin 29, pieni ohje-/
takaisink. Arvo. Katso kohta Kuva 3.40.

5-51 Liitin 29, suuri taajuus

Alue: Toiminto:
Size [0 - 110000 | Sydta moottorin suurinta akselino-
related* Hz] peutta vastaava korkein taajuus (eli

suurin ohjearvo) parametrissa
parametri 5-53 Liitin 29, suuri ohje-/
takaisink. Arvo.

5-52 Liitin 29, pieni ohje-/takaisink. Arvo

Alue: Toiminto:

0 ReferenceFeed- | [-999999.999 - | Aseta ohjearvon alaraja

backUnit* 999999.999 [RPM] moottorin akselino-
ReferenceFeed- peudelle. Tama arvo on
backUnit] myos pienin takaisinkytken-

taarvo, katso myos
parametri 5-57 Liitin 33,
pieni ohje-/takaisink. Arvo.
Aseta liitin 29 digitaali-
tuloksi

(parametri 5-02 Liittimen 29
tila) = [0] Tulo (oletusarvo)
ja parametri 5-13 Liitin 29,
digitaalitulo = kaytettava
arvo).

5-53 Liitin 29, suuri ohje-/takaisink. Arvo

Alue: Toiminto:

Size [-999999.999 -
related* | 999999.999
ReferenceFeed-
backUnit]

Aseta ohjearvon ylaraja [RPM]
moottorin akselinopeudelle ja
suurin takaisinkytkentaarvo, katso
my0s parametri 5-58 Liitin 33, suuri
ohje-/takaisink. Arvo. Aseta liitin 29
digitaalituloksi

(parametri 5-02 Liittimen 29 tila) =
[0] Tulo (oletusarvo) ja

parametri 5-13 Liitin 29, digitaa-
litulo = kaytettava arvo).

Tama parametri on saatavana vain
FC 302-malliin.

5-54 Pulssisuodattimen aikavakio #29

Alue: Toiminto:
100 ms*

[1-1000 [Syota pulssisuodattimen aikavakio. Pulssi-
ms] suodatin vaimentaa
takaisinkytkentdsignaalin vaihteluja, mista
on hyotya, jos jarjestelmdssa on paljon
kohinaa. Suuri aikavakioarvo tuottaa
paremman vaimennuksen, mutta lisaa
myos aikaviivetta suodattimen lapi.
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5-55 Liitin 33, alhainen taajuus

Alue: Toiminto:
100 Hz* [ [0 - 110000 Syota moottorin alhaista akselinopeutta
Hz] vastaava alin taajuus (eli pienin

ohjearvo) parametrissa
parametri 5-57 Liitin 33, pieni ohje-/
takaisink. Arvo.

5-56 Liitin 33, suuri taajuus

Alue: Toiminto:
100 Hz* [ [0 - 110000 Syota moottorin korkeaa akselino-
Hz] peutta vastaava korkein taajuus (eli

suurin ohjearvo) parametrissa
parametri 5-58 Liitin 33, suuri ohje-/
takaisink. Arvo.

5-57 Liitin 33, pieni ohje-/takaisink. Arvo

Alue: Toiminto:
0*| [-999999.999 -

999999.999 ]

Sy6ta matalan ohjearvon arvo [RPM]
moottorin akselinopeudelle. Tama arvo
on myds matala takaisinkytkentdarvo,
katso myos parametri 5-52 Liitin 29,
pieni ohje-/takaisink. Arvo.

5-58 Liitin 33, suuri ohje-/takaisink. Arvo

Alue: Toiminto:
Size [-999999.999 - Aseta korkean ohjearvon arvo
related* 999999.999 [RPM] moottorin akselino-
ReferenceFeed- peudelle.. Katso myds
backUnit] parametri 5-53 Liitin 29, suuri
ohje-/takaisink. Arvo.

5-59 Pulssisuodattimen aikavakio #33

3.6.6 5-6* Pulssilahto

HUOMAUTUS!

Naita parametreja ei voi muokata moottorin kaydessa.

Nama parametrit madrittavat pulssilahdoille niiden
toiminnot ja skaalauksen. Liittimet 27 ja 29 maaritetaan
Iahdoiksi parametrien parametri 5-01 Liittimen 27 tila ja
parametri 5-02 Liittimen 29 tila avulla.

High output

value

P 5-60(term27)
P 5-63(term29)

Output value

A

130BA089.11

High freq. Output
P 5-62(term27) (Hz)
P 5-65(term29)

Kuva 3.41 Pulssildhtéjen maarittaminen

Lukemaldhtéjen muuttujien vaihtoehdot:

Parametrit pulssilahtojen skaalauksen
ja 1ahdon toimintojen maarittamiseksi.
Pulssildhdét on maaritetty liittimiin 27
ja 29. Valitse liittimen 27 lahto
parametrissa parametri 5-01 Liittimen

Alue: Toiminto: 27 tila ja liittimen 29 lahto
100 RV H UOMAUTUS! parametrissa parametri 5-02 Liittimen
ms* ms] Tata parametria ei voi muokata ety
moottorin kaydessa. (0] |Eitoimintoa
[45] [ Vaylan valv.
Syota pulssisuodattimen aikavakio. Alipaas- [48] | Vaylan valv, aikak.
tosuodatin pienentaa vaikutusta ja (511 | MCO-ohjattu
vaimentaa ohjauksesta saapuvan takaisin- [97] [ Ohjearvo rampin Tama vaihtoehto on kaytettavissa
kytkentisignaalin heilahteluja. jalkeen ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Taméa on eduksi, jos jarjestelmassa on paljon Nopeuden todellinen ohjearvo rampin
Kohinaa! jalkeen. Kayta tata 1ahtda seuraajataa-
juusmuuttajien nopeuden
synkronoinnin isantasignaalina.
Ohjearvo asetetaan parametrissa
parametri 16-48 Speed Ref. After Ramp
[RPM].
[99] | Virtuaali-isannan Tama vaihtoehto on kaytettavissa
nopeus ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Virtuaali-isénndn signaali seuraajien
nopeuden tai sijainnin ohjaamiseksi.
[100] | Lahtotaajuus
[101] [ Ohjearvo
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[102] | Takaisinkytkentd 5-63 Liitin 29, pulssilahtomuuttuja
[103] | Moottorin virta Optio: Toiminto:
[104] | Momentti suht. W
nim.
[105] | Momentti suht Tama parametri on saatavana
nimell vain FC 302-malliin.
[106] | Teho
[107] | Nopeus [0] Ei toimintoa Valitse liittimen 29 nayttolahto.
[108] | Momentti [45] [ Vaylan valv.
[109] | Maks.léhtotaaj. [48] |Vaylan valv,, aikak.
™ So— 3 97 Reference After Tama vaihtoehto on kaytettavissa
5-60 Liitin 27, pulssilahtomuuttuja - ) S 4 .
Ramp ainoastaan ohjelmistoversiossa
Optio: Toiminto: 48.XX.
[0] Ei toimintoa Valitse liittimen 27 ndyttolahto. Nopeuden todellinen ohjearvo
[45] | Vaylin valv. rampin jalkeen. Kayta tata lahtoa
[48] | Vaylan valv, aikak seuraajataajuusmuuttajien nopeuden
[97] [ Reference After Ramp | Tama vaihtoehto on kaytettavissa CateieinlaEizalng:
. L . Ohjearvo asetetaan parametrissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
28.XX. parametri 16-48 Speed Ref. After
Nopeuden todellinen ohjearvo Ramp [RPM].
rampin jalkeen. Kédyta tata lahtoa [99] | Virtual Master Speed | Tama vaihtoehto on kaytettavissa
seuraajataajuusmuuttajien ainoastaan ohjelmistoversiossa
nopeuden synkronoinnin isantésig- 48.XX.
naalina. Ohjearvo asetetaan Virtuaali-isanndn signaali seuraajien
parametrissa parametri 16-48 Speed nopeuden tai sijainnin ohjaamiseksi.
Ref. After Ramp [RPM]. [100] | Lahtotaajuus
[99] [ Virtual Master Speed | Tama vaihtoehto on kaytettavissa [101] | ohjearvo
ainoastaan ohjelmistoversiossa [102] | Takaisinkytkenta
48.XX. [103] | Moottorin virta
Virtuaali-isannan signaali seuraajien [104] | Momentti suht. nim.
nopeuden tai sijainnin [105] | Momentti suht.
ohjaamiseksi. nimell
[100] | Lahtotaajuus [106] [ Teho
[101] [ ohjearvo [107] [ nopeus
[102] [ Takaisinkytkenta [108] [ Momentti
[103] [ Moottorin virta [109] | Maks.lahtotaa;.
[104] | Momentti suht. nim. [119] | Momentti % rajasta
[105] | Momentti suht. T g
. 5-65 Pulssilaihdon maks.taaj. #29
nimell.
[106] | Teho Alue: Toiminto:
[107] | nopeus Size related* | [0 - 110000 | Aseta liittimen 29 maksimitaajuus,
[108] | Momentti Hz] joka vastaa parametrissa
[109] | Maks lahtotaa). parametri 5-63 Liitin 29, pulssildhto-
[119] | Momentti % rajasta muuttuja valittua lahtdmuuttujaa.

Alue:

5-62 Pulssilahdon maks.taaj. #27

Toiminto:

Size related*

[0 - 32000
Hz]

Aseta liittimen 27 maksimitaajuus,
joka vastaa parametrissa
parametri 5-60 Liitin 27, pulssildhto-
muuttuja valittua lahtémuuttujaa.

5-66 Liitin X30/6 pulssilahtomuuttuja

Valitse liittimen X30/6 lukeman muuttuja.

Tama parametri on aktiivinen, kun taajuusmuuttajaan on
asennettu VLT® yleiskayttdn tarkoitettu I/0 MCB 101.
Samat optiot ja toiminnot kuin parametriryhmassa 5.6*
Pulssilédhto.

Optio:

Toiminto:

[0]

Ei toimintoa

[45]

Vaylan valv.

[48]

Vaylan valv., aikak.
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5-66 Liitin X30/6 pulssilahtomuuttuja

Valitse liittimen X30/6 lukeman muuttuja.

Tama parametri on aktiivinen, kun taajuusmuuttajaan on
asennettu VLT® yleiskayttén tarkoitettu I/0 MCB 101.
Samat optiot ja toiminnot kuin parametriryhmassa 5.6*
Pulssilcihté.

Optio: Toiminto:

[97] [ Reference After Ramp | Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Nopeuden todellinen ohjearvo
rampin jalkeen. Kayta tata lahtoa
seuraajataajuusmuuttajien
nopeuden synkronoinnin isdntasig-
naalina. Ohjearvo asetetaan
parametrissa parametri 16-48 Speed
Ref. After Ramp [RPM].

[99] [ Virtual Master Speed | Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Virtuaali-isannan signaali seuraajien
nopeuden tai sijainnin

ohjaamiseksi.

Lahtotaajuus

ohjearvo

Takaisinkytkenta

Moottorin virta

Momentti suht. nimell.

Teho

nopeus

1
1
1
1
[104] | Momentti suht. nim.
1
1
1
]

Momentti

[109] [ Maks.lahtotaaj.

[119] | Momentti % rajasta

Alue: Toiminto:

5-68 Pulssilahdon maks.taaj. #X30/6

Size [0 - HUOMAUTUS!

related* 132000 Hz] | 3¢5 parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Valitse liittimen X30/6 maksimitaajuus,
joka viittaa parametrin

parametri 5-66 Liitin X30/6 pulssildht6-
muuttuja lahtémuuttujaan.

Tama parametri on aktiivinen, kun
taajuusmuuttajaan on asennettu VLT®
yleiskayttoon tarkoitettu I/O MCB 101.

3.6.7 5-7* 24 V pulssiant.tulo

Kytke 24 V pulssianturi liittimeen 12 (24 V:n tasavirta-
syotto), liittimeen 32 (kanava A), liittimeen 33 (kanava B) ja
liittimeen 20 (GND). Digitaalitulot 32/33 ovat aktiivisia
pulssianturituloille, kun [1] 24 V pulssianturi on valittu
parametreille parametri 1-02 Flux moott. tak.kytk.Idhde ja
parametri 7-00 Nopeus PID tak.kytk.ldhde. Kaytdssa oleva
pulssianturi on tyypiltdadan 24 V kaksikanavainen (A ja B).
Suurin syottotaajuus: 110 kHz.

Pulssianturin liitanta taajuusmuuttajaan.
24 V inkrementtienkooderi Kaapelin maksimipituus 5 m.

+24V DC
GND

130BA090.12

T

6@@@@@@

@@61

12 2 33 20 37

%QQQQQQ%%

[T

o o

24V or 10-30V encoder

Kuva 3.42 Pulssianturin liitanta
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m ow E 5-72 Term 32/33 Encoder Type
g
A [ ] [] 2 Optio: Toiminto:
? 8 [2] | Signle Channel | Pulssianturi, jonka 1 raita on kytketty
Bm w/Dir. liittimeen 33. Suunta asetetaan signaalilla
liittimeen 32. 0 V = eteen/my0tdpaivaan,

24 V = kddnteinen/vastapaivaan.

3.6.8 5-8* I/0O -optiot

M ccw 5-80 AHF-kond. uudelleenkytk.viive
A

[] Alue: Toiminto:

25 s*| [1-120 |Takaa kondensaattorien pienimman pois-ajan.
M s] Ajastin alkaa, kun AHF-kondensaattori

B kytkeytyy irti ja sen on loputtava, ennen kuin

Kuva 3.43 Pulssianturin pydrimissuunta 13htd saa kytkeytyd uudelleen paalle. Kytkeytyy

uudelleen padlle ainoastaan, jos taajuus-

muuttajan teho on 20-30 %.

5-70 Liitin 32/33 pulssia per kierros

Alue: Toiminto: 3.6.9 5-9* Vayla valvottu
1024* | [1 - 4096 ] | Aseta pulssianturin pulssien maara moottorin
akselin kierrosta kohti. Lue oikea arvo Tama parametriryhma valitsee digitaali- ja relelahdét
pulssianturista. kenttavaylaasetuksen avulla.
5-71 Liitin 32/33, pulssianturin suunta 5-90 Digitaalisen & Relevdylan valvonta
Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
HUOMAUTUS 0*| [0 - 2147483647 ] | Talla parametrilla sailytetaan vaylan
. L : . ohjaamien digitaalilahtojen ja releiden
Tata parametria ei voi muokata tila
moottorin kaydessa. Looginen 1 ilmaisee, etta 1ahtd on suuri
tai aktiivinen.
Vaihda pulssianturin pydrimissuuntaa Looginen 0 ilmaisee, ettd 1dhtd on pieni
puuttumatta pulssianturin johtoihin. tai epaaktiivinen.
[0] * | My6tapadivaan | Asettaa kanavan A 90° (sahkoista astetta)
kanavan B jilkeen pulssianturin akselin Bitti 0 Digitaalildhdon liitin 27
pyoriessa myotapaivaan. Bitti 1 Digitaalilahdon liitin 29
[1] [ Vastapdivaan | Asettaa kanavan A 90° (sahkoista astetta) Bitti 2 Digitaalilahddn liitin X30/6
kanavan B edelle pulssianturin akselin Bitti 3 Digitaalilahddn liitin X30/7
pyériessé myotapalvaan Bitti 4 Releen 1 lahtdliitin
Bitti 5 Releen 2 lahtoliitin
5-72 Term 32/33 Encoder Type Bitti 6 Optio B releen 1 lahtoliitin
Optio: Toiminto: Bitti 7 Optio B releen 2 lahtoliitin
HUOMAUTUS Bitti 8 Optio B releen 3 lahtoliitin
- —r— Bitti 9-15 [ Varattu tuleville liittimille
LET parameht_" I°'f et i) Bitti 16 Optio C releen 1 lahtaliitin
ainoastaan ohjelmistoversiossa Bitti 17 Optio C releen 2 Iahtdliitin
48.XX. — - —
Bitti 18 Optio C releen 3 lahtoliitin
. I - Bitti 19 Optio C releen 4 lahtoliitin
itse liittimii . -
S Uiy S & Lot Bitti 20 Optio C releen 5 lahtdliitin
pulssianturin signaalityyppi. — - ——
Bitti 21 Optio C releen 6 lahtoliitin
[0] * | Quadrature A/B | 2-raitainen pulssianturi: A ja B, 90° asteen Bitti 22 Optio C releen 7 Iahtsliitin
Format erolla pydrimissuunnan tunnistamiseksi. Bitti 23 Optio C releen 8 lahtdliitin
[1] [Single Channel | Pulssianturi, jonka 1 raita on kytketty Bitti 24-31 [Varattu tuleville liittimille
33 liittimeen 33.
Taulukko 3.22 Vdyldan ohjaamat digitaalilahdot ja releet
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Pulssilahto #27 vaylan valvonta

Alue: Toiminto:

0 %*| [0- 100 %] | Aseta lahtoliittimelle 27 siirretty lahtotaajuus,
kun liittimen maaritys parametrissa
parametri 5-60 Liitin 27, pulssildhtomuuttuja
on [45] Vdylén valv.

Pulssilahto #27 aikakatkaisun esiasetus

Alue: Toiminto:

0 %*| [0- 100 %] | Aseta lahtoliittimelle 27 siirretty lahtotaajuus,
kun liittimen maaritys parametrissa
parametri 5-60 Liitin 27, pulssildhtomuuttuja
on [48] Vdyldn valv., aikak. ja aikakatkaisu
havaitaan.

Pulssilahto #29 vaylan valvonta

Alue: Toiminto:

0 %*| [0- 100 %] | Aseta lahtoliittimelle 29 siirretty lahtotaajuus,
kun liittimen maaritys parametrissa
parametri 5-63 Liitin 29, pulssildhtémuuttuja
on [45] Vdylén valv.

Pulssilahto #29 aikakatkaisun esiasetus

Alue: Toiminto:

0 %*| [0- 100 %] | Aseta lahtoliittimelle 29 siirretty lahtotaajuus,
kun liittimen maaritys parametrissa
parametri 5-63 Liitin 29, pulssildhtémuuttuja
on [48] Vdyldn valv., aikak. ja aikakatkaisu
havaitaan.

Pulssildaht6 #X30/6 vdylan valvonta

Alue: Toiminto:

0 %*| [0- 100 %] | Aseta lahtoliittimelle X30/6 siirretty
ldhtotaajuus, kun liittimen maaritys
parametrissa parametri 5-66 Liitin X30/6 pulssi-
l@htémuuttuja on [45] Véyldn valv.

Pulssilahto #X30/6 aikak. esias.

Alue: Toiminto:

0 %*| [0- 100 %] | Aseta lahtoliittimelle X30/6 siirretty
ldhtotaajuus, kun liittimen maaritys
parametrissa parametri 5-66 Liitin X30/6 pulssi-
I@htémuuttuja on [48] Viyldn valv., aikak. ja
aikakatkaisu havaitaan.
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3.7 Parametrit: 6-** Analog. tulo/lahto 6-01 "Eldva nolla" aikakatk.toiminto
. Optio: Toiminto:

3.7.1 6-0* Analog. I/O-tila i M

[1]1 | Lahdon Lukitus nykyiseen arvoon.
. . . e o lukitus

Analogiatulot voidaan asettaa joko jannitetuloiksi (FC 301: D1 | Pysiytys Aiaa pysahdvksiin

0-10 V, FC 302: 0-+10 V) tai virtatuloiksi (FC 301/FC 302: ySayD: jaa pysahcyrstin.

0/4-20 mA). [3]1 | Ryominta Muuttaa ryémintédnopeuteen.
[4] | Maks.nopeus [ Ajaa maks. nopeuteen.

HUOMAUTUS!

[5]1 [Pysayt./lauk. | Ajaa pysahdyksiin ja aktivoi laukaisun.
Termistorit voi liittda analogia- tai digitaalituloon.
[20] | Rullaus
[21] | Rullaus ja
— P 3
6-00 "Elava nolla" aikakatk.aika laukaisu
Alue: Toiminto:
10 [1 - | Syota elava nolla -aikakatkaisu sekunteina. Eldva 3.7.2 6-1* Analoginen tulo 1
s* 99 s] | nolla -aikakatkaisuaika on aktiivinen analogisissa
tuloissa, siis liittimessa 53 tai 54, joita kdytetaan Parametrit, joilla maaritetddn skaalaus ja rajat analogiselle
ohjearvon tai takaisinkytkenndn lahteina. tulolle 1 (liitin 53).
Jos valittuun virtatuloon liittyva ohjearvoviestin arvo
laskee alle 50 %:iin arvosta, joka on asetettu ohjearvo/tak kytk. o
kohdassa: [RPM] o
5 A L. P Par 6-xx =
. Parametri 6-10 Liitin 53 alijdnnite. Suuriohje/ 1500 §
e Parametri 6-12 Liitin 53 alivirta. takkytk. a”’°'1 200 | -
. Parametri 6-20 Liitin 54 alijdnnite. 900 :
. Parametri 6-22 Liitin 54 alivirta. 600 ]
Kohdassa parametri 6-00 "Eldivé nolla" aikakatk.aika 7
q . el Flrafl Par 6-xx 300 4
asetettua aikaa pidemmaksi ajaksi, kohdassa Pieniohje/ 150 -
parametri 6-01 "Elévé nolla" aikakatk.toiminto valittu takkytk. arvo ;
X.
HBITTIINED ELATer U Par 6-xx Par 6-xx Analog.tulo
Pieni jannite tai Suuri jdnnite tai
_— v 'Pieni virta' 'Suuri virta'
6-01 "Elava nolla" aikakatk.toiminto envira uanvira
. . Kuva 3.44 Analoginen tulo 1
Optio: Toiminto:
Valitse aikakatkaisutoiminto. Jos liittimen 53
tai 54 tulosignaali on alle 50 % arvosta r Sy
6-10 Liitin 53 alijannite
kohdassa:
. » ) Alue: Toiminto:
. parametri 6-10 Liitin 53 alijénnite.
Size [-10.00 - Syo6ta pieni jannitearvo. Taman
*  parametri 6-12 Liitin 53 alivirta. related* par. 6-11 V] analogisen tulon skaalausarvon tulisi
. parametri 6-20 Liitin 54 alijénnite. vastata parametrissa
. parametri 6-22 Liitin 54 alivirta. parametri 6-14 Liitin 33 pieni
ohjearvo/takaisink. Arvo asetettua
kohdassa parametri 6-00 "Eldivd nolla" pienta ohjearvoa..
aikakatk.aika asetetun ajan, kohdassa
parametri 6-01 "Eldvd nolla" aikakatk.toiminto 6-11 Liitin 53 ylijannite
valittu toiminto aktivoituu. . .
Alue: Toiminto:
Jos useita aikakatkaisuja tapahtuu samanai- 10 V*| [par. 6-10 - [ Syota suuri jannitearvo. Taman analogisen
kaisesti, tagjuusmuuttaja asettaa 10 V] tulon skaalausarvon tulisi vastata
aikakatkaisutoiminnot seuraavasti tarkeysjar- parametrissa parametri 6-15 Liitin 53 suuri
jestykseen: ohjearvo/tak.k. Arvo asetettua suurta
s Parametri 6-01 "Eldvd nolla ohjearvoa/takaisinkytkentaarvoa.
aikakatk.toiminto.
2. Parametri 8-04 Ohjaussanan
aikakatkaisutoiminto.
[0] * | Ei kaytossa
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6-12 Liitin 53 alivirta

Alue: Toiminto:

0.14 [0 - par
mA* 6-13 mA]

Sy6ta pienen virran arvo. Taman ohjearvosig-
naalin tulee vastata parametrissa

parametri 3-02 Minimiohjearvo asetettua
pieninta ohjearvoa. Arvon tulee olla vah. 2
mA "eldva nolla" -aikakatkaisutoiminnon
aktivoimiseksi parametrissa

parametri 6-01 "Eldvd nolla" aikakatk.toiminto.

6-13 Liitin 53 ylivirta

Alue: Toiminto:
20 mA* [ [par. 6-12 - [ Syota ylivirta-arvo, joka vastaa
20 mA] parametrissa parametri 6-15 Liitin 53

suuri ohjearvo/tak.k. Arvo asetettua
suurta ohje-/takaisinkytkentaarvoa.

6-14 Liitin 53 pieni ohjearvo/takaisink. Arvo

Alue: Toiminto:

0* [ [1999999.999 -
999999.999 ]

Sy6ta analogisen tulon skaalausarvo,
joka vastaa parametreissa

parametri 6-10 Liitin 53 alijannite ja
parametri 6-12 Liitin 53 alivirta asetettua
pientd jannitettd/pienta virtaa.

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

Alue: Toiminto:

Size [-999999.999 - Taman analogisen tulon
related* 999999.999 skaalausarvon tulisi vastata
ReferenceFeed- parametrissa

backUnit] parametri 6-11 Liitin 53

ylijdnnite ja
parametri 6-13 Liitin 53 ylivirta

asetettua maksimiohjearvoa/
takaisinkytkentdarvoa.

3.7.3 6-2* Analoginen tulo 2

Parametrit, joilla madritetddn skaalaus ja rajat analogiselle
tulolle 2 (liitin 54).

6-20 Liitin 54 alijannite
Alue: Toiminto:

Size [-10.00 -
par. 6-21 V]

Sy6ta pieni jannitearvo. Taman
related* analogisen tulon skaalausarvon tulisi
vastata parametrissa

parametri 3-02 Minimiohjearvo asetettua
pienta ohjearvoa.. Katso myos

kappale 3.4 Parametrit: 3-** Ohjearvo /

rampit.

6-21 Liitin 54 ylijannite
Alue: Toiminto:
10 V=

[ par. 6-20 -
10 V]

Syota suuri jannitearvo. Taman analogisen
tulon skaalausarvon tulisi vastata
parametrissa parametri 6-25 Liitin 54 suuri
ohjearvo/tak.k. Arvo asetettua suurta
ohjearvoa/takaisinkytkentdarvoa.

6-22 Liitin 54 alivirta

Alue: Toiminto:
Size [0 - Syota pienen virran arvo. Taman ohjearvo-
related* par. 6-23 | signaalin tulee vastata parametrissa

mA] parametri 3-02 Minimiohjearvo asetettua
pieninta ohjearvoa. Sy6ta arvo, joka on
vah. 2 mA "elava nolla" -aikakatkaisutoi-
minnon aktivoimiseksi parametrissa
parametri 6-01 "Eldvd nolla"
aikakatk.toiminto.

6-23 Liitin 54 ylivirta

Alue: Toiminto:
6-16 _Liitin 53 suodatinaikavakio 20 mA* | [par. 6-22 - [ Syota ylivirta-arvo, joka vastaa par.
Alue: Toiminto: 20 mA] parametri 6-25 Liitin 54 suuri ohjearvo/
0.001 s*| [0.001 - (IZI0[@J1Y XU NATAY tak.k. Arvo asetettua suurta ohje-/
104] Tata parametria ei voi muokata il v,
moottorin kaydessa.
6-24 Liitin 54 pieni ohjearvo/takaisink. Arvo
Syota suodattimen aikavakio. Tamé on Alue: Toiminto:
ensimmaisen asteen digitaalisen alipaasts- 0 ReferenceFeed- | [-999999.999 - [ Taméan analogisen tulon
suodattimen aika sihkdisen kohinan backUnit* 999999.999 skaalausarvon tulisi vastata
vaimennukseen liittimessa 53. Suuri arvo Referencefeed- | parametrissa
parantaa vaimennusta mutta liséd myos backUnit] parametri 3-02 Minimioh-
aikaviivettd suodattimen lapi. Jearvo asetettua
minimiohjearvoa/takaisin-
kytkentaarvoa.
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6-25 Liitin 54 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo

6-35 Liit. X30/11 suuri ohje-/tak.k.arvo

asetettua maksimiohjearvoa/
takaisinkytkentdarvoa.

6-26 Liitin 54 suodatinaikavakio

Alue: Toiminto:
I ENIHUOMAUTUS!
10 s]

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kadydessa.

Syota suodattimen aikavakio. Taméa on
ensimmaisen asteen digitaalisen alipaasto-
suodattimen aikavakio séhkdisen kohinan
vaimentamiseen liittimessa 54. Arvon
suurentaminen parantaa vaimennusta mutta
lisad myOs aikaviivetta suodattimen lapi.

3.7.4 6-3* Analogiatulo 3 yleiskayttéon
tarkoitettu 1/0 MCB 101

Parametriryhma analogiatulon 3 (X30/11) skaalauksen ja
rajojen maarittamiseksi VLT® yleiskayttéon tarkoitettu I/0
MCB 101 -toiminnossa.

6-30 Liitin X30/11 alijannite

Alue: Toiminto:
0.07 V*| [0 - par. Asettaa analogisen tulon skaalausarvon
6-31 V] vastaamaan parametrissa

parametri 6-34 Liitin X30/11 pieni ohje-/
takaisink. arvo asetettua pientd ohje-/
takaisinkytkentdarvoa.

6-31 Liitin X30/11 ylijannite

Alue: Toiminto:

10 v*

[ par. 6-30 - 10 | Asettaa analogisen tulon skaalausarvon
V] vastaamaan parametrissa
parametri 6-35 Liit. X30/11 suuri ohje-/
tak.k.arvo asetettua suurta ohje-/takaisin-
kytkentaarvoa.

6-34 Liitin X30/11 pieni ohje-/takaisink. arvo

Toiminto:

Alue:

0% [-999999.999 -
999999.999 ]

Asettaa analogisen tulon skaalau-
sarvon vastaamaan pienta
jannitearvoa (asetetaan parametrissa
parametri 6-30 Liitin X30/11 alijdnnite)

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:

Size [-999999.999 - Tamén analogisen tulon 100* | [1999999.999 - Asettaa analogisen tulon skaalau-

related* 999999.999 skaalausarvon tulisi vastata 999999.999 1 sarvon vastaamaan suurta
ReferenceFeed- parametrissa jannitearvoa (asetetaan parametrissa
backUnit] parametri 3-03 Maksimiohjearvo parametri 6-31 Liitin X30/11

ylijénnite)
6-36 Liitin X30/11 suodattimen aikavakio
Alue: Toiminto:
0.001 s*| [0.001 - (ISIOL@J Y VXU NAVAY
10 s]

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Syota suodattimen aikavakio. Taméa on
ensimmaisen asteen digitaalisen alipaasto-
suodattimen aika sé@hkdisen kohinan
vaimennukseen liittimessa X30/11. Suuri
arvo parantaa vaimennusta mutta lisaa
myos aikaviivetta suodattimen lapi.

3.7.5 6-4* Analog. tulo X30/12

Parametriryhma analogiatulon 4 (X30/12) skaalauksen ja
rajojen maarittamiseksi VLT®yleisk3yttéon tarkoitettu /0
MCB 101 -toiminnossa.

6-40 Liitin X30/12 alijannite

Alue: Toiminto:
0.07 V*| [0 - par. Asettaa analogisen tulon skaalausarvon
6-41 V] vastaamaan parametrissa

parametri 6-44 Liitin X30/12 pieni ohje-/
takaisink. arvo asetettua pientd ohje-/
takaisinkytkentdarvoa.

6-41 Liitin X30/12 ylijénnite

Alue: Toiminto:
10 V*| [par. 6-40 - 10 | Asettaa analogisen tulon skaalausarvon
V] vastaamaan parametrissa

parametri 6-45 Liit. X30/12 suuri ohje-/
tak.k.arvo asetettua suurta ohje-/takaisin-
kytkentaarvoa.

6-44 Liitin X30/12 pieni ohje-/takaisink. arvo

Alue:

Toiminto:

0*| [-999999.999 -
999999.999 |

Asettaa analogisen tulon skaalau-
sarvon vastaamaan parametrissa
parametri 6-40 Liitin X30/12 alijénnite
asetettua pienta jannitearvoa.
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6-45 Liit. X30/12 suuri ohje-/tak.k.arvo

6-50 Liitin 42, 1ahto

Alue: Toiminto:
YA ERIHUOMAUTUS!
10 s]

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Syota suodattimen aikavakio. Taméa on
ensimmaisen asteen digitaalisen alipaasto-
suodattimen aika séhkoisen kohinan
vaimennukseen liittimessa X30/12 Suuri
arvo parantaa vaimennusta mutta lisaa
myds aikaviivettd suodattimen lapi.

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:
100* | [1999999.999 - Asettaa analogisen tulon skaalau- Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max -
999999.999 | sarvon vastaamaan parametrissa Max] -100% = 0 mA; 0% = 10 mA; +100%
parametri 6-41 Liitin X30/12 ylijénnite =20 mA.
asetettua suurta jannitearvoa. [102] | Takaisin-
kytkenta
[103] | Moottorin virta | Arvo saadaan kohdasta

parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta.
Vaihtosuuntaajan maksimivirta (160 %
virta) vastaa arvoa 20 mA.

Esimerkki: Vaihtosuuntaajan normaali
virta (11 kW) on 24 A. 160 %=38.4 A.
Moottorin normaali virta on 22 A, lukema

on 11.46 mA.

20mAx22A
38.44

=11.46 mA
Jos moottorin normaali virta vastaa arvoa
20 mA, |ahdon parametri 6-52 Liitin 42
Idhdén maks. skaalaus asetus on:

7, X 100 38,4 x100
. 22

ioottoriy,

=175%

3.7.6 6-5* Analoginen |aht0 1 [104] | Momentti suht. | Momenttiasetus on suhteessa parametrin
nim. parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja
Parametrit, joilla maaritetadn skaalaus ja rajat analogiselle asetukseen.
I5hdalle 1, siis liittimelle 42. Analogiset lihdét ovat [105] | Momentti suht. | Vaantémomentti on suhteessa moottorin
virtalaht6ja: 0/4-20 mA. Yhteinen liitin (liitin 39) on sama nim. momenttiasetukseen.
liitin ja silla on sama sahkoéinen potentiaali analogisessa ja [106] [ Teho Saadaan kohdasta
digitaalisessa yhteisessa liitainnassa. Analogialihtojen parametri 1-20 Moottorin teho [kW].
resoluutio on 12-bittinen. [107] [ Nopeus Saadaan kohdasta
— — parametri 3-03 Maksimiohjearvo. 20 mA
vastaa kohdan parametri 3-03 Maksimioh-
Optio: Toiminto: jearvo arvoa.
Valitse liittimen 42 toiminto analogiseksi [108] | Momentti Momentin ohjearvo suhteessa 160 %
virtalahdoksi. Lahto on valinnasta momenttiin.
riippuen joko 0-20 mA tai 4-20 mA [109] | Maks.Iaht6taaj. |0 Hz = 0 mA, parametri 4-19 Enimmiiis-
1&ht6. Arvo voidaan lukea LCP:sta Idhtétaajuus = 20 mA.
kohdassa parametri 16-65 Analoginen [113] | PID ping. 1dhtd
lahts 42 [mA]. [119] [ Momentti %
[0] Ei toimintoa limaisee, ettd analogialahdossa ei ole rajasta
signaalia. [130] | Lahtétaaj. 420 |0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA.
[52] | MCO 0-20mA mA
[53] | MCO 4-20mA [131] [ Ohjearvo 4-20 | Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min-Max]
[58] | Todellinen Tama vaihtoehto on kaytettavissa mA 0% = 4 mA; 100% = 20 mA
sijainti ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max-Max]
Todellinen sijainti. 0-20 mA vastaa arvoja -100% = 4 mA; 0% = 12 mA; +100% =
parametri 3-06 Minimum Position - 20 mA.
parametri 3-07 Maximum Position. [132] | Takkytk. 4-20
[59] | Todellinen Tama vaihtoehto on kaytettavissa mA
sijainti 4-20mA | ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. 11331 | Moott. virta Arvo saadaan kohdasta
Todellinen sijainti. 4-20 mA vastaa arvoja 4-20 mA parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta.
parametri 3-06 Minimum Position — Vaihtosuuntaajan maksimivirta (160 %
parametri 3-07 Maximum Position. virta) vastaa arvoa 20 mA.
[100] | Laht&taajuus 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA. Esimerkki: Vaihtosuuntaajan normaali
[101] [ Ohjearvo Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min - Max] virta (11 kW) on 24 A. 160 %=38.4 A.
0% = 0 mA; 100% = 20 mA Moottorin normaali virta on 22 A, lukema
on 11.46 mA.
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6-50 Liitin 42, 1ahto 6-50 Liitin 42, 1ahto

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
16 mAx22 A _ O0mA 4mA 12mA 20mA ©
38 44 +4mA=13.17mA e : : =
. .. Par4-17 0% Torque Par4-16 I~
Jos moottorin normaali virta vastaa arvoa (200%) (200%) %
20 mA, 1&ahdon parametri 6-52 Liitin 42 @
Idhdon maks. skaalaus asetus on: Kuva 3.45 Momenttiraja
17,0, X 100 38,4 %100 _
Inoottoriy, - 22 =175%
[134] | Mom.% raja Momenttiasetus on suhteessa parametrin — .
4-20 mA parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja [150] | Maks.lahtdt. OHHZ“: 0 mA, parametri 4-19 Enimmdiis-
asetukseen. 4-20 mA Idhtétaajuus = 20 mA.
[135] | Moment.% nim. | Vaantdmomenttiasetus on suhteessa 6-51 Liitin 42 13hdon min. skaalaus
4-20 mA moottorin momenttiasetukseen. ..
Alue: Toiminto:
[136] | Teho 4-20 mA Saadaan kohdasta T D= 50 &5 || Sl I 3 I I
. . " . it 2 - - -
parametri 1-20 Moottorin teho [kW]. o [ 0] aalaus liittimen 42 analogisen signaalin
vahimmaislahdolle (0 tai 4 mA).
[137] [ Nopeus 4-20 Saadaan kohdasta . . .
X L Aseta arvoksi kohdassa parametri 6-50 Liitin
mA parametri 3-03 Maksimiohjearvo. 20 mA = L .
42, ldhté valitun muuttujan koko alueen
vastaa kohdasta .
. . prosenttiosuus.
parametri 3-03 Maksimiohjearvo arvoa.

- - - o
[138] [ Momentti 4-20 | Momentin ohjearvo suhteessa 160 % 6-52 Liitin 42 lihdén maks. skaalaus

mA momenttiin. —_
[139] | Vaylan valv. Kenttavaylan prosessitiedoista asetettu Alue: Toiminto:
0-20 mA l3htdarvo. Lahto ei ole riippuvainen 100 % | [0 - Skaalaa valitun analogisen signaalin maksimi-
taajuusmuuttajan sisdisistd toiminnoista. * 200 %] | lahdon liittimessa 42. Aseta arvo virtasignaalin
[140] | Vaylan valv. Kenttévaylan prosessitiedoista asetettu Iahdon enimmaisarvoksi. Skaalaa laht6
4-20 mA lshtdarvo. Lahtd ei ole riippuvainen antaaksesi alle 20 mA:n virran taydella

taajuusmuuttajan sisdisistd toiminnoista. skaalauksella; tai 20 mA, kun laht6 on alle

o o . L
[141] | Vayl. aikak. Parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo 188 el il Sl ieresiz, Jos 20 me el

— Y (A (i
0-20mA madrittad analogialdhdan toiminnan haluttu laht6virta arvon ollessa 0-100 % tdyden

kenttévéylan aikakatkaisun yhteydesss. skaalan lahdostd, ohjelmoi prosenttiarvo

parametriin, esimerkiksi 50 % = 20 mA. Jos
maksimilahdolla (100 %) halutaan 4-20 mA
oleva virta, prosenttiarvo lasketaan seuraavasti:

[142] | Vayl. aikak. Parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo
4-20mA maarittad analogialdhdén toiminnan

kenttavdylan aikakatkaisun yhteydessa.

[147] | Paatoimin-
toarvo 0-20 mA
[148] | Paatoimin-

20 mA/haluttu maksimi- virta x 100 %

ie. IOmA:%XIOO = 200%

toarvo 4-20 mA o é
[149] | Mom. % raj. Analogialahté 0-momentilla on 12 mA. T °
4-20 mA Moottorin momentti suurentaa

lahtovirtaa maksimimomenttirajaan 20

mA (asetetaan parametrissa A —
. aps 0% Analoginen  Analoginen 100% mggl\gn
parametri 4-16 Moottoritilan moment- [T esimerki:Nopeus
par.6-51 par. 6-52 (RPM)
tiraja).

Kuva 3.46 Lahdon maks. skaalaus
Momentin tuottaminen pienentda lahtoa

momenttirajaan generaattoritilassa
(asetetaan parametrissa

6-53 Liitin 42, lahto, vaylan valvonta

parametri 4-17 Generatiivinen moment-

tiraja). Alue: Toiminto:
Esimerkki: Parametri 4-16 Moottoritilan 0 %* [ [0 - 100 %] [ Sailyttaa lahdon 42 tason, jos ohjataan
momenttiraja = 200 % ja vaylalla.

parametri 4-17 Generatiivinen moment-
tiraja = 200 %. 20 mA = 200 %
moottorina ja 4 mA = 200 %
generoivana.
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6-54 Liitin 42 lahdon aikakatkaisun esiasetus

6-60 Liitin X30/8 lahto

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:
0 %*| [0- 100 %] | Sailyttaa lahdon 42 esiasetetun tason. Moottorin normaali virta = 22 A, lukema
Jos kohdassa parametri 6-50 Liitin 42, ldht6é on on 11.46 mA.
valittu aikakatkaisutoiminto, Idht6 esiase- % ~11.46 mA
tetaan talle tasolle kenttavaylan aikakatkaisun Jos moottorin normaali virta vastaa
esiintyessd. arvoa 20 mA, 1ahdon
parametri 6-62 Liitin X30/8 maks.skaalaus
.
asetus on:
Optio: Toiminto: I, X100 _38.4x100 oo,
Seuraavissa valinnan parametri 6-50 Liitin 42, ldht6 Titootori 2
lukemaparametreissa on suodatin valittuna, kun [104] | Momentti suht. | Momenttiasetus on suhteessa
parametri 6-55 Liitin 42, lédhtésuodatin on kaytdssa: nim. parametrin parametri 4-16 Moottoritilan
momenttiraja asetukseen.
Valinta 0-20 mA | 4-20 mA [105] | Momentti suht. | Vaantdmomentti on suhteessa
Moottorin virta (0-Imax) [103] [133] nim. moottorin momenttiasetukseen.
Momenttiraja (0-Tiim) [104] [134] [106] | Teho Saadaan kohdasta
Nimellismomentti (0-Tnom) [105] [135] parametri 1-20 Moottorin teho [kW].
Teho (0-Pnom) [106] [136] [107] | Nopeus Saadaan kohdasta
Nopeus (0-Nopeusmax) [107] [137] parametri 3-03 Maksimiohjearvo. 20 mA
= vastaa kohdasta
Taulukko 3.23 Lukemaparametrit parametri 3-03 Maksimiohjearvo arvoa.
[108] | Momentti Momentin ohjearvo suhteessa 160 %
[0] * | Ei kdyt. | Suodatin ei kdytOssa. e ——y
[11 [Kaytossd | Suodatin kaytossa. [109] [ Maks.ldhtotaaj. Suhteessa parametriin

parametri 4-19 Enimmiadiisldhtétaajuus.

. el e [113] | PID ping. lahtd

3.7.7 6-6* Analoginen l3htd 2 MCB 101 P9
[119] | Momentti %

Analogiset 13hd3 irtalahtsja: 0/4-20 mA. Yhtei rajasta

\nalogiset fandot ovat virtaiahtoja: 074-20 mA. ¥hteinen [130] | Lahtotaaj. 420 | 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA.

liitin (liitin X30/8) on sama liitin ja silld on sama sahkoinen y

potentiaali analogista yhteista liiténtda varten. Analogia- - - - -
[131] [ Ohjearvo 4-20 Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min.-

ldhtojen resoluutio on 12-bittinen.

6-60 Liitin X30/8 lahto

mA

Max.] 0% = 4 mA; 100% = 20 mA.
Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max-

Optio: Toiminto: Max.] -100% = 4 mA; 0% = 12 mA;
0% —
Valitse liittimen X30/8 toiminto +100% = 20 mA.
analogiseksi virtalahdoksi. Lihtd on [132] | Tak kytk. 4-20
valinnasta riippuen joko 0-20 mA tai 4- i
20 mA I3htd. Arvo voidaan lukea LCP:std [133] | Moott. virta 4-20 | Arvo saadaan kohdasta
kohdassa parametri 16-65 Analoginen mA parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta.
liht6 42 [mA]. Vaihtosuuntaajan maksimivirta (160 %
[0] Ei toimintoa Kun analogialdhdossa ei ole signaalia, virta) vastaa arvoa 20 mA.
(52] | MCO 0-20mA Esimerkki: Vaihtosuuntaajan normaali
i 11 kW) =24 A1 %=38.4 A.
[100] | Lahtotaajuus 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA. ‘,\’/"”ati kW) e t6° /"223i o
oottorin normaali virta = , lukema
[101] [ Ohjearvo Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min. - 11.46 mA
46 mA.
Max.] 0% = 0 mA; 100% = 20 mA. L6mAx22A
mA X
Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max. - 3g.44 - 17mA
Max.] -100% = 0 mA; 0% = 10 mA; Jos moottorin normaali virta vastaa
+100% = 20 mA arvoa 20 mA, lahdon
[102] | Takaisinkytkenta parametri 6-62 Liitin X30/8 maks.skaalaus
[103] | Moottorin virta | Arvo saadaan kohdasta asetus on:
parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta. lg”mx leoo - 38-42; 100 _ 17504
Vaihtosuuntaajan maksimivirta (160 % Hoottortvm
virta) vastaa arvoa 20 mA [134] [ Mom.% raja 4-20 [ Momenttiasetus on suhteessa
Esimerkki: Vaihtosuuntaajan normaali mA parametrin parametri 4-16 Moottoritilan
virta (11 kW) = 24 A. 160 %=38.4 A. e
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6-60 in X30/8 lahto

6-62 Liitin X30/8 maks.skaalaus

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
[135] [ Moment.% nim. | Vaantdmomenttiasetus on suhteessa arvon ollessa 0-100 % tdyden skaalan lahdostd,
4-20 mA moottorin momenttiasetukseen. ohjelmoi prosenttiarvo parametriin, esimerkiksi
[136] | Teho 4-20 mA Saadaan kohdasta 50 % = 20 mA. Jos maksimilahdolla (100 %)
parametri 1-20 Moottorin teho [kW]. halutaan 4-20 mA oleva virta, prosenttiarvo
[137]1 | Nopeus 4-20 mA | Saadaan kohdasta lasketaan seuraavasti:
parametri 3-03 Maksimiohjearvo. 20 mA 20 mA / haluttu maksimi- virta x 100 %
= vastaa kohdasta ) 20-4
i.e. 10mA: “55=x100 = 160%
parametri 3-03 Maksimiohjearvo arvoa.
[138] [ Momentti 4-20 Momentin ohjearvo suhteessa 160 % 6-63 Liitin X30/8, vaylan valvonta
mA momenttiin. .
Alue: Toiminto:
[139] | Vaylan valv. 0-20 | Kenttavaylan prosessitiedoista asetettu — -
- . . R 0 %* [ [0 - 100 %] | Sailyttaa lahdon X30/8 tason, jos se on
mA lahtdarvo. Lahto ei ole riippuvainen e .
. . e vdylan ohjaama.
taajuusmuuttajan sisdisista toiminnoista.

[140] | Vaylan valv. 4-20
mA lahtdarvo. Lahto ei ole riippuvainen

Kenttavaylan prosessitiedoista asetettu

taajuusmuuttajan sisdisistd toiminnoista.

[141] | Vayl. aikak.

0-20mA

Parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo
maarittad analogialdhdén toiminnan
kenttavaylan aikakatkaisun yhteydessa.

[142] | Vayl. aikak.
4-20mA

Parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo
maarittaa analogialahdon toiminnan
kenttavaylan aikakatkaisun yhteydessa.

[149] [ Mom. % raj. 4-20
mA Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min.-
Max.] 0% = 4 mA; 100% = 20 mA.
Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max. -
Max.] -100% = 4 mA; 0% = 12 mA;
+100% = 20 mA.

Suhteessa parametriin

Momentin ohjearvo.

[150] | Maks.ldhtot. 4-20

mA parametri 4-19 Enimmdiisldhtotaajuus.

6-61 Liitin X30/8 min.skaalaus

Alue: Toiminto:
0%*| [0-
200 %]

Skaalaa valitun analogisen signaalin minimilahdon
liittimessa X30/8. Skaalaa minimiarvon signaalin
maksimiarvon prosenttiosuutena. Syota esimerkiksi
arvo 25 %, jos 1ahdon on oltava 0 mA lahtétehon
ollessa 25 % maksimitehosta. Arvo ei voi missaan
tapauksessa olla suurempi kuin parametrin
parametri 6-62 Liitin X30/8 maks.skaalaus vastaava
asetus, jos arvo on alle 100 %.

Tama parametri on aktiivinen, kun taajuusmuut-
tajaan on asennettu VLT® Yleiskayttoon tarkoitettu
1/0 MCB 101.

6-62 Liitin X30/8 maks.skaalaus

Alue: Toiminto:

100 [0 -
%* 200 %]

Skaalaa valitun analogisen signaalin maksimi-
Idhdon liittimessa X30/8. Skaalaa arvon
virtasignaalilahdon tarvittavaksi maksimiarvoksi.
Skaalaa 1dhdon tuottamaan alle 20 mA
léhtovirran taydella skaalalla tai 20 mA
lahtotehon ollessa alle 100 % signaalin
maksimiarvosta. Jos 20 mA on haluttu ldhtévirta

6-64 Liitin X30/8 lahdon aikakatkaisun esiasetus

Toiminto:

Alue:

0 %* [ [0 - 100 %] | Sailyttaa lahdon X30/8 esiasetetun tason.
Jos kenttavadylassa on aikakatkaisu ja
parametrissa parametri 6-60 Liitin X30/8 Idhtd
on valittu aikakatkaisutoiminto, 1ahto esiase-

tetaan talle tasolle.

3.7.8 6-7* Analoginen lahté 3 MCB 113

Parametrit, joilla maaritetdan skaalaus ja rajat analogiselle
Iahdolle 3, siis liittimelle X45/1 ja X45/2. Analogiset l1ahdot
ovat virtalahtoja: 0/4-20 mA. Analogialdhtdjen resoluutio

on 11-bittinen.

6-70 Liitin X45/1 lahto

Optio: Toiminto:

Valitse liittimen X45/1 toiminto
analogiseksi virtalahdoksi.

[0] Ei toimintoa
[52] | MCO 305 0-20

Kun analogialdhdossa ei ole signaalia,

mA
[53] | MCO 305 4-20
mA
[100] [ Laht6taajuus O— |0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
20 mA
[101] [ Ohjearvo 0-20 Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min. -

mA Max.] 0% = 0 mA; 100% = 20 mA.
Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max. -
Max.] -100% = 0 mA; 0% = 10 mA;
+100% = 20 mA.

[102] [ Takaisinkytkenta
[103]

Moottorin virta | Arvo saadaan kohdasta

0-20 mA parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta.
Vaihtosuuntaajan maksimivirta (160 %
virta) vastaa arvoa 20 mA.

Esimerkki: Vaihtosuuntaajan normaali
virta (11 kW) = 24 A. 160 %=38.4 A.
Moottorin normaali virta = 22 A, lukema

11.46 mA.
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6-70 Liitin X45/1 lahto

6-70 Liitin X45/1 lahto

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
20 ;";ﬁ“ - 11.46 mA [136] [ Teho 4-20 mA Saadaan kohdasta
Jos moottorin normaali virta vastaa parametri 1-20 Moottorin teho [kW].
arvoa 20 mA, 1ahdon parametri 6-52 Liitin [137] | Nopeus 4-20 Saadaan kohdasta
42 Idhdén maks. skaalaus asetus on: mA parametri 3-03 Maksimiohjearvo. 20 mA =
Iyr. X100 35 4x100 . vastaa kohdasta
Tommpn | 22 Ts% parametri 3-03 Maksimiohjearvo arvoa.
[104] | Mom. suht. Momenttiasetus on suhteessa parametrin [138] | Momentti 4-20 | Momentin ohjearvo suhteessa 160 %

rajaan 0-20 mA

parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja
asetukseen.

mA

momenttiin.

[139]

Vaylan valv. 0-20

Kenttavaylan prosessitiedoista asetettu

jearvo 0-20 mA

momenttiin.

[109]

Maksimilahto-
taajuus 0-20
mA

Suhteessa parametriin
parametri 4-19 Enimmiadiisldhtétaajuus.

[130]

Lahtotaajuus 4-
20 mA

0 Hz =4 mA, 100 Hz = 20 mA.

[131]

Ohjearvo 4-20
mA

Parametri 3-00 Ohjearvon alue [Min.-Max.]
0% = 4 mA; 100% = 20 mA.

Parametri 3-00 Ohjearvon alue [-Max-
Max.] -100% = 4 mA; 0% = 12 mA;
+100% = 20 mA.

[132]

Takaisinkytkenta
4-20 mA

[133]

Moott. virta 4-20
mA

Arvo saadaan kohdasta

parametri 16-37 Taaj.muut maks.virta.
Vaihtosuuntaajan maksimivirta (160 %
virta) vastaa arvoa 20 mA.

Esimerkki: Vaihtosuuntaajan normaali
virta (11 kW) = 24 A. 160 %=38.4 A.
Moottorin normaali virta = 22 A, lukema

11.46 mA.

16 mAx22A
38.44

=9.17mA

Jos moottorin normaali virta vastaa
arvoa 20 mA, lahdon parametri 6-52 Liitin
42 lidhdon maks. skaalaus asetus on:

1,0, X100 38.4x100
)

=175%

U Moottoriy,,,,

[105] | Momentti Vaantémomentti on suhteessa moottorin mA Iahtdarvo. Lahtd ei ole riippuvainen
suhteessa momenttiasetukseen. taajuusmuuttajan sisdisista toiminnoista.
moottorin [140] [ Vayldn valv. 4-20 | Kenttdvaylan prosessitiedoista asetettu
nimellismo- mA lahtdarvo. Lahto ei ole riippuvainen
menttiin 0-20 taajuusmuuttajan sisdisista toiminnoista.
mA. [141] [ Vaylan valv. 0-20 | Parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo

[106] [ Teho 0-20 mA Saadaan kohdasta mA, aikakatkaisu [ maarittaa analogialahddn toiminnan

parametri 1-20 Moottorin teho [kW]. kenttavaylan aikakatkaisun yhteydessa.

[107] [ Nopeus 0-20 Saadaan kohdasta [142] | Vaylan valv. 4-20 | Parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo
mA parametri 3-03 Maksimiohjearvo. 20 mA = mA, aikakatkaisu | maarittda analogialdhddén toiminnan

vastaa kohdasta kenttavdyldan aikakatkaisun yhteydessa.
parametri 3-03 Maksimiohjearvo arvoa. [150] [ Maksimilahto- Suhteessa parametriin

[108] | Momenttioh- Momentin ohjearvo suhteessa 160 % taajuus 4-20 mA | parametri 4-19 Enimmdisldhtotaajuus.

6-71 Liitin X45/1 1ahdon min.skaalaus

Alue: Toiminto:
0.00%* | [0.00 - Skaalaa valitun analogisen signaalin
200.00%] minimildhto liittimessa X45/1 prosenttio-

suutena signaalin maksimiarvosta. Jos
esimerkiksi halutaan 0 mA (tai 0 Hz) kun
lahtoteho on 25 % lahdén maksimiarvosta,
ohjelmoi 25 %. Enintdan 100 % skaalau-
sarvot eivat koskaan voi olla suurempia
kuin vastaava asetus parametrissa
parametri 6-72 Liitin X45/1 maks. skaalaus.

6-72 Liitin X45/1 lahdon max.skaalaus

Alue: Toiminto:
100%* | [0.00 - Skaalaa valitun analogisen signaalin
200.00%] | maksimilahto liittimessa X45/1. Aseta arvo

Sk

virtasignaalin 1ahdon enimmaisarvoksi.

aalaa ldhdon tuottamaan alle 20 mA

lahtovirran taydellad skaalalla tai 20 mA
lahtotehon ollessa alle 100 % signaalin
maksimiarvosta. Jos 20 mA on haluttu
lahtovirta arvon ollessa 0-100 % tdyden
skaalan ldhdostd, ohjelmoi prosenttiarvo
parametriin, esimerkiksi 50 % = 20 mA. Jos
maksimilahdolla (100 %) halutaan 4-20 mA
oleva virta, laske prosenttiarvo seuraavasti
(esimerkki, jossa vaadittava maksimivirta on

[134] [ Momentti % Momenttiasetus on suhteessa parametrin 10 mA):
rajasta 4-20 mA | parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja A
asetukseen. o T 0%
[135] | Mom.% nim. Vaantdmomenttiasetus on suhteessa - 201(‘)#)( 100% = 160%
4-20 mA moottorin momenttiasetukseen.
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Current 2 6-81 Liitin X45/3 lahdon min.skaalaus
[mA] 5 X —
2 Optio: Toiminto:
_ 8 Tama parametri on aktiivinen, kun taajuus-
20 —
[ P [ muuttajaan on asennettu optiomoduuli
b | VLT®-laajennettu relekortti MCB 113.
t \
\ \ 6-82 Liitin X45/3 lahdon maks.skaalaus
‘ ‘ Optio: Toiminto:
0/4 ! ! _ [0.00%] |0.00 - Skaalaa valitun analogisen signaalin
\
0% Analogue Ana‘logue 10‘0% Variable for * 200.00% | maksimildhdon liittimessa X45/3 Skaalaa
output Min Output Max output . . el s . .
Scale Scale example:Speed arvon virtasignaalilahdon tarvittavaksi
par. 6-71 par. 6-72 [RPM] maksimiarvoksi. Skaalaa 1ahdon tuottamaan
Kuva 3.47 Lahdon suurin skaalaus alle 20 mA lahtovirran tdydelld skaalalla tai

20 mA lahtotehon ollessa alle 100 %
signaalin maksimiarvosta. Jos 20 mA on

6-73 Liitin X45/1 |3hts, viylan valvonta haluttu ahtovirta arvon ollessa 0-100 %
tdyden skaalan 1ahdostd, ohjelmoi prosent-

Alue: Toiminto:
tiarvo parametriin, esimerkiksi 50 % = 20
0.00%* | [0.00 - 100.00%] | Sailyttad analogialahddn 3 tason (liitin mA. Jos maksimilshdalls (100 %) halutaan
X45/1), jos ohjattu vaylalla. 4-20 mA oleva virta, laske prosenttiarvo
Liitin X45/1 l3hdén aikak. esias. seuraavasti (esimerkki, jossa vaadittava
_ maksimivirta on 10 mA):
Alue: Toiminto: T
ALUE
0.00%*| [0.00 - Sailyttaa analogialahdan 3 tason (liitin Tourro e (] * 100 %
100.00%] X45/1). =204 v 100% = 160%
Jos kenttavaylassa on aikakatkaisu ja
parametrissa parametri 6-70 Liitin X45/1 6-83 Liitin X45/3 laht6, vdylan valvonta
Idhté on valittu aikakatkaisutoiminto, Optio: Toiminto:
|ahtd esiasetetaan télle tasolle. [0.00%] * | 0.00 - 100.00% | Sailyttaa lahdon 4 (X45/3) tason, jos se

on vaylan ohjaama.

3.7.9 6-8* Analoginen lahto 4 MCB 113

6-84 Liitin X45/3 lahdon aikak. esias.

Parametrit, joilla maaritetadn skaalaus ja rajat analogiselle Optio: Toiminto:
Iahdolle 4, siis liittimelle X45/3 ja X45/4 Analogiset lahdét [0.00%] * | 0.00 - Sailyttad 1dhdén 4 (X45/3) nykyisen
ovat virtalahtoja: 0/4-20 mA Analogialéhtéjen resoluutio 100.00% tason. Jos kenttdvéyldssa on
on 11-bittinen. aikakatkaisu ja parametrissa
- v parametri 6-80 Liitin X45/3 Iidht6 on
valittu aikakatkaisutoiminto, 1aht6
Optio: Toiminto: esiasetetaan tille tasolle.

Valitse liittimen X45/3 toiminto analogiseksi
virtalahdoksi.

[0] * [ Ei toimintoa | Kdytettdvissa ovat samat valinnat kuin
kohdassa parametri 6-70 Liitin X45/1 lédhté.

6-81 Liitin X45/3 lahdon min.skaalaus

Optio: Toiminto:

[0.00%] * | 0.00 - Skaalaa valitun analogisen signaalin
200.00% minimildhdon liittimessa X45/3. Skaalaa
valitun analogisen signaalin minimildhdén
prosenttiosuutena signaalin
maksimiarvosta. Esimerkiksi jos halutaan 0
mA (tai 0 Hz) kohdassa 25 % lahdon
maksimiarvosta, ohjelmoidaan 25 %. Arvo
ei voi missaan tapauksessa olla suurempi
kuin parametrin parametri 6-82 Liitin X45/3
maks. skaalaus vastaava asetus, jos arvo on
alle 100 %.
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3.8 Parametrit: 7-** Saatimet
3.8.1 7-0* Nopeus PID-saato.

HUOMAUTUS!

Jos kaytetaan erillisia pulssiantureita (ainoastaan FC 302),
sdaada ramppiin liittyvida parametreja 2 pulssianturin
vélisen valityssuhteen mukaan.

7-00 Nopeus PID tak.kytk.lahde

Toiminto:

HUOMAUTUS /I

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Optio:

Valitse suljetun piirin takaisinkytkennan
pulssianturi.

Takaisinkytkenta voi olla perdisin
muusta pulssianturista (tyypillisesti
varsinaiseen sovellukseen asennetusta)
kuin parametrissa parametri 1-02 Flux
moott. tak.kytk.Idhde valitun moottoriin
asennetun pulssianturin takaisinkyt-
kenndsta.

[0] | Moott. tak.k. P1-02

[1] [ 24V enkooderi

[2] | MCB 102

[3] | MCB 103

[4] | MCO-pulssianturi 1

[5] | MCO-pulssianturi 2

[6] | Analoginen tulo 53

[7]1 | Analoginen tulo 54

[8] | Taajuustulo 29

[9] | Taajuustulo 33

[11] ] MCB 15X

3.8.2 Speed PID Droop

Tama toiminto ottaa kdyttdon tasmallisen vaantdbmomentin
jaon samalla mekaanisella akselilla olevien monien
moottorien kesken.

Nopeuden PID:n lasku on hyddyllinen meri- ja kaivossovel-
luksissa, joissa vaaditaan redundanssia ja suurempaa
dynamiikkaa. Nopeuden PID:n laskun avulla voidaan
alentaa inertiaa kdyttamalla useita pienia moottoreita 1
suuren moottorin sijasta.

Kuva 3.48 ndyttdd ominaisuuden periaatteen:

MG33MM20
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\
\
Set-point Speed Torque |
- [
Calculation Ramp PID PID w M1

130BE197.10

|

|

Set-point - Speed Torque |
Calculation Ramp PID PID ] M2 =

External Set-point

|
|
Set-point Speed Torque |
- M3
Calculation Ramp PID PID ) H

Droop
Kuva 3.48 Speed PID Droop
Parametrin parametri 7-01 Speed PID Droop arvo varmistaa, PID:n laskun kayttoon ottaminen
ettd kuorma jaetaan tasaisesti mottoreiden valilla. Jos Ota PID:n lasku kdyttdéon seuraavasti:
moottorin momentti on 100 % moottorin nimellismo- . Kaytd taajuusmuuttajaa jossakin seuraavista
mentista, taajuusmuuttaja redusoi ldhtotehoa talle tiloista:

moottorille 100 % parametrissa parametri 7-01 Speed PID
Droop asetetusta arvosta. Jos momentti on 50 % moottorin
nimellismomentista, taajuusmuuttaja redusoi ldhtétehoa
talle moottorille 50 % parametrissa parametri 7-01 Speed
PID Droop asetetusta arvosta. Tama varmistaa, etta
moottorit jakavat kuorman tasaisesti.

. Flux suljettu piiri
(parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate,
[3] Flux moott. tak.kytk).

. Flux anturiton (parametri 1-01 Moottorin
ohjausperiaate, [2] Flux anturiton).

Nopeuden PID:n laskun kdyttamisen sivuvaikutus on, etta . Kéyta taajuusmuuttajaa nopeustilassa
todellinen akselinopeus ei vastaa tasmallisesti ohjearvoa. (parametri 1-00 Konfiguraatiotila, vaihtoehto [0] Av.
Nopeuden PID:n lasku ei ole kaytdssd alhaisen nopeuden piirin nopeus tai [1] Sulj. piirin nopeus).

sovelluksissa, silla saatdalue ei valttamatta ole riittava. . . .
. Varmista, etta parametrissa

parametri 1-62 Jdttdmdkompensointi on oletusarvo
Kdyta nopeuden trimmausta, jos sovellus vaatii seuraavia (0 %)

ominaisuuksia:
. Tarkka nopeus (todellinen akselinopeus vastaa
ohjearvonopeutta).

. Varmista, ettd vaantomomentin jakojarjestelman
taajuusmuuttajat kayttavat samaa nopeuden

ohjearvoa seka kdynnistys- ja pysaytyssignaalia.
. Tasmallinen nopeuden sdaté nopeuteen 0

kierrosta minuutissa (rpm) asti . Varmista, etta vaantdmomentin jakojdrjestelman

taajuusmuuttajat kayttavat samoja parametriase-
tuksia.
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. Saada parametrin parametri 7-01 Speed PID Droop
arvoa.

HUOMAUTUS!

Al3 kayta ylijanniteohjausta, kun kéytét PID:n lasku -
toimintoa [valitse parametrissa
parametri 2-17 Ylijd@nnitevalvonta [0] Ei kdytdssd).

HUOMAUTUS!

Jos nopeuden ohjearvo on pienempi kuin parametrin
parametri 7-01 Speed PID Droop arvo, taajuusmuuttaja
tekee PID:n laskun kertoimesta yhta suuren nopeuden
ohjearvon kanssa.

Esimerkki PM-moottoria varten

Kokoonpanoltaan seuraavassa asetuksessa:
. Nopeuden ohjearvo = 1 500 kierrosta minuutissa
(rpm).

. Parametri 7-01 Speed PID Droop = 50 kierrosta
minuutissa (rpm).

Taajuusmuuttaja tuottaa seuraavan lahdon:
Moottorin kuorma

Ulostulo

0% 1 500 kierrosta minuutissa (rpm)
100%

1 450 kierrosta minuutissa (rpm)

100 % regenerativiinen kuorma | 1 550 kierrosta minuutissa (rpm)

Taulukko 3.24 Léhto nopeuden PID:n laskun kanssa

Taman vuoksi laskua kutsutaan joskus negatiiviseksi
jattamakompensoinniksi (taajuusmuuttaja redusoi nopeutta
sen suurentamisen sijaan).

3.8.3 Nopeuden trimmaus

Nopeuden trimmaus -toiminto on nopeuden PID:n laskun
lisdominaisuus. Nopeuden trimmaus tuottaa momentin
jaon ja tarkan nopeuden aina nopeuteen 0 kierrosta
minuutissa (rpm) asti. Toiminto edellyttdad analogisten
signaalien johdotusta.

Nopeuden trimmauksessa isantdtaajuusmuuttaja kdy
normaalilla nopeuden PID:lla ilman laskua. Seuraajataajuus-
muuttajat kayttavat nopeuden PID:n laskua, mutta omaan
kuormaansa reagoimisen sijaan ne vertaavat omaa
kuormaansa jarjestelmdn muiden taajuusmuuttajien
kuormaan ja kdyttavat tata tietoa nopeuden PID:n laskun
tulona.

Yhta ldhdetta kayttavaa asetusta, jossa isdntataajuus-
muuttaja lahettdad vaantdomomenttitietoja kaikille seuraajille,
rajoittaa isdntdtaajuusmuuttajassa kdytettavissa olevien
analogialdhtdjen maara. Kaskadiperiaatteen kayttaminen on
mahdollista, jolloin tdma rajoitus ohitetaan, mutta se tekee
ohjauksesta hitaamman ja epatarkemman.
Isdntataajuusmuuttaja toimii nopeustilassa. Seuraajataajuus-
muuttaja toimii nopeustilassa nopeuden trimmauksen
kanssa. Trimmaustoiminto kayttda jarjestelman kaikkien
taajuusmuuttajien vaantomomenttitietoja.
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Kuva 3.49 Nopeuden trimmaus

Kuva 3.49 nayttaa yksildhteisen kokoonpanon, jossa isanta 7-02 PID - nopeuden suhteellinen vahvistus

ldhettdd vaantdomomenttisignaalin kaikille seuraajille. Alue: Toiminto:
Isdntdkoneessa kaytettavissa olevien analogialdhtojen
maara rajoittaa tdtd asetusta. Voit ohittaa analogialdhtdjen
rajoituksen kayttamalla kaskadiperiaatetta. Kaskadiperiaate
tekee ohjauksesta hitaamman ja vdhemman tarkan
verrattuna analogialdht6ja kdyttavaan asetukseen.

Size [0 - | Sy6ta nopeudenohjauksen suhteellinen
related* 11 vahvistus. Suhteellinen vahvistus suurentaa
virhetta (siis takaisinkytkentdsignaalin ja
asetuspisteen valista eroa). Tata parametria
kaytetdaan kohdan parametri 1-00 Konfiguraa-

7-01 Speed PID Droop tiotila vaihtoehtojen [0] Av. piirin nopeus ja [1]

Lasku-toiminto sallii taajuusmuuttajan alentaa moottorin Sulj. piirin nopeus ohjauksessa. Suuri vahvistus
nopeutta suhteessa kuormaan. Laskun arvo on suoraan suhteessa tuottaa nopean ohjauksen. Vahvistuksen
kuorman arvoon. Kayti lasku-toimintoa, kun monia moottoreita lisédminen tekee prosessista epdvakaamman.
on mekaanisesti kytkettyna ja moottorien kuormat voivat olla Kéytd tdtd parametria arvoille, joissa on 3
erilaisia. desimaalia. Kdyta parametria

Varmista, ettd parametrin parametri 1-62 Jéttdmdkompensointi parametri 3-83 Pikapys. S-ramppisuht. hid.
asetus on oletusasetus. kdynn. arvoille, joilla on 4 desimaalia.

Alue: Toiminto:

0 RPM* [0 - 200 RPM] Syota laskun arvo 100 %

kuormalla.
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7-03 PID - integrointiaika 7-06 PID - alipaastosuodatusaika

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
Size [1.0- | Sydtd nopeuden sisinen aika, joka Size AMIHUOMAUTUS!
related* | 20000 maarittaa sisaiselta PID-saatimelta virheen related* |- 100

Voimakas suodatus voi haitata
dynaamista tehoa.

Tata parametria kdytetaan kohdan
parametri 1-00 Konfiguraatiotila vaihto-
ehtojen [1] Sulj. piirin nopeus ja [2]
Momentti ohjauksessa.

Saada flux-anturiton-tilassa suodati-
najaksi 3-5 ms.

ms] korjaamiseen kuluvan ajan. Mita suurempi ms]
virhe on, sitd nopeammin vahvistus kasvaa.
Sisainen aika aiheuttaa signaalin viipeen ja

siten vaimennusvaikutuksen, ja sita voidaan
kayttaa tasaisen tilan nopeusvirheen poista-
miseen. Lyhyt sisdinen aika tuottaa nopean
ohjauksen, mutta jos sisainen aika on liian

lyhyt, prosessista tulee epavakaa. Liian pitka

sisdinen aika poistaa sisdisen toiminnan

o . Aseta nopeudenohjauksen alipaastosuodat-
kaytosta, jolloin aiheutuu huomattavia . . . o .
. ) . . . timelle aikavakio. Alipaastosuodatin parantaa
poikkeamia vaaditusta ohjearvosta, silla ) . . . .
T . . tasaisen tilan suorituskykya ja vaimentaa
prosessin saadin saataa virheita lilan hitaasti. . . . : .
L . takaisinkytkentdsignaalin vaihteluja. Tasta on
Tata parametria kdytetaan kohdassa L . . .
. . . etua, jos jarjestelmdssa on paljon kohinaa, katso
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetettujen o .
. . L . . Kuva 3.50. Jos alipaastosuodattimeen on
vaihtoehtojen [0] Av. piirin nopeus ja [1] Sulj.

. K ohjelmoitu esimerkiksi aikavakio (t) 100 ms,
piirin nopeus kanssa.

alipaastosuodattimen katkaisutaajuus on 1/0,1

T = 10 RAD/s, jok t 10/2 =16
7-04 PID - nopeuden derivointiaika /s, joka vastaa arvoa (10/2 x )

Hz. PID-saadin saataa ainoastaan takaisinkytken-

Alue: Toiminto: tasignaalia, jonka vaihtelutaajuus on alle 1.6 Hz.
Size [0- | Syota nopeudenohjauksen derivointiaika. Jos takaisinkytkentdsignaalin vaihtelutaajuus on
related* [ 200 Derivoija ei reagoi vakiovirheeseen. Se yli 1,6 Hz, PID-s&din ei reagoi.
ms] tuottaa vahvistuksen, joka on verrannollinen Parametrin parametri 7-06 PID - alipéidstésuoda-
nopeuden takaisinkytkennan muutosno- tusaika kéytdnnon asetukset otettuna pulssien
peuteen. Mitd nopeampi vian muutos on, sita méaarasta pulssianturin kierrosta kohti:
suurempi on derivointivahvistus. Vahvistus on
verrannollinen virheiden muuttumisno- Pulssianturi Parametri 7-06 PID - alipads-
peuteen. TAmin parametrin arvon PPR tosuodatusaika
asettaminen nollaksi poistaa derivoijan 512 10 ms
kdytostd. Tata parametria kdytetaan kohdan 1024 5 ms
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetuksen [1] 2048 2 ms
Sulj. piirin nopeus kanssa. 4096 1 ms
Taulukko 3.25 PID - alipaastésuodatusaika
Alue: Toiminto:

5%| [1-201|Aseta raja derivoijan tuottamalle vahvistukselle.
Vahvistusta kannattaa rajoittaa korkeammilla
taajuuksilla. Maarita esimerkiksi matalilla
taajuuksilla puhdas D-linkki ja korkeammilla
taajuuksilla vakioarvoinen D-linkki. Tatad parametria
kaytetaan kohdan parametri 1-00 Konfiguraatiotila
asetuksen [1] Sulj. piirin nopeus kanssa.
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N . = 7-07 Nopeus PID tak.kytk. vélityssuhde
Takaisinkytkenta o
E Alue: Toiminto:
Haéirioita E 1*| [0.0001 - 32.0000 ] [ Taajuusmuuttaja kertoo nopeuden

takaisinkytkentdviestissa . o
takaisinkytkennan talla suhteella.

[— =
5
]
- —_ — — — — —_— — — — —_ — = g
[
Oo0oo | 2
o0 ’—‘
OCO}OD nl n2
(@Y r |
O 00O |
Motor I | |
AN
Par 7-07=1.00 Par 7-07=n1/n2

0.6 t(s
© Kuva 3.51 Nopeus PID tak.kytk. vélityssuhde

Alipaastosuodatin o
7-08 Nopea PID, eteensyottotekija

fo= 10 Hz Alue: Toiminto:

0 %* [ [0 - 500 %] [ Ohjearvoviesti ohittaa nopeudenohjauksen
madritetylld arvolla. Tdma toiminto suurentaa

Takaisinkytkenta nopeuden ohjauspiirin dynaamista tehoa.
Suodatettu 7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp
takaisinkytkentaviesti L.

Alue: Toiminto:
Size related* | [10 - 100000 | Rampin ja todellisen nopeuden
RPM] vélinen nopeusvirhe pidetdan
’W\ . .
tdman parametrin asetuksen

suhteen. Jos nopeusvirhe ylittaa
tdman parametrin arvon,
nopeusvirhe korjataan
ramppaamalla hallitusti.

Motor 2
Speed S
o
v}
o
(=3
‘ a
0.6 t(S)
Kuva 3.50 Takaisinkytkentdsignaali
Limit Time
Motor
Speed
7-09
«Torquen;ll
Limit Time
—Ramp - Motor Speed

Kuva 3.52 Rampin ja todellisen nopeuden vilinen
nopeusvirhe
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3.8.4 7-1* Momentti Pl ohjaus

Parametrit, joilla maaritetddn momentin Pl-ohjaus.

7-10 Torque Pl Feedback Source
Valitse momenttiohjauksen takaisinkytkentdldhde.
Optio: Toiminto:

[0] * [ Controller Off

Valitse avoimen piirin tilassa kdyttamista
varten.

[1]1 | Analog Input 53 | Valitse analogiatulon momentin takaisin-
kytkenndn kayttamista varten.

[2] | Analog Input 54 | Valitse analogiatulon momentin takaisin-
kytkenndn kdyttdmista varten.

[3] | Estimed Torque | Valitse, jos haluat kdyttaa taajuus-
muuttajan arvioimaan momentin

takaisinkytkentaa.

7-12 Momentti Pl suhteellinen vahvistus

Alue: Toiminto:

100 %*

[0 - 500 %] | Syota momentin ohjauksen suhteellisen
vahvistuksen arvo. Suuremman arvon
valitseminen saa ohjaimen reagoimaan
nopeammin. Liian suuri asetus tekee
ohjaimesta epavakaan.

7-13 Momentti Pl integrointiaika
Alue: Toiminto:

0.020 s*

[0.002 - 2 s] [ Sy6tda momenttiohjauksen integrointiaika.
Pienemman arvon valitseminen saa
ohjaimen reagoimaan nopeammin. Liian
pieni asetus tekee ohjaimesta epdvakaan.

7-16 Torque Pl Lowpass Filter Time

Aseta momentin ohjauksen alipddstosuodattimelle aikavakio.

Alue: Toiminto:

5 ms* | [0.1 - 100 ms] |

7-18 Torque Pl Feed Forward Factor

Sy6ta momentin eteensyottotekijan arvo. Ohjearvoviesti ohittaa

momentin ohjauksen télld arvolla.
Alue: Toiminto:

0 %* | [0 - 100 %] |

7-19 Current Controller Rise Time

Alue: Toiminto:

Size related* [ [15 - 100 %] | Syota virtaohjaimen nousuaika

ohjausjakson prosenttiosuutena.

3.8.5 7-2* Pros. ohj. tak.kytk.

Valitse takaisinkytkentdldahteet prosessin PID:n ohjaukselle
ja tdman takaisinkytkenndn kasittelytavalle.

7-20 Prosessi SP tak.kytk. 1 resurssi
Optio:

Toiminto:

Tehollinen takaisinkytkentdsignaali
muodostuu enintadan 2 erilaisen
tulosignaalin summasta.

Valitse, mita taajuusmuuttajan tuloa
on kasiteltdva naistd ensimmaisen
signaalin lahteena. Toinen tulosignaali
madritetaan kohdassa

parametri 7-22 Prosessi SP tak.kytk. 2
resurssi.

[0] * | Ei toimintoa

[1] | Analoginen tulo 53

[2] | Analoginen tulo 54

[3] | Taajuustulo 29

[4] | Taajuustulo 33

[71 | Analog. tulo X30/11
[8] | Analog. tulo X30/12
[15] | Analogiatulo X48/2

7-22 Prosessi SP tak.kytk. 2 resurssi

Optio: Toiminto:

Tehollinen takaisinkytkentasignaali
muodostuu enintdan 2 erilaisen
tulosignaalin summasta. Valitse, mita
taajuusmuuttajan tuloa on kasiteltava
ndista toisen signaalin lahteena.
Ensimmadinen tulosignaali madritetaan
kohdassa parametri 7-20 Prosessi SP
tak.kytk. 1 resurssi.

[0] * | Ei toimintoa

[11 | Analoginen tulo 53

[2] | Analoginen tulo 54

[3] | Taajuustulo 29

[4] | Taajuustulo 33

[71 | Analog. tulo X30/11

[8] | Analog. tulo X30/12

[15] | Analogiatulo X48/2
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3.8.6 7-3* Prosessi PID-saato

7-30 Prosessi PID normaali/kdaanteinen

Optio: Toiminto:

Normaalit ja kdanteiset toiminnot toteutetaan
tuottamalla ero ohjearvoviestin ja takaisinkyt-
kentasignaalin valille.

[0] * | Normaali Aseta prosessin ohjaus suurentamaan lahtotaa-

juutta.

[1] | Kaanteinen | Aseta prosessin ohjaus pienentamaan lahtotaa-
juutta.

7-31 Prosessin PID antiwindup

7-35 Prosessin PID derivointiaika

Alue: Toiminto:

PID derivointiaika on, sitd voimakkaampi
derivoijan vahvistus on.

7-36 Pros. PID deriv. Vahv.raja

Alue: Toiminto:

5% [1-50]|Syota derivaattorin vahvistuksen raja. Jos rajaa ei

ole, derivaattorin vahvistus suurenee, kun jarjes-
telmassa on nopeita muutoksia. Saat puhtaan
derivaattorin vahvistuksen hitailla muutoksilla ja
vakiona pysyvan derivaattorin vahvistuksen
nopeiden muutosten yhteydessa rajoittamalla
derivaattorin vahvistusta.

Alue: Toiminto:

Size related* [ [0 - 10 ]| Sy6ta PID:n suhteellinen vahvistus.
Suhteellinen vahvistus kertoo asetus-
pisteen ja takaisinkytkentasignaalin

valisen virheen.

7-34 Prosessi PID:n integrointiaika

Alue: Toiminto:
10000 s*| [0.01 - Prosessin PID:n integrointiaika.
10000 s] Integroijan vahvistus lisaantyy, jos

asetuspisteen ja takaisinkytkentaviestin
ero on vakio. Sisdinen aika on aika, jonka
integroija tarvitsee saavuttaakseen
suhteellisen vahvistuksen kokoisen
vahvistuksen.

Optio: Toiminto:
[0] |Ei kdytdssa | Jatka virheen saatamista silloinkin, kun 7-38 Prosessin PID eteensyottotekija
lahtotaajuutta ei voida lisdta tai vahentaa. Alue: Toiminto:
[1] * | KéytOssa Lopeta virheen saataminen, kun lahtotaajuutta 0 9%*|[ [O- Syota PID-myotakytkentatekija. Kerroin lahettaa
ei voida enaa saataa. 200 %] | jatkuvan osan ohjearvoviestista PID-ohjauksen
J ) J
ohittamiseksi, jolloin PID-ohjaus vaikuttaa
= ros. dynn.nopeus ainoastaan ohjaussignaalin jaljelle jadvaan osaan.
7-32 P PID kay P hj gnaalin jiljelle j
Alue: Toiminto: Kaikki tdman parametrin muutokset vaikuttavat
0 RPM* | [0 - 6000 [Syota moottorin nopeus, joka tulee moottorin nopeuteen. Kun eteensyottotekija
RPM] saavuttaa kdynnistyssignaaliksi PID-saadon LML, €3 tUOtEaa Vahemm‘j’n yllfyksm Ja
aloittamiseksi, Kun virta kytket3an paalle suuremman dynamiikan asetuspistettd muutet-
. X X X " taessa. Parametri 7-38 Prosessin PID
taajuusmuuttaja aloittaa ramppaamisen ja
L X L eteensyoéttotekijd on aktiivinen, kun parametrin
toimii sitten nopeuden avoimen piirin . o
ohjauksessa. Kun prosessin PID:n kdynnisty- parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [3]
misnopeus on saavutettu, taajuusmuuttaja Prosessi.
vaihtaa prosessin PID:n ohjaukseen. n » »
7-39 Ohjearvon kaistanleveydella
7-33 Prosessi PID:n suhteellinen vahvistus Alue: Toiminto:

7-35 Prosessin PID derivointiaika

Alue: Toiminto:

0 s*| [0-10 s] | Prosessin PID derivointiaika. Derivoija ei reagoi
vakiovirheeseen, vaan se tuottaa vahvistuksen
ainoastaan, kun virhe muuttuu. Mitd lyhyempi

5 %* [ [0 - 200 %] | Syota ohjearvon kaistanleveydella -arvo Kun
PID-ohjauksen virhe (ohjearvon ja takaisinkyt-
kenndn vdlinen ero) on tdméan parametrin
arvoa pienempi, ohjearvossa-tilabitti on 1.

3.8.7 7-4* Advanced Process PID Ctrl.

Tatd parametriryhmaa kdytetdan ainoastaan, jos kohdan
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [7] Laaj. PID-
nopeus CL tai [8] Laaj. PID nopeus OL.

7-40 Prosessin PID | osan noll.

Optio: Toiminto:
[0] * | Ei
[1] | Kylla | Nollaa prosessin PID:n ohjauksen l|-osa valitsemalla [7]

Kylld. Valinta palaa automaattisesti arvoon [0] Ei. |-
osan nollaaminen mahdollistaa hyvin maaritetysta
pisteesta aloittamisen prosessin jonkin kohdan
muuttamisen jalkeen, esimerkiksi tekstiilirullan
vaihtamisen jalkeen.
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7-41 Prosessin PID laht6 neg. puristin

Alue: Toiminto:

7-45 Prosessin PID eteensyottoresurssi

Optio: Toiminto:

-100 %* [ [-100 - par. 7-42 %] | Sy6ta prosessin PID-saatimen

lahdon negatiivinen raja.

7-42 Prosessin PID ldaht6as. puristin
Alue: Toiminto:

100 %*

[par. 7-41 - 100 %] | Sydta prosessin PID-sddtimen
Idhdon positiivinen raja.

7-43 Prosessin PID vahv.skaalaus min. ohj.
Alue: Toiminto:
100 %* [ [0 -

100 %]

Syota skaalauksen prosenttiosuus, jota
kaytetaan prosessin PID:n 1dht66n minimioh-
jearvolla kayton aikana. Skaalauksen
prosenttiosuutta saadetdan lineaarisesti
minimiohjearvon skaalan

(parametri 7-43 Prosessin PID vahv.skaalaus
min. ohj.) ja maksimiohjearvon skaalan
(parametri 7-44 Prosessin PID vahv.skaalaus
maks. ohj.) valissa.

[32] | Bus PCD Valitsee parametrissa

parametri 8-02 Ohjaussanan lédhde
maaritetyn kenttavaylan ohjearvon.
Vaihda kdytettavan vaylan asetus
parametri 8-42 PCD:n kirjoituskonfigu-
raatio, jotta eteensyottd saadaan
kayttoon parametrissa

parametri 7-48 PCD Feed Forward. Kayta
eteensyotolle indeksia 1 [748] (ja
ohjearvolle indeksia 2 [1682]).

[36] | MCO

7-46 Prosessin PID eteens. norm/kaant. ohj.

Optio: Toiminto:

[0] * [ Normaali | Aseta eteensyottotekija kasittelemaan
eteensyottoresurssia positiivisena arvona

valitsemalla [0] Normaali.

[1] Kaanteinen | Kasittele eteensyottoresurssia negatiivisena
arvona valitsemalla [1] Kddinteinen.

7-44 Prosessin PID vahv.skaalaus maks. ohj.

Alue: Toiminto:

7-48 PCD Feed Forward

Alue: Toiminto:

100 %* | [O -
100 %]

Syota skaalauksen prosenttiosuus, jota
kaytetaan prosessin PID:n |1ahtoon maksimioh-
jearvolla kayton aikana. Skaalauksen
prosenttiosuutta saadetdan lineaarisesti
minimiohjearvon skaalan

(parametri 7-43 Prosessin PID vahv.skaalaus
min. ohj.) ja maksimiohjearvon skaalan
(parametri 7-44 Prosessin PID vahv.skaalaus
maks. ohj.) valissa.

7-45 Prosessin PID eteensyottoresurssi

Optio: Toiminto:

[0] * | Ei toimintoa Valitse, mitd taajuusmuuttajan tuloa on
kaytettava eteensyottotekijand. Kerroin
lisatadan PID-saatimen lahtoon. Tama

suurentaa dynaamista tehoa.

[1]1 | Analoginen tulo
53

[2] | Analoginen tulo
54

[7]1 | Taajuustulo 29
[8] | Taajuustulo 33
[11] | Paik. vaylan

ohjearvo

[20] | Digit. pot.metri
[21] | Analog. tulo

X30-11

[22] [ Analog. tulo

X30-12

[29] | Analogiatulo

X48/2

0*| [0 - 65535 ]| Tama parametri sisaltda kohdan
parametri 7-45 Prosessin PID eteensydttdresurssi
[32] Bus PCD arvon.

7-49 Prosessin PID laht6 norm./kdant. ohjaus

Optio: Toiminto:

[0] * | Normaali Kayta prosessin PID-sadtimen tuottamaa lahtoa

sellaisenaan valitsemalla [0] Normadali.

[1] [ Ka@anteinen | K&&nna prosessin PID-sadtimen tuottama lahto
valitsemalla [1] Kddnteinen. Tama toimenpide
tehddan eteensyottotekijan kayttamisen
jalkeen.

3.8.8 7-5% Adv. Process PID Il

Tatd parametriryhmaa kdytetdan ainoastaan, jos kohdan
parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [7] Laaj. PID-
nopeus CL tai [8] Laaj. PID nopeus OL.

7-50 Prosessin PID Laajennettu PID

Optio: Toiminto:

[0] | Pois kdytostd | Poista prosessin PID-saatimen laajennetut
osat kaytosta.

[1] * | Kéytossa Ota prosessin PID-saatimen laajennetut osat

kayttoon.
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7-51 Prosessin PID eteens. vahvistus

Alue: Toiminto:
1| [0- Eteensyottoa kaytetaan tuottamaan tarvittava taso
100 ] kaytettavissa olevan, hyvin tunnetun signaalin

perusteella. Taman jalkeen PID-saadin huolehtii
ainoastaan pienesta ohjauksen osasta, joka on
tarpeen tuntemattomien merkkien vuoksi. Kohdan
parametri 7-38 Prosessin PID eteensyéttotekijé
tavallinen eteensyottotekija liittyy aina ohjearvoon,
kun taas parametrilla parametri 7-51 Prosessin PID
eteens. vahvistus on enemman vaihtoehtoja. Kelain-
sovelluksissa eteensyottotekija on tyypillisesti
jarjestelman linjanopeus.

7-52 Prosessin PID eteens. rampin nousu
Alue: Toiminto:

0.01 s*

[0.01 - 10 s] | Ohjaa eteensyéttosignaalin dynamiikkaa
ylos ramppauksen aikana.

7-53 Prosessin PID eteens. rampin lasku
Alue: Toiminto:

0.01 s*

[0.01 - 10 s] | Ohjaa eteensyéttosignaalin dynamiikkaa
alas ramppauksen aikana.

7-56 Prosessin PID ohj. suodatusaika

Alue: Toiminto:
0.001 s*

[0.001 - 1 s] [ Aseta ohjearvon ensimmaisen asteen
alipaastosuodattimelle aikavakio. Alipaas-
tosuodatin parantaa tasaisen tilan
suorituskykya ja vaimentaa ohjearvo-/
takaisinkytkentdsignaalin vaihteluja.
Voimakas suodatus voi kuitenkin haitata
dynaamista tehoa.

7-57 Pros. PID tak.kytk. suodatusaika

Alue: Toiminto:
0.001 s*

[0.001 - 1 s] | Aseta takaisinkytkenndn ensimmaisen
asteen alipaastosuodattimelle aikavakio.
Alipaastosuodatin parantaa tasaisen tilan
suorituskykya ja vaimentaa ohjearvo-/
takaisinkytkentdsignaalin vaihteluja.
Voimakas suodatus voi kuitenkin haitata
dynaamista tehoa.

3.8.9 7-9* Sijainnin Pl-saadin

Parametrit sijainnin ohjaimen maarittamiseksi.

7-90 Sijainnin Pl-takaisinkytkentalahde

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Optio:

Valitse sijainnin Pl-sddtimen takaisinkytken-
talahde.
Kéyta valittua takaisinkytkentdlahdettd

[0] * | Moott. tak.k.
P1-02 moottorin takaisinkytkentédna kohdassa
parametri 1-02 Flux moott. tak.kytk.ldhde.
Flux-anturiton-ohjausperiaatteessa
kdytetddan moottorin ohjauksen arvioitua

sijaintia.

[11 |24V
pulssianturi

24 V pulssianturin on oltava kytkettyna
liittimiin 32, 33.

HUOMAUTUS!

Aseta parametrien

parametri 5-14 Liitin 32, digitaalitulo
ja parametri 5-15 Liitin 33, digitaa-
litulo arvoksi [0] Ei toimintoa.

[2] | MCB 102 Pulssianturi yhdistetty pulssianturioptioon
(B-optiopaikka). Maarita pulssianturi
parametriryhmdissé 17-1* Sis. pulssiant.

liitdntd

[31 | MCB 103 Resolveri yhdistetty resolverioptioon (B-

optiopaikka). Maarita pulssianturi

parametriryhmadssa 17-5% Resolveriliitdnta.

7-92 Position Pl Proportional Gain

Alue: Toiminto:
A EIHUOMAUTUS!
1.0000 ]

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Syota sijainnin Pl-saatimen suhteellinen
vahvistus. Vahvistusarvon suurentaminen
tekee ohjauksesta dynaamisemman mutta
vahemman vakaan. 0 = Ei kdytossa.

7-93 Position Pl Integral Time

Alue: Toiminto:
ms* 20000.0 ms]

Tama parametri on kdytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Syota sijainnin Pl-sddtimen sisdinen
aika. Arvon pienentdminen tekee
ohjauksesta dynaamisemman mutta
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7-93 Position Pl Integral Time

7-99 Position Pl Minimum Ramp Time

1*| [-2000000000
- 2000000000 ]

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Tama parametri on osoittaja yhtalossd, jossa
madritetdadn moottorin ja takaisinkytkenta-
laitteen valinen vailityssuhde, kun
takaisinkytkentalaite ei ole asennettu
moottorin akselille.

Par. 7 - 94

Pulssianturi kierroksia = Par. 7-05

x Moottori kierroksia

7-95 Position Pl Feebback Scale Denominator

Alue: Toiminto:
1*| [-2000000000 -

2000000000 ]

?

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Katso parametri 7-94 Position Pl
Feedback Scale Numerator.

7-97 Position Pl Maximum Speed Above Master

Alue: Toiminto:
R NCEESIHUOMAUTUS!
RPM]

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Syota arvo, jonka verran seuraajan
nopeus saa ylittaa isannan todellisen
nopeuden. Kaytettavissa ainoastaan
synkronointitilassa.

7-98 Position Pl Feed Forward Factor

Alue: Toiminto:

R NCRRIDH HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Syota maara, jolla profiiligeneraattorin
laskeman nopeuden ohjearvon sallitaan
ohittaa sijainnin Pl-ohjain.

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
vidhemman vakaan. 20000 = Ei 001 5| [0.000- (IZI0[@JY M YUNNOAY
kdytossa. L Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Alue: Toiminto:

Syota sijainnin Pl-saatimen lahdon lyhyin
ramppiaika. Taman parametrin avulla voit
rajoittaa kiihdytysta suuria asentoeroja
korjattaessa, esimerkiksi kdynnistettaessa
synkronointia kdyvan isannan kanssa tai
palauduttaessa sijoittamisen aikana ylikuor-
mitustilanteesta.
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3.9 Parameters: 8-** Communications and

8-02 Ohjaussanan lahde

Options Optio: Toiminto:
. [30] | Ulkoinen
3.9.1 8-0* Yleiset asetukset .
8-01 Ohjauspaikka 8-03 Ohjaussanan aikakatk. aika
Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
Taman parametrin asetus ohittaa par. 20 [0.1 - Aseta maksimiaika, jonka odotetaan kuluvan
parametri 8-50 Rullauksen valinta - s* 18000.0 s] |2 perédkkdisen sanoman vastaanoton valilla.
parametri 8-56 Esiaset. ohjearvon valinta Jos tama aika ylitetaan, se tarkoittaa, ettad
sl sarjaliikenne on keskeytynyt. Talloin tehdaan
— — — = parametrissa parametri 8-04 Ohjaussanan
[0l D|9|t. Ja Ka)fta ohjauksessa seka digitaalituloa etta aikakatkaisutoiminto valittu toiminto. Kelpaava
ohjaussana ohjaussanaa. ohjaussana laukaisee aikakatkaisulaskurin.
[1] | Vain digit. Kayta ohjauksessa ainoastaan digitaali- » x . —
s 8-04 Ohjaussanan aikakatkaisutoiminto
T Vain on K3 ohiauk —— Valitse aikakatkaisutoiminto. Aikakatkaisutoiminto aktivoituu, kun
[2] | Vain ohjaussana | Kaytd ohjauksessa vain ohjaussanaa. ohjaussanaa ei pdivitetd parametrissa parametri 8-03 Ohjaussanan
8-02 Ohi I5hd aikakatk. aika madritettynd aikana.
= jaussanan lahde
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
Tits parametria ei vi et Muuta asetusta aikakatkaisun jélkeen
mootrt)orin Kydessi tekemalla seuraavat maaritykset:
1. Aseta kohdan
Valitse ohjaussanan lahde: yksi kahdesta parametri 0-10 Akt"vfset
sarjaliitannasta tai neljasta asennetusta asetl‘lkset asetukseksi [9]
optiosta. Ensimmaisen kaynnistyksen aikana Moniasetukset.
laite asettaa timan parametrin arvoksi 2. Valitse vastaava linkki kohdassa
automaattisesti [3] Optio A, jos se havaitsee parametri 0-12 Ndmd asetukset
voimassa olevan kenttavaylaoption yhteydessa.
asennettuna paikkaan A. Kun optio
poistetaan, taajuusmuuttaja havaitsee
muutoksen kokoonpanossa, palauttaa [0] | Off Palauttaa ohjauksen kenttavaylan kautta
parametriin parametri 8-02 Ohjaussanan Idhde (ke.nttavayla tai vakio) kéyttéen uusinta
oletusasetuksen [1] FC RS485, minka jalkeen ohjaussanaa.
laite laukeaa. Jos optio on asennettu [1] | L&hdon Lukitsee lahtotaajuuden tiedonsiirron palautu-
ensimmaisen kdynnistyksen jalkeen, lukitus miseen saakka.
parametrin parametri 8-02 Ohjaussanan Idhde - o orn o Ln i —
. ) . [2] | Pysaytys Pysdyttda ja kdynnistdd automaattisesti
asetus ei muutu mutta taajuusmuuttaja ) N
uudelleen tiedonsiirron palautuessa.
laukeaa ja naytolle tulee teksti: Hdlytys 67,
Option vaihto. [3] | Ryomintd | Kdyttdd moottoria rydmintdtaajuudella tiedon-
Kun véyldoptio asennetaan taajuusmuut- siirron palautumiseen saakka.
tajaan, johon ei aiemmin ole asennettu [4] | Maksimi- K&yttdd moottoria maksimitaajuudella tiedon-
vdylaoptiota, vaihda ohjaus vayldpohjaiseksi. hopeus siirron palautumiseen saakka.
Tama muutos vaaditaan ainoastaan turvalli-
suuden vuoksi tahattornan muutoksen [5] | Pysayt./ Pysdyttaa moottorin ja nollaa sitten taajuus-
vilttsmiseksi lauk. muuttajan uudelleenkdynnistysta varten:
. Kenttavaylan kautta.
[0] |Ei mitdan L
7 [FC Rs485 . [Reset]-painikkeen kautta.
21 |Fcuss . Digitaalitulon kautta.
[3] | Optio A [6] |Qstop ja Témé vaihtoehto on kiytettavissa ainoastaan
[4] [ Optio B laukaisu ohjelmistoversiossa 48.XX.
[5] [ Optio CO Pysdyttdaa moottorin pikapysadytysrampin avulla
[6] | Optio C1 (parametri 3-81 Quick Stop Ramp Time).
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8-04 Ohjaussanan aikakatkaisutoiminto

Valitse aikakatkaisutoiminto. Aikakatkaisutoiminto aktivoituu, kun
ohjaussanaa ei padiviteta parametrissa parametri 8-03 Ohjaussanan
aikakatk. aika maaritettyna aikana.

Optio: Toiminto:

Kdynnistd taajuusmuuttaja uudelleen tekemalla
nollaus.

[7]1 | Valitse aset. | Muuttaa asetuksen ohjaussanan aikakatkaisun
1 jalkeen. Jos tiedonsiirto palautuu aikakatkaisun
jalkeen, parametri 8-05 Aikakatkaisun lopetus-
toiminto maarittad, palautetaanko aikakatkaisua
edeltaneet asetukset vai sdilytetaanko aikakat-
kaisutoiminnon tukemat asetukset.

[8] | Valitse aset. | Katso [7] Valitse aset. 1.

2

[9] | Valitse aset. | Katso [7] Valitse aset. 1.
3

[10] | Valitse aset. | Katso [7] Valitse aset. 1.
4

[26] | Laukaisu

8-05 Aikakatkaisun lopetustoiminto

Optio: Toiminto:

[0] |Pida asetus | Sdilyttdaa par. 8-04 valitun asetuksen ja ndyttaa
varoitusta, kunnes par. 8-06 muuttuu. Silloin
taajuusmuuttaja palaa alkuperdisiin asetuk-
siinsa.

[1] * | Palauta
asetus

Palauttaa asetukset, jotka olivat aktiivisia
ennen aikakatkaisua.

Valitse toimenpide saatuasi aikakatkaisun
jalkeen kelvollisen ohjaussanan. Tama
parametri on aktiivinen vain, kun par. 8-04
arvona on [Asetukset 1-4].

8-06 Nollaa ohjaussanan aikakatkaisu

Tama parametri on aktiivinen vain, jos [0] Pidd asetus on valittuna

parametrissa parametri 8-05 Aikakatkaisun lopetustoiminto.

Optio: Toiminto:

[0] * | Ald nollaa | Sdilyttdd parametrissa

parametri 8-04 Ohjaussanan aikakatkaisutoiminto
maadritetyt asetukset ohjaussanan aikakatkaisun
jalkeen.

[11 | Nollaa Palauttaa laitteen alkuperaiset asetukset
ohjaussanan aikakatkaisun jalkeen. Taajuus-
muuttaja suorittaa uudelleenkdynnistyksen ja

palauttaa asetukseksi heti [0] Ald nollaa.

8-07 Diagnoosilaukaisin

Talla parametrilla ei ole toimintoa DeviceNetissa.

8-08 Lukemien suodatus

‘ i

Tatd toimintoa kaytetdan, jos nopeuden takaisinkytkennan arvon
lukemat vaihtelevat kenttavayldssd. Jos toiminto tarvitaan, valitse
suodatettu. Ennen muutosten kdyttéon ottamista on tehtdva

tehojakso.

Optio: Toiminto:

[0] | Moott.datan Tavalliset kenttavaylan lukemat.
vak.suod.

[1] | Moott.datan LP Seuraavien parametrien suodatetut kentta-
suod. vaylalukemat:

. Parametri 16-10 Teho [kW].

. Parametri 16-11 Teho [hv].

. Parametri 16-12 Moottorin jdnnite.
. Parametri 16-14 Moottorin virta.

. Parametri 16-16 Momentti [Nm].

. Parametri 16-17 Nopeus [RPM].

. Parametri 16-22 Momentti [%].

. Parametri 16-25 Momentti [Nm]
suuri.

3.9.2 8-1* Ohjaussanan sana-asetukset

8-10 Ohjaussanaprofiili

Valitse ohjaus- ja tilasanojen kdannds, joka vastaa asennettua
kenttavdylaa. Vain paikkaan A asennetut kenttdvdylavalinnat
nakyvat LCP:n naytolla.

Katso valintojen [0] FC-profiili ja [1] PROFIdrive-profiili ohjeet
suunnitteluoppaasta.

Katso lisatietoja [1] PROFIdrive-profiili -valinnasta asennetun
kenttavaylan kdyttéoppaasta.

Optio: Toiminto:
[0] | FC-profiili
[1] | PROFIdrive/profiili

[3] | FC Motion Profile

Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Maarittaa liikekohtaiset toiminnot eri
ohjaus- ja tilasanabitteihin. Tama
vaihtoehto on kaytettavissa, kun [9] Sijoit-
taminen tai [10] Synkronointi on valittu
parametrissa parametri 1-00 Konfiguraa-
tiotila.

[5] | ODVA
[7] | CANopen DSP 402

8-13 Konfiguroitava tilasana STW

Tilasanassa on 16 bittia (0-15). Bitit 5 ja 12-15 ovat konfigu-
roitavia. Kunkin ndista biteistd voi maarittaa johonkin seuraavista

Optio: Toiminto: vaihtoehdoista.
[oy * Ei kdytossd Optio: Toiminto:
(l Laukaise halytykset [0] | Ei toimintoa Tulo on aina matala.
[2] Lauk. halytys/var.
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8-13 Konfiguroitava tilasana STW 8-13 Konfiguroitava tilasana STW

Tilasanassa on 16 bittia (0-15). Bitit 5 ja 12-15 ovat konfigu- Tilasanassa on 16 bittia (0-15). Bitit 5 ja 12-15 ovat konfigu-
roitavia. Kunkin ndista biteistd voi maarittda johonkin seuraavista roitavia. Kunkin ndista biteistd voi maarittda johonkin seuraavista
vaihtoehdoista. vaihtoehdoista.
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[1] * | Profiilin oletus Riippuu kohdassa [70] | Logiikkasaanto O

parametri 8-10 Ohjausprofiili [71] | Logiikkasaanto 1

asetetusta profiilista. [72] | Logiikkas&anto 2
[2] |Vain hilytys 68 Tulo nousee korkeaksi, kun halytys [73] | Logiikkasaanto 3

68, Turval. pysdytys on aktiivinen ja [74] | Logiikkasaanté 4

laskee matalaksi, kun hdlytys 68, [75] | Logiikkasaantd 5

Turval. pysdytys ei ole aktiivinen. [80] [SL digit. 1ahto A

[81] [ SL digit. 1ahto B
[82] [SL digit. 1ahto C

[3] | Lauk., ei halytys 68

[4] [ Position Error Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa [83] | SL digit. laht6 D
48.XX. [84] [SL digit. lahto E
Kohdistusvirhe on parametrissa [85] | SL digit. l&hto F
parametri 4-71 Maximum Position [86] | ATEX ETR cur. alarm
Error madritettyd arvoa suurempi [87] | ATEX ETR freq. alarm
parametrin parametri 4-72 Position [88] | ATEX ETR cur.
Error Timeout aikaa kauemmin. warning

[5] [ Position Limit Tama vaihtoehto on kaytettavissa (89] ATEX'ETR freq.

warning

ainoastaan ohjelmistoversiossa
48 XX [90] | Safe Function active

[91] | Safe Opt. Reset req.

Sijaintiraja on saavutettu.

[6] |Touch on Target Tama vaihtoehto on kdytettévissa 8-14 Konfiguroitava ohjaussana CTW

ainoastaan ohjelmistoversiossa Matriisi [15]
48.XX.
Kohdesijainti on saavutettu

Optio: Toiminto:

kosketussijaintitilassa. Tama parametri ei ole kdytettdvissa ennen

ohjelmistoversiota 4.93.

[71 | Touch Activated Tama vaihtoehto on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa [0] | Ei mitaan Taajuusmuuttaja hylkda taman bitin tiedot.
48 XX. [1] * | Profiilin Taman bitin toiminnot riippuvat valinnasta
Kosketussijaintitila on aktiivinen. oletus kohdassa parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili.
[10] | T18 Dl-tila [21 |CTW Jos asetuksena on 1, taajuusmuuttaja hylkaa
[11] | T19 DI-tila voimassa, loput bitit ohjaussanasta.
[12] | T27 DI-tila aktiivinen
[13] | T29 DI-tila pieni
[14] | T32 DI-tila [3]1 [Safe Option [Tama toiminto on kaytettdvissa ainoastaan
[15] | 133 DI-tila Reset ohjaussanan biteille 12-15, jos taajuusmuut-
[16] | T37 DI-tila Tulo nousee korkeaksi, kun tajaan on asennettu turvaoptio. Nollaus

liittimess3 37 on 0 V ja laskee tehdaan siirtymana 0=1 ja se kuittaa

matalaksi liittimessd 37 on 24 V. turvaoption parametrissa

parametri 42-24 Restart Behaviour asetetulla

[21] | Ldmpdvaroitus

tavalla.
[30] | Jarruvika (IGBT)
[40] | Ei ohjearvoalueella [4] | PID error Kaantaa prosessin PID-sdatimestd saatavan
inverse tulosvirheen. Kaytettavissa vain, jos

[41] | Load throttle active
[60] | Kompar. 0
[61] | Kompar. 1

[62] | Kompar. 2
163] | Kompar. 3 [5] PID reset | Resetoi prosessin PID-saatimen l-osan. Vastaa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila-asetuksena
on [6] Pintakelain, [7] Laaj. PID nopeus OL tai
[8] Laaj. PID nopeus CL.

[64] | Kompar. 4 part parametria parametri 7-40 Prosessin PID | osan

[65] | Kompar. 5

noll.. Kaytettavissa vain, jos
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8-14 Konfiguroitava ohjaussana CTW 8-14 Konfiguroitava ohjaussana CTW

Matriisi [15] Matriisi [15]
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
parametri 1-00 Konfiguraatiotila-asetuksena [19] | Ota isanndn | Tama vaihtoehto on kdytettavissa ainoastaan
on [6] Pintakelain, [7] Laaj. PID nopeus OL tai poikkeama ohjelmistoversiossa 48.XX.
[8] Laaj. PID nopeus CL. kayttoon Aktivoi parametrissa parametri 3-26 Master
[6] |PID enable Mahdollistaa laajennetun prosessin PID- Offset valitun isantapoikkeaman, kun
. - . parametri 17-93 Master Offset Selection-
saatimen kayton. Vastaa parametria ) o
parametri 7-50 Prosessin PID Laajennettu PID. asetu-ksena onivalintatvalillaiifiidbsofuteiSii]
Kéytettavissa vain, jos parametri 1-00 Konfigu- Relative TouchiSensor.
raatiotila-asetuksena on [6] Pintakelain, [7] prs ble Al d x d
Laaj. PID nopeus OL tai [8] Laaj. PID nopeus A At e Sl CT IR CT T R
CL. Madritettavassa halytys- ja tilasanassa on 16 bittia (0-15). Kunkin
- — — — ndistd biteistd voi maarittdd johonkin seuraavista vaihtoehdoista.
[11] | Aloita Tama vaihtoehto on kaytettavissa ainoastaan . o
kotiutus ohjelmistoversiossa 48.XX. Optio: Toiminto:
Kéynnistaa parametrissa [0] * off
parametri 17-80 Homing Function valitun [1] 10 Volts low warning
kotiutustoiminnon. Arvon on oltava korkea, [2] Live zero warning
kunnes kotisijaintiin siirtyminen on valmis; [3] No motor warning
muutoin kotisijaintiin siirtyminen keskey- [4] Mains phase loss warning
tetaan. [5] DC link voltage high warning
[12] | Aktivoi Tama vaihtoehto on kéytettavissa ainoastaan (6] DC link voltage low warning
kosketus ohjelmistoversiossa 48.XX. [7] DC overvoltage warning
Valitse kosketusanturi-sijoitustila. Tama [8] DC undervoltage warning
vaihtoehto aktivoi kosketusanturin tulon [9] Inverter overloaded warning
valvonnan. [10] Motor ETR overtemp warning
[13] | Synke. sij. Tama vaihtoehto on kaytettivissa ainoastaan (11l Motor thermistor overtemp warning
tilaan ohjelmistoversiossa 48.XX. 2] Torque limit warning
Valitse sijoitus synkronointitilassa: N3l Over current warning
- T " o [14] Earth fault warning
[14] | Ramppi 2 Tama vaihtoehto on kaytettdvissa ainoastaan
A . [17] Controlword timeout warning
ohjelmistoversiossa 48.XX. _ _ -
Valitse ramppi 1 (parametriryhmd 3-4* Ramppi (191 Bischargeitempihighiwarning
1) tai ramppi 2 (parametriryhmd 3-5* Ramppi [22] Hoist mech brake warning
[23] Internal fans warning
2).
[24] External fans warning
[15] | Rele 1 Tama vaihtoehto on kaytettavissa ainoastaan - — -
o . [25] Brake resistor short circuit warning
ohjelmistoversiossa 48.XX. 6] Brak it -
rake powerlimit warnin
Ohjausrele 1. P 9
[27] Brake chopper short circuit warning
[16] | Rele2 Tama vaihtoehto on kaytettdvissa ainoastaan [28] Brake check warning
ohjelmistoversiossa 48.XX. [29] Heatsink temperature warning
Ohjausrele 2. [30] Motor phase U warning
[17] | Nopeustila Tama vaihtoehto on kaytettdvissa ainoastaan [31] Motor phase V warning
ohjelmistoversiossa 48.XX. [32] Motor phase W warning
Valitse nopeustila, kun [9] Positioning tai [10] [34] Fieldbus communication warning
Synchronization on valittu parametrissa 136] Mains failure warning
parametri 1-00 Konfiguraatiotila. Nopeuden [40] T27 overload warning
ohjearvon asettaa ohjearvoresurssi 1 tai [41] T29 overload waming
kenttavayla REF1 suhteessa parametriin [@5] om0 (G 2 WG
parametri 3-03 Maksimiohjearvo. -
[47] 24V supply low warning
[18] | Virtuaali- Tama vaihtoehto on kaytettavissa ainoastaan [58] AMA internal fault warning
isantd ohjelmistoversiossa 48.XX. [59] Current limit warning
Kaynnistda parametrissa [60] External interlock warning
parametri 3-27 Virtual Master Max Ref valitun 61] Feedback error warning
virtuaalisen isantatoiminnon. 162] Frequency max warning
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8-17 Configurable Alarm and Warningword 8-17 Configurable Alarm and Warningword

Madritettavdssa halytys- ja tilasanassa on 16 bittia (0-15). Kunkin Médritettavassa halytys- ja tilasanassa on 16 bittid (0-15). Kunkin
ndistd biteistd voi maarittaa johonkin seuraavista vaihtoehdoista. ndistd biteistd voi maarittaa johonkin seuraavista vaihtoehdoista.
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[64] Voltage limit warning [10074] PTC thermistor alarm

[65] Controlboard overtemp warning [10075] lllegal profile alarm

[66] Heatsink temp low warning [10078] Tracking error alarm

[68] Safe stop warning [10079] lllegal PS config alarm

[73] Safe stop autorestart warning [10081] CSIV corrupt alarm

[76] Power unit setup warning [10082] CSIV param error alarm

[77] Reduced powermode warning [10084] No safety option alarm

[78] Tracking error warning [10090] Feedback monitor alarm

[89] Mech brake sliding warning [10091] Al54 settings alarm

[163] ATEX ETR cur limit warning [10164] ATEX ETR current lim alarm

[165] ATEX ETR freq limit warning [10166] ATEX ETR freq limit alarm

[10002] Live zero error alarm

[10004] Mains phase loss alarm
[10007] DC overvoltage alarm Alue: Toiminto:

[10008] DC undervoltage alarm Size [0 - 2147483647 ] | Valitse 0 todellisen kenttavaylan
[10009] Imvarar evaileas aEmm related* tuotekoodin lukemiseksi
[10010] ETR overtemperature alarm asennetun kenttavaylaoption
[10011] Thermistor overtemp alarm i, YRR 1 sl
[10012] Torque limit alarm myyjan tunnuksen lukemiseksi.
[10013] Overcurrent alarm

[10014] Earth fault alarm 3.9.3 8-3* FC-portin asetukset

[10016] Short circuit alarm

[10022] Hoist brake alarm Optio: Toiminto:

[10026] Brake powerlimit alarm Valitse kdytettdva protokolla. Protokollan
ey e G D eI el vaihtaminen tulee voimaan vasta taajuus-
[10028] Brake check alarm muuttajan virran katkaisemisen jalkeen.
[10029] Heatsink temp alarm [0 * | FC

[10030] Phase U missing alarm 1] | FCMC

[10031] Phase V missing alarm 2] | Modbus RTU

[10032] Phase W missing alarm

[10034] Fieldbus com faul alarm Alue: Toiminto:

[10036] Mains failure alarm Size related* | [1 - 255 ] [ Sy6ta osoite taajuusmuuttajan

[10037] Phase imbalance alarm (vakio)portille.

[10038] Internal fault Voimassa oleva alue: 1 - 126.

[10039] Heatsink sensor alarm

[10046] Powercard supply alarm Optio: Toiminto:

[10047] 24V supply low alarm [0] | 2400 baudia | Siirtonopeuden valinta taajuusmuuttajan
[10048] 1.8V supply low alarm (vakio)portille.

[10049] Spefzd limit alarm 11114800 baudia

[10060] Ext interlock alarm 12119600 baudia

[10061] Feedback error alarm 131 [ 19200 baudia

[10063] Mech brake low alarm 121 138400 baudia

[10065] Controlboard overtemp alarm 151 [ 57600 baudia

[10067] Option config changed alarm 161 176800 baudia

[10068] Safe stop alarm 711115200 baudia

[10069] Powercard temp alarm

[10073] Safestop auto restart alarm
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8-33 Pariteetti / pysaytysbitit

8-40 Sahkeen valinta

ms] tukkeutua ylikuormituksen tai virheellisten
datajaksojen vuoksi. Tdssa parametrissa
maadritetddn verkon 2 perdkkdisen datake-
hyksen vilinen aika. Jos liitanta ei havaitse
kelpaavia datakehyksia tana aikana, se
tyhjentda vastaanottopuskurin.

8-35 Vasteen minimiviive

Alue: Toiminto:

10 ms*| [1 - 10000 ms] [ M&aritd minimiviive pyynnén
vastaanoton ja vastauksen ldhettamisen
vdlille. Sita kdytetdadan modeemin

paluuviiveiden valttamiseen.

8-36 Vasteen maksimiviive

Alue: Toiminto:
Size [11 - 10001 |Madrita suurin sallittu viive pyynnon
related* ms] ldhettamisen ja vastauksen vastaan-

ottamisen valilld. Jos n reaktio ylittaa
aika-asetuksen, se jatetddn

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[0] * Par. par., 1 pys.b. [200] [ Mukautettu sahke 1 | Mahdollistaa vapaasti maaritettavien
[1] Par. parit., 1 pys.bitti sahkeiden tai tavallisten sahkeiden

[2] Ei par., 1 pys.bitti kayton FC-portissa.

131 Ei par, 2 pys.bittid [202] | Custom telegram 3

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:

0 ms*| [0 - 1000000 | Kohinaisissa ymparistdissa liitanta saattaa [01* |Ei mitaan Tassd parametrissa on

luettelo signaaleista,
jotka voi valita
parametreissa
parametri 8-42 PCD:n
kirjoituskonfiguraatio
ja

parametri 8-43 PCD:n
lukukonfiguraatio.

[15] Readout: actual setup

[302] | Minimiohjearvo

[303] | Maksimiohjearvo

[312] [ Kiinniajo ylos/alas arvo

[341] [ Ramppi 1:n nousuaika

[342] [ Ramppi 1 rampin seisonta-aika

[351] [ Ramppi 2:n nousuaika

[352] [ Ramppi 2 rampin seisonta-aika

[380] [ Rydom. ramppiaika

[381] [ Pikapysdytyksen ramppiaika
[411] [ Moott. nopeuden alaraja [RPM]

. [412] | Moott. nopeuden alaraja [Hz]
huomiotta.
[413] | Moott. nopeuden yldraja [RPM]
8-37 Ominaisuuksien valinen maks.viive [414] [ Moo, nopeuden yléraja [Hz]
_ [416] | Moottoritilan momenttiraja
Alue: Toiminto: — —
[417] [ Generatiivinen momenttiraja
i % -
JFE e | 1000 -35.00 ms] | [553] | Liitin 29, suuri ohje-/takaisink.
Arvo
*
3.9.4 8-4* FC MC protok.aset. [558] | Liitin 33, suuri ohje—/takaisink.
Arvo
8-40 Sahkeen valinta [590] [ Digitaalisen & Relevdylén valvonta
Optio: Toiminto: [593] [ Pulssilahtd #27 véylan valvonta
[1] * |Standardisihke 1 | Mahdollistaa vapaasti maritettévien [595] | Pulssilahtd #29 vaylan valvonta
sihkeiden tai tavallisten sihkeiden [597] | Pulssilahto #X30/6 vaylan valvonta
kdyton FC-portissa. [615] | Liitin 53 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo
[625] | Liitin 54 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo
[100] [ None
[653] | Liitin 42, Iahto, vaylan valvonta
[101] | PPO1
[663] | Liitin X30/8, vdylan valvonta
[102] | PPO 2
[673] | Liitin X45/1, védylan valvonta
[103] | PPO 3
[683] | Liitin X45/3, vdylan valvonta
[104] | PPO 4
[748] | PCD Feed Forward
[105] [ PPO 5 [890] | Vayl. ryom. 1
ayl. rydom. 1 nopeus
[106] | PPO 6 1891] vi.yl y.. 5 2
ayl. rydbm. 2 nopeus
[107] [ PPO 7 yl. Ty p
[1472] [ VLT:n hélytyssana
[108] | PPO 8
[1473] | VLT:n varoitussana
[1474] | VLT:n ulk. tilasana
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8-41 Parameters for Signals

8-41 Parameters for Signals

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[1500] | Kayttotunnit [1670] | Pulssilahto #29 [Hz]

[1501] | Kdyntitunnit [1671] | Relelahto [bin]

[1502] | Kilowattituntilaskuri [1672] | Laskuri A

[1600] | Ohjaussana [1673] | Laskuri B

[1601] | Ohjearvo [yks] [1674] | Tasm. pysaytyslaskuri

[1602] | Ohjearvo % [1675] | Analog. tulo X30/11

[1603] | tilasana [1676] | Analog. tulo X30/12

[1605] | Paaarvo, todellinen [%] [1677] | Analoginen Idht6 X30/8 [mA]
[1606] | Actual Position [1678] | Analoginen Idht6 X45/1 [mA]
[1609] | Oma lukema [1679] | Analoginen Idhto X45/3 [mA]
[1610] | Teho [kW] [1680] | Kenttavayla CTW 1

[1611] | Teho [hv] [1682] | Kenttavayla REF 1

[1612] | Moottorin jannite [1684] [ Tiedons. option tilasana
[1613] [ Taajuus [1685] | FC-portti CTW 1

[1614] | Moottorin virta [1686] | FC-portti REF 1

[1615] | Taajuus [%] [1687] | Bus Readout Alarm/Warning
[1616] [ Momentti [Nm] [1689] | Configurable Alarm/Warning Word
[1617] | Nopeus [RPM] [1690] | Halytyssana

[1618] [ Moottorin terminen [1691] | Halytyssana 2

[1619] [ KTY-anturin lampétila [1692] | Varoitussana

[1620] [ Moott. kulma [1693] | Varoitussana 2

[1621] | Torque [%] High Res. [1694] | Ulk. tilasana

[1622] [ Momentti [%] [1836] [ Analogiatulo X48/2 [mA]
[1623] | Motor Shaft Power [kW] [1837] | Lampot.tulo X48/4

[1624] | Calibrated Stator Resistance [1838] | Lampot.tulo X48/7

[1625] [ Momentti [Nm] suuri [1839] | Lampot.tulo X48/10

[1630] | DC-valipiirin jannite [1843] | Analog Out X49/7

[1632] [ Jarruenergia /s [1844] | Analog Out X49/9

[1633] [ Jarruenergia /2 min [1845] | Analog Out X49/11

[1634] | Jaahdytysrivan lampot. [1860] | Digital Input 2

[1635] | Vaihtosuuntaajan terminen [3310] | Isdnnan synkronointitekija (M: S)
[1638] | SL-ohjaimen tila [3311] | Orjan synkronointitekija (M: S)
[1639] | Ohj.kortin lampot. [3401] [ PCD 1 Kirjoita MCO:lle
[1645] | Motor Phase U Current [3402] | PCD 2 Kirjoita MCO:lle
[1646] | Motor Phase V Current [3403] | PCD 3 Kirjoita MCO:lle
[1647] | Motor Phase W Current [3404] | PCD 4 Kirjoita MCO:lle

[1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM] [3405] | PCD 5 Kirjoita MCO:lle
[1650] | Ulkoinen ohjearvo [3406] | PCD 6 Kirjoita MCO:lle
[1651] | Pulssiohjearvo [3407] | PCD 7 Kirjoita MCO:lle
[1652] [ Tak.kytk. [yks] [3408] [ PCD 8 Kirjoita MCO:lle
[1653] | Dig. potent.metrin ohjearvo [3409] | PCD 9 Kirjoita MCO:lle
[1657] | Feedback [RPM] [3410] [ PCD 10 Kirjoita MCO:lle
[1660] | Digitaalinen tulo [3421] [ PCD 1 Lue MCO:lta

[1661] | Liitin 53 kytkentdasetus [3422] | PCD 2 Lue MCO:lta

[1662] | Analoginen tulo 53 [3423] | PCD 3 Lue MCO:lta

[1663] | Liitin 54 kytkentdasetus [3424] [ PCD 4 Lue MCO:lta

[1664] | Analoginen tulo 54 [3425] | PCD 5 Lue MCO:lta

[1665] | Analoginen laht6 42 [mA] [3426] [ PCD 6 Lue MCO:lta

[1666] | Digitaalinen 1ahto [bin] [3427] | PCD 7 Lue MCO:lta

[1667] | Taajuus Tulo #29 [Hz] [3428] [ PCD 8 Lue MCO:lta

[1668] | Taajuus Tulo #33 [Hz] [3429] | PCD 9 Lue MCO:lta

[1669] | Pulssilahto #27 [Hz] [3430] | PCD 10 Lue MCO:lta
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8-41 Parameters for Signals

Optio: Toiminto:

8-45 BTM Transaction Command

Optio: Toiminto:

[3440] | Digit. tulot

[1] [ Start Transaction

[3441] | Digit. lahdot

[2] | Commit transaction

[3450] | Todellinen sijainti

[3] | Clear error

[3451
[3452
[3453
[3454
[3455
[3456
[3457] | Synkronointivirhe
[3458] [ Todellinen nopeus

Madratty sijainti

Todellinen isanta-sijainti

Orjan indeksisijainti

Isdnnan indeksisijainti

Kayran sijainti

]
]
]
]
]
]

Seurantavirhe

[3459] | Todellinen isanta-nopeus
[3460] | Synkronointitila

[3461] | Akselin tila

[3462] [ Ohjelman tila

[3464] | MCO 302 Tila

[3465] [ MCO 302 Ohjaus

[3466] | SPI Error Counter

[3470] | MCO-hélytyssana 1

[3471] [ MCO-hélytyssana 2

[3644] | Terminal X49/7 Bus Control
[3654] | Terminal X49/9 Bus Control
Terminal X49/11 Bus Control
Safe Option Status

Safe Control Word

Safe Status Word

Active Safe Func.

Time Until Manual Test

8-42 PCD:n kirjoituskonfiguraatio
Toiminto:

[0 - 9999 ] | Valitse PCD:n sanomiin liitettavat
parametrit. Kéytettavissa olevien

Alue:

Size related*

PCD:ien maara riippuu viestin tyypista.
PCD:ien arvot kirjoitetaan valittuihin
parametreihin data-arvoina.

8-43 PCD:n lukukonfiguraatio

Alue:

Toiminto:

[0 - 9999 ]| Valitse viestien PCD:hen liitettavat
parametrit. Kdytettavissa olevien

Size related*

PCD:ien maara riippuu viestin tyypista.
PCD:t sisaltavat valittujen parametrien
todelliset data-arvot.

8-45 BTM Transaction Command

8-46 BTM Transaction Status

Optio: Toiminto:
[0] * Off

[1] Transaction Started

[2] Transaction Comitting

[3] Transaction Timeout

[4] Err. Non-existing Par.

[5] Err. Par. Out of Range

[6] Transaction Failed

Alue: Toiminto:

60 s* [ [1 - 360 s] | Valitse BTM-aikakatkaisu BTM-tapahtuman

alkamisen jalkeen.

8-48 BTM Maximum Errors

Alue: Toiminto:

21*| [0 - 21 ]| Valitsee massasiirtotilan virheiden suurimman
sallitun maaran ennen keskeyttamistd. Jos arvo on
maksimiarvo, keskeytysta ei ole.

8-49 BTM Error Log

Alue: Toiminto:
0.255%

[0.000 - 9999.255 ] | Luettelo massasiirtotilassa epaonnis-
tuneista parametreista.
Desimaalimerkin jalkeen oleva
numero on vikakoodi (255 tarkoittaa
"ej virhetta").

3.9.5 8-5* Digit./vayla

Parametrit, joilla madritetddn ohjaussanan digitaalinen/
vaylan yhdistaminen.

8-50 Rullauksen valinta

Optio: Toiminto:

[0] | Digitaalitulo
[1]1 | Vayla

[2] | Logiikka JA
[3] * | Logiikka TAI

Valitse rullaustoiminnon valvonta liitinten
(digitaalitulojen) ja/tai vdylan kautta.

Optio: Toiminto: _ . o . .
P Tama parametri on aktiivinen vain, kun par. 8-01 Ohjaus-
W paikka asetuksena on [0] Digit. ja ohjaussana.
Tata parametria ei voi muokata
moottorin kadydessa.
[0] * [ Off
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8-51 Pikapysaytyksen valinta

Select the trigger for the quick stop function.

Optio: Toiminto:
[0] Digit. tulo
[1] Vayla

[2] Logiikka JA

[3] * Logiikka TAI

8-52 DC-jarrun valinta

Optio: Toiminto:

[0] | Digitaalitulo
[1] |Vayla

[2] | Logiikka JA
[3] * | Logiikka TAI

Valitse DC-jarrun ohjaus liitinten (digitaali-
tulojen) ja/tai kenttavayldn kautta.

Tama parametri on aktiivinen vain, kun par. 8-01 Ohjaus-
paikka asetuksena on [0] Digit. ja ohjaussana.

8-53 Aloita valinta

Optio: Toiminto:
[0] | Digitaalitulo
[11 [Vayla Ottaa kdynnistyskomennon kayttoon sarjalii-

kenneportin tai kenttavayldoption kautta.

[2] |Logiikka JA | Ottaa kdynnistyskomennon kayttoon kentta-
vaylan/sarjaliikenneportin kautta JA liséksi

yhden digitaalitulon kautta.

[3] * [ Logiikka TAI | Ottaa kaynnistyskomennon kdyttoon kentta-
vaylan/sarjaliikenneportin TAl yhden
digitaalitulon kautta.

Valitse taajuusmuuttajan kdynnistystoiminnon
ohjaus liitinten (digitaalitulojen) kautta ja/tai
kenttavaylan kautta.

Tama parametri on aktiivinen vain, kun par. 8-01 Ohjaus-
paikka asetuksena on [0] Digit. ja ohjaussana.

8-54 Kaadnteinen valinta

8-55 Asetusten valinta

Optio: Toiminto:

[0] | Digitaalitulo
[11 |Vayla

Ottaa asetusten valinnan kayttoon sarjaliiken-
neportin tai kenttavadyldoption kautta.

[2] | Logiikka JA [ Ottaa asetusten valinnan kdyttoon kentta-
vaylan/sarjaliikenneportin kautta JA liséksi

yhden digitaalitulon kautta.

[3] * [ Logiikka TAI [ Ota asetusten valinta kdyttoon kenttavaylan/
sarjaliikenneportin TAl yhden digitaalitulon
kautta.

Valitse taajuusmuuttajan asetusten valinnan
ohjaus liitinten (digitaalitulojen) ja/tai kentta-

vdyldn kautta.

Tama parametri on aktiivinen vain, kun par. 8-01 Ohjaus-
paikka asetuksena on [0] Digit. ja ohjaussana.

8-56 Esiaset. ohjearvon valinta

Optio: Toiminto:
[0] | Digitaalitulo
[11 [Vayla Ottaa esiasetetun ohjearvon valinnan kayttoon

sarjaliikenneportin tai kenttavayldoption
kautta.

[2] | Logiikka JA | Ottaa esiasetetun ohjearvon valinnan kdytto6n
kenttavaylan/sarjaliikenneportin JA lisdksi

yhden digitaalitulon kautta.

[3] * [ Logiikka TAI | Ottaa esiasetetun ohjearvon valinnan kayttoon
kenttavaylan/sarjaliikenneportin TAl yhden
digitaalitulon kautta.

Valitse taajuusmuuttajan esiasetetun
ohjearvon valinnan ohjaus liitinten (digitaali-

tulojen) ja/tai kenttdvaylan kautta.

Tama parametri on aktiivinen vain, kun par. 8-01 Ohjaus-
paikka asetuksena on [0] Digit. ja ohjaussana.

8-57 Profidrive OFF2 Select

Valitse taajuusmuuttajan ohjauksen OFF2-valinta liitinten (digitaa-

Optio: Toiminto: litulon) ja/tai kenttdvdyldn kautta. Tama parametri on aktiivinen

VElTiee suumnemvEle-ieiminmen [, vain, kun parametrin parametri 8-01 Ohjauspaikka asetus on [0]
= e . . — digitaali- ja valv. sana ja parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili:n

[0] | Digit. tulo Digitaalitulo laukaisee suunnanvaihto-toiminnon. asetuksena on [1] Profidrive/profiil.

[1]] Vayla Sarjaportti tai kenttavayla laukaisee suunnan- Optio: Toiminto:
vaihto-toiminnon. 0] Digit. tulo

[2] | Logiikka JA | Kenttavayla/sarjaportti ja digitaalitulo [1] Vayla
laukaisevat suunnanvaihto-toiminnon. [2] Logiikka JA

[3] | Logiikka TAI | Kenttavéylad/sarjaportti tai digitaalitulo laukaisee (31~ Logiikka TAI
suunnanvaihto-toiminnon.
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5,10 Parametit; -+ PROFIBUS

Valitse taajuusmuuttajan ohjauksen OFF3-valinta liitinten (digitaa-
Katso PROFIBUS-parametrin kuvaukset VLT® PROFIBUS DP

litulon) ja/tai sarjaportin kautta. Tdma parametri on aktiivinen . o
MCA 101 ohjelmointioppaasta.

vain, kun parametrin parametri 8-01 Ohjauspaikka asetus on [0]

digitaali- ja valv. sana ja parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili:n 3.11 Parametrit: 10-** DeviceNet CAN-

asetuksena on [1] Profidrive/profiili. kenttéVé)ﬂ 3

Optio: Toiminto:

0] i, ills Katso DeviceNet-parametrin kuvaukset DeviceNet kdyttGop-
] Vayla paasta.

(2] Logiikka JA 3.12 Parametrit: 12-** Ethernet

[3] * Logiikka TAI

Katso Ethernet-parametrin kuvaukset VLT® EtherNet/IP MCA

3.9.6 8-8* FC-portin diagnostiikka 121 kdyttboppadasta.

N&itd parametreja kdytetddn vaylan tiedonsiirron
tarkkailuun taajuusmuuttajan portin kautta.

8-80 Vaylan viestimaara

Optio: Toiminto:

Tama parametri ndyttda vaylassa havaittujen voimassa
olevien viestien maaran.

8-81 Vaylan virhemaara

Optio: Toiminto:

Tama parametri ndyttda vaylassa havaittujen virheellisten

viestien (esim. CRC-vika) maaran.

8-82 Orjan viestimaara

Optio: Toiminto:

Tama parametri ndyttaa taajuusmuuttajan ldhettamien

orjalle osoitettujen, voimassa olevien viestien maaran.

8-83 Orjan virhemaara

Optio: Toiminto:

Tama parametri ndyttda sellaisten virheviestien maaran,
joita taajuusmuuttaja ei ole voinut suorittaa.

3.9.7 8-9* Vayl.ryom.

8-90 Vayl. rydm. 1 nopeus

Alue: Toiminto:
100 r/min*| [0 - par. 4-13 Syota rydmintanopeus. Tama on
RPM] kiinted ryémintanopeus, joka

aktivoidaan sarjaportin tai kentta-

vaylaoption kautta.

8-91 Vayl. rydm. 2 nopeus

Alue: Toiminto:
200 r/min*| [0 - par. 4-13 Sy6ta rydmintanopeus. Tama on
RPM] kiinted rydmintanopeus, joka

aktivoidaan sarjaportin tai kentta-

vdyldoption kautta.
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e, _** n .. .o Alk 3
3.13 Parametrit: 13-** Alykas logiikka A i P13.01 =
) g 2
Alykds logiikkaohjaus (SLC) on kdyttdjan madrittamien palgghtuma] £
™M
toimien sarja (katso parametri 13-52 SL-ohjaimen toiminto), toimi1 Tila 2 -
i i . . . o Logpu,tapahtuma Tapahtuna 2/
joka suoritetaan, kun SLC arvioi siihen liittyvan kayttdjan P13-02 toimi 2
maarittaman tapahtuman (katso parametri 13-51 SL- RN Loppu, tapahtuma
ohjaimen tapahtuma) todeksi. iad o :13'02
Tapahtuman ehto voi olla tietty tila tai etta logiikka- Tapahtuma 4/
saannon tai vertaimen kohteen lahdosta tulee tosi. Tama T;;ahtuma 3)
aiheuttaa esitetylld tavalla siihen liittyvan toimen: toimi 3
%
—~ Loppuy, tapahtuma
Par. 13-51 Par. 13-52 o -« P13-02
SL Controller Event SL Controller Action ,t Kuva 3.54 Tapahtumat ja toimet
2
R
Running Coast -
Warnin Start ti . e e e . . .
Torque?imit et Do X low SLC:n kdynnistaminen ja pysdyttiminen
Digital input X 30/2 Select set-up 2 Kaynnista ja pysayta SLC valitsemalla kohdassa
parametri 13-00 SL-ohjaimen tila [1] Kéytéssd tai [0] Ei
Par 1343 kdytdssd. SLC kdynnistyy aina tilassa 0 (missa se arvioi
Logic Rule Operator 2 tapahtumaa [0]). SLC kdynnistyy, kun kdynnistystapahtuman
@ (maaritetty parametrissa parametri 13-01 Aloita tapahtuma)
katsotaan olevan tosi (jos [1] Kdyt6ssd on valittuna
D® E— kohdassa parametri 13-00 SL-ohjaimen tila). SLC pysdhtyy,
kun pysdytystapahtuma (parametri 13-02 Lopeta tapahtuma)
on tosi. Parametri 13-03 Nollaa SLC nollaa kaikki SLC:n
Par.13-11 parametrit ja kdynnistad ohjelmoinnin alusta.
Comparator Operator O S
= SLC on aktiivinen ainoastaan auto-on-tilassa, ei hand-on-
TRUE longer than.. .
— tilassa.
3.13.1 13-0* SLC-asetukset

Kuva 3.53 Alykis logiikkaohjaus (SLC) o o . . .
Kayta SLC-asetuksia dlykkdan logiikkaohjauksen jakson

kayttoon ottoon, kaytodstd poistoon ja nollaamiseen. Logiik-

o o katoiminnot ja vertaimet ovat aina kdynnissa taustalla,
Tapahtumat ja toimet on numeroitu ja ne on kytketty . - . T,
L . ’ R mikd avaa erillisen ohjauksen digitaalituloilla ja -1ahdailla.
pareiksi (tiloiksi). Tama tarkoittaa, ettd kun ensimmainen

tapahtuma toteutuu (siitd tulee tosi), tehdddn ensimmadinen 13-00 SL-ohjaimen tila

toimi. Taman jdlkeen arvioidaan 2. tapahtuman ehdot ja jos Optio: Toiminto:

niiden arvioidaan olevan tosi, tehddan 2. toimi ja niin [0] |Ei kaytossa Poistaa slc-ohjaimen Kaytosta.

edelleen. Kerralla arvioidaan vain yksi tapahtuma. Jos

tapahtuman arvioidaan olevan epétosi, mitadn ei tapahdu (1 |Kaytoéssa Ottaa kayttoon slc-ohjaimen.

(SLC:ssd) tdmadn skannausvalin aikana eikd muita

tapahtumia arvioida. Tama tarkoittaa, ettad kun SLC
kdynnistyy, se arvioi ensimmadisen tapahtuman (ja vain Valitse Boolen tulo (tosi tai epatosi), joka aktivoi alykkaan logiik-
ensimmadisen tapahtuman) kullakin skannausvililla. Vasta, kaohjauksen.

kun ensimmadisen tapahtuman arvioidaan olevan tosi, SLC Optio: Toiminto:

suorittaa ensimmadisen toimen ja aloittaa 2. tapahtuman 0] | Vaarin Valitse Boolen tulo (tosi tai epatos),
arvioimisen. Tapahtumia ja toimia voidaan ohjelmoida 1-20 joka aktivoi 3lykkaan logiikkaoh-
kpl. jauksen.

Kun viimeinen tapahtuma/toimi on suoritettu, sarja alkaa Systtsa kiintedn arvo - epétosi.
uudelleen ensimmdisestd tapahtumasta/toimesta. Kohdassa

Kuva 3.54 on esimerkki, joka siséltda kolme tapahtumaa/ (1] | Totta Sybttaé kiintean arvo - tosi.
toimea. [2] Kay Moottori kay.
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13-01 Aloita tapahtuma

‘ i

13-01 Aloita tapahtuma

Valitse Boolen tulo (tosi tai epatosi), joka aktivoi dlykkdan logiik- Valitse Boolen tulo (tosi tai epatosi), joka aktivoi dlykkdan logiik-

kaohjauksen. kaohjauksen.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[3] Alueella Moottori kdy ohjelmoidulla virralla ja [16] [Lampovaroitus Lampovaroitus kytkeytyy paalle, kun
nopeusalueilla, jotka on maaritetty lampoétila ylittda rajan moottorissa,
kohdissa parametri 4-50 Varoitus taajuusmuuttajassa, jarruvastuksessa
alhaisesta virrasta - tai termistorissa.
parametri 4-53 Varoitus suuresta e —— Py -

[17] [ Syottoj. ei alueella | Verkkojénnite on maaritetyn jannite-
nopeudesta.
alueen ulkopuolella.

i Ol R MR L7 Cul LTS [18] | Suunnanvaihto Lahdon arvo on korkea, kun taajuus-

[5] Momenttiraja Kohdassa parametri 4-16 Moottoritilan muuttaja pyorii vastapdivaan
momenttiraja tai (tilabittien kdy JA suunnanvaihto
parametri 4-17 Generatiivinen looginen tulo).
momenttirgja asetettu momenttiraja [19] | Varoitus Varoitus on aktiivinen.
on ylittynyt.

[20] [ Halytys (laukaisu) Laukaisusta johtuva halytys on

[6] Virtaraja Kohdassa parametri 4-18 Virtaraja s

aktiivinen.

asetettu moottorivirran raja on

ylittynyt. [21] | Halytys (lauk. luk.) [ Laukaisun lukituksesta johtuva
hélytys on aktiivinen.

[7] Poissa virta-alueelta | Moottorin virta on kohdassa
parametri 4-18 Virtaraja asetetun [22] | Vertain O Kayta vertaimen 0 tulosta.
alueen ulkopuolella. [23] | Vertain 1 Kayta vertaimen 1 tulosta.

[8] Alle min.virran Moottorin virta on pienempi kuin 24] | Vertain 2 Kéyts vertaimen 2 tulosta.
kohdan parametri 4-50 Varoitus

) . [25] | Vertain 3 Kayta vertaimen 3 tulosta.
alhaisesta virrasta asetus.
2 Logiikkasaanto Kayta logiikkasaanno losta.

[9] Yli maks. virran Moottorin virta on suurempi kuin (26l ogiikkasaanto 0 dytd logiikkasaannon 0 tulosta
kohdan parametri 4-51 Varoitus [27] | Logiikkasaanto 1 Kayta logiikkasdaannon 1 tulosta.
suuresta virrasta asetus. [28] | Logiikkasaantd 2 | Kaytd logiikkasaannan 2 tulosta.

L e [29] | Logiikkasdantd 3 | Kayta logiikkasaannon 3 tulosta.
parametri 4-52 Varoitus alhaisesta
nopeudesta ja parametri 4-53 Varoitus [33] [ Digit. tulo DI18 Kayta digitaalitulon 18 tulosta.
suuresta nopeudesta asetetun alueen [34] | Digit. tulo DI19 Kéyta digitaalitulon 19 tulosta.
ulkopuolella. — ——

[35] [ Digit. tulo DI27 Kayta digitaalitulon 27 tulosta.

[11] [Alle min. nopeuden | Lahténopeus on pienempi kuin — ————

. . [36] [ Digit. tulo DI29 Kayta digitaalitulon 29 tulosta.
kohdan parametri 4-52 Varoitus
alhaisesta nopeudesta asetus. [37] [ Digit. tulo DI32 Kayta digitaalitulon 32 tulosta.

[12] | Yli maks.nopeuden | L&htdnopeus on suurempi kuin [38] | Digit. tulo DI33 Kayta digitaalitulon 33 tulosta.
kohdan parametri 4-53 Varoitus [39] [Kaynnistyskomento [ Kdynnistyskomento on annettu.
suuresta nopeudesta asetus.

: = . : [40] | Taaj.muut. Pysdytyskomento (ryomintd, pysaytys,

[13] [Ei tak.kytk.alueella | Takaisinkytkentd on kohdissa pysiytetty pikapyséytys, rullaus) on annettu —
parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk. mutta ei SLC:It3
ja parametri 4-57 Varoitus korkea
tak.kytk. asetetun alueen [41] | Nollaus ja laukaisu [ Nollaus on annettu.
ulkopuolella. [42] | Autom.nollaus Lauk. | Automaattinollaus on tehty.

[14] [ Alle tak.kytk. alar. Takaisinkytkentd on kohdassa [43] | Ok-ndppdin [OK] on painettu. Kaytettavissa
parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk. ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
asetetun rajan alapuolella. — - — —

[44] | Nollausndppadin [Reset] on painettu. Kaytettdvissa
[15] [ YIi tak.kytk. ylar. Takaisinkytkentd on kohdassa ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
parametri 4-57 Varoitus korkea — T c =
. R [45] | Vasen ndppain [<]-ndppdintd on painettu. Kaytet-
tak.kytk. asetetun rajan yldpuolella. . .
tavissa ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
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Parametrien kuvaukset VLT® AutomationDrive FC 301/302

13-01 Aloita tapahtuma 13-02 Lopeta tapahtuma

Valitse Boolen tulo (tosi tai epétosi), joka aktivoi alykkaan logiik- Valitse Boolen tulo (tosi tai epatosi), joka poistaa alykkaan logiik-
kaohjauksen. kaohjauksen kaytosta.
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[46] [ Oikea nappain [>]-néppéintd on painettu. Kaytet- [0] Vaarin Katso vaihtoehtojen [0] Vddrin -
tavissa ainoastaan graafisessa LCP:ssa. [61] Logiikkasddnto 5 kuvaukset
PO kohdasta parametri 13-01 Aloita
[47] | Ylandppain [A]-ndppdintd on painettu. Kaytet- P
tapahtuma.
tavissa ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
48] | Alanappai [1] Totta
andppain v]-ndppiinti i jytet-
pp [" ].né.p?alnta on painettu. Kaytet ) 2l iy
tdvissa ainoastaan graafisessa LCP:ssa. 3] Alueella
[50] [ Vertain 4 Kayta vertaimen 4 tulosta. [4] Ohjearvossa
[51] | Vertain 5 Kayta vertaimen 5 tulosta. 5] Momenttiraja
o T I [6] Virtaraja
Logii aanto 4 Kayta ii aannon 4 .
[60] | Logiikkasaanto ayta logiikkasaannon 4 tulosta 71 Poissa virta-alucelta
[61] [ Logiikkasaanto 5 Kayta logiikkasaannon 5 tulosta. [8] Alle min.virran
[76] |Digit. tulo x30 2 | Kayta tulon x30/2 (VLT® yleiskéyttoon [91 | Yli maks. virran
tarkoitettu I/O MCB 101) arvoa. [10] | Ei nopeusalueella
771 | Digi 303 o [11] | Alle min. nopeuden
igit. tulo x ayta iskayttoo
9 Kéyta tulon x30/3 (VLT® yleiskdyttoon 121 || Yii maksnopeuden
tarkoitettu 1/0 MCB 101) arvoa. -
[13] | Ei tak.kytk.alueella
[78] | Digit. tulo x30 4 Kayta tulon x30/4 (VLT® yleiskaytté6n [14] [Alle tak.kytk. alar.
tarkoitettu 1/0 MCB 101) arvoa. [15]1 | VYli tak.kytk. ylar.
[79] | Digital input x46/1 | Kayta tulon x46/1 (VLT® laajennettu [16] | Lampdvaroitus
relekortti MCB 113) arvoa. [17] [ Syottoj. ei alueella
— [18] | Suunnanvaihto
[80] |Digital input x46/3 | Kayta tulon x46/3 (VLT® laajennettu -
I [19] [ Varoitus
relekortt arvoa.
' s [20] | Halytys (laukaisu)
[81] |Digital input x46/5 | Kayta tulon x46/5 (VLT ® laajennettu [21] |Halytys (lauk. luk.)
relekortti MCB 113) arvoa. [22] | Vertain 0
[82] | Digital input x46/7 | Kayta tulon x46/7 (VLT® laajennettu [23] [Vertain 1
relekortti MCB 113) arvoa. [24] | Vertain 2
[83] | Digital | 46/9 T® [25] | Vertain 3
igital input x ayta j
9 p Kayta tulon x46/9 (VLT® laajennettu [26] | Logiikkasaantd 0
relekortti MCB 113) arvoa. m P
[27] | Logiikkasdanto 1
[84] |Digital input x46/11 | Kayta tulon x46/11 (VLT® laajennettu [28] | Logiikkasaantd 2
relekortti MCB 113) arvoa. [29] | Logiikkasaantd 3
[85] |Digital input x46/13 | Kayts tulon x46/13 (VLT® laajennettu [30] | SL-aikakatkaisu O
relekortti MCB 113) arvoa. [31] | SL-aikakatkaisu 1
[32] [ SL-aikakatkaisu 2
[94] | RS Flipflop 0 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. —
[33] | Digit. tulo DI18
[95] |RS Flipflop 1 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. [34] |Digit. tulo DI19
[96] |RS Flipflop 2 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. [35] |Digit. tulo DI27
- - [36] [ Digit. tulo DI29
[97]1 | RS Flipflop 3 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet.
[37] | Digit. tulo DI32
[98] |RS Flipflop 4 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. 138] | Digit. tulo DI33
[99] |RS Flipflop 5 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. [39] |Kéynnistyskomento
[100] | RS Flipflop 6 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. (401 | Taajmuut. pysdytetty
[41] [ Nollaus ja laukaisu
[101]1 | RS Flipflop 7 katso kappale 3.13.2 13-1* Vertaimet. [42] | Autom.nollaus Lauk.
[43] | Ok-ndppadin [OK] on painettu. Kaytettdvissa
ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
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Parametrien kuvaukset

Ohjelmointiopas

13-02 Lopeta tapahtuma

Valitse Boolen tulo (tosi tai epatosi), joka poistaa alykkaan logiik-
kaohjauksen kadytosta.

Dt
E e

13-02 Lopeta tapahtuma

kaohjauksen kaytosta.

Valitse Boolen tulo (tosi tai epatosi), joka poistaa adlykkaan logiik-

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[44] [ Nollausndppain [Reset] on painettu. Kdytettdvissa [91] [ ATEX ETR cur. alarm Kaytettdvissd, jos parametrin
ainoastaan graafisessa LCP:ssa. parametri 1-90 Moottorin
[45] | Vasen ndppadin [<]-ndppdintd on painettu. Kdytet- Vi O LT 6 S
wi o n s [20] ATEX ETR tai [21] Advanced
tdvissd ainoastaan graafisessa )
LCP-ssi. ETR. Jos hdlytys 166 ATEX ETR
freg.lim.alarm on aktiivinen, lahto
[46] [ Oikea ndppain [>]-ndppdintd on painettu. Kdytet- on 1
tavissa ainoastaan graafisessa
LCP:ss3 [92] [ ATEX ETR freq. warning | Kaytettavissd, jos parametrin
T parametri 1-90 Moottorin
[47] | Ylandppdin [A]-ndppdintd on painettu. Kaytet- ldmpésuojaus arvoksi on asetettu
tavissa ainoastaan graafisessa [20] ATEX ETR tai [21] Advanced
LCP:ssa. ETR. Jos hdlytys 163 ATEX ETR
[48] | Alanappain [Y]-ndppéintd on painettu. Kiytet- cur.l;m.warmng on aktiivinen, |ahto
on
tavissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssi. [93] [ ATEX ETR freq. alarm Kaytettdvissa, jos parametrin
- parametri 1-90 Moottorin
[50] | Vertain 4 Lo .
Ver ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
ol |VEiEms [20] ATEX ETR tai [21] Advanced
(601 |Logiikkasaanto 4 ETR. Jos varoitus 165 ATEX ETR
[61] | Logitkkasaantd 5 _ freg.lim.warning on aktiivinen,
[70] | SL-aikakatkaisu 3 Alykkaan logiikkaohjaimen laht6 on 1
ajastimen 3 aikakatkaisu.
[94] | RS Flipflop 0 katso kappale 3.13.2 13-1*
[71] [ SL-aikakatkaisu 4 Alykkaan logiikkaohjaimen Vertaimet.
ajastimen 4 aikakatkaisu.
[95] [RS Flipflop 1 katso kappale 3.13.2 13-1*
[72] [ SL-aikakatkaisu 5 Alykkaan logiikkaohjaimen Vertaimet.
ajastimen 5 aikakatkaisu.
_ [96] | RS Flipflop 2 katso kappale 3.13.2 13-1*
[73] | SL-aikakatkaisu 6 Alykkaan logiikkaohjaimen Vertaimet.
ajastimen 6 aikakatkaisu.
[97] | RS Flipflop 3 katso kappale 3.13.2 13-1*
[74] [ SL-aikakatkaisu 7 Alykkaan logiikkaohjaimen Vet
ajastimen 7 aikakatkaisu.
[98] | RS Flipflop 4 katso kappale 3.13.2 13-1*
[75] [ Kaynn.komento ann. Vertaimet.
76l | Digit. tulo x30 2 [99] RS Flipflop 5 katso kappale 3.13.2 13-1*
ipflo atso kappale 3.13.2 13-
[77] | Digit. tulo x30 3 — . e
= Vertaimet.
[78] | Digit. tulo x30 4
[79] | Digital input x46/1 [100] | RS Flipflop 6 katso kappale 3.13.2 13-1*
[80] | Digital input x46/3 Vertaimet.
[81] | Digital input x46/5 [101] | RS Flipflop 7 katso kappale 3.13.2 13-1*
[82] [ Digital input x46/7 Vertaimet.
[83] [ Digital input x46/9 [102] | Relay 1
[84] [ Digital input x46/11 [103] | Relay 2
[85] | Digital input x46/13 [104] | Relay 3 X47/VLT® laajennettu relekortti
[90] | ATEX ETR cur. warning | Kdytettdvissd, jos parametrin MCB 113
parametri 1-90 Moottorin
lémpésuojaus arvoksi on asetettu [105] [ Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced MCB 113.
ETR. Jos hdlytys 164 ATEX ETR:n [106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti
virtarajahdlytys on aktiivinen, 1ahto MCB 113
on 1.
[107] | Relay 6 X47/VLT® laajennettu relekortti
MCB 113.
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Parametrien kuvaukset VLT® AutomationDrive FC 301/302

13-02 Lopeta tapahtuma 13-10 Vertaimen kohde

Valitse Boolen tulo (tosi tai epéatosi), joka poistaa dlykkaan logiik- Optio: Toiminto:
kaohjauksen kaytostd. [0] |POIS KAYTOSTA Vertain ei ole kaytdssa.
Optio: Toiminto: [1] Ohjearvo Kokonaisetdaohjearvo prosentteina.
[108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105.
Y I [2] Takaisinkytk. [RPM] tai [Hz] kohdan
[109] | Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105. parametri 0-02 Moottorin nopeusyks.
tuk kaan.
[110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105. asetuksen mukaan
[31 | Moottorin nopeus [RPM] tai [Hz] kohdan
13-03 Nollaa SLC parametri 0-02 Moottorin nopeusyks.
Optio: Toiminto: asetuksen mukaan.
[0] * | Al nollaa Sailyttad ohjelmoidut asetukset parametri- [4] | Moottorin virta
SLC:ta ryhmdissé 13-** Alykds logiikka. [5] Moottorin momentti
[11 | Nollaa SLC Palauta kaikki parametriryhmdén 13-** (] Moottorin teho
Alykds logiikka parametrit oletusasetuksiin. 7] Moottorin jannite
[8] DC-valipiirin jannite
. [9] [Moottorin terminen [ Arvo on prosenttiarvo.
3.13.2 13-1* Vertaimet
[10] [ VLT lampo Arvo on prosenttiarvo.
Vertainten avulla vertaillaan jatkuvia muuttujia (esimerkiksi [11] | Jadhd.rivan lamp. Arvo on prosenttiarvo.
ldhtotaajuutta, 1ahtovirtaa, analogiatuloa jne.) kiinteisiin [12] | Analoginen tulo Arvo on prosenttiarvo,
esiasetettuihin arvoihin.
Al53
[13] [ Analoginen tulo Arvo on prosenttiarvo.
Par. 13-11 9_ Al54
Comparator Operator IN — —
Par. 13-10 ° [14] | Analog. tulo AIFB10 [ AIFB10 on sisdinen 10 V sy6tto.
Comparator Operand < 3
~ ja [15] [ Analog. tulo AlIS24V [ AlS24V on 24 V kytkentatilan
Par. 13-12 TRUE longer than. tehonsyGttd.
Comparator Value [17] [ Analoginen tulo Arvon yksikkd on [°]. AICCT on
AICCT ohjauskortin lampétila.
Kuva 3.55 Vertaimet [18] | Pulssitulo FI29 Arvo on prosenttiarvo.
[19] [ Pulssitulo FI33 Arvo on prosenttiarvo.
Joitakin digitaalisia arvoja verrataan kiinteisiin aika-arvoihin. 201 | Halytyksen numero | RekisterGityjen halytysten maara.
Katso selitys kohdasta parametri 13-10 Vertaimen kohde. [21] | Varoitus nro
Vertaimet arvioidaan kerran kunkin skannausvalin aikana. [22] [ Analogiatulo x30/11
Kayta tulosta (TRUE tai FALSE) suoraan. Kaikki tdméan [23] | Analogiatulo x30/12
parametriryhméan parametrit ovat ryhméparametreja, joiden [26] | Actual Position Tamé vaihtoehto on kaytettavissa
indeksi on 0 - 5. Valitse indeksi 0 Ohjelmoidaksesi ainoastaan ohje|mi5toversi055a 48 .XX.
vertaimen 0, indeksi 1 ohjelmoidaksesi vertaimen 1 ja niin Todellinen sijainti parametriryhméssi
edelleen. 17-7* Position Scaling maaritettyind
13-10 Vertaimen kohde Ly yhell LT
Optio: Toiminto: [30] | Laskuri A
Vaihtoehdot [1] Ohjearvo—[31] Laskuri [31] | Laskuri B
B ovat muuttujia, joita verrataan [34] | Analog Input x48/2
niiden arvojen perusteella. [35] [Temp Input x48/4
Vaihtoehdot [50] EPATOSI-[186] [36] | Temp Input x48/7
Taaj.muut. autom. tila ovat digitaalisia [37] [Temp Input x48/10
arvoja (tosi/epatosi), jossa vertailu [50] [ FALSE Kayta lisadmaan logiikkasaantoon
perustuu aikaan, jonka ne ovat kiinted epatosi-arvo.
aisesL e foeke &7 G siesle] [51] | TRUE Kayta lisaamaan logikkasaantoon
Katso parametri 13-11 Vert. Kiinte3 tosi
iinted tosi-arvo.
funkt.merkki (vert. laskut.).
Valitse vertaimen valvoma muuttuja. [52] | Ohjaus valmis Ohjauskortti saa kdyttéjannitteen.
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Parametrien kuvaukset

Ohjelmointiopas

13-10 Vertaimen kohde

13-10 Vertaimen kohde

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[53] | Taaj.muut. valmis Taajuusmuuttaja on valmis kayttoon [75] |Ei tak.kytk.alueella Takaisinkytkentd on kohdissa
ja lahettaa signaalin ohjauskortille. parametri 4-56 Varoitus pieni tak.kytk.
[54] | Kay Moottori kay. ja parametri 4-57 Varoitus korkea
tak.kytk. asetetun alueen
[55] [Suunnanvaihto Lahto on aktiivinen, kun taajuus- ulkopuolella.
muuttaja pyorii vastapaivaan — — - —
(tilabittien kay UA sulinhanyaihto [76] [ Alle tak.kytk. alar. Takaisinkytkentd on pienempi kuin
. kohdassa parametri 4-56 Varoitus
looginen tulos).
pieni tak.kytk. asetettu raja.
[56] | Alueella Moottori kdy ohjelmoidulla virralla ja
N wx [77]1 | Yli tak.kytk. yldrajan | Takaisinkytkentd on suurempi kuin
nopeusalueilla, jotka on maaritetty . )
kohdissa parametri 4-50 Varoitus kohdassa parametri 4-57 Varoitus
. . korkea tak.kytk. asetettu raja.
alhaisesta virrasta —
parametri 4-53 Varoitus suuresta [80] [ Lampodvaroitus Taman kohteen arvoksi tulee tosi,
nopeudesta. kun taajuusmuuttaja havaitsee jonkin
[60] [ Ohjearvossa Moottori kdy ohjearvolla. e e
lampétila ylittdd moottorin taajuus-
[61] [Alle ohjearvon, mat. | Moottori kdy ohjearvolla, joka on muuttajan jarruvastuksen tai
pienempi kuin kohdan termistorin rajan.
parametri 4-54 Varoitus pieni ohjearvo
anvo [82] [ Verkko alueen Verkkojannite on maaritetyn jannite-
] ulkop. alueen ulkopuolella.
[62] | Yli ohjearvon, Moottori kdy ohjearvolla, joka on
. [85] [ Varoitus Jos varoitus laukeaa, tama operandi
korkea suurempi kuin kohdan
. . .. tarkkailee varoituksen numeroa.
parametri 4-55 Varoitus suuri ohjearvo
arvo. [86] | Halytys (laukaisu) Laukaisusta johtuva halytys on
[65] [ Momenttiraja Momentti ylittdd parametrissa aktiivinen.
parametri 4-16 Moottoritilan moment- [87] [ Halytys (lauk. luk.) Laukaisun lukituksesta johtuva
tiraja tai parametri 4-17 Generatiivinen halytys on aktiivinen.
momenttirgja asetetun arvon. [90] [ Vayla OK Aktiivinen tietoliikenne (ei aikaval-
[66] | Virtaraja Moottorin virta on suurempi kuin vontaa) sarjaportin kautta.
SEIEI IS I S VA e [91] | Mom.raja & pysdytys | Jos taajuusmuuttaja on vastaan-
arve. ottanut pysdytysviestin ja on
[67] [ Poissa virta-alueelta | Moottorin virta on kohdassa momenttirajalla, signaali on looginen
parametri 4-18 Virtaraja asetetun 0.
alueen ulkopuolella. [92] [ Jarruvika (IGBT) Jarrun IGBT on oikosulussa
[68] | Virta alle alarajan Moottorin virta on pienempi kuin [93] | Mek. jarrun ohjaus | Mekaaninen jarru on aKtiivinen,
parametrin parametri 4-50 Varoitus
alhaisesta virrasta arvo. [94] | Turvapys. aktiiv.
[100] | Vertain O Vertaimen 0 tulos.
[69] | Virta yli ylarajan Moottorin virta on suurempi kuin
parametrin parametri 4-51 Varoitus [101] | Vertain 1 Vertaimen 1 tulos.
suuresta virrasta arvo. [102] | Vertain 2 Vertaimen 2 tulos.
[70] [ Ei nopeusalueella Nopeus on kohdissa [103] | Vertain 3 Vertaimen 3 tulos.
parametri 4-52 Varoitus alhaisesta - -
nopeudesta ja parametri 4-53 Varoitus I Rl el & e
suuresta nopeudesta asetetun alueen [105] | Vertain 5 Vertaimen 5 tulos.
Sl [110] | Logiikkasaanto O Logiikkasaannon 0 tulos.
[711 | Nopeus alle alarajan | Laéhtdnopeus on pienempi kuin [111] | Logiikkasaantd 1 Logiikkasaannon 1 tulos.
parametrin parametri 4-52 Varoitus
alhaisesta nopeudesta arvo. [112] [ Logiikkasaanto 2 Logiikkasaannon 2 tulos.
[72] |Nopeus yli ylirajan | Lihténopeus on suurempi kuin [113] [ Logiikkasaanto 3 Logiikkasaannon 3 tulos.
parametrin parametri 4-53 Varoitus [114] | Logiikkasaanto 4 Logiikkasaannén 4 tulos.
suuresta nopeudesta arvo.
[115] [ Logiikkasaanto 5 Logiikkasdannon 5 tulos.
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Parametrien kuvaukset
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13-10 Vertaimen kohde

13-10 Vertaimen kohde

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[120] | SL-aikakatkaisu O SLC-ajastimen 0 tulos. [183] | Taaj.muut. Pysaytyskomento (ryomintd, pysaytys,
[121] | SL-aikakatkaisu 1 SLC-ajastimen 1 tulos. pysaytetty plkapysaystyz,lrullaus) on annettu =
mutta ei SLC:Ita.
[122] [ SL-aikakatkaisu 2 SLC-ajastimen 2 tulos.
[185] [ Taaj.muut. kasitil. Aktiivinen, kun taajuusmuuttaja on
[123] | SL-aikakatkaisu 3 SLC-ajastimen 3 tulos. hand on -tilassa.
[124] | SL-aikakatkaisu 4 SLC-ajastimen 4 tulos. [186] | Taaj.muut. Aktiivinen, kun taajuusmuuttaja on
[125] | SL-aikakatkaisu 5 SLC-ajastimen 5 tulos. autom.tila auto-tilassa.
[126] | SL-aikakatkaisu 6 SLC-ajastimen 6 tulos. [187] [ Kéynn komento ann.
- - — [190] | Digit. tulo x30 2
[127] [ SL-aikakatkaisu 7 SLC-ajastimen 7 tulos.
[191] | Digit. tulo x30 3
[130] | Digit. tulo DI18 Digitaalitulo 18 (korkea = tosi). [192] | Digit. tulo x30 4
[131] | Digit. tulo DI19 Digitaalitulo 19 (korkea = tosi). [193] | Digital input x46/1
194] | Digital i t x46/3
[132] [ Digit. tulo DI27 Digitaalitulo 27 (korkea = tosi). I
[195] | Digital input x46/5
[133] [ Digit. tulo DI29 Digitaalitulo 29 (korkea = tosi). [196] | Digital input x46/7
[134] | Digit. tulo DI32 Digitaalitulo 32 (korkea = tosi). [197] | Digital input x46/9
[135] | Digit. tulo DI33 Digitaalitulo 33 (korkea = tosi). e (el e
[199] | Digital input x46/13
[150] | SL digit. lahto A Kayta SLC-lahdon A tulosta.
13-11 Vert. funkt.merkki (vert. laskut.
(7577 S digit o B | Kayts SLCahdon B tlosa
Optio: Toiminto:
[152] | SL digit. 1aht6 C Kayta SLC-lahdon C tulosta. - - — — ——
Valitse vertailussa kdytettava merkki. Tama on
[153] | SL digit. lahté D Kéytd SLC-1ahddn D tulosta. ryhméparametri, joka siséltda vertaimen arvot
[154] | SL digit. 1&ht6 E Kayta SLC-lahdén E tulosta. 0-5.
[155] | SL digit. lahts F Kayta SLC-lahddn F tulosta. o)< Arvioinnin tulos on tosi, kun parametrissa
— parametri 13-10 Vertaimen kohde valittu
lanl| bz dele L e muuttuja on pienempi kuin kiinted arvo
[161] [ Rele 2 Rele 2 on aktiivinen parametrissa parametri 13-12 Vertaimen arvo.
[162] | Relay 3 Tulos on epdtosi, jos parametrissa
[163] | Relay 4 parametri 13-10 Vertaimen kohde valittu
real [ Rel Y s muuttuja on suurempi kuin kiintead arvo
[165] Relay parametrissa parametri 13-12 Vertaimen arvo.
165] | Relay 6
[166] | Relay 7 [1] [ = (yhta suuri) | Arvioinnin tulos on tosi, kun parametrissa
[167] | Relay 8 parametri 13-10 Vertaimen kohde valittu
[168] | Relay 9 muuttuja on likimain yhtd suuri kuin kiinted
[180] | Paik. ohjearvo Kayt. | Aktiivinen, kun arvo parametrissa parametri 13-12 Vertaimen
parametri 3-13 Ohjearvon paikka on arvo.
[2] Paikallinen tai kun [21]> Kaanteinen logiikka optiolle [0] <.
parametrl:.3'-73 Ohjea”rvo7 'foaikka on 15 | TRUE
[0] Yht. kast/autom.kayt?oon samalla, pidempi
kun LCP on hand on -tilassa. Kuin..
[181] | Etaohjearvo Aktiivinen, kun [6] | FALSE
kaytossa parametri 3-13 Ohjearvon paikka on pidempi
[1] Etd tai [0] Yht. kdsi/autom kdyttéon kuin..
samalla, kun LCP on auto on -tilassa. [71 | TRUE
[182] [ Kaynnistyskomento | Aktiivinen, kun jarjestelmdssa on lyhyempi
kaynnistyskomento eika pysaytysko- kuin..
mentoa ole. (8] | FALSE
lyhyempi
kuin..
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13-12 Vertaimen arvo

Matriisi [6]

Alue: Toiminto:

Size related* | [-100000 - Syota laukaisutaso muuttujalle,
100000 ] jota valvotaan talla vertaimella.

Tama on ryhmaparametri, joka
sisaltda vertaimen arvot 0-5.

3.13.3 RS Flip Flops

Nollauksen/asetuksen flip-flopit séilyttavat signaalin
asetukseen/nollaukseen asti.

Par. 13-15
RS-FF Operand S
Par. 13-16
RS-FF Operand R

130BB959.10

Kuva 3.56 Nollaa/aseta flip-flopit

2 parametria kdytetadn ja l1aht6a voi kayttaa logiikkasaan-
ndissd tapahtumina.

N |
—

Flip Flop Output

130BB960.10

17

Kuva 3.57 Flip-Flop-lahdot

2 operaattoria voi valita pitkastd luettelosta. Erityista-
pauksena samaa digitaalituloa voi kdyttaa seka
asettamiseen ettd nollaukseen, jolloin on mahdollista
kayttaa samaa digitaalituloa kdynnistyksend/pysaytyksena.
Seuraavia asetuksia voi kdyttda saman digitaalitulon asetta-
miseen (esimerkiksi DI32) kaynnistykseksi/pysdytykseksi.

Parametri Asetus Huomautuksia
Parametri 13-00 SL-ohjaimen L
. Kaytossa -
tila
Parametri 13-01 Aloita X
Tosi -
tapahtuma
Parametri 13-02 Lopeta L
Epatosi -
tapahtuma
. " L 1371
Parametri 13-40 Logiikkasddnto |
Digit.tulo |-
Boolen 1 [0]
DI32
Parametri 13-42 Logiikkasddnté R
[2] Kay -
Boolen 2 [0]
Parametri 13-41 Logiikkasddnté
s [3]1 JA EI -
kdyttdjd 1 [0]

Parametri Asetus Huomautuksia

[37]
Digit.tulo
DI32

Parametri 13-40 Logiikkasddnto
Boolen 1 [1]

Parametri 13-42 Logiikkasddnto
Boolen 2 [1]

Parametri 13-41 Logiikkasddnto
kdyttdjd 1 [1]

[2] Kay -

[11JA -

Lahto kohdasta
Parametri 13-15 RS-FF Operand |[26] Logiik- | parametri 13-41 Logi
S [0] kasdantd 0 |ikkasddnté kdyttdjé
1 [0].

Lahto kohdasta
Parametri 13-16 RS-FF Operand |[27] Logiik- | parametri 13-41 Logi

R [0] kasdanto 1

ikkasddnté kdyttdjé
1011

Lahto kohdasta
parametri 13-15 RS-

Parametri 13-51 SL-ohjaimen [94] RS .
. FF Operand Sja

tapahtuma [0] Flipflop 0 .
parametri 13-16 RS-
FF Operand R.

Parametri 13-52 SL-ohjaimen .

. [22] Kay -

toiminto [0]

Parametri 13-51 SL-ohjaimen [27] Logiik-

tapahtuma [1] kasdanto 1

Parametri 13-52 SL-ohjaimen [24]
toiminto [1]

Pysaytys

Taulukko 3.26 Operaattorit

13-15 RS-FF Operand S

Optio: Toiminto:
[0] Vaarin

[1] Totta

21 |Kay

[3] Alueella

[4] Ohjearvossa

[5] Momenttiraja
[6] Virtaraja
[7] Poissa virta-alueelta

[8] Alle min.virran

[9] Yli maks. virran

[10] | Ei nopeusalueella

[11] | Alle min. nopeuden
[12] [ Yli maks.nopeuden
[13] |Ei tak.kytk.alueella
[14] [ Alle tak.kytk. alar.
[15] [ YIli tak.kytk. ylar.
[16] | Ldmpdvaroitus

[17] | Syéttoj. ei alueella
[18] | Suunnanvaihto

[19] [ Varoitus

[20] [ Halytys (laukaisu)
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13-15 RS-FF Operand S

13-15 RS-FF Operand S

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:

[21] [Halytys (lauk. luk.) [78] | Digit. tulo x30 4

[22] | Vertain O [79] | Digital input x46/1

[23] [ Vertain 1 [80] [ Digital input x46/3

[24] | Vertain 2 [81] [ Digital input x46/5

[25] | Vertain 3 [82] | Digital input x46/7

[26] [ Logiikkasaanto 0O [83] [ Digital input x46/9

[27] | Logiikkasdanto 1 [84] [ Digital input x46/11

[28] [ Logiikkasaanto 2 [85] | Digital input x46/13

[29] [ Logiikkasaanto 3 [90] [ ATEX ETR cur. warning

[30] [ SL-aikakatkaisu O [91] | ATEX ETR cur. alarm

[31] [ SL-aikakatkaisu 1 [92] [ ATEX ETR freq. warning

[32] | SL-aikakatkaisu 2 [93] [ ATEX ETR freq. alarm

[33] | Digit. tulo DI18 [94] |RS Flipflop 0

[34] [ Digit. tulo DI19 [95] [RS Flipflop 1

[35] | Digit. tulo DI27 [96] | RS Flipflop 2

[36] | Digit. tulo DI29 [97] |RS Flipflop 3

[37] | Digit. tulo DI32 [98] | RS Flipflop 4

[38] | Digit. tulo DI33 [99] |RS Flipflop 5

[39] [ Kaynnistyskomento [100] | RS Flipflop 6

[40] | Taaj.muut. pysaytetty [101] | RS Flipflop 7

[41] [ Nollaus ja laukaisu [102] [ Relay 1

[42] | Autom.nollaus Lauk. [103] | Relay 2

[43] | Ok-ndppdin [OK] on painettu. Kdytettdvissa [104] [ Relay 3 X47/VLT® laajennettu relekortti
ainoastaan graafisessa LCP:ssa. MCB 113.

[44] | Nollausndappain [Reset] on painettu. Kaytettavissa [105] | Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti
ainoastaan graafisessa LCP:ssa. MCB 113.

[45] | Vasen nappaéin [<]-ndppdintd on painettu. Kdytet- [106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti
tavissa ainoastaan graafisessa MCB 113.
LCP:ssa.

[107] [ Relay 6 X47/VLT® laajennettu relekortti

[46] [Oikea ndppain [>]-ndppdinta on painettu. Kaytet- MCB 113.
tavissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa. [108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105.

[47] | Ylandppain [A]-ndppéinta on painettu. Kiytet- [109] | Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105.
tdvissé ainoastaan graafisessa [110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105.
LCP:ssa.

6] | Alansppain (¥Fnappaints on painett. Kayter
tévissd ainoastaan graafisessa Optio: Toiminto:
LCP:ssa. [0] Vaarin

[50] | Vertain 4 (M Totta

[51] |Vertain 5 (2 [Kay

[60] | Logiikkasaanto 4 31 | Alueella

[61] | Logiikkasaantd 5 Bl | @eaes

[70] | SL-aikakatkaisu 3 [5] Momenttiraja

[71] | SL-aikakatkaisu 4 [6] |Virtaraja

[72] | SL-aikakatkaisu 5 [7] Poissa virta-alueelta

[73] | SL-aikakatkaisu 6 S ElCninyen

[74] | SL-aikakatkaisu 7 (91 | Yli maks. virran

[75] [ Kaynn.komento ann. [10] | Ei nopeusalueella

[76] | Digit. tulo x30 2 [11] [ Alle min. nopeuden

[77] | Digit. tulo x30 3 [12] | Yli maks.nopeuden

[13] |Ei tak.kytk.alueella
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13-16 RS-FF Operand R

13-16 RS-FF Operand R

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[14] | Alle tak.kytk. alar. [71] | SL-aikakatkaisu 4
[15] | VYIi tak.kytk. ylar. [72] | SL-aikakatkaisu 5
[16] [Lampovaroitus [73] [ SL-aikakatkaisu 6
[17] | Syottoj. ei alueella [74] [ SL-aikakatkaisu 7
[18] | Suunnanvaihto [75] | Kdynn.komento ann.
[19] | Varoitus [76] [ Digit. tulo x30 2
[20] [ Halytys (laukaisu) [77] | Digit. tulo x30 3
[21] [ Halytys (lauk. luk.) [78] | Digit. tulo x30 4
[22] | Vertain O [79] | Digital input x46/1
[23] [ Vertain 1 [80] [ Digital input x46/3
[24] | Vertain 2 [81] [ Digital input x46/5
[25] | Vertain 3 [82] [ Digital input x46/7
[26] [ Logiikkasaanto O [83] [ Digital input x46/9
[27] | Logiikkasaanto 1 [84] | Digital input x46/11
[28] [ Logiikkasaanto 2 [85] | Digital input x46/13
[29] [ Logiikkasdanto 3 [90] [ ATEX ETR cur. warning
[30] [ SL-aikakatkaisu O [91] [ ATEX ETR cur. alarm
[31] | SL-aikakatkaisu 1 [92] [ ATEX ETR freq. warning
[32] | SL-aikakatkaisu 2 [93] [ ATEX ETR freq. alarm
[33] | Digit. tulo DI18 [94] |RS Flipflop 0
[34] | Digit. tulo DI19 [95] | RS Flipflop 1
[35] | Digit. tulo DI27 [96] |RS Flipflop 2
[36] | Digit. tulo DI29 [97] |RS Flipflop 3
[37] [ Digit. tulo DI32 [98] | RS Flipflop 4
[38] | Digit. tulo DI33 [99]1 |RS Flipflop 5
[39] [ Kéaynnistyskomento [100] | RS Flipflop 6
[40] | Taaj.muut. pysdytetty [101]1 | RS Flipflop 7
[41] [ Nollaus ja laukaisu [102] [ Relay 1
[42] | Autom.nollaus Lauk. [103] | Relay 2
[43] [ Ok-ndppéin [OK] on painettu. Kaytettavissa [104] [ Relay 3 X47/VLT® laajennettu relekortti
ainoastaan graafisessa LCP:ssa. MCB 113.
[44] [ Nollausndppain [Reset] on painettu. Kaytettavissa [105] | Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti
ainoastaan graafisessa LCP:ssa. MCB 113.
[45] [ Vasen ndppdin [«]-ndppdinta on painettu. Kaytet- [106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti
tavissa ainoastaan graafisessa MCB 113.
LCP:ssa.
[107] | Relay 6 X47/VLT® laajennettu relekortti
[46] | Oikea ndppain [>]-ndppdinta on painettu. Kaytet- MCB 113.
tavissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssé. [108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105.
[47] | Ylanappdin [A]-ndppéintd on painettu. Kaytet- [109] | Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105.
tdvissa ainoastaan graafisessa [110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105.
LCP:ssa.
[48] | Alandppéin [Y]-ndppaintd on painettu. Kaytet-
tavissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa.
[50] [ Vertain 4
[51] | Vertain 5
[60] [ Logiikkasaanto 4
[61] [Logiikkasaanto 5
[70] | SL-aikakatkaisu 3
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3.13.4 13-2* Ajastimet

Kayta tulosta (tosi tai epatosi) ajastimista suoraan madrit-
tamaan tapahtuma (katso parametri 13-51 SL-ohjaimen
tapahtuma) tai Boolen arvona logiikkasaannossa (katso
parametri 13-40 Logiikkasddnté Boolen 1,

parametri 13-42 Logiikkascdnté Boolen 2 tai

parametri 13-44 Logiikkasdidnté Boolen 3). Ajastimen arvo on
epatosi vain, jos sen kdynnistaa toimenpide (esimerkiksi
[29] Kdyn.ajastin 1) ja kunnes parametrissa annettu
ajastimen arvo on kulunut. Sen jalkeen siita tulee taas tosi.
Kaikki taman parametriryhman parametrit ovat ryhmdpara-
metreja, joiden indeksi on 0-2. Valitse indeksi 0
ohjelmoidaksesi ajastimen 0, indeksi 1 ohjelmoidaksesi
ajastimen 1 ja niin edelleen.

13-20 SL-ohjaimen ajastin

Alue: Toiminto:
Size [0-0][Syota arvo keston maarittamiseksi
related* ohjelmoidusta ajastimesta lahdostd, joka

on epadtosi. Ajastimen arvo on epatosi
vain, jos sen kaynnistaa toimenpide (siis
[29] Kéyn.ajastin 1) ja kunnes ajastimen
aika on kulunut.

3.13.5 13-4* Log.saannot

Yhdista enintddn 3 Boolen arvoa (tosi/epatosi arvoa)
ajastimista, vertaimista, digitaalituloista, tilabiteista ja
tapahtumista loogisten operaattorien JA, TAl ja El avulla.
Valitse Boolen arvot laskentaan parametreissa

parametri 13-40 Logiikkasddnté Boolen 1,

parametri 13-42 Logiikkasdidnt6 Boolen 2 ja

parametri 13-44 Logiikkascdnté Boolen 3. Madrita
operaattorit, joita kdytetdan valittujen arvojen loogiseen
yhdistamiseen parametreissa parametri 13-41 Logiikka-
sadnto kdyttdjd 1 ja parametri 13-43 Logiikkasddnté kdyttdjd
2.

Par. 13-41 Par. 13-43 =4

Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 &
Par. 13-40 9 P 9 P 5
Logic Rule Boolean 1 ® §
Par. 13-42 D D 2
Logic Rule Boolean 2 . <D_<D

’7
Par. 13-44

Logic Rule Boolean 3

Kuva 3.58 Log.saannot

Laskutoimitusten jarjestys

Ensin lasketaan parametrien parametri 13-40 Logiikkasddéntd
Boolen 1, parametri 13-41 Logiikkasddnté kdyttdjd 1 ja
parametri 13-42 Logiikkasddnto Boolen 2 tulokset. Tdmdn
laskutoimituksen tulos (tosi/epatosi) yhdistetdan
parametrien parametri 13-43 Logiikkasddnté kdyttdjd 2 ja

parametri 13-44 Logiikkasddnt6é Boolen 3 asetuksiin, jolloin
saadaan logiikkasaannon lopullinen tulos (tosi/epéatosi).

13-40 Logiikkasaanto Boolen 1

Optio: Toiminto:

[0] Vadrin Valitse ensimmaéinen Boolen arvo
(tosi tai epatosi) valitulle logiikka-
saannolle.

Katso lisatietoja kohdista
parametri 13-01 Aloita tapahtuma
ja parametri 13-02 Lopeta
tapahtuma.

[1] Totta

[2] Kay

[3] Alueella

[4] Ohjearvossa

[5] Momenttiraja
[6] Virtaraja

[7] Poissa virta-alueelta
[8] Alle min.virran

[9] Yli maks. virran

[10] [Ei nopeusalueella
[11] [ Alle min. nopeuden
[12] [ Yli maks.nopeuden
[13] |Ei tak.kytk.alueella
[14] [ Alle tak.kytk. alar.
[15] [ YIli tak.kytk. ylar.
[16] | Lampdvaroitus

[17] | Syottoj. ei alueella
[18] | Suunnanvaihto

[19] [ Varoitus

[20] [ Halytys (laukaisu)
[21] [ Halytys (lauk. luk.)
[22] [ Vertain O

[23] | Vertain 1

[24] | Vertain 2

[25] | Vertain 3

[26] [ Logiikkasdanto O
[27] | Logiikkasdanto 1
[28] [ Logiikkasdanto 2

[29] | Logiikkasaanto 3
[30] | SL-aikakatkaisu O
[31] | SL-aikakatkaisu 1
[32] [ SL-aikakatkaisu 2
[33] [ Digit. tulo DI18
[34] | Digit. tulo DI19
[35] [ Digit. tulo DI27
[36] | Digit. tulo DI29
[37] | Digit. tulo DI32
[38] | Digit. tulo DI33
[39] [ Kéaynnistyskomento
[40] | Taaj.muut. pysdytetty
[41] [ Nollaus ja laukaisu

[42] | Autom.nollaus Lauk.
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13-40 Logiikkasaanto Boolen 1

13-40 Logiikkasaanté Boolen 1

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[43] | Ok-ndppdin [OK] on painettu. Kdytettdvissa [92] | ATEX ETR freq. warning | Kéytettavissa, jos parametrin
ainoastaan graafisessa LCP:ssé. parametri 1-90 Moottorin
[44] [ Nollausndppain [Reset] on painettu. Kaytettavissa lamposuojaus arvoksi on asetettu
. . [20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
ETR. Jos hdlytys 163 ATEX ETR
[45] [Vasen ndppain [<]-ndppdintd on painettu. Kdytet- cur.limwarning on aktiivinen, 13htd
tdvissd ainoastaan graafisessa on 1
LCP:ssa.
[93] [ ATEX ETR freq. alarm Kaytettdvissa, jos parametrin
[46] [Oikea ndppadin [*]-ndppdintd on painettu. Kaytet- parametri 1-90 Moottorin
tévissd ainoastaan graafisessa ldmpésuojaus arvoksi on asetettu
LCP:ssa. [20] ATEX ETR tai [21] Advanced
[47] | Ylandppain [A]-ndppéints on painettu. Kaytet- ETR. Jos varoitus 165 ATEX ETR
ai freg.lim.warning on aktiivinen,
tdvissa ainoastaan graafisessa e
LCP:ssa. LG
P 94] [RS Flipflop 0 Katso ki le 3.13.2 13-1%
[48] | Alanéppédin [¥]-ndppéinté on painettu. Kaytet- [54] 'priop atso kappale
. Vertaimet.
tdvissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa. [95] [RS Flipflop 1 Katso kappale 3.13.2 13-1*
- Vertaimet.
[50] [ Vertain 4
[511 | Vertain 5 [96] (RS Flipflop 2 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[60] | Logiikkasdantd 4 Vertaimet.
[61] [Logiikkasaanto 5 [97] | RS Flipflop 3 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[70] | SL-aikakatkaisu 3 Vertaimet.
P |[Sialearteli & 198] | RS Flipflop 4 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[72] | SL-aikakatkaisu 5 Vertaimet.
[73]1 | SL-aikakatkaisu 6
H _1%
[74] | SLaikakatkaisu 7 [99] | RS Flipflop 5 Katso kappale 3.13.2 13-1
— Vertaimet.
[75] [Kéaynn.komento ann.
[76] | Digit. tulo x30 2 [100] | RS Flipflop 6 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[77] | Digit. tulo x30 3 Vertaimet.
[78] | Digit. tulo x30 4 [101] | RS Flipflop 7 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[79] | Digital input x46/1 Vertaimet.
[80] D!g{tal {nput x46/3 [102] | Relay 1
[81] | Digital input x46/5 [103] | Relay 2
82] | Digital input x46/7
(82] |g| a !npu X [104] | Relay 3 X47/VLT® laajennettu relekortti
[83] | Digital input x46/9 MCB 113.
[84] [ Digital input x46/11
[85] |Digital input x46/13 [105] | Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti
[90] [ATEX ETR cur. warning [ Kdytettdvissd, jos parametrin MCB 113.
parametri 1-90 Moottorin [106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu MCB 113.
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced =g - -
ETR. Jos halytys 164 ATEX ETR [107] | Relay 6 X47/VLT® laajennettu relekortti
cur.lim.alarm on aktiivinen, 1ahto MCE 113.
on 1. [108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105.
[91] [ATEX ETR cur. alarm Kaytettavissd, jos parametrin [109] | Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105.
parametri 1-90 Moottorin ool -
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu (110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105.
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos hdlytys 166 ATEX ETR
freq.lim.alarm on aktiivinen, 1ahto
on 1
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Parametrien kuvaukset
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13-41 Logiikkasaanto kayttdja 1

13-42 Logiikkasaanté Boolen 2

[15] [ YIli tak.kytk. ylar.

Matriisi [6] Optio: Toiminto:
Optio: Toiminto: [16] [Lampdvaroitus
Valitse ensimmainen looginen operaattori [17] | Syéttd). ei alueella
kéytettavaksi parametrien [18] [Suunnanvaihto
parametri 13-40 Logiikkascicinté Boolen 1 ja [19] [ Varoitus
parametri 13-42 Logiikkasddnté Boolen 2 Boolen [20] | Halytys (laukaisu)
arvoissa. [21] [ Halytys (lauk. luk.)
Hakasulkeissa olevat parametrinumerot 221 | Vvertain 0
tarkoittavat parametriryhmien 23] | Vertain 1
kappale 3.13 Parametrit: 13-** Alykdis logiikka [24] | Vertain 2
parametrien Boolen tuloja. [25] | Vertain 3
[0] | POIS Jattaa huomiotta: [26] | Logiikkasaanto 0
KAYTOSTA e Parametri 13-42 Logiikkasddnté Boolen [27] | Logiikkasaantd 1
2. [28] | Logiikkasaantd 2
e Parametri 13-43 Logiikkasddnto [29] | Logiikkasdénto 3
kéiyttdja 2. [30] [ SL-aikakatkaisu O
. Parametri 13-44 Logiikkasddnto Boolen (311 | St-aikakatkaisu 1
3 [32] | SL-aikakatkaisu 2
[33] | Digit. tulo DI18
[11]JA Arvioi lausekkeen [13-40] JA [13-42]. [34] | Digit. tulo D9
[21 | TAI Arvioi lausekkeen [13-40] TAI [13-42]. [35] [ Digit. tulo DI27
B3I [JA El Arvioi lausekkeen [13-40] JA EI [13-42]. [36] | Digit. tulo DI29
-— o [37] | Digit. tulo DI32
[4] | TAI EI Arvioi lausekkeen [13-40] TAI EI [13-42]. (38] | Digit. tulo DI33
[51 | EI JA Arvioi lausekkeen El [13-40] JA [13-42]. [39] | K&ynnistyskomento
161 | EI TAI Arvioi lausekkeen EI [13-40] TAI [13-42]. [40] | Taaj.muut. pysaytetty
[41] [ Nollaus ja laukaisu
[71| EI JA EI Arvioi lausekkeen EI [13-40] JA EI [13-42].
[42] [ Autom.nollaus Lauk.
[8] | EI TAI EI Arvioi lausekkeen EI [13-40] TAI El [13-42]. [43] | Ok-nappéin [OK] on painettu. Kiytettavissd
ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
13-42 Logiikkasaanto Boolen 2
. — [44] | Nollausnédppain [Reset] on painettu. Kaytettavissa
Optio: Toiminto: ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
[0] Vaarin Valitse 2. Boolen arvo (tosi tai 7 v —— — - e
- || -
epatosi) valitulle logiikkasaannolle. 431 asen nappain [<J-nappainta on painettu. Kaytet
et ol el e tavissa ainoastaan graafisessa
parametri 13-01 Aloita tapahtuma LCPssa.
ja parametri 13-02 Lopeta [46] [ Oikea nappain [>]-ndppdintd on painettu. Kaytet-
tapahtuma. tavissa ainoastaan graafisessa
0 Totta LCP:ssa.
[21 |Kay [47] | Ylandppdin [A]-ndppaintd on painettu. Kaytet-
[3] Alueella tdvissa ainoastaan graafisessa
[4] Ohjearvossa LCP:ssa.
[5] | Momenttiraja [48] | Alandppéin [Y]-ndppaintd on painettu. Kaytet-
[6] Virtaraja RS
. . tavissa ainoastaan graafisessa
[7] Poissa virta-alueelta LCP:ss.
[8] Alle min.virran
[9] Yli maks. virran [50] | Vertain 4
[10] [Ei nopeusalueella b1 Vertflm 5"_. .
[11] [ Alle min. nopeuden [60] | Logiikkasaantd 4
[12] | Yli maks.nopeuden 91| BogI EREElie 5
[13] | B takkytkalueella [70] | SL-aikakatkaisu 3
[14] | Alle takkytk. alar [71] | SL-aikakatkaisu 4
[72] | SL-aikakatkaisu 5
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Parametrien kuvaukset Ohjelmointiopas

13-42 Logiikkasaanté Boolen 2 13-42 Logiikkasaanté Boolen 2

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[73] | SL-aikakatkaisu 6 [99] |RS Flipflop 5 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[74] | SL-aikakatkaisu 7 Vertaimet.
[75] | Kéynn.komento ann. [100] | RS Flipflop 6 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[76] [ Digit. tulo x30 2 Vertaimet.
[77] | Digit. tulo x30 3 -
— [101]1 | RS Flipflop 7 Katso kappale 3.13.2 13-1*
[78] | Digit. tulo x30 4 .
Vertaimet.
[79] | Digital input x46/1
[80] | Digital input x46/3 [102] | Relay 1
[81] | Digital input x46/5 [103] | Relay 2
[82] | Digital input x46/7 [104] | Relay 3 X47/VLT® laajennettu relekortti
[83] | Digital input x46/9 MCB 113.
[84] | Digital input x46/11 [105] | Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti
[85] | Digital input x46/13 MCB 113.
[90] | ATEX ETR cur. warnin Kaytettdvissd, jos parametrin
9 Y . Js P . [106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti
parametri 1-90 Moottorin
L . MCB 113.
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced [107] | Relay 6 X47/VLT® laajennettu relekortti
ETR. Jos hdlytys 164 ATEX ETR MCB 113.
cur.lim.alarm on aktiivinen, 1ahto
: [108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105.
on 1.
[109] [ Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105.
[91] [ATEX ETR cur. alarm Kaytettdvissa, jos parametrin v i relekortti MCB 105
parametri 1-90 Moottorin [110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105.
ldmpGsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced 13-43 Logiikkasaanté kayttdja 2
ETR. Jos halytys 166 ATEX ETR Matriisi [6]
freg.lim.alarm on aktiivinen, lahto . L.
: Optio: Toiminto:
on
Valitse 2. looginen operaattori kdytettavaksi
[92] [ ATEX ETR freq. warning | Kaytettavissa, jos parametrin Boolen tulossa, joka lasketaan kohdissa:
parametri 1-90 Moottorin e Parametri 13-40 Logiikkasdcints
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu Boolen 1.
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced 5 . T
ETR. Jos hdlytys 163 ATEX ETR : k‘f’ ametri 13-4 Logilkkasadnto
cur.lim.warning on aktiivinen, 1ahto Pl ik
on 1 . Parametri 13-42 Logiikkasddnto
= PR - Boolen 2.
[93] | ATEX ETR freq. alarm Kaytettdvissa, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin [13-44] tarkoittaa kohdan
lémpésuojaus arvoksi on asetettu parametri 13-44 Logiikkasédnté Boolen 3
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced Boolen tuloa.
ETR. Jos varoitus 165 ATEX ETR [13-40/13-42] tarkoittaa Boolen tuloa, joka
freq.lim.warning on aktiivinen, lasketaan kohdassa:
13ht6 on 1 . Parametri 13-40 Logiikkasddnto
P Boolen 1.
[94] | RS Flipflop 0 Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet. . Parametri 13-41 Logiikkasddnto
kdyttdja 1.
[95] [RS Flipflop 1 Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet. . Parametri 13-42 Logiikkasddnto
Boolen 2.
[96] | RS Flipflop 2 Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet. [0] | POIS Ohita parametri 13-44 Logiikkasdcdnté Boolen 3
KAYTOSTA valitsemalla tdma vaihtoehto.
[97] |RS Flipflop 3 Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet. 1]JA
[2] [ TAI
[98] | RS Flipflop 4 Katso. kappale 3.13.2 13-1* GIAE
Vertaimet.
[4] | TAI EI
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Parametrien kuvaukset

VLT® AutomationDrive FC 301/302

13-43 Logiikkasaanté kayttdja 2

13-44 Logiikkasaanté Boolen 3

13-44 Logiikkasaanté Boolen 3

Matriisi [6] Matriisi [6]
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[5]1| El JA [35] [ Digit. tulo DI27
[6] | EI TAI [36] [ Digit. tulo DI29
[7]1| El JA EI [37] [ Digit. tulo DI32
[8] | EI TAI El [38] [ Digit. tulo DI33
[39] [ Kaynnistyskomento
]
]

[40] | Taaj.muut. pysdytetty
Matriisi [] [41] [ Nollaus ja laukaisu
Optio: Toiminto: [42] | Autom.nollaus Lauk.
[0] Vaarin Valitse 3. Boolen arvo (tosi tai [43] [ Ok-ndppain [OK] on painettu. Kaytettadvissa
epatosi) valitulle loogiselle ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
R, (o (il [44] [ Nollausndppain [Reset] on painettu. Kaytettavissa
kohdista parametri 13-01 Aloita ainoastaan graafisessa LCP:ssa.
tapahtuma (vaihtoehdot [0]
Védrin-[61] Logiikkasddnté 5) ja [45] | Vasen nappdin [<]-néppéinta on painettu. Kaytet-
parametri 13-02 Lopeta tapahtuma tdvissd ainoastaan graafisessa
(vaihtoehdot [70] SL-aikakatkaisu LCP:ssa.
3~I75] Kdyn.komento ann.). [46] | Oikea ndppain [>]-ndppdintd on painettu. Kaytet-
[11 |Totta tdvissa ainoastaan graafisessa
[2] Kay LCP:ssa.
31 Alueella [47] | Ylandppain [A]-ndppdintd on painettu. Kaytet-
[4] QIR tavissa ainoastaan graafisessa
[5] | Momenttiraja LCP:ssi.
[6] [ Virtaraja — — . _
71 | Poissa virta-alueclta [48] | Alanappain [Y]-ndppaintd on painettu. Kaytet-
18l AR mrmER tdvissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa.
[9] Yli maks. virran
[10] [Ei nopeusalueella [50] | Vertain 4
[11] | Alle min. nopeuden [51] | Vertain 5
[12] [ Yli maks.nopeuden [60] [ Logiikkasaanto 4
[13] |Ei tak.kytk.alueella [61] | Logiikkasaantd 5
[14] [ Alle tak.kytk. alar. [70] [ SL-aikakatkaisu 3
[15] | Yli tak.kytk. ylar. [71] | SL-aikakatkaisu 4
[16] [Lampovaroitus [72] [ SL-aikakatkaisu 5
[17]1 |Syéttd;. ei alueella [73] [ SL-aikakatkaisu 6
[18] | Suunnanvaihto [74] | SL-aikakatkaisu 7
[19] | Varoitus [75] | Kdynn.komento ann.
[20] | Halytys (laukaisu) [76] [ Digit. tulo x30 2
[21] | Halytys (lauk. luk.) [77] | Digit. tulo x30 3
[22] [ Vertain O [78] | Digit. tulo x30 4
[23] | Vertain 1 [79] | Digital input x46/1
[24] | Vertain 2 [80] [ Digital input x46/3
[25] | Vertain 3 [81] | Digital input x46/5
[26] | Logiikkasaanto 0 [82] [ Digital input x46/7
[27] | Logiikkasaanto 1 [83] [ Digital input x46/9
[28] | Logiikkasaantd 2 [84] | Digital input x46/11
[29] | Logiikkasdantd 3 [85] | Digital input x46/13
[30] [ SL-aikakatkaisu O [90] [ATEX ETR cur. warning | Kdytettdvissa, jos parametrin
[31] | SL-aikakatkaisu 1 parametri 1-90 Moottorin
[32] [ SL-aikakatkaisu 2 ldmpésuojaus arvoksi on asetettu
[33] |Digit. tulo DI18 [20] ATEX ETR tai [21] Advanced
134] | Digit. tulo DI19 ETR. Jos hdlytys 164 ATEX ETR
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Parametrien kuvaukset

Ohjelmointiopas

13-44 Logiikkasaanté Boolen 3

13-44 Logiikkasaanté Boolen 3

ETR. Jos hélytys 166 ATEX ETR
freg.lim.alarm on aktiivinen, 1ahto
on 1

[92] [ATEX ETR freq. warning

Kaytettdvissd, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos hdlytys 163 ATEX ETR
cur.lim.warning on aktiivinen, 1ahtd
on 1

[93] [ATEX ETR freq. alarm

Kaytettdvissa, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos varoitus 165 ATEX ETR
freq.lim.warning on aktiivinen,
1ahto on 1

[94] | RS Flipflop 0

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[95] [RS Flipflop 1

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[96] |RS Flipflop 2

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[97] |RS Flipflop 3

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[98] | RS Flipflop 4

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[99] |RS Flipflop 5

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

Matriisi [6] Matriisi [6]

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
curlim.alarm on aktiivinen, lahto [107] | Relay 6 X47/VLT® laajennettu relekortti
on 1. MCB 113.

[91] | ATEX ETR cur. alarm Kaytettdvissa, jos parametrin [108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105.
parametri 1-90 Moottorin
L . [109] | Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105.
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced [110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105.

3.13.6 13-5* llmaisee

13-51 SL-ohjaimen tapahtuma

Optio: Toiminto:

[0] Vaarin Valitse Boolen arvo (tosi tai
epatosi) madrittadksesi Smart
Logic Control -tapahtuman. Katso
lisatietoja kohdista
parametri 13-01 Aloita tapahtuma
(vaihtoehdot [0] Vddrin-[61] Logiik-
kasddnté 5) ja
parametri 13-02 Lopeta tapahtuma
(vaihtoehdot [70] SL-aikakatkaisu
3-[74] SlL-aikakatkaisu 7).

[1] Totta

[2] Kay

[3] Alueella

[4] Ohjearvossa

[5] Momenttiraja

[6] Virtaraja

[71 Poissa virta-alueelta

[8] Alle min.virran

[9] Yli maks. virran

[10] [Ei nopeusalueella

[11] [ Alle min. nopeuden

[12] [ Yli maks.nopeuden

[13] |Ei tak.kytk.alueella

[14] [ Alle tak.kytk. alar.

[15] | Yli tak.kytk. ylar.

[100] | RS Flipflop 6 Katso kappale 3.13.2 13-1* [16] | Limpévaroitus
Vertaimet. [17] | Syéttd;. ei alueella
[101] | RS Flipflop 7 Katso kappale 3.13.2 13-1* [18] | Suunnanvaihto
Vertaimet. [19] [ Varoitus
[102] | Relay 1 [20] [ Halytys (laukaisu)
[103] | Relay 2 [21] [ Halytys (lauk. luk.)
[104] | Relay 3 X47/VLT® laajennettu relekortti 2] Verta?n 0
MCB 113. [23] | Vertain 1
[24] | Vertain 2
[105] | Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti [25] | Vertain 3
MCB 113. [26] | Logiikkasaants 0
[106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti [27] | Logiikkasaanto 1
MCB 113. [28] [ Logiikkasaanto 2
[29] [ Logiikkasaanto 3
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Parametrien kuvaukset
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13-51 SL-ohjaimen tapahtuma

Optio:

Toiminto:

13-51 SL-ohjaimen tapahtuma

Optio:

Toiminto:

[30] | SL-aikakatkaisu O

[31] | SL-aikakatkaisu 1

[32] | SL-aikakatkaisu 2

[33] | Digit. tulo DI18

[34] | Digit. tulo DI19

[35] [ Digit. tulo DI27

[36] | Digit. tulo DI29

[90] [ATEX ETR cur. warning

Kaytettdvissd, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos hdlytys 164 ATEX ETR
cur.lim.alarm on aktiivinen, 1dhto
on 1.

[37] | Digit. tulo DI32

[38] | Digit. tulo DI33

[39] [ Kéynnistyskomento

[40] | Taaj.muut. pysdytetty

[41] [ Nollaus ja laukaisu

[42] | Autom.nollaus Lauk.

[43] | Ok-nédppdin

[OK] on painettu. Kaytettdvissa
ainoastaan graafisessa LCP:ssa.

[91] | ATEX ETR cur. alarm

Kaytettdvissd, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin
ldmpdsuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos hdlytys 166 ATEX ETR
freg.lim.alarm on aktiivinen, lahto
on 1

[44] [ Nollausndppain

[Reset] on painettu. Kaytettavissa
ainoastaan graafisessa LCP:ssa.

[45] | Vasen ndppain

[<]-ndppdintd on painettu. Kaytet-
tdvissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa.

[46] [ Oikea ndappain

[>]-ndppdinta on painettu. Kaytet-
tdvissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa.

[92] | ATEX ETR freg. warning

Kaytettdvissd, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin
ldmpésuojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos hdlytys 163 ATEX ETR
curlim.warning on aktiivinen, 1ahto
on 1

[47]1 | Ylandppdin

[A]-ndppdintd on painettu. Kaytet-
tdvissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa.

[48] [ Alandppain

[Y]-ndppadinta on painettu. Kaytet-
tavissa ainoastaan graafisessa
LCP:ssa.

[93] | ATEX ETR freq. alarm

Kaytettdvissd, jos parametrin
parametri 1-90 Moottorin
ldmp6suojaus arvoksi on asetettu
[20] ATEX ETR tai [21] Advanced
ETR. Jos varoitus 165 ATEX ETR
freq.lim.warning on aktiivinen,
Iahto on 1

[94] RS Flipflop 0

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[50] | Vertain 4

[51] | Vertain 5

[95] | RS Flipflop 1

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[60] | Logiikkasaanto 4

[61] [ Logiikkasdanto 5

[96] | RS Flipflop 2

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[70] | SL-aikakatkaisu 3

[71] | SL-aikakatkaisu 4

[72] | SL-aikakatkaisu 5

[97] |RS Flipflop 3

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[73] [ SL-aikakatkaisu 6

[74] | SL-aikakatkaisu 7

[98] | RS Flipflop 4

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[75] | Kdynn.komento ann.

[76] [ Digit. tulo x30 2

[99] | RS Flipflop 5

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[77] | Digit. tulo x30 3

[78] | Digit. tulo x30 4

[79] | Digital input x46/1

[100] | RS Flipflop 6

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[80] | Digital input x46/3

[81] [ Digital input x46/5

[101]1 | RS Flipflop 7

Katso kappale 3.13.2 13-1*
Vertaimet.

[82] [ Digital input x46/7

[102] [ Relay 1

[83] [ Digital input x46/9

[103] | Relay 2

[84] [ Digital input x46/11

[85] | Digital input x46/13

[104] | Relay 3

X47/VLT® laajennettu relekortti
MCB 113.
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Parametrien kuvaukset Ohjelmointiopas

13-51 SL-ohjaimen tapahtuma 13-52 SL-ohjaimen toiminto

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[105] | Relay 4 X47/VLT® laajennettu relekortti Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
MCB 113. muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
loista tai kenttavaylan kautta tulevien
[106] | Relay 5 X47/VLT® laajennettu relekortti R . .
MCB 113, e5|val|ttu1.a ohjearvoja koskevien
komentojen kanssa.
ez | 56579 X47/VLT® laajennettu relekortti [11] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 1.
IES DTE ohj. 1 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
[108] | Relay 7 X34/VLT® relekortti MCB 105. muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
loista tai kenttavaylan kautta tulevien
[109] | Relay 8 X34/VLT® relekortti MCB 105. R . -
esivalittuja ohjearvoja koskevien
[110] | Relay 9 X34/VLT® relekortti MCB 105. komentojen kanssa.
- — [12] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 2.
iz el e ohj. 2 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
Optio: Toiminto: muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
Valitse SLC-tapahtumaa vastaava loista tai kenttdvaylan kautta tulevien
toimenpide. Toimenpiteet suoritetaan, kun esivalittuja ohjearvoja koskevien
niitd vastaava tapahtuma (maaritetaan komentojen kanssa.
kohdassa parametri 13-51 SL-ohjaimen [13] | Valitse esival. | Valitsee esivalitun ohjearvon 3.
tapahtuma) katsotaan todeksi. ohj. 3 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
[0] [POIS muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
KAYTOSTA loista tai kenttavdylan kautta tulevien
[11 | Ei toimint. esivalittuja ohjearvoja koskevien
[2] | Valitse Muuttaa aktiiviset asetukset komentojen kanssa.
asetukset 1 (parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) [14] | Valitse esival. | Valitsee esivalitun ohjearvon 4.
asetuksiksi 1. ohj. 4 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
Jos asetuksia muutetaan, se sulautuu muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
muiden digitaalituloista tai kenttavaylan loista tai kenttivaylin kautta tulevien
kautta tulevien asetuksia koskevien esivalittuja ohjearvoja koskevien
komentojen kanssa. komentojen kanssa.
[3] [Valitse Muuttaa aktiiviset asetukset [15] | Valitse esival. | Valitsee esivalitun ohjearvon 5.
asetukset 2 (parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) ohj. 5 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
asetuksiksi 2 muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
Jos asetuksia muutetaan, se sulautuu loista tai kenttavdylan kautta tulevien
muiden digitaalituloista tai kenttavaylan esivalittuja ohjearvoja koskevien
kautta tulevien asetuksia koskevien komentojen kanssa.
komentojen kanssa.
[16] | Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 6.
[4] | Valitse Muuttaa aktiiviset asetukset ohj. 6 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
asetukset 3 (parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
asetuksiksi 3 loista tai kenttavdyldn kautta tulevien
Jos asetuksia muutetaan, se sulautuu esivalittuja ohjearvoja koskevien
muiden digitaalituloista tai kenttavaylan komentojen kanssa.
kautta tulevien asetuksia koskevien
komentojen kanssa. [17] | Valitse esival. | Valitsee esivalitun ohjearvon 7.
ohj. 7 Jos aktiivinen esivalittu ohjearvo
(5] |Valitse Muuttaa aktiiviset asetukset muutetaan, se sulautuu muiden digitaalitu-
asetukset 4 (parametri 0-10 Aktiiviset asetukset) loista tai kenttivaylin kautta tulevien
asetuksiksi 4 esivalittuja ohjearvoja koskevien
Jos asetuksia muutetaan, se sulautuu komentojen kanssa.

muiden digitaalituloista tai kenttavaylan

[18] | Valitse ramppi | Talla valitaan ramppi 1.
1

[19] | Valitse ramppi | Talla valitaan ramppi 2.
[10] [ Valitse esival. Valitsee esivalitun ohjearvon 0. >

ohj. 0

kautta tulevien asetuksia koskevien

komentojen kanssa.
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13-52 SL-ohjaimen toiminto 13-52 SL-ohjaimen toiminto

[30]

Kayn. ajastin 1

Kaynnistda ajastimen 1, katso tarkempi
kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
ohjaimen ajastin.

[31]

Kayn. ajastin 2

Kdynnistda ajastimen 2, katso tarkempi
kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
ohjaimen ajastin.

arvo

[32] [ As. Aille matala | Lahtd, jossa on Smart Logic -1dhto A, on
arvo matala.

[33] | As. B:lle matala | Lahto, jossa on Smart Logic -Iahto B, on
arvo matala.

[34] | As. Clle matala | Lahtd, jossa on Smart Logic -1ahté C, on
arvo matala.

[35] | As. D:lle matala | Lahto, jossa on Smart Logic -lahté D, on
arvo matala.

[36] | As. Ellle matala | Laht6, jossa on Smart Logic -1ahto E, on
arvo matala.

[37] | As. F:lle matala | Lahtd, jossa on Smart Logic -lahto F, on

matala.

[38]

As. A:lle korkea
arvo

Lahto, jossa on Smart Logic -lahto A, on
korkea.

[39]

As. B:lle korkea
arvo

Lahto, jossa on Smart Logic -lahto B, on
korkea.

[40]

As. C:lle korkea
arvo

Lahto, jossa on Smart Logic -ldht6é C, on
korkea.

[41]

As. D:lle korkea
arvo

Lahto, jossa on Smart Logic -lahté D, on
korkea.

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[20] [ Valitse ramppi | Talla valitaan ramppi 3 [42] | As. E:lle korkea | Lahtd, jossa on Smart Logic -lahto E, on
3 arvo korkea.
[21] | Valitse ramppi [ Talld valitaan ramppi 4 [43] | As. Fille korkea | Lahto, jossa on Smart Logic -lahto F, on
& arvo korkea.
[22] | Kay Tama antaa taajuusmuuttajalle kdynnistys- . .
Komennon. [60] | Nollaa laskuri A | Nollaa laskurin A arvoon 0.
[23] | Kdy vast.suunt. | Antaa taajuusmuuttajalle kdynnistys [61] | Nollaa laskuri B | Nollaa laskurin B arvoon 0.
kaanteinen -komennon. [70] [ Kéyn. ajastin 3 | Kdynnistaa ajastimen 3, katso tarkempi
[24] | Pysaytys Tama antaa taajuusmuuttajalle pysaytysko- kU\./a.us parémétr|sta parametri 13-20 SL-
mennon. ohjaimen ajastin.
1251 | Pikapysaytys Tama antaa taajuusmuuttajalle pikapysay- [71] | Kéyn. ajastin 4 | Kdynnistaa aJastlrnen 4, katso 'tarkempl
tyskomennon. kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
ohjaimen ajastin.
[26] [ Tasavirtapy- Tama antaa taajuusmuuttajalle tasavirtapy- = — e -
sytys séytyskomennon. [72] | Kéyn. ajastin 5 | Kdynnistaa ajastimen 5, katso tarkempi
kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
[27] | Rullaus Taajuusmuuttaja rullaa heti pysahdyksiin. ohjaimen ajastin.
Kaikki pysaytyskomennot, rullaus mukaan _ — R .
lukien, pysayttavit SLC-ohjaimen. [73] | Kéyn. ajastin 6 | Kdynnistad ajastimen 6, katso tarkempi
kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
[28] | Ladhdon lukitus | Rajoittaa taajuusmuuttajan lahtotaajuuden. ohjaimen ajastin.
[29] | Kéyn. ajastin 0 | Kdynnistda ajastimen O, katso tarkempi [74] | Kayn. ajastin 7 | Kaynnistaa ajastimen 7, katso tarkempi
kuvaus parametrista parametri 13-20 SL- kuvaus parametrista parametri 13-20 SL-
ohjaimen ajastin. ohjaimen ajastin.
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3.14 Parametrit: 14-** Erikoistoiminnot 14-01 Kytkentitaajuus

3.14.1 14-0* Vaihtos. kytk.

Valitse taajuusmuuttajan kytkentdtaajuus. Kytkentdtaajuuden
vaihtaminen pienentdd moottorin aiheuttamaa akustista melua.
Oletusarvo riippuu teholuokasta.

R e Optio: Toiminto:

Optio: Toiminto: 121 [12,0 kHz
Valitse kytkentdtapa: 60° AVM tai SFAVM. 1131 [ 14,0 kHz
HUOMAUTUS! (141 16,0 khz
Taajuusmuuttaja voi saataa kytkentatapaa 14-03 Ylimodulaatio
automaattisesti laukaisun valttamiseksi. . A
Optio: Toiminto:
[0] | Ei Poista lahtojannitteen ylimodulointi kaytosta
[0] |60 AVYM PR . . L ———
kdytossd | moottorin akselin momentin vérdhtelyn valtta-
[1] * [ SFAVM

miseksi valitsemalla [0] Ei kdytdssd. Tama toiminto

14-01 Kytkentataajuus saattaa olla hyddyllinen hiomakoneiden kaltaisissa

. . . e . sovelluksissa.
Valitse taajuusmuuttajan kytkentataajuus. Kytkentdtaajuuden

vaihtaminen pienenti4 moottorin aiheuttamaa akustista melua. [1]]| Kaytdssd | Ota ldhtjannitteen ylimodulointitoimintotoiminto
Oletusarvo riippuu teholuokasta. kayttoon valitsemalla [1] Kdytdssd. Tama on oikea
Optio: Toiminto: vaihtoehto, kun lahtéjénnitteen on oltava yli 95 %

syottojannitteesta (tyypillisesti ylisynkronisen
HUOMAUTUS!

kayton aikana). Lahtojannitettd suurennetaan
Taajuusmuuttajan lahtotaajuus ei saa ylimodulointiasteen mukaan.

koskaan olla suurempi kuin 10 % kytkenta- HUOMAUTUS

taajuudesta. Kun moottori on kdaynnissa,

kytkentitaajuutta sdddetdan parametrissa Ylimodulointi aiheuttaa momentin
parametri 14-01 Kytkentdtaajuus moottorin vérahtelyn lisdantymista harmonisten
kdyntiddnen minimoimiseksi. virtojen suurentuessa.

HUOMAUTUS Ohjaus flux-ohjausperiaatteella tuottaa enintaan

. tase s . . . 98 % tulovirrasta olevan ldhtovirran parametrin
Laukaisun valttamiseksi taajuusmuuttaja

voi saataa kytkentdtaajuutta automaat-
tisesti.

parametri 14-03 Ylimodulaatio asetuksesta
rilppumatta.

14-04 PWM satunnainen

Optio: Toiminto:

[0] |1,0kHz
[11 | 1,5 kHz [ Oletuskytkentataajuus teholuokkiin 355-1200 kW
[500-1600 hv], 690 V.

[0] * | Ei kdytossa | Ei muutosta moottorin akustisessa kytkentd-
aanessa.

[2] |2,0 kHz | Oletuskytkentétaajuus teholuokkiin 250-800 kW
[350-1075 hp], 400 V ja 37-315 kW [50-450 hp],
690 V.

[381 |25 kHz 14-06 Dead Time Compensation

[4] |3,0 kHz [ Oletuskytkentataajuus teholuokkiin 18.5-37 kW Optio: Toiminto:
[25-50 hv], 200 V ja 37-200 kW [50-300 hv], 400
V.

[11 | Kéytdssé | Vahennd moottorin akustinen melua
valitsemalla tdma.

[0] Ei kaytossa Ei kompensaatiota.

[1] * | Kéytossa Aktivoi pysaytysajan kompensaation.

[5] |3,5 kHz
[6] |4,0 kHz [ Oletuskytkentdtaajuus teholuokkiin 5.5-15 kW
[7.5-20 hv], 200 V ja 11-30 kW [15-40], 400 V.

[7]1 | 5,0 kHz | Oletuskytkentataajuus teholuokkiin 0.25-3.7 kW
[0.34-5 hv], 200 V ja 0.37-7.5 kW [0.5-10 hv], 400

V.
[8] |6,0 kHz
[9] |7,0 kHz
[10] | 8,0 kHz

[11]] 10,0 kHz
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3.14.2 14-1* Mains Failure

Verkkovian valvonnan ja kasittelyn parametrit. Verkkovian
sattuessa taajuusmuuttaja yrittad jatkaa hallitusti, kunnes
tasajdnnitevalipiirin teho loppuu.

14-10 Verkkovika

Vaihtoehdot [1] Ohj. hidastus, [2] Ohj. hidastus, lauk., [5] Kin. varm.,
lauk., [7] Kin. back-up, trip w recovery eivat ole aktiivisia, kun
vaihtoehto [2] Momentti on valittu kohdassa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila.

14-10 Verkkovika Optio: Toiminto:
Vaihtoehdot [1] Ohj. hidastus, [2] Ohj. hidastus, lauk., [5] Kin. varm., jatkuu, ohjattu ramppiajan lasku saattaa alentaa
lauk., [7] Kin. back-up, trip w recovery eivat ole aktiivisia, kun ldhtStaajuuden O kierrosta minuutissa (rom) -
vaihtoehto [2] Momentti on valittu kohdassa tasolle, ja kun verkkovirta palautuu, sovellus
parametri 1-00 Konfiguraatiotila. rampataan ylos nopeudesta O kierrosta
Optio: Toiminto: minuutissa (rpm) edelliseen ohjearvonopeuteen
tavallisen rampin noston avulla. Jos tasajannite-
HUOMAUTUS' valipiirin energia loppuu ennen kuin moottori
Parametria Parametri 14-10 Verkkovika ei on rampattu nollaan, moottori rullataan
voi muuttaa moottorin kdydessa. pysahdyksiin.
Rajoitus:
Parametria Parametri 14-10 Verkkovika kaytetaan Katso kohdan parametri 14-10 Verkkovika
tyypillisesti tilanteissa, joissa on hyvin lyhyita johdantoteksti.
verkkovirran hirigita (jannitteen alenemia). [2] [ Oh;j. Toiminnallisuus on sama kuin vaihtoehdolla [7]
100 % kuormalla paakondensaattorien hidastus, Ohjattu hidastus, mutta tassa vaihtoehdossa
tasajannitallaskee [yhyen jannitekatkoksen lauk. nollaus vaaditaan ennen kdynnistymista virran
aikana nopeasti. Suuremmilla taajuusmuuttajilla kytkemisen jélkeen.
kestaa vain muutamia sekunteja, etta tasavir-
tataso laskee noin tasolle 373 V DC ja IGBT:t [3] |Vapaa Sentrifugit voivat kdyda tunnin ilman syottoa.
katkaisevat ja menettavat moottorin ohjauksen. rullaus Naissa tilanteissa on mahdollista valita verkko-
Kun verkkovirta palautuu ja IGBT:t kdynnistyvét virran katkeamiselle rullaustoiminto yhdessa
uudelleen, taajuusmuuttaja ja jannitevektori verkkovirran palautuessa tehtavan pyorivaan
eivdt vastaa moottorin nopeutta/taajuutta ja moottoriin kytkeytymisen kanssa.
tuloksena on yleensa ylijannite tai ylivirta, joka [4] | Kineett. Kineettinen varmistus varmistaa, ett3 taajuus-
yleensa aiheuttaa laukaisun lukituksen. varmistus | muuttaja kéy niin kauan kuin jarjestelmassé on
Parametrin Parametri 14-10 Verkkovika voi moottorin ja kuoman inertiasta aiheutuvaa
ohjelmoida taman tilanteen valttamiseksi. energiaa. Tama tehdaan muuntamalla
Valitse toiminto, jonka mukaan taajuus- mekaaninen energia tasajannitevalipiiriin ja
muuttajan on toimittava, kun parametrin sdilyttamalld taajuusmuuttajan ja moottorin
parametri 14-11 Verkkojénnite verkkovian ohjaus. Tama voi jatkaa ohjattua toimintaa
sattuessa kynnysarvo saavutetaan. jarjestelmdn inertiasta riippuen. Puhaltimille se
on yleensd useita sekunteja; pumpuille enintddn
[0] |Ei Taajuusmuuttaja ei kompensoi verkkovirran 2 sekuntia; ja kompressoreille vain sekunnin
* toimintoa [ katkeamista. Tasajannitevalipiirin jannite laskee murto-osa. Monissa teollisuuden sovelluksissa
nopeasti ja moottorin ohjaus katkeaa millise- ohjattua toimintaa voidaan jatkaa useiden
kunneissa tai enintéan sekunneissa. Tasta sekuntien ajan, mikd usein riittad verkkovirran
aiheutuu laukaisun lukitus. palautumiseen.
[1] | Ohjattu Moottorin ohjaus jaa taajuusmuuttajalle ja
hidastus taajuusmuuttaja tekee ohjatun ramppiajan
laskun parametrin parametri 14-11 Verkkojdnnite
verkkovian sattuessa tasolta. Jos parametrin
parametri 2-10 Jarrun toiminto [2] AC-jarru -
asetus on [0] Ei kdytdssd, ramppi kayttaa
ylijanniteramppausta. Jos parametri 2-10 Jarrun
toiminto on [1] Vastusjarru, ramppi noudattaa
kohdan parametri 3-81 Pikapysdytyksen
ramppiaika asetusta. Tama valinta on
hyodyllinen pumppusovelluksissa, joissa inertia
on alhainen ja kitka on suuri. Kun verkkovirta
palautuy, laht6taajuus ramppaa moottorin ylos
ohjearvonopeuteen (jos verkkovirran katkos
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14-10 Verkkovika 14-10 Verkkovika

Vaihtoehdot [1] Ohj. hidastus, [2] Ohj. hidastus, lauk., [5] Kin. varm., Vaihtoehdot [1] Ohj. hidastus, [2] Ohj. hidastus, lauk., [5] Kin. varm.,
lauk., [7] Kin. back-up, trip w recovery eivét ole aktiivisia, kun lauk., [7] Kin. back-up, trip w recovery eivat ole aktiivisia, kun
vaihtoehto [2] Momentti on valittu kohdassa vaihtoehto [2] Momentti on valittu kohdassa
parametri 1-00 Konfiguraatiotila. parametri 1-00 Konfiguraatiotila.
Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
A B C DE A = kdaymaan mekaanisesti, kunnes nopeus
UocVI 40— — § on ohjearvonopeutta korkeampi ja
O
the <] kohdan 2 tilanne esiintyy. Taman
14-11*1.35 2 . "
n [RPMI] 1] ehdon odottamisen sijaan otetaan
Ref kayttoon kohta 3.
- [5] | Kin. varm., [Kineettisen varmistuksen laukaisun kanssa ja
lauk. ilman laukaisua vélinen ero on, etta
A [Normaali kaytts jalkimmainen hidastaa aina nopeuteen 0
B |Verkkovika kierrosta minuutissa (rpm) riippumatta siita,
C | Kineettinen varmistus palautuuko verkkovirta vai ei.
D |Verkkovirta palautuu Toiminto ei havaitse, palautuuko verkkovirta.
E [Normaali Kayttd: ramppaus Tama on rampin laskun aikaisen suhteellisen
- korkean tasajannitevalipiirin tason syy.
Kuva 3.59 Kineettinen varmistus e M ¢ o ° E
790V g
19
[aa]
o
Uc )
14-11%1.3!
Tasavirtataso vaihtoehdon [4] Kineett. varmistus  [RPM) s
aikana on yhta suuri kuin o
parametri 14-11 Verkkojénnite verkkovian
sattuessa * 1.35. 0 =
Jos verkkovirta ei palaudu, Upc sdilytetaan
mahdollisimman kauan ramppaamalla nopeutta A |Normaali kdyttd
alas kohti 0 kierrosta minuutissa (rpm). Lopulta B | Verkkovika
taajuusmuuttaja rullaa. C | Kineett. varmistus
Jos verkkovirta palautuu kineettisen varmis- D | Laukaisu

tuksen ollessa toiminnassa, Upc suurenee tasoa
parametri 14-11 Verkkojdnnite verkkovian Kuva 3.60 Kin. varm., lauk.
sattuessax1.35 korkeammaksi. Tama havaitaan
jollakin seuraavista tavoista:

[6] | Halytys
[7] | Kin. back- [ Kineettinen varmistus ja laukaisu yhdistaa

. Jos Upc > parametri 14-11 Verkko-

jénnite verkkovian sattuessax1.35x1.05.

. . up, trip w | kineettinen varmistus- ja kineettinen varmistus
. Jos nopeus on ohjearvoa korkeampi. . L o
o o ) recovery laukaisun kanssa -toimintojen ominaisuudet.

Tama on tarkeaa, jos verkkovirta o . . .
o Taman toiminnon avulla on mahdollista valita

palautuu aikaisempaa alemmalla . . . L . .
] o kineettinen varmistus tai kineettinen varmistus

tasolla, esimerkiksi . . .
i o ja laukaisu palautumisnopeuden perusteella,
parametri 14-11 Verkkojdnnite aa . .
) o maaritettavissa kohdassa parametri 14-15 Kin.
verkkovian sattuessax1.35x1,02. Tama ei . . .
o ] ) Back-up Trip Recovery Level. Jos verkkovirta ei
tayta kohdan 1 ehtoa ja taajuus- . .
R ] palaudu, taajuusmuuttaja ramppaa alas
muuttaja yrittdd alentaa virran Upc . . . .
) o nopeuteen 0 kierrosta minuutissa (rpm) ja

tasolle parametri 14-11 Verkkojéinnite . . . .
i laukaisee. Jos verkkovirta palautuu kineettisen
verkkovian sattuessax1.35 suuren- . .
T - varmistuksen aikana nopeuden ollessa
tamalla nopeutta. Tat ei voi tehda, silla . . . .
. . parametrin parametri 14-15 Kin. Back-up Trip
verkkovirtaa ei voi pienentaa. ..
Recovery Level arvoa suurempi, jatketaan

. Mekaanisesti kdydessa. Voimassa on normaalia toimintaa. TAma vastaa vaihtoehtoa
sama mekanismi kuin kohdassa 2, [4] Kineett. varmistus. Tasavirtataso vaihtoehdon
mutta inertia estdd nopeuden [7] Kin. back-up, trip w. recovery aikana on yhta
nousemisen ohjearvonopeutta suuri kuin parametri 14-11 Verkkojénnite
korkeammaksi. Tama saa moottorin verkkovian sattuessa x1.35
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14-10 Verkkovika

Vaihtoehdot [1] Ohj. hidastus, [2] Ohj. hidastus, lauk., [5] Kin. varm.,
lauk., [7] Kin. back-up, trip w recovery eivét ole aktiivisia, kun
vaihtoehto [2] Momentti on valittu kohdassa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila.

Optio: Toiminto:

14-10 Verkkovika

Vaihtoehdot [1] Ohj. hidastus, [2] Ohj. hidastus, lauk., [5] Kin. varm.,
lauk., [7] Kin. back-up, trip w recovery eivat ole aktiivisia, kun
vaihtoehto [2] Momentti on valittu kohdassa

parametri 1-00 Konfiguraatiotila.

Optio: Toiminto:

ABCDA E ©

UpVI———————+——1 N

(<)}

o]

Uy Q

14-11%1.35 o P
n [RPM]
Ref
14-15

t[S]

Normaali toiminta.
Verkkovika.
Kineett. varmistus.

Verkkovirta palautuu.

m|golNn| @ >

Normaali kdytto: ramppaus.

Kuva 3.61 Kinetic Back-Up, Trip with
Recovery jossa verkkovirta palautuu arvoa
Parametri 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
Level suurempana

Jos verkkovirta palautuu kineettisen varmis-
tuksen aikana nopeuden ollessa pienempi kuin
parametri 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level,
taajuusmuuttaja ramppaa alas nopeuteen 0
kierrosta minuutissa (rpm) rampin avulla ja
laukaisee sitten. Jos uusi ramppi on hitaampi
kuin jarjestelmén oma alas ramppaus, ramppaus
tehddan mekaanisesti ja Upc on normaalilla
tasolla (Upc, mx1.35).

ABCD E F
Uy VI |

UDC
14-11*1.35
n [RPM]
Ref|

130BC923.10

,,
%)

0

t[S]

Normaali toiminta.
Verkkovika.
Kineett. varmistus.

Verkkovirta palautuu.

m|O|N| x| >

Kineettinen varmistus, ramppaus
laukaisuun.

F | Laukaisu.

Kuva 3.62 Kinetic Back-Up, Trip with
Recovery, laukaisun hidas ramppi, jossa
verkkovirta palautuu parametria
Parametri 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
Level alempana, tassa kuvassa naytetaan
hidas ramppi

Jos ramppi on nopeampi kuin sovelluksen
rampin laskunopeus, ramppaus tuottaa virtaa.
Tasta aiheutuu korkeampi Upc, jota rajoitetaan
jarruhakkurilla/vastusjarrulla.

A B © D E F O

e I —+—c

Upc §

(o)}

O

[sa}

Unc R

1411413 S
1

n [RPM]

Ref

t[s]

A [Normaali toiminta.
B | Verkkovika.

C [ Kineett. varmistus.
D

E

F

Verkkovirta palautuu.

Kineettinen varmistus ramppaa laukaisuun.

Laukaisu.

Kuva 3.63 Kinetic Back-Up, Trip with
Recovery jossa verkkovirta palautuu
parametria Parametri 14-15 Kin. Back-up Trip
Recovery Level alempana, tassa kuvassa
ndytetddn nopea ramppi

14-11 Verkkojannite verkkovian sattuessa

Alue: Toiminto:
Size [180 - | Tama parametri ratkaisee, milla kynnysjannit-
related* | 600 V] | teelld kohdassa parametri 14-10 Verkkovika

valittu toiminto pitaa aktivoida. Valitse tunnis-
tustaso sy6ton laadun mukaan. Aseta 380 V
syotolla parametrin parametri 14-11 Verkko-
jdnnite verkkovian sattuessa arvoksi 342 V.
Tama tuottaa 462 V:n tasavirtatunnistustason
(parametri 14-11 Verkkojdnnite verkkovian
sattuessax1.35).
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14-11 Verkkojannite verkkovian sattuessa

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Muuntaminen mallista VLT 5000 malliin
FC 300.

Vaikka verkkojannitteen asetus
verkkovian yhteydessa onkin sama
malleissa VLT 5000 ja FC 300, tunnis-
tustasot ovat erilaiset. Tuota seuraavan
kaavan avulla sama tunnistustaso kuin
mallissa VLT 5000:

Parametri 14-11 Verkkojdnnite
verkkovian sattuessa (VLT 5000 -taso) =
arvo mallissa VLT 5000 * 1.35/sqrt(2).

Alue:

14-12 Toiminto kun verkko epatasap.

Kaytto verkon ollessa vakavasti epdtasapainossa lyhentaa taajuus-
muuttajan kayttdikda. Olosuhteet ovat ankarat, jos moottoria
kaytetdan jatkuvasti lahes nimelliskuormalla (esimerkiksi 1dhes
tdydelld nopeudella kdyva pumppu tai puhallin).

Optio: Toiminto:

[0] * Lauk. Laukaisee taajuus-
muuttajan.

[1] Varoitus Antaa varoituksen.

[2] Pois kaytosta Ei toimintaa.

14-14 Kin. Back-up Time-out

Alue: Toiminto:
60 s*| [0-60 | Tama parametri maarittaa kineettisen varmis-
s] tuksen aikakatkaisun flux-tilassa

pienjanniteverkoissa kaytettdessa. Jos syotto-
jannite ei ylitd maaritetyssa ajassa kohdassa
parametri 14-11 Verkkojdnnite verkkovian sattuessa
madritettyd arvoa +5 %, taajuusmuuttaja tekee
automaattisesti ohjattu ramppiajan lasku -
profiilin ennen pysahdysta.

3.14.3 14-2* Lauk. nollaus

Parametrit, joilla madritetddn automaattikuittauksen
kasittely, erikoislaukaisun kasittely ja ohjauskortin
automaattitestaus tai alustus.

14-20 Nollaustila

Optio: Toiminto:

Valitse kuittaustoiminto laukaisun
jalkeen. Taajuusmuuttajan voi
kaynnistaa uudelleen kuittauksen
jalkeen.

HUOMAUTUS!

Moottori saattaa kdaynnistya
ilman varoitusta. Jos maaritetty
automaattisten nollausten maara
saavutetaan 10 minuutissa, laite
siirtyy [0] Manuaalinen kuittaus -
tilaan. Manuaalisen kuittauksen
jalkeen parametrin

parametri 14-20 Nollaustila asetus
palaa alkuperdiseen valintaan.
Jos automaattikuittausten
maaraa ei saavuteta 10
minuutissa tai jos suoritetaan
manuaalinen kuittaus, sisdinen
automaattikuittausten laskuri
nollautuu.

HUOMAUTUS!

Automaattinen kuittaus kelpaa
myos Safe Torque Off -toiminnon
kuittaamiseen laiteohjelmistover-
siossa 4.3x tai aikaisemmassa.

[0] * | Manuaalinen Valitse [0] Manuaalinen suorittaaksesi

kuittaus uudelleenkdynnistyksen [RESET]-painik-

keella tai digitaalitulojen avulla.

14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level

Alue: Toiminto:

Size [0 - 60000.000 Tama parametri maarittaa

related* ReferenceFeed- kineettisen varmistuksen
backUnit] palautumistason. Yksikko

madritetaan kohdassa
parametri 0-02 Moottorin
nopeusyks..

14-16 Kin. Back-up Gain

[1] | Autom. kuittaus x 1 | Valitse [1]-[12] Autom. kuittaus x 1...x20
suorittaaksesi 1-20 automaattista
kuittausta laukaisun jalkeen.

[2 Autom. kuittaus x 2
[3] [Autom. kuittaus x 3
[4 Autom. kuittaus x 4
[5

Autom. kuittaus x 6

Autom. kuittaus x 7

1
1
]
1 | Autom. kuittaus x 5
]
1
]

Autom. kuittaus x 8

[9] | Autom. kuittaus x 9

Alue: Toiminto:

T - - - [10] | Autom. kuittaus x

100 %* | [0 - 500 %] | Syota kineettisen varmistuksen vahvis- 10

tusarvo prosentteina.

[11] | Autom. kuittaus x

15
[12] | Autom. kuittaus x

20
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14-20 Nollaustila 14-22 Toimintatila

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[13] [Jatk. autom. kuitt. [ Valitse tdma vaihtoehto, jos haluat, Jos testi epdonnistuu,
etta laukaisun jalkeen seuraa jatkuvasti LCP:n lukema: Control card 1/O failure.
kuittaus. Vaihda taajuusmuuttaja tai ohjauskortti.
[14] | Kuitt. verkkoj. kytk. Ohjauskortin punainen merkkivalo syttyy.

Testauspistokkeet (kytke seuraavat liittimet

14-21 Autom. uud.kdynn.aika toisiinsa): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 -

Alue: Toiminto: =
10 s*| [0-600 [Aseta aika laukaisusta automaattisen kuittaus- 7 =
~
s] toiminnon alkuun. TAmé& parametri on 2 g L\naede: g e (2;(3; FC 302 §
aktiivinen, kun parametrin Ololo [o]le](e)/e) §
parametri 14-20 Nollaustila asetuksena on [71] - L[] a
[13] Autom. kuittaus.
14-22 Toimintatila 12 BIBIPI27) (2320
1422 Toimintatla S| o] [
Optio: Toiminto: olfe] QLCD ol0
Talla parametrilla voit maarittdaa normaalin
toiminnan, suorittaa testeja tai alustaa kaikki
parametrit paitsi parametri 15-03 Kdynnis- 3042 ]50] 33154155
. - Seflers A FC301 &
tyksid, parametri 15-04 Ylilimpétilat ja O|O|O|D|O[O| FC 302
, L i OlOIOID|D|O!
parametri 15-05 Ylijdnnitteet. Tama toiminto T

on aktiivinen vain, kun taajuusmuuttajaan Kuva 3.64 Testauspistokkeet

kierratetaan tehoa.
Valitse [0] Normaali toiminta, jos haluat

ayttaa taajuusmuuttajaa normaalisti Valitse [2] Alustus, jos haluat palauttaa kaikki

moottorin kanssa valitussa sovelluksessa. . "
parametriarvot oletusasetuksiin, lukuun

Vali 1] Ohjauskorttitesti , jos hal .
alitse [1] Ohjauskorttitesti , jos haluat testata ottamatta parametreja;

analogiset ja digitaaliset tulot ja 1ahdot ja Parametri 15-03 Kaynnistyksid,

+10 V:n ohjausjannitteen. Tahan testiin G i T

tarvitaan testausliitin seka sisdisia kytkentoja e 15495 g T ST

T hjauskortti i: ] a
estaa ohjauskortti seuraavasti resetoidaan uudelleenkdynnistyksen
1. Valitse [1] Ohjauskorttitesti. seuraavan kaynnistyksen yhteydessa.
5. Katkaise verkkojannite ja odota Parametri 14-22 Toimintatila palaa myds

ettd naytdn merkkivalo sammuu oletusasetukseen Normaali toiminta [0].

3. Aseta kytkimet 5201 (A53) ja 5202 [0] | Normaali

(A54) asentoon ON/I. * | toiminta

X [1] | Ohjauskort- Muista asettaa katkaisimet S201 (A53) ja
4. Kytke testauspistoke (katso . .
titesti S202 (A54) parametrin kuvauksen
Kuva 3.64). . . L
madritysten mukaan suorittaessasi ohjaus-

5. Kytke verkkojannite. kortin testausta. Muussa tapauksessa testi
6.  Suorita testit. epaonnistuu.
7. Tulokset nikyvit LCP:ssa ja taajuus- [2] | Alustus

muuttaja siirtyy jatkuvaan piiriin. [3] [ Uud.kdyn.tila
8. Parametri 14-22 Toimintatila asettuu 14-24 Laukaisun viive virtarajalla

automaattisesti normaaliin

Alue: Toiminto:

toimintaan. Kaynnista normaali

toiminta ohjauskorttitestin jalkeen 60 s*| [0- [Syota virtarajan laukaisuviive sekunteina. Kun

suorittamalla tehojakso. 60 s] [ lahtovirta saavuttaa virtarajan

(parametri 4-18 Virtaraja), laukaistaan varoitus.
Jos testi onnistuu

LCP:n lukema: Control card OK.
Katkaise verkkojannite ja irrota testaus-

Taajuusmuuttaja laukaisee, kun virran rajan
varoitus on ollut jatkuvasti aktiivinen tassa

parametrissa maaritetyn ajan. Voit kayttaa
pistoke. Ohjauskortin vihrea merkkivalo

syttyy.

jatkuvasti virran rajalla ilman laukaisua asettamalla
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14-24 Laukaisun viive virtarajalla

Alue: Toiminto:

parametrin arvoksi 60 s. Taajuusmuuttajan
terminen valvonta pysyy aktiivisena.

14-25 Laukaisun viive momenttirajalla

Alue: Toiminto:
60 s*| [0 -

60 s] lahtomomentti saavuttaa momenttirajat

Syota momenttirajan laukaisuviive sekunteina. Kun

(parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja ja
parametri 4-17 Generatiivinen momenttiraja),
laukaistaan varoitus. Taajuusmuuttaja laukaisee,
kun momenttirajan varoitus on ollut jatkuvasti
aktiivinen tassa parametrissa madritetyn ajan.
Poista laukaisuviive kdytosta asettamalla
parametrin arvoksi 60 s. Taajuusmuuttajan
terminen valvonta pysyy aktiivisena.

14-26 Lauk.viive vaihtos. vian esiintyessa

Alue: Toiminto:
Size [0 - 35 | Kun taajuusmuuttaja havaitsee ylijan-
related* s] nitteen asetettuna aikana, laukaisu seuraa

asetetun ajan kuluttua.
Jos arvo 0, suojaustila ei ole aktiivinen

HUOMAUTUS!

Poista suojaustila kdytosta nostoso-
velluksissa.

14-28 Tuotantoasetukset

Alue: Toiminto:
0z [Ei toimint.]
1 [Huoltonollaus]
[2] Aseta tuotantotila
Alue: Toiminto:
0*

[-2147483647 - 2147483647 ] | Ainoastaan sisdiseen kayttoon.

3.14.4 14-3* Virtarajasaadin

Taajuusmuuttajassa on sisdinen virtarajan ohjain, joka
aktivoituu, kun moottoriin tuleva virta ja siten myds
momentti on suurempi kuin momenttirajat, jotka on
asetettu kohdissa parametri 4-16 Moottoritilan momenttiraja
ja parametri 4-17 Generatiivinen momenttiraja.

Kun virran raja saavutetaan moottorin toiminnan aikana
regeneratiivisen toiminnan aikana, taajuusmuuttaja yrittda
alentaa momenttia asetettujen momenttirajojen alapuolelle
mahdollisimman nopeasti menettamattda moottorin
ohjausta.

Kun virran ohjaus on aktiivinen, taajuusmuuttajan voi
pysdyttda ainoastaan asettamalla digitaalituloksi [2] Rullaus,
kddnt. tai [3] Rull. ja noll, kddnt. Mikdan liittimien 18-33

signaaleista ei ole aktiivinen ennen kuin taajuusmuuttaja ei
enaa ole virran rajan lahella.

Kayttamalld digitaalitulon asetusta [2] Rullaus, kddint. tai [3]
Rull. ja noll,, kddnt., moottori ei kdyta rampin laskuaikaa,
koska taajuusmuuttaja rullaa pysahdyksiin. Jos pikapysdytys
on tarpeen, kdytd mekaanisen jarrun ohjaus -toimintoa
yhdessa ulkoisen sovellukseen liitetyn mekaanisen jarrun
kanssa.

14-30 Virtarajan valv., suhteellinen vahv.

Alue: Toiminto:

100 %*

[0 - 500 %] | Aseta suhteellisen vahvistuksen arvo
virtarajan valvontaa varten. Suuremman
arvon valitseminen saa ohjaimen
reagoimaan nopeammin. Liian suuri asetus
tekee ohjaimesta epavakaan.

14-31 Virtaraj. valv,, integr.aika

Alue: Toiminto:

Size related* [ [0.002 - 2 s] [ Ohjaa virtarajan valvonnan integroin-
tiaikaa. Kun valitaan pienempi arvo,
reagointi on nopeampaa. Liian pieni

asetus tekee ohjaimesta epavakaan.

14-32 Virtaraj. valv., suodatusaika

Alue: Toiminto:
Size [1- Asettaa virtarajan valvonnan alipaastosuo-
related* 100 ms] | dattimen.

Sen avulla on mahdollista reagoida
huippuarvoihin tai keskimaaraisiin arvoihin.
Kun valitaan keskimaardiset arvot, on
joskus mahdollista kayttda suurempaa
lahtovirtaa ja sen sijaan laukaista laitteen
virtarajalla. Ohjaus kuitenkin reagoi
hitaammin, silla se ei reagoi valittémiin
arvoihin.

14-35 Sakkaussuojaus

Optio: Toiminto:
Parametri 14-35 Sakkaussuojaus on aktiivinen
ainoastaan flux-tilassa.
[0] | Pois Poistaa sakkaussuojauksen kdytosta kentan
kaytosta heikentymisen flux-tilassa ja saattaa aiheuttaa

moottorin haviamisen.

[1] * [ Kaytossa Ottaa sakkaussuojauksen kayttoon kentan

heikentymisen flux-tilassa.

14-36 Field-weakening Function
Valitse kentén heikentyminen -toiminnon tila flux-tilassa.

Alue: Toiminto:

0 | [Auto] [Tassa tilassa taajuusmuuttaja laskee optimaalisen
momenttilahdon.
Mitattu tasajannitevalipiirin jannite maarittaa
moottorin vaiheesta vaiheeseen -jannitteen.
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14-36 Field-weakening Function

Valitse kentén heikentyminen -toiminnon tila flux-tilassa.

Alue: Toiminto:
Magnetoinnin ohjearvo perustuu todelliseen jannit-
teeseen ja kdyttaa moottorin mallin tietoja.

1 [1/x] | Taajuusmuuttaja redusoi momenttilahtoa.

Taajuusmuuttaja asettaa magnetoinnin ohjearvon
kddntden suhteessa nopeuteen kayttden staattista
kayraa, joka ndyttda tasajannitevdlipiirin ja nopeuden
vélisen suhteen.

14-37 Fieldweakening Speed

Alue: Toiminto:

related® A Tama parametri on kiytettévissa
ainoastaan mallissa FC 302.

SyOtd parametrin

parametri 14-36 Field-weakening
Function vaihtoehdon [7] [1/x] kadynnis-
tysnopeus.

3.14.5 14-4* Energian optimointi

N&illa parametreilla voidaan sdatda energian optimoin-
titasoa sekd muuttuvan momentin (VT) ettd automaattisen
energian optimoinnin (AEO) tiloissa kohdassa

parametri 1-03 Momentin ominaiskdyrd.

14-40 VT-taso

Alue: Toiminto:
EXA NSRRI HUOMAUTUS!
* 90 %]

Tata parametria ei voi muokata moottorin
kaydessa.

HUOMAUTUS!

Tama parametri ei ole kaytettavissa, kun
parametrin parametri 1-10 Moott. rakenne
asetuksena on [1] PM, ei avonapa SPM.

Sy6ta moottorin magnetoinnin minimitaso
hitaalla nopeudella. Pienen arvon valinta
pienentdd moottorin energiahaviotd, mutta voi
my0s heikentdd kuormituskapasiteettia.

14-41 AEO:n minimimagnetointi

Alue: Toiminto:
Size EVEHUOMAUTUS!
related* 200 %]

Tama parametri ei ole kaytettavissa,
kun parametrin parametri 1-10 Moott.
rakenne asetuksena on [1] PM, ei
avonapa SPM.

14-41 AEO:n minimimagnetointi

Alue: Toiminto:

limoita AEO:n pienin sallittu magnetointi.
Pienen arvon valinta pienentdaa moottorin
energiahdviotd, mutta voi myos heikentaa
akillisten kuormitusmuutosten kestoa.

14-42 AEO:n minimitaajuus

Alue: Toiminto:

Size LEEMHUOMAUTUS!

et | L Tama parametri ei ole kaytettavissa,
kun parametrin
parametri 1-10 Moott. rakenne
asetuksena on [1] PM, ei avonapa
SPM.
Sy6ta pienin taajuus, jossa automaattisen
energian optimoinnin (AEO) on oltava
aktiivinen.

14-43 Moott. cos-fi

Alue: Toiminto:

Size [0.40 - cos fi -asetuspiste asetetaan automaat-

related* 0.951] tisesti AEO-suorituskyvyn

optimoimiseksi. Yleensa tata parametria
ei pidd muuttaa. Joissakin tilanteissa
saattaa kuitenkin olla tarpeen hienovi-
rittaa syottamalla uusi arvo.

3.14.6 14-5* Ymparisto

HUOMAUTUS!

Tee tehojakso aina parametriryhmdn 14-5* Ympdrist6é
parametrien muuttamisen jalkeen.

Nama parametrit auttavat taajuusmuuttajaa toimimaan
erityisymparistdolosuhteissa.

14-51 DC-valipiirin kompensointi

Optio: Toiminto:

Taajuusmuuttajan tasajannitevalipiirin
tasasuunnattu AC-DC-jannite liittyy jannitteen
vaihteluihin. Naiden vaihteluiden suuruusluokka
voi suurentua kuorman kasvaessa. Nama vaihtelut
ovat ei-toivottuja, silla ne saattavat aiheuttaa
virran ja momentin vardhtelya. Naiden jannite-
vaihteluiden tasajannitevalipiirissa véhentamiseen
kdytetddn kompensaatiomenetelmaa. Yleisesti
ottaen tasajannitevalipiirin kompensointia
suositellaan useimpiin sovelluksiin, mutta ole
varovainen kentan heikentymisessa kdytettaessa,
silla se voi aiheuttaa nopeusvaihteluja moottorin
akselille. Poista kentdn heikentymisessa tasajanni-
tevalipiirin kompensointi kaytosta.
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14-51 DC-valipiirin kompensointi

14-55 Lahtosuodatin

14-53 Puhallinnaytto

Optio: Toiminto: Optio: Toiminto:
[0] | Ei Poistaa DC-vélipiirin kompensoinnin kaytdsta. HUOMAUTUS!
kaytdssa Tata parametria ei voi muokata moottorin
[1]| Kéytossa | Ottaa DC-valipiirin kompensoinnin kayttoon. kaydessa.
14-52 Puhalt. ohj. HUOMAUTUS
Valitse padapuhaltimen miniminopeus. X - ) )
. o Nollaa taajuusmuuttaja valinnan [2]
Optio: Toiminto: Siniaaltos. kytketty jalkeen.
[0] * | Autom Valitse [0] Autom, jos haluat kayttaa puhallinta
ainoastaan, kun taajuusmuuttajan sisdinen
lampétila on noin 35-55 °C. AH UOMIO
Alle 35 °C:n lampdtilassa puhallin kdy hitaalla TAAJUUSMUUTTAJAN YLIKUUME-
nopeudella ja taydelld nopeudella noin 55 °C:n NEMINEN
lampatilassa. "
ampotiassa Aseta parametrin
[11 [K&y 50% | Puhallin kdy aina vahintaan 50 %:n nopeudella. parametri 14-55 Ldhtosuodatin asetukseksi
Puhallin kdy 50 %:n nopeudella alle 35 °C:n aina [2] Siniaaltos. kytketty, kun siniaalto-
lampétilassa ja tdydelld nopeudella noin 55 °C:n suodatin on kaytdssa. Jos ndin ei tehda,
lampétilassa. taajuusmuuttaja saattaa ylikuumentua,
[2] [K&y 75% | Puhallin kdy aina vahintaan 75 %:n nopeudella. n’_"ka V.OI_ alhelfttaa. loukkaantumisen tai
Puhallin kdy 75 %:n nopeudella alle 35 °C:n aineellisia vahinkoja.
lampotilassa ja taydelld nopeudella noin 55 °C:n
lsmpétilassa. Valitse liitetyn lahtdsuodattimen tyyppi.
[31 |Kay 100% [Puhallin kéy aina 100 %:n nopeudella. [0] | Ei Tama on oletusasetus ja sitd on kéytettava aina
A R T [T * | suodatinta | dU/dt-suodattimien tai suuritaajuuksisen yleisen
[4] utom. ama vaihtoehtoon sama kuin [0] Autom, mutta moodin (HF-CM) suodattimien kanssa.
(alh. siind on erityisehtoja noin 0 °C:n ja sita
lampét. alemmissa lampétiloissa. Vaihtoehdossa [0] [1] | Siniaalto- Tama vaihtoehto on ainoastaan taaksepdin
alue) Autom on riski puhaltimen kdynnistymisest suodatin yhteensopivuutta varten. Se mahdollistaa
noin 0 °C:n limpétilassa, kun taajuusmuuttaja toiminnan flux-ohjausperiaatteen avulla, kun
havaitsee anturivian ja siten suojaa taajuus- parametri 14-56 Kapasitiivinen ldhtosuodatin ja
muuttajaa ja raportoi samalla varoituksen 66, parametri 14-57 Induktanssildhtésuodatin on
Alhainen lémp. Vaihtoehtoa [4] Autom. (alh. ohjelmoitu ldhtésuodattimen kapasitanssilla ja
lémpét.alue.) voi kaytta3 erittdin kylmissa induktanssilla. Se ei rajoita kytkentdtaajuuden
ympéristoissé ja se estad taman lisajaahdy- aluetta.
tyksen haittapuolet ja vélttaa varoituksen 66, [2] [ Siniaaltos. |Tama parametri asettaa kytkentitaajuudelle
Alhainen lamp. kytketty pienimman sallitun rajan ja varmistaa, etta

suodatin toimii kytkentdtaajuuksien turvallisella
alueella. Kaytto kaikkien ohjausperiaatteiden

Optio: Toiminto: kanssa on mahdollista. Ohjelmoi flux-ohjausperi-
Valitse taajuusmuuttajan toimenpide, jos aatteessa parametri 14-56 Kapasitiivinen
havaitaan puhallinvika. Idhtésuodatin ja parametri 14-57 Induktanssilcih-

tésuodatin (ndilla parametreilla ei ole vaikutusta

[0] | Pois kaytosta . . o

T VVC*- ja U/f-tilassa). Modulointikuvioksi

* t
] aroftus asetetaan SFAVM, joka tuottaa suodattimeen
[2] | Laukaisu . .
matalimman akustisen melun.
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14-56 Kapasitiivinen ldhtésuodatin

LC-suodattimen kompensaatiotoiminto edellyttda vaihekohtaisen
tahtikytketyn suodattimen kapasitanssin (3 kertaa kahden
vaiheen valinen kapasitanssi, kun kapasitanssi on kolmiokytketty.

Alue: Toiminto:

Size related* | [0.1 - 6500 | Aseta lahtosuodattimen kapasitanssi.

uF] Arvo on suodattimen tarrassa.

HUOMAUTUS!

Flux-tilan

(parametri 1-01 Moottorin
ohjausperiaate) oikea kompen-
saatio edellyttaa taman.

14-57 Induktanssilahtosuodatin

Alue: Toiminto:
Size [0.001 - Aseta lahtosuodattimen induktanssi.
related* 65 mH] Arvo on suodattimen tarrassa.

HUOMAUTUS!

Flux-ohjausperiaatteen
(parametri 1-01 Moottorin ohjaus-
periaate) oikea kompensaatio
edellyttaa taman.

14-59 Todellinen vaihtos.yks. maara

Alue: Toiminto:

Size related*

[1-1] |Aseta tehoyksikdiden todellinen maara.

3.14.7 14-7* Yhteensopivuus

Parametrit mallien VLT 3000 VLT 5000 yhteensopivuudelle
mallin FC 300 kanssa.

14-72 VLT:n halytyssana

Optio: Toiminto:
[0] | O - 4294967295 | Mallia VLT 5000 vastaavan vikakoodin
lukema.

14-73 VLT:n varoitussana

Optio: Toiminto:
[0] | O - 4294967295 | Mallia VLT 5000 vastaavan varoitussanan
lukema.

14-74 VLT:n ulk. tilasana
Alue: Toiminto:

0*| [0 - 4294967295 ]| Mallia VLT 5000 vastaavan ulkoisen
tilasanan lukema.

3.14.8 14-8* Optiot

14-80 Optiona ulkoinen 24 V DC

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri vaihtaa toimintoa ainoastaan
tehojakson yhteydessa.

[0] |Ei Kayta taajuusmuuttajan 24 V:n tasavirtaldhdetta

valitsemalla [0] Ei.

[1] * | Kylla | Valitse [1] Kylld, jos option teholdhteena kadytetaan
ulkoista 24 V:n tasavirtalahdetta. Tulot/lahdot on
erotettu taajuusmuuttajasta galvaanisesti ulkoisesta
syotosta kaytettdessa.

14-88 Option Data Storage
Alue:
0

Toiminto:

*

[0 - 65535 ] [ Tama parametri tallentaa tietoja optiosta
tehojakson aikana.

14-89 Option Detection

Valitsee taajuusmuuttajan kayttdytymisen, kun optiokokoon-
panossa havaitaan muutos.

Optio: Toiminto:

[0] * | Protect Option
Config.

Lukitsee virta-asetukset ja estaa ei-
toivotut ominaisuuksien muutokset, kun
optioita puuttuu tai optiot ovat viallisia.

[1] | Enable Option
Change

Muuttaa taajuusmuuttajan asetuksia ja
tata kdytetddn muutettaessa jarjestelman
konfigurointia. Tama parametri palaa
option muutoksen jdlkeen asetukseen [0]
Protect Option Config.

14-90 Vikataso

Kayta tata parametria vikatasojen muokkaamiseen.

Optio: Toiminto:

[0] | Ei kayt.

Kayta asetusta [0] Ei kdyt. varovasti, silld se
ohittaa kaikki valitusta lahteesta peraisin
olevat varoitukset ja halytykset.

[1] | Varoitus

[2] | Laukaisu Vikatason muuttaminen oletusasetuksesta [3]
Laukaisun lukitus asetukseksi [2] Laukaisu
aiheuttaa halytyksen automaattisen
nollauksen. Ylivirtaa koskevissa halytyksissa
taajuusmuuttajassa on laitesuojaus, joka
tuottaa 3 minuutin palautumisen 2
perdkkdisen ylivirtatapahtuman jalkeen. Tata

laitesuojausta ei voi ohittaa.

[3]1 | Laukaisun
lukitus

[4

Laukaisu, viiv. | Tama vaihtoehto lisaa automaattisten

kuittaus kuittausten valiin viipeen, muuten se on sama

kuin vaihtoehto [2] Laukaisu. Viive estaa
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14-90 Vikataso

Kayta tata parametria vikatasojen muokkaamiseen.

Optio: Toiminto:

tilanteen, jossa nollausta yritetaan ylivirtatilan-
teessa toistuvasti. Taajuusmuuttajan
laitteistosuojaus pakottaa 3 minuutin

toipumisajan 2 perakkaisen ylivirran jalkeen
(lyhyessa ajassa tapahtuneen).

Vika Halytys Ei kayt. Varoitus Laukaisu Laukaisun
lukitus
10 V alhainen 1 X D - -
24 V alhainen 47 X - - D
1,8 V pieni tulo 48 X - - D
Janniteraja 64 X D - -
Maavika rampin aikana 14 - - D X
Maavika 2 jatk. toiminnan aikana 45 - - D X
Momenttiraja 12 X D - -
Ylivirta 13 - - X D
Oikosulku 16 - - X D
Jaahdytysrivan lampdtila 29 - - X D
Jaahdytysrivan anturi 39 - - X D
Ohjauskortin lampétila 65 - - X D
Tehokortin lampdtila 69 - 2) X D
Jaghdytysrivan lampétila® 244 - - X D
Jaahdytysrivan anturi” 245 - - X D
Tehokortin lampétila” 247 - - - -
Moottorin vaihe puuttuu 30-32 - - X D
Lukittu roottori 99 - - X D

Taulukko 3.27 Toiminnan valinta valitun halytyksen tullessa nayttoon

D tarkoittaa oletusasetusta.

X tarkoittaa mahdollista vaihtoehtoa.

1) Ainoastaan suuritehoiset taajuusmuuttajat.

2) Pienissd ja keskitehoisissa taajuusmuuttajissa hdlytys 69, Tehok. ylilimpd on ainoastaan varoitus.
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3.15 Parametrit: 15-** Taaj.muut. tiedot

3.15.1 15-0* Kayttotieto

15-00 Kayttotunnit

Alue: Toiminto:
0 h*| [0 - 2147483647 h] | Tarkista, kuinka monta tuntia taajuus-

muuttajaa on kaytetty. Arvo tallentuu,

kun taajuusmuuttaja sammutetaan.

15-01 Kayntitunnit

Alue: Toiminto:
0 h*| [0 - 2147483647 | Nayta, miten monta tuntia moottori on
h] kaynyt. Nollaa laskuri parametrissa

parametri 15-07 Nollaa kéyntituntilaskuri.
Arvo tallentuu, kun taajuusmuuttaja
sammutetaan.

15-02 Kilowattituntilaskuri

Alue: Toiminto:

0 kWh*

[0 - 2147483647 | Tallenna moottorin tehonkulutus
kWh] yhden tunnin keskimaardisena
arvona. Nollaa laskuri parametrissa
parametri 15-06 Nollaa kilowattitunti-

laskuri.

15-03 Kaynnistyksia

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 2147483647 ] | Naytd, miten monta kertaa taajuus-
muuttaja on kdynnistetty.

15-07 Nollaa kayntituntilaskuri

Optio: Toiminto:

Valitse [0] Ald nollaa, jos kdyntituntilaskuria ei
haluta nollata.

3.15.2 15-1* Datalokin asetukset

Datalokin avulla voidaan tallentaa lokiin jatkuvasti enintdan
4 dataldhdetta (parametri 15-10 Lokildhde) eri nopeuksilla
(parametri 15-11 Lokivdli). Laukaisutapahtumaa

(parametri 15-12 Laukaisutapaht.) ja ikkunaa

(parametri 15-14 Otoksia. ennen liipaisua) kdytetdan lokikir-
jauksen kdynnistamiseen ja pysdyttamiseen ehdollisesti.

15-10 Lokilahde

Optio: Toiminto:

Valitse, mitka
muuttujat tallen-
netaan lokiin.

[0] * | Ei mitaan

[15] Readout: actual setup
[1472] [ VLT:n hélytyssana
[1473] | VLT:n varoitussana
[1474] [ VLT:n ulk. tilasana
[1600] | Ohjaussana

[1601] [ Ohjearvo [yks]
[1602] | Ohjearvo %
[1603] | tilasana

[1606] | Actual Position
[1610] | Teho [kW]

15-04 Ylilampdtilat
Alue:
0*| [0 - 65535 ] [ Nayta esiintyneiden laitteen lampdtilavikojen

Toiminto:

maara.

[1611] | Teho [hv]

[1612] [ Moottorin jannite
[1613] [ Taajuus

[1614] | Moottorin virta
[1616] [ Momentti [Nm]

15-05 Ylijannitteet

Alue: Toiminto:

0*| [0-65535] [ Nayta taajuusmuuttajassa esiintyneiden ylijan-
nitteiden maara.

15-06 Nollaa kilowattituntilaskuri

Optio: Toiminto:

[1617] [ Nopeus [RPM]

[1618] | Moottorin terminen

[1620] | Moott. kulma

[1621] | Torque [%] High Res.
[1622] | Momentti [%]

[1624] | Calibrated Stator Resistance
[1625] [ Momentti [Nm] suuri
[1630] | DC-valipiirin jannite

[0] * [ Al& nollaa Kilowattituntilaskurin nollausta ei tarvita.

[1]1 | Nollaa laskuri [ Nollaa kWh-laskuri painamalla [OK] (katso
parametri 15-02 Kilowattituntilaskuri).

15-07 Nollaa kayntituntilaskuri

Optio: Toiminto:

[0] * | Al4 nollaa

[11 | Nollaa Nollaa kayttotuntilaskuri arvoon 0, valitse [1]
laskuri Nollaa laskuri ja paina [OK] (katso

parametri 15-01 Kdyntitunnit). Tatd parametria ei
voi valita RS485-sarjaliikenneportin kautta.

[1632] | Jarruenergia /s

[1633] | Jarruenergia /2 min

[1634] | Jadhdytysrivan lampot.

[1635] | Vaihtosuuntaajan terminen
[1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM]
[1650] | Ulkoinen ohjearvo

[1651] | Pulssiohjearvo

[1652] | Tak.kytk. [yks]

[1657] | Feedback [RPM]

[1660] | Digitaalinen tulo

[1662] | Analoginen tulo 53
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15-10 Lokildhde

‘ i

15-12 Laukaisutapaht.

Valitse laukaisutapahtuma. Laukaisutapahtuman yhteydessa
kaytetaan ikkunaa lokin lukitsemiseen. Lokitiedosto sdilyttaa
madratyn prosentin ndytteistd ennen laukaisutapahtumaa
(parametri 15-14 Otoksia. ennen liipaisua).

Optio: Toiminto: Valitse laukaisutapahtuma. Laukaisutapahtuman yhteydessa
[1664] | Analoginen tulo 54 kaytetaan ikkunaa lokin lukitsemiseen. Lokitiedosto sailyttaa
[1665] | Analoginen lihto 42 [mA] madrdtyn prosentin ndytteistd ennen laukaisutapahtumaa
[1666] | Digitaalinen 13hto [bin] (parametri 15-14 Otoksia. ennen liipaisua).
[1675] | Analog. tulo X30/11 Optio: Toiminto:
[1676] | Analog. tulo X30/12 [20] Halytys (laukaisu)
[1677] | Analoginen Idht6 X30/8 [mA] [21] Halytys (lauk. luk.)
[1689] | Configurable Alarm/Warning Word [22] Vertain 0
[1690] | Halytyssana [23] Vertain 1
[1692] | Varoitussana [24] Vertain 2
[1694] | Ulk. tilasana [25] Vertain 3
[1843] [ Analog Out X49/7 [26] Logiikkasaanto 0
[1844] | Analog Out X49/9 [27] Logiikkasaanto 1
[1845] [ Analog Out X49/11 [28] Logiikkasaanto 2
[1860] | Digital Input 2 [29] Logiikkasaanto 3
[3110] | Ohitustilasana [33] Digit. tulo DI18
[3466] [ SPI Error Counter [34] Digit. tulo DI19
[3470] | MCO-halytyssana 1 [35] Digit. tulo DI27
[3471] | MCO-hélytyssana 2 [36] Digit. tulo DI29
[37] Digit. tulo DI32
3
[38] Digit. tulo DI33
Matriisi [4] [50] Vertain 4
Alue: Toiminto: [51] Vertain 5
Size related* | [0.000 - 0.000 ] [ Syéta millisekunteina lokiin [60] Logiikkasaanto 4
tallennettavien muuttujien [61] Logiikkasaanto 5
ndytteenottojen vali.

[0] * | Loki aina Valitse [0] Loki aina, jos haluat kayttaa lokia

jatkuvasti.

[1]1 | Kertalog. Valitse [1] Kertalog. liipaisusta lokin kayton

liipaisusta aloittamiseksi ja lopettamiseksi ehdollisesti
Optio: Toiminto: parametrien parametri 15-12 Laukaisutapaht.
[o] * Vaarin ja parametri 15-14 Otoksia. ennen liipaisua
[1] Totta avulla.
[2] Kay
G Aueela
141 Ohjearvossa Alue: Toiminto:
[5] Momenttiraja 50%| [0 - 100 ]| Syotd, miten suuri prosenttiosuus kaikista
[6] Virtaraja ndytteista ennen laukaisutapahtumaa on
171 Poissa virta-alueelta sailytettava lokissa. Katso myos
I8l Alle min.virran parametri 15-12 Laukaisutapaht. ja
[9] Yli maks. virran parametri 15-13 Lokitila.
[10] Ei nopeusalueella
[11] Alle min. nopeuden
[12] Yli maks.nopeuden
[13] Ei tak.kytk.alueella
[14] Alle tak.kytk. alar.
[15] Yli tak.kytk. ylar.
[16] Lampdovaroitus
[17] Syottoj. ei alueella
[18] Suunnanvaihto
[19] Varoitus
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3.15.3 15-2* Historialoki

Ndyttaa enintddn 50 lokiin tallennettua datakohdetta
taman parametriryhmdn ryhmdparametrien avulla. Tietoja
tallennetaan lokiin aina tapahtuman yhteydessa (ei pida
sekoittaa SLC-tapahtumiin). Tassa yhteydessa tapahtuma
tarkoittaa muutosta jollakin seuraavista alueista:

. Digitaalitulot.

. Digitaalilahdot.

. Varoitussana.

. Vikakoodi.

. Tilasana.

. Ohjaussana.

. Laajennettu tilasana.

Tapahtumat tallennetaan lokiin varustettuina arvolla ja
millisekunteina ilmaistulla aikaleimalla. Kahden tapahtuman
valinen aika riippuu siitd, miten usein tapahtumia sattuu
(enintdan kerran jokaisella skannauskerralla). Tietojen
tallennus lokiin on jatkuvaa, mutta halytystilanteessa loki
tallennetaan ja arvoja voi tarkastella naytolla. Tama on
hyodyllinen ominaisuus esimerkiksi huollettaessa laitetta
laukaisun jalkeen. Voit lukea tdman parametrin sisaltaman
historialokin sarjaliikenneportin tai ndyton kautta.

15-20 Historialoki: Tapahtuma

Matriisi [50]

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 255 ]| Valitse lokiin kirjattujen tapahtumien tapahtuma-
tyyppi.

Matriisi [50]

Alue: Toiminto:

0*| [0- Katso lokiin kirjatun tapahtuman arvo.

2147483647 ] Tulkitse tapahtumien arvoja taman

seuraavan kohdan mukaan Taulukko 3.28:

Digitaalitulo Desimaaliarvo. Katso par.
parametri 16-60 Digitaaline
n tulo kuvaus toiminnasta
binaariarvoon siirtymisen

jalkeen.

Digitaalilahto [Desimaaliarvo. Katso

(ei tarkkailua parametrista

tassa ohjelma- |parametri 16-66 Digitaaline
versiossa) n ldhté [bin] kuvaus
toiminnasta binaariarvoon

siirtymisen jalkeen.

Varoitussana Desimaaliarvo. Katso
kuvaus kohdasta
parametri 16-92 Varoitussan

a.

15-21 Historialoki: Arvo

Matriisi [50]
Toiminto:
Vikakoodi

Alue:

Desimaaliarvo. Katso
kuvaus kohdasta
parametri 16-90 Hdlytyssan
a.

Tilasana Desimaaliarvo. Katso
parametrista

parametri 16-03 tilasana
kuvaus toiminnasta
bindariarvoon siirtymisen

jalkeen.

Ohjaussana Desimaaliarvo. Katso
kuvaus kohdasta
parametri 16-00 Ohjaussan

a.

Laajennettu Desimaaliarvo. Katso
kuvaus kohdasta
parametri 16-94 Ulk.

tilasana.

tilasana

Taulukko 3.28 Kirjatut tapahtumat

15-22 Historialoki: Aika

Matriisi [50]
Alue: Toiminto:
0 ms*| [0 - 2147483647 | Katso lokiin kirjatun tapahtuman aika.

ms] Aika mitataan millisekunteina taajuus-
muuttajan kaynnistyksesta alkaen.
Maksimiarvo vastaa noin 24 paivaa,
mika merkitsee, ettd laskenta
kaynnistyy uudestaan nollasta taman
ajan kuluttua.

3.15.4 15-3* Vikaloki

Taman ryhman parametrit ovat ryhméaparametreja, joissa
voidaan tarkastella enintddn 10 vikalokia. 0 on lokiin
viimeksi tallennettu tieto ja 9 vanhin. Kaikista lokiin tallen-
netuista tiedoista nakyvat vikakoodit, arvot ja aikaleima.

15-30 Vikaloki: virhekoodi

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 255 ]| Nayta vikakoodi ja tarkista sen merkitys kohdassa

kappale 6 Vianmddiritys.

15-31 Halytysloki: arvo

Matriisi [10]
Alue:

0* [ [-32767 - 32767 ] | Katso virheen tarkempi kuvaus. Tata
parametria kdytetadn useimmiten

Toiminto:

hdlytyksen 38, sisdinen vika yhteydessa.
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15-32 Halytysloki: Aika
Matriisi [10]

Alue: Toiminto:
0 s*| [0 - 2147483647 s] | Katso lokiin kirjatun tapahtuman aika.

Aika mitataan millisekunteina taajuus-

muuttajan kdynnistyksesta alkaen.

3.15.5 15-4* Taaj.muut. tunnist

Parametreja, jotka sisaltavat taajuusmuuttajan vain luku -
tietoja laite- ja ohjelmistokokoonpanosta.

15-40 FC-tyyppi

Alue: Toiminto:

0*| [0-61|Nayta taajuusmuuttajan tyyppi. Lukema on sama
kuin mallin FC 300 tyyppikoodin méaarityksen
tehokentta, merkit 1-6.

15-41 Teho-osa

Alue:

Toiminto:

0*| [0-20]Naytd taajuusmuuttajan tyyppi. Lukema on sama
kuin mallin FC 300 tyyppikoodin maarityksen
tehokenttd, merkit 7-10

15-42 Jannite

Alue:

Toiminto:

0*| [0-201]Naytd taajuusmuuttajan tyyppi. Lukema on sama
kuin mallin FC 300 tyyppikoodin maarityksen
tehokenttd, merkit 11-12

15-43 Ohjelmistoversio

Alue: Toiminto:

0*| [0-51|Nayta yhdistetty ohjelmistoversio (tai pakettiversio),
joka koostuu teho-ohjelmistosta ja ohjausohjel-
mistosta.

15-44 Tilatun tyyppikoodin merkkijono

Alue: Toiminto:

0*| [0-40]|Nayta tyyppikoodin merkkijono, jota kdytetaan
taajuusmuuttajan uudelleenjarjestelyyn sen alkupe-
raisessa maarityksessa.

15-45 Tod. tyyppikoodin merkkijono
Alue: Toiminto:

0*

[0-40] | Nayta todellinen tyyppikoodin merkkijono.

15-46 Taajuudenmuuttajan tilausnro

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 81| Nayta 8-merkkinen merkkijono, jota kdytetaan
taajuusmuuttajan uudelleenjarjestelyyn sen alkupe-
raisessd madrityksessa. Katso lisatietoja
tilausnumeron palauttamisesta tehokortin vaihdon
jalkeen kohdasta parametri 14-29 Huoltokoodi.

15-47 Tehokortin tilausnro

Alue: Toiminto:
0 | 0-81]

15-48 LCP Id no

Alue: Toiminto:
0* | [0-20]

| Nayta tehokortin tilausnumero.

| Nayta LCP tunn.numero.

15-49 Ohjauskortin ohj.tunnus

Alue: Toiminto:

0*

[0-20] | N&yta ohjauskortin ohjelmiston versionumero.

15-50 Tehokortin ohj.tunnus
Alue: Toiminto:

0*

[0-20] | Nayta tehokortin ohjelmiston versionumero.

15-51 Taajuudenmuuttajan sarjanumero

Alue: Toiminto:

0*

[0-101] | Néytd taajuudenmuuttajan sarjanumero.

15-53 Tehokortin sarjanumero
Alue: Toiminto:

0* | [0-19]

| Néyta tehokortin sarjanumero.

15-54 Config File Name
Matriisi [5]

Alue: Toiminto:

Size related* | [0 - 16 ] [ Nayttaa erikoiskonfiguraatiotiedostojen

nimet.

15-59 CSIV-tiedostonimi

Alue: Toiminto:

Size related* | [0 - 16 ] [ Nayttaa kdytossa olevat asiakaskoh-

taisten alkuarvojen (CSIV) tiedostonimen.

3.15.6 15-6* Optiotunnist.

Tama vain luku -parametriryhmad siséltda tietoja paikkoihin
A, B, CO ja C1 asennettujen optioiden laite- ja ohjelmisto-
kokoonpanosta.

15-60 Optio asennettu

Matriisi [8]
Alue: Toiminto:
0* | [0-30] | Nayta asennetun option tyyppi.

15-61 Option ohj.versio

Matriisi [8]
Alue: Toiminto:
0* | [0-20] | Ndyta asennetun option ohjelmistoversio.

MG33MM20

Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 177




Parametrien kuvaukset

VLT® AutomationDrive FC 301/302

15-62 Option tilausnro

Matriisi [8]
Alue: Toiminto:
0*| [0-8] | Nayttaa asennettujen optioiden tilausnumeron.

15-63 Option sarjanro

Matriisi [8]
Alue: Toiminto:
0* [0-18] | Nayta asennetun option sarjanumero.

15-70 Optio paikassa A

Alue: Toiminto:

0*| [0-30]Naytd paikkaan A asennetun option tyyppikoodin
merkkijono ja tyyppikoodin merkkijonon kaannos.
Esimerkiksi tyyppikoodin merkkijonon AX kaannos
on Ei optiota.

15-71 Paikan A option ohjelm.versio

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 20 ]| Nayta paikkaan A asennetun option ohjelmisto-
versio.

15-72 Optio paikassa B

Alue: Toiminto:

0*| [0-30]]|Nayta paikkaan B asennetun option tyyppikoodin
merkkijono ja tyyppikoodin merkkijonon kaannos.
Esimerkiksi tyyppikoodin merkkijonon BX kaannos
on Ei optiota.

15-73 Paikan A option ohjelm.versio
Alue:
0*[ [0-20]

Toiminto:

Nayta paikkaan B asennetun option ohjelmisto-
versio.

15-74 Optio paikassa CO
Alue:
0*| [0-30]|Nayta paikkaan C asennetun option tyyppikoodin

Toiminto:

merkkijono ja tyyppikoodin merkkijonon kdaannos.
Esimerkiksi tyyppikoodin merkkijonon CXXXX
kaannos on Ei optiota.

15-75 Paikan CO option ohjelm.versio
Alue:

0*| [0 - 20]|Nayta paikkaan C asennetun option ohjelmisto-

Toiminto:

versio.

15-76 Optio paikassa C1
Alue:

0*| [0-30]|Nayttdaa paikan C1 option tyyppikoodin
merkkijonon (CXXXX, jos optiota ei ole) ja sen

Toiminto:

kaannoksen, siis Ei optiota.

15-77 Paikan C1 option ohjelm.versio

Alue: Toiminto:

0*| [0-20 ]| Nayttaa optiopaikkaan C asennetun option
ohjelmistoversion.

15-80 Puhaltimen kayntitunnit

Alue: Toiminto:

0 h* [ [0 - 2147483647 h] [ Naytd, miten monta tuntia jaahdy-
tysrivan puhallin on toiminut

(suurenee joka tunnille). Arvo
tallentuu, kun taajuusmuuttaja
sammutetaan.

15-81 Puhaltimen esiasetetut kayntitunnit

Alue: Toiminto:

0 h*[ [0 -99999 Sy6ta puhaltimen esiasetetut kdyntitunnit,
h] katso parametri 15-80 Puhaltimen kdynti-
tunnit.

Tata parametria ei voi valita RS485-sarjalii-
kenneportin kautta.

15-89 Configuration Change Counter

Alue: Toiminto:

NGRS H UOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

3.15.7 15-9* Parametritiedot

15-92 Maaritellyt parametrit

Alue: Toiminto:

0*| [0-9999 ]| Nayta luettelo kaikista taajuusmuuttajan maarite-
tyista parametreista. Luettelo paattyy arvoon 0.

15-93 Muutetut parametrit
Alue: Toiminto:

0

*

[0 - 9999 ] [ Nayta luettelo parametreista, joiden asetuksia on
muutettu oletusasetuksista. Luettelo paattyy
arvoon 0. Muutosten nakyminen niiden suorit-
tamisen jalkeen voi kestaa enintddn 30 sekuntia.

15-98 Taaj.muut. tunnist.

Alue: Toiminto:

0*| [0-40]|Tama parametri sisaltdéd MCT 10 -asetusohjelmisto-
ohjelmistotyokalun kayttamia tietoja.

15-99 Parametri metadata
Alue:

Toiminto:

*

0*| [0-9999 ]| Tama parametri sisaltaa MCT 10 -
asetusohjelmisto-ohjelmistotyokalun kayttamia

tietoja.
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3.16 Parametrit: 16-** Datalukemat

3.16.1 16-0* Yleinen tila

16-00 Ohjaussana

Alue: Toiminto:

16-06 Actual Position

Alue: Toiminto:
kappale 3.17.5 17-7* Position
Scaling.

16-07 Target Position

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ][ Nayta sarjaliikenneportin kautta kulkeva
taajuusmuuttajalta tuleva ohjaussana

heksakoodina.

16-01 Ohjearvo [yks]

Alue: Toiminto:

0 Reference- [-999999 - limoita nykyinen ohjearvo, jota

FeedbackUnit* | 999999 kaytetdaan impulssin tai
ReferenceFeed- | analogisen perusteella
backUnit] laitteessa, mika johtuu konfigu-

raatiosta

kohdassaparametri 1-00 Konfigu-
raatiotila (Hz, Nm tai kierrosta
minuutissa (rpm)).

16-02 Ohjearvo %
Alue:
0 %*

Toiminto:

[-200 - 200 %] | Nayta kokonaisohjearvo. Kokonaisohjearvo
on digitaalisen, analogisen, esiasetetun,
vaylan ja lukituksen ohjearvon seka

kiinniajon ja hidastuksen summa.

16-03 tilasana
Alue:
0*| [0-65535]

Toiminto:

Nayta sarjaliikenneportin kautta kulkeva
taajuusmuuttajalta tuleva tilasana
heksakoodina.

16-05 Paaarvo, todellinen [%]
Alue:
0 %*

Toiminto:

[-100 - 100 %] | Nayta kaksitavuinen sana, joka on
lahetetty kenttavayldisannalle tilasanan

mukana ja joka kertoo todellisen arvon.

16-06 Actual Position

Alue:

Toiminto:

[-2000000000 -
2000000000
CustomRea-
doutUnit2]

0 CustomRea-
doutUnit2*

Nayttaa todellisen sijainnin
parametriryhmdssd 17-7*
Position Scaling madritettyina
sijainnin yksikkoind. Arvo
perustuu suljetussa piirissa
pulssianturin takaisinkyt-
kentaan tai avoimessa piirissa
moottorin ohjauksen
laskemaan kulmaan. Katso
lisatietoja lukemien maaritta-
misesta kohdasta

0 CustomRea- [-2000000000

HUOMAUTUS /I

doutUnit2* - 2000000000 Témé parametri on kaytet-
e tdvissa ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Nayttaa aktiivisen sijoitusko-
mennon todellisen, lopullisen
kohdesijainnin sijainnin
yksikkoina. Sijainnin yksikot
madritetaan parametriryhmdssd
17-7* Position Scaling.

16-08 Position Error

Alue: Toiminto:

[-2000000000

doutUnit2* - 2000000000 Téma parametri on kaytet-
uitlice tavissa ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Nayttaa todellisen sijainnin
virheen parametriryhmdssd
17-7* Position Scaling
madritettyina sijainnin
yksikkoina. Kohdistusvirhe on
todellisen sijainnin ja ohjatun
sijainnin vélinen ero. Kohdis-
tusvirhe on sijainnin PI-
saatimen tulo.

16-09 Oma lukema

Alue: Toiminto:

0 CustomRea-
doutUnit*

[0 - 999999.99
CustomRea-
doutUnit]

Nayta parametrien

parametri 0-30 Kdyttdjdn
mddrittdmdn lukeman yksikko —
parametri 0-32 Oman lukeman
maksimiarvo oman lukeman
arvo.
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3.16.2 16-1* Moottorin tila

16-10 Teho [kW]
Alue:

0 kwx | [0 -
10000 kW]

Toiminto:

Nayttaa moottorin tehon kilowatteina.
N&yton arvo lasketaan todellisen moottorin
jannitteen ja moottorivirran perusteella. Arvo
on suodatettu, joten nayton lukeman
muuttuminen tuloarvon muutoksen jalkeen
saattaa kestaa noin 1,3 s. Kenttavaylan
lukeman arvon tarkkuus on 10 W askelin.

16-11 Teho [hv]
Alue:

0 hp*

Toiminto:

[0 - 10000
hp] arvo lasketaan todellisen moottorin

N&yta moottorin teho hevosvoimina. Nayton

jannitteen ja moottorivirran perusteella.
Arvo on suodatettu, joten nayton lukeman
muuttuminen tuloarvon muutoksen jalkeen
saattaa kestaa noin 1,3 s.

16-12 Moottorin jannite

Alue: Toiminto:

0 V*| [0 -6000 V] [N&ayta moottorin jannite, laskettu arvo, jota
kaytetadn moottorin ohjaamiseen.

16-13 Taajuus
Alue: Toiminto:

0 Hz*

[0 - 6500 Hz] | Ndyta moottorin taajuus ilman resonanssin
vaimennusta.

16-14 Moottorin virta

Alue: Toiminto:

0 A*| [0 - 10000 A] | Nayta moottorin virran keskiarvo mitattuna,
Irms. Arvo on suodatettu, joten ndyton
lukeman muuttuminen tuloarvon
muutoksen jdlkeen saattaa kestdaa noin 1,3
s.

16-15 Taajuus [%]

16-16 Momentti [Nm]

Alue: Toiminto:
0 %*| [-100 - [Nayta kaksitavuinen sana, joka ilmoittaa
100 %] moottorin todellisen taajuuden (ilman

resonanssin vaimennusta) prosenttiosuutena
(skaalaus 0000-4000 heksa) parametrista
parametri 4-19 Enimmdislédhtétaajuus. Laheta se
tilasanan kanssa MAW:n sijasta asettamalla
parametrin parametri 9-16 PCD-lukukonfiguraatio
indeksi 1.

Alue: Toiminto:
0 [-3000 - | Nayta momenttiarvo etumerkilla, jota kdytetaan
Nm* | 3000 moottoriin akseliin. Lineaarisuus 160 %:n

Nm] moottorivirran ja momentin seka nimellismo-
mentin valilla ei ole tarkkaa. Jotkin moottorit
syottavat enemman kuin 160 % momenttia.
Taman vuoksi minimiarvo ja maksimiarvo
riippuvat moottorin maksimivirrasta ja
kaytetysta moottorista. Arvo on suodatettu,
joten ndyton lukeman muuttuminen tuloarvon
muutoksen jalkeen saattaa kestaa noin 30 ms.
Flux-ohjausperiaatteessa tama lukema kompen-
soidaan kohdassa parametri 1-68 Minimi inertia
parannetun tarkkuuden aikaan saamiseksi.

16-17 Nopeus [RPM]

Alue: Toiminto:
0 RPM* [ [-30000 - Nayta todellinen moottorin nopeus
30000 RPM] | kierroksina minuutissa (rpm). Avoimen

piirin tai suljetun piirin prosessin
ohjauksessa moottorin nopeus (kierrosta
minuutissa (rpm)) arvioidaan. Nopeuden
suljetun piirin tiloissa moottorin nopeus
(kierrosta minuutissa (rpm)) mitataan.

16-18 Moottorin terminen

Alue: Toiminto:
0%*| [O- Nayta laskettu lampokuorma moottorissa.
100 %] Katkaisuraja on 100 %. Laskennan pohjana on

parametrissa parametri 1-90 Moottorin
ldmpdsuojaus valittu ETR-toiminto.

16-19 KTY-anturin lampdtila

Alue: Toiminto:

0 °C*| [0 -0 °C] | Palauttaa moottorin sisdisen KTY-anturin
todellisen lampotilan.

Katso parametriryhmaa kappale 3.2.12 1-9*
Moottorin ldmpétila.

16-20 Moott. kulma

Alue: Toiminto:
0

*

[0 - 65535 ] | Nayta nykyinen pulssianturin/resolverin
kulmapoikkeama suhteessa indeksisijaintiin.
Arvoalue 0-65535 vastaa arvoa 0-2 x pii
(radiaani).

16-21 Torque [%] High Res.

Alue: Toiminto:

0 %* [ [-200 - 200 %] | Naytetty arvo on momentti prosentteina
nimellismomentista, etumerkilla
varustettuna ja 0,1 % tarkkuudella, jota
kaytetadan moottorin akselille.
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16-22 Momentti [%]

16-32 Jarruenergia /s

tehon lukema.

16-24 Calibrated Stator Resistance

Alue: Toiminto:

0.0000 Ohm*

[0.0000 - 100.0000
Ohm]

Nayttaa kalibroidun
staattorin resistanssin.

16-25 Momentti [Nm] suuri

Toiminto:

0 [-200000000 | Nayta momenttiarvo etumerkilld, jota
Nm* |- 200000000 kaytetadan moottoriin akseliin. Jotkin
Nm] moottorit syottdvat enemman kuin
160 % momenttia. Taman vuoksi
minimiarvo ja maksimiarvo riippuvat
moottorin maksimivirrasta seka
kaytetysta moottorista. Tama erityinen
lukema on sovitettu pystymaan
ndyttdmaan suurempia arvoja kuin
kohdan parametri 16-16 Momentti [Nm]
vakiolukema.

3.16.3 16-3* Taaj.muut. tila

16-30 DC-valipiirin jannite

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:

0 %* | [-200 - 200 %] | Naytetty arvo on momentti prosentteina 0 kW | [0 - 10000 kW] | Nayta ulkoiselle jarruvastukselle
nimellismomentista, etumerkilla lahetetty jarruteho hetkellisend arvona
varustettuna, jota kdytetdan moottoriin ilmaistuna.
akseliin.

Alue: Toiminto: 0 kW*[ [0- 10000 | Naytd ulkoiselle jarruvastukselle lahetetty

0 kW [ [0 - 10000 kW] | Moottorin akseliin kdytetyn mekaanisen kW1 jarruteho. Keskimaarainen teho lasketaan

keskimaaraisena tason kohdassa
parametri 2-13 Jarrutustehon valvonta
valitun ajanjakson perusteella.

16-34 Jaahdytysrivan lampot.

Alue: Toiminto:

0 °Cx

[0 - 255 °C] | Nayta taajuusmuuttajan jaahdytysrivan
lampotila. Katkaisuraja on 90 £5 °C (194
19 °F) ja moottori palaa takaisin 60 +5 °C
(140 £9 °F) lampdtilassa.

16-35 Vaihtosuuntaajan terminen

Alue: Toiminto:

0 %* [ [0 - 100 %] [ Nayta vaihtosuuntaajan kuormitus
prosentteina.

16-36 Taaj.muut nimell.virta

Alue: Toiminto:
Size [0.01 - Nayta vaihtosuuntaajan nimellisvirta,
related* 10000 A] jonka tulee vastata kytketyn

moottorin tyyppikilven tietoja. Tata
tietoa kaytetaan vaantomomentin,
moottorin ylikuormitussuojan jne.
laskentaan.

Alue: Toiminto: 16-37 Taaj.muut maks.virta
0 V*| [0- 10000 V]| Ndyta mitattu arvo. Arvo suodatetaan 30 Alue: Toiminto:
ms:n aikavakiolla. - PR -
Size [0.01 - Naytd vaihtosuuntaajan
related* 10000 A maksimivirta, jonka tulee vastata
16-31 System Temp. ] ! ) o
— kytketyn moottorin tyyppikilven
Alue: Toiminto: tietoja. Tts tietoa kéytetddn vadnto-
(e s B HUOMAUTUS! momentin, moottorin
127°Cl | koskee ainoastaan mallia FC 302. ylikuormitussuojan jne. laskentaan.
Nayttaa jarjestelman korkeimman sisdisen Leais SLElTEThen HE
ldmpétilan. Pienemmilld kotelointikokojen (A-C) Alue: Toiminto:
yhteydessa jarjestelmadn lampétila vastaa ohjaus- 0*[ [0-100] | Nayta SL-ohjaimen suorittaman tapahtuman tila.
kortin lampétilamittausta kohdassa
parametri 16-39 Ohj.kortin Iimpét.. Suurempien 16-39 Ohj.kortin lampot.
kotelointikokojen (D-F) yhteydessa jarjestelman Alue: Toiminto:
lampétila on korkein lampétila-antureilla laitteis- 0°c* | [0-100°C] | Nayta ohjauskortin lampotila °C-asteina.
tokomponenteista, esimerkiksi tehokortista,
mitattu lampétila.
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16-40 Lokimuisti tdynna

Optio: Toiminto:

16-49 Virtavian lahde

Alue: Toiminto:

Naytd, onko lokimuisti taynna (katso

kappale 3.15.2 15-1* Datalokin asetukset).
Lokimuisti ei ole koskaan taynna, kun
parametrin parametri 15-13 Lokitila asetuksena
on [0] Loki aina.

[0] * [ Ei kdytossa

0*| [0-8]]Arvo ilmaisee tamanhetkisten vikojen lahteen,
mukaan lukien oikosulku, ylivirta ja syottojannitteen
epatasapaino (vasemmalta):

1-4 Inverter

5-8 Rectifier

0 No fault recorded

01 [kylla

16-41 Lokimuisti tdynna

Alue: Toiminto:

0 [ 10-501 |

16-44 Speed Error [RPM]
Alue: Toiminto:

0 RPM*

[-30000 -
30000 RPM]

?

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Nayttda nopeuden ohjearvon ja
todellisen nopeuden valisen eron.

16-45 Motor Phase U Current

Alue: Toiminto:

0 A*| [0 - 10000 A] | Nayttaa moottorin vaiheen Urms virran.
Mahdollistaa moottorivirtojen epéatasa-
painon valvonnan, heikkojen
moottorikaapelien tai moottorin kaamien
epatasapainon havaitsemisen.

16-46 Motor Phase V Current

Alue: Toiminto:

0 A*| [0 - 10000 A] | Nayttaa moottorin vaiheen Vrms virran.
Mahdollistaa moottorivirtojen epéatasa-
painon valvonnan, heikkojen
moottorikaapelien tai moottorin kaamien
epatasapainon havaitsemisen.

16-47 Motor Phase W Current

Alue: Toiminto:

0 A*| [0 - 10000 A] | Nayttaa moottorin vaiheen Wgrms virran.
Mahdollistaa moottorivirtojen epéatasa-
painon valvonnan, heikkojen
moottorikaapelien tai moottorin kaamien
epatasapainon havaitsemisen.

16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM]
Toiminto:

[-30000 - 30000 RPM] [ Tama parametri maarittaa
taajuusmuuttajalle nopeus-

Alue:
0 RPM*

rampin jalkeen annettavan
ohjearvon.

3.16.4 16-5* Ohj. & takaisink.

16-50 Ulkoinen ohjearvo

Alue: Toiminto:

0*| [-200 - 200 ] [ Nayta kokonaisohjearvo, siis digitaalisen,
analogisen, esiasetetun, vaylan ja lukituksen
ohjearvon seka kiinniajon ja hidastuksen
summa.

16-51 Pulssiohjearvo

Alue: Toiminto:

0*| [-200 - 200 ] [ Nayta ohjelmoitujen digitaalitulojen ohjearvo.
Lukema heijastaa myos inkrementtienkooderin
impulsseja.

16-52 Tak.kytk. [yks]

Alue: Toiminto:
0 Reference- [-999999.999 - | Nayta takaisinkytkentd, joka
FeedbackUnit* 999999.999 johtuu skaalausvalinnoista
ReferenceFeed- | kohdissa
backUnit] parametri 3-00 Ohjearvon
alue,
parametri 3-01 Ohjearvo/
tak.kytk.yks.,

parametri 3-02 Minimioh-
jearvo ja

parametri 3-03 Maksimioh-
Jjearvo.

16-53 Dig. potent.metrin ohjearvo
Alue:
0*| [-200 - 200 ] [ Nayta digitaalisen potentiometrin vaikutus

Toiminto:

todelliseen ohjearvoon.

16-57 Feedback [RPM]

Alue: Toiminto:
0 RPM* | [-30000 - Lukemaparametri, jossa voidaan lukea
30000 RPM] | moottorin todellinen kdyntinopeus

takaisinkytkentdlahteesta seka suljetussa
piirissa etta avoimessa piirissa. Takaisinkyt-
kentdldhde valitaan parametrissa
parametri 7-00 Nopeus PID tak.kytk.Idhde.
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3.16.5 16-6* Tulot ja lahdot 16-63 Liitin 54 kytkentaasetus
Optio: Toiminto:
16-60 Digitaalinen tulo Nayta tuloliittimen 54 asetus.
Alue: Toiminto: N Virta
0*| [O- Nayta aktiivisten digitaalitulojen signaalien tilat. 0 Jannite
65535 ] Esimerkki: Tulo 18 vastaa bittia 5, 0 = ei signaalia,
1 = kytketty signaali. Bitti 6 toimii piinvastoin, 16-64 Analoginen tulo 54
paalla = 0, pois paalta = 1 (Safe Torque Off -tulo). Alue: Toiminto:
Bitti 0 Digitaalinen tulolitin 33, 0% [-20- 201 | Néyta todellinen arvo tulossa 54.
Bitti 1 Digitaalinen tuloliitin 32. n T
— —— — 16-65 Analoginen ldht6 42 [mA]
Bitti 2 Digitaalinen tuloliitin 29.
Bitti 3 Digitaalinen tuloliitin 27. Alue: Toiminto:
Bitti 4 Digitaalinen tuloliitin 19. 0*| [0-30]|N&ytd todellinen arvo ldhddssa 42 milliampeereina.
Bitti 5 Digitaalinen tuloliitin 18. Néytettava arvo vastaa valintaa kohdassa
Bitti 6 Digitaalinen tuloliitin 37. parametrilG=20 Liitin 42, lahto.
Bitti 7 Digitaalitulo VLT® yleiskayttén
o S 16-66 Digitaalinen Iaht [bin]
tarkoitettu I/0 MCB 101 liitin
X30/4. Alue: Toiminto:
Bitti 8 Digitaalitulo VLT® yleiskayttoon 0*| [0-15] | Nayta kaikkien digitaalildhtojen bindarinen arvo.
tarkoitettu I/0 MCB 101 liitin
X30/3. 16-67 Pulssitulo #29 [Hz]
Bitti 9 Digitaalitulo VLT® yleiskayttoon Alue: Toiminto:
tarkoitettu 1/0 MCB 101 liitin 0* | [0- 130000 ] | Nayta nykyinen taajuus liittimessa 29.
X30/2.
Bitti 10-63 | Varattu tuleville liittimille. 16-68 Taajuus Tulo #33 [Hz]

Alue: Toiminto:

Taulukko 3.29 Aktiiviset digitaalitulot
0%| [0 - 130000 ] [ Nayta liittimeen 33 pulssitulona kohdistettu

todellinen arvo.

00000000000000000 o
Eow-ss 5
BH:;; 2 16-69 Pulssiléhto #27 [Hz]
DIT-27 & . PRSP
AT Alue: Toiminto:
B:Iig 0*| [0 - 40000 ] [ Nayta liittimeen 27 digitaalilahtotilassa
DI X30/4 kaytettyjen pulssien todellinen arvo.
DIX30/3
DIX30/2
DI X46/13 o ilihts
ol e 16-70 Pulssiléhto #29 [Hz]
D Alue: Toiminto:
DI X46/5
DI X46/3 RN H UOMAUTUS!
DI X46/1
Kuva 3.65 Releasetukset Tama parametri on saatavana vain FC
302-malliin.
Nayta liittimeen 29 digitaalildhtotilassa
16-61 Liitin 53 kytkentaasetus kéytettyjen pulssien todellinen arvo.

Optio: Toiminto:

Nayta tuloliittimen 53 asetus.

[0] * Virta
[1 Jannite

16-62 Analoginen tulo 53

Alue: Toiminto:
0*

[-20 - 20 ] | Nayta todellinen arvo tulossa 53.
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16-71 Releldhto [bin]

16-77 Analoginen lahto X30/8 [mA]

Power card relay 02
Power card relay 01

Kuva 3.66 Releasetukset

Alue: Toiminto: Alue: Toiminto:
0¥ [0-511] Nayta kaikkien releiden asetukset. 0*| [0-30]1 | Nayta tulon X30/8 todellinen arvo milliampeereina.
o . .. .
Readout choice (Par. 16-71): = 16-78 Analoginen ldhté X45/1 [mA]
o
Relay output (bin): < Alue: Toiminto:
o
000 00bin 2 0* [ [0 - 30 ] [Nayttda todellisen lahtdarvon liittimessa X45/1.
L Naytettava arvo vastaa valintaa kohdassa
OptionB card relay 09 parametri 6-70 Liitin X45/1 ldhto.
OptionB card relay 08
OptionB card relay 07

16-79 Analoginen lahto X45/3 [mA]

Alue: Toiminto:

0* [ [0-30] [Nayttaa todellisen Idhtbarvon liittimessa X45/3.
Néytettava arvo vastaa valintaa kohdassa
parametri 6-80 Liitin X45/3 Idhto.

16-72 Laskuri A
Alue:

0*| [-2147483648 -
2147483647 ]

Toiminto:

Nayta laskuri A:n nykyinen arvo. Laskurit
ovat hyodyllisia vertainten kohteina, katso
parametri 13-10 Vertaimen kohde.

Nollaa tai muuta arvo joko digitaalitulojen
(parametriryhmd 5-1* Digit. tulot) tai SLC-
toimenpiteen (parametri 13-52 SL-ohjaimen
toiminto) avulla.

16-73 Laskuri B
Alue:

0% [-2147483648 -
2147483647 ]

Toiminto:

Nayta laskuri B:n nykyinen arvo. Laskurit
ovat hyodyllisia vertainten kohteina
(parametri 13-10 Vertaimen kohde).

Nollaa tai muuta arvo joko digitaalitulojen
(parametriryhmd 5-1* Digit. tulot) tai SLC-
toimenpiteen (parametri 13-52 SL-ohjaimen
toiminto) avulla.

16-74 Tasm. pysaytyslaskuri
Alue: Toiminto:

0% | [0 - 2147483647 ] | Palauttaa tasmallisen laskurin todellisen
laskurin arvon (parametri 1-84 Tdsm.

pysdytyslaskurin arvo).

16-75 Analog. tulo X30/11
Alue:

0*[ [-20 - 20 ] | N&yta VLT® yleiskayttdon tarkoitetun 1/0:n MCB
101 tulon X30/11 todellinen arvo.

Toiminto:

16-76 Analog. tulo X30/12

Alue:

Toiminto:

0*[ [-20 - 20 ] | N&ytd VLT® yleiskayttdon tarkoitetun 1/0:n MCB
101 tulon X30/12 todellinen arvo.

3.16.6 16-8* Kenttav. & FC-port

Parametrit, joiden avulla ilmoitetaan vdylan ohjearvot ja
ohjaussanat.

16-80 Kenttavayla CTW 1

Alue:

Toiminto:

0% | [0 -65535] [ Nayta kenttavaylan isannalta saatu kaksita-
vuinen ohjaussana (CTW). Ohjaussanan tulkinta
riippuu asennetusta kenttavayldoptiosta ja
parametrissa parametri 8-10 Ohjausprofiili
valitusta ohjaussanaprofiilista.

Katso lisatiedot aiheeseen liittyvasta kentta-
vaylan ohjeesta.

16-82 Kenttdvayla REF 1
Alue:

0*| [-200 - 200 ] [ Nayta kenttavayldisannan tilasanan mukana

Toiminto:

ohjearvon asettamiseksi lahettama kaksita-
vuinen sana.

Katso lisatiedot aiheeseen liittyvasta kentta-
vaylan ohjeesta.

16-83 Fieldbus REF 2

Alue:

Toiminto:

0 CustomRea- [-2147483647

?

doutUnit2* - 2147483647 Tama parametri on kéiytet-
CustomRea- tdvissa ainoastaan
doutUnit2]

ohjelmistoversiossa 48.XX.

Nayttaa PCD 2:ssa ja PCD 3:ssa
lahetetyn 32-bittisen sijainnin
ohjearvon. Valitse PCD 2:een ja
PCD 3:een liittyvissa paramet-
reissa [1683] Kenttdvdyld REF 2
kenttavaylalle, jota taajuus-
muuttaja kayttaa. Arvo on
parametriryhmassa 17-7*
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16-83 Fieldbus REF 2

Alue:

Toiminto:

Position Scaling maaritettyina
sijainnin yksikkoina.

16-84 Tiedons. option tilasana

Alue: Toiminto:

0* | [0-65535]

Nayta laajennetun n tiedons.option tilasana.
Katso lisatietoja kyseisen n kayttoohjeesta.

*

16-85 FC-portti CTW 1

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ] [ Nayta kenttdvdylan isannalta saatu kaksita-
vuinen ohjaussana (CTW). Ohjaussanan tulkinta
riippuu asennetusta kenttavdyldoptiosta ja
parametrissa parametri 8-10 Ohjausprofiili
valitusta ohjaussanaprofiilista.

16-86 FC-portti REF 1

Alue: Toiminto:

0*| [-200 - 200 ] [ Nayta kenttavaylan isannalle lahetetty kaksita-
vuinen tilasana (STW). Tilasanan tulkinta
riippuu asennetusta kenttavdyldoptiosta ja
parametrissa parametri 8-10 Ohjausprofiili
valitusta ohjaussanaprofiilista.

16-87 Bus Readout Alarm/Warning

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ] [ Halytys- ja varoitussanat heksamuodossa
halytyslokissa esitetylld tavalla. Korkea tavu
sisaltda halytyksen ja matala tavu sisaltaa
varoituksen. Halytyksen numero on
ensimmadinen edellisen kuittauksen jalkeen.

16-89 Configurable Alarm/Warning Word

Alue: Toiminto:

0*| [0 - 65535 ] [ Tama halytys-/varoitussana maaritetaan
kohdassa parametri 8-17 Configurable Alarm and
Warningword todellisten vaatimusten
mukaiseksi.

3.16.7 16-9* Diagnoosilukemat

HUOMAUTUS!

MCT 10 -asetusohjelmisto -ohjelmistoa kdytettdessa
lukemaparametri voi ainoastaan lukea online, siis niiden
todellinen tila. Tama tarkoittaa, etté tilaa ei tallenneta
MCT 10 -asetusohjelmisto -tiedostoon.

16-90 Halytyssana

Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ] | Nayta sarjaliikenneportin kautta lahetetty
hélytyssana heksakoodina.

16-91 Halytyssana 2

Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ] | Nayta sarjaliikenneportin kautta lahetetty
hélytyssana heksakoodina.

16-92 Varoitussana

Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ] | Nayta sarjaliikenneportin kautta lahetetty
varoitussana heksakoodina.

16-93 Varoitussana 2
Alue:

Toiminto:

*

0% | [0 - 4294967295 ] | Nayta sarjaliikenneportin kautta lahetetty

varoitussana heksakoodina.

16-94 Ulk. tilasana

Alue: Toiminto:

0% | [0 - 4294967295 ] | Palauttaa sarjaliikenneportin kautta
ldhetetyn laajennetun varoitussanan

heksakoodina.
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3.17 Parametrit: 17-** Tak.kytk.optio

Lisaa parametreja, joiden avulla voi konfiguroida takaisin-
kytkennan pulssianturilta (VLT® pulssianturitulo MCB 102),
resolverilta (VLT® Resolveritulo MCB 103) tai varsinaiselta
taajuusmuuttajalta.

3.17.1 17-1* Sis. Enk. -liitanta

Taman ryhmén parametrit maarittavat VLT® pulssiantu-
rintulon MCB 102 inkrementaaliliitdinnan. Seka
inkrementaali- ettd absoluuttiliitantd ovat aktiivisia samaan
aikaan.

HUOMAUTUS!

Ala kéyta inkrementtienkoodereita PM-moottorien
kanssa. Kayta suljetun piirin ohjauksessa absoluuttisia
pulssiantureita tai resolvereita.

HUOMAUTUS!

N&ita parametreja ei voi muokata moottorin kdydessa.

17-10 Signaalityyppi

Valitse kdytossa olevan pulssianturin inkrementaalityyppi (A/B-
kanava). Etsi tiedot pulssianturin datalehdesta.

Valitse [0] Ei mikddn, jos takaisinkytkentdanturi on ainoastaan
absoluuttinen pulssianturi.

Optio: Toiminto:

[0] Ei mitaan

(1= RS422 (5V TTL)

[2] Sinimuot. 1Vpp

Alue: Toiminto:

1024*| [10 - 10000 ] | Syota inkrementaaliseurannan tarkkuus,

siis pulssien tai jaksojen maara kierrosta
kohti.

17-20 Protokollan valinta

Optio: Toiminto:
[11 [ HIPERFACE | Valitse [1] HIPERFACE, jos pulssianturi on
ainoastaan absoluuttinen.

[2] EnDat
[4] [SSI

17-21 Resoluutio (paikkannuksia/kierros)

Alue: Toiminto:
Size [4- Valitse absoluuttisen pulssianturin
related* | 10737418241 | tarkkuus, siis pulssien tai jaksojen

maara kierrosta kohti.

Arvo riippuu parametrin
parametri 17-20 Protokollan valinta
asetuksesta.

17-22 Multiturn Revolutions

Alue: Toiminto:

1*| [1-16777216 1| Valitse useiden kierrosten maara: Valitse yksi
kierros -tyyppisille pulssiantureille arvo 1.

17-24 SSI datapituus

Alue: Toiminto:

13*| [1-32][Aseta SSl-viestin bittien maara. Valitse yksi kierros
-tyyppisille pulssiantureille 13 bittid ja monta
kierrosta -tyyppisille pulssiantureille 25 bittia.

17-25 Kellotaajuus

Alue: Toiminto:
260 kHz* | [100 - 260 Aseta SSl-kellotaajuus. Jos
kHz] pulssianturin kaapelit ovat pitkia,

kellotaajuutta on alennettava.

17-26 SSI datamuoto

Optio: Toiminto:

[0] * | Harmaa koodi
[1 Binaarikoodi

Aseta SSl-tietojen datamuoto.

3.17.2 17-2* Abs. Enc. -liitéanta

Taman ryhmén parametrit maarittavat VLT® pulssiantu-
rintulon MCB 102 absoluuttisen liitdinnan. Seka
inkrementaali- etta absoluuttiliitdntd ovat aktiivisia samaan
aikaan.

17-20 Protokollan valinta

Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Optio:

[0] * [ Ei mitaan [ Valitse [0] Ei mikddn, jos takaisinkytkentaanturi

on ainoastaan inkrementtienkooderi.

17-34 HIPERFACE siirtonopeus

Optio: Toiminto:
Tata parametria ei voi muokata moottorin
kaydessa.
Valitse yhdistetyn pulssianturin siirtonopeus.
Parametri on kaytettdvissa ainoastaan, kun
parametrin parametri 17-20 Protokollan valinta asetus
on [1] HIPERFACE.

[0] |600

[11 | 1200

[2] |2400

[3] |4800

[4] * [ 9600

[5]1 |[19200
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17-34 HIPERFACE siirtonopeus
Optio: Toiminto:

6] |38400 |

3.17.3 17-5* Resolveriliitanta

Tata parametriryhmaa kéytetaan VLT® resolveritulon MCB
103 parametrien asettamiseen.

Tavallisesti resolverin takaisinkytkentda kdytetadan moottorin
takaisinkytkentana kestomagneettimoottoreilta, kun
parametrin parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate asetus
on [3] Flux moott. tak.kytk.

Resolveriparametreja ei voi sadtdd moottorin kdydessa.

17-50 Napaluku

Alue: Toiminto:

2% [2-81]

Aseta resolverin napojen maara.
Arvo I6ytyy resolverien datalehdesta.

17-51 Syottojannite

Alue: Toiminto:

17-59 Resolveriliitanta

‘ i

Aktivoi VLT® resolveritulo MCB 103, kun resolverin parametrit on
valittu.

Saada resolverien vahingoittumisen valttamiseksi parametreja
parametri 17-50 Napaluku ja parametri 17-53 Muuntosuhde ennen
tdman parametrin kayttdon ottamista.

Optio: Toiminto:
[0] * Pois kaytosta
[ Kaytossa

3.17.4 17-6* Valvonta ja sov.

Taman parametriryhmadn avulla voi valita lisatoimintoja, kun
VLT® pulssianturitulo MCB 102 tai VLT® resolveritulo MCB
103 on asennettu optiopaikkaan B nopeuden takaisinkyt-
kentana.

Valvonta- ja sovellusparametreja ei voi saatda moottorin
kaydessa.

17-60 Takaisinkytkenndn suunta

Optio: Toiminto:

7 V¥ [ [2 -8 V]| Aseta resolverin sy6ttojannite. Jannite
ilmoitetaan RMS-arvona.
Arvo 6ytyy resolverien datalehdesta.

17-52 Syottotaajuus
Alue: Toiminto:

10 kHz*

[2 - 15 kHz] | Aseta resolverin sy6ttotaajuus.

Arvo |6ytyy resolverien datalehdesta.

17-53 Muuntosuhde

Toiminto:

Alue:
0.5* [0.1-1.11]

Aseta resolverin muunnossuhde.
Muunnossuhde on:

_ Vou

P 5 L
ratio
Vin

Arvo I6ytyy resolverien datalehdesta.

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

Vaihda pulssianturin pydrimissuuntaa
puuttumatta pulssianturin johtoihin.

[0] * | My6tapaivaan

[1] | Vastapdivaan

17-61 Takaisinkytkennan signaalin valvonta

Valitse, miten taajuusmuuttajan on reagoitava, jos se havaitsee
viallisen pulssianturin signaalin

Parametrin parametri 17-61 Takaisinkytkenndn signaalin valvonta
pulssianturitoiminto on pulssianturijarjestelman laitepiirin
sahkoinen tarkistus.

Optio: Toiminto:
s : 0 Pois kaytosta
17-56 Encoder Sim. Resolution Bl v
[1] * Varoitus
Aseta tarkkuus ja aktivoi pulssianturin emulointitoiminto -
[2] Laukaisu
(pulssianturisignaalien tuottaminen resolverilta saadusta mitatusta ———
L o e e o 3] Ryominta
sijainnista). Kdytd tata toimintoa nopeus- tai sijaintitietojen siirta- ——

. . . . . . - [4] Lahdon lukitus
miseen taajuusmuuttajasta toiseen. Poista toiminto kdytostd -
valitsemalla [0] Pois kdytostd. i1 Maks.nopeus

X L. [6] Vaihda av. piiriin
Optio: Toiminto: -
[7] Valitse aset. 1
[0l Dizelo 2 [8] Valitse aset. 2
(1 312 [9] Valitse aset. 3
(2 (D2 [10] Valitse aset. 4
(3] 2048 0] Pyséyt. & lauk.
(4] 4096 [12] Trip/Warning
[13] Trip/Catch
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3.17.5 17-7* Position Scaling

Taman ryhman parametrit madrittdvat, miten taajuus-
muuttaja skaalaa ja kasittelee sijaintiarvot.

17-70 Position Unit

Valitse fyysinen yksikko, jolla sijainnin arvot naytetaan LCP:ssa.

Optio:  Toiminto:
[0] * [ pu | Sijainnin yksikko.
[11 |m | Metrit.

[21 | mm | Millimetrit.

17-73 Position Unit Denominator

Katso parametri 17-72 Position Unit Numerator.
Alue: Toiminto:

1* | [-2000000000 - 2000000000 ] |

17-74 Position Offset

Syota absoluuttisen pulssianturin sijainnin siirtymad. Kayta tata

parametria pulssianturin nolla-asennon sadatamiseen siirtamatta
pulssianturia fyysisesti.

Aseta sijainnin arvojen fyysiset yksikot parametrissa

parametri 17-70 Position Unit.

kaytettdessd neliosaista pulssianturin signaalia.

17-71 Position Unit Scale

Matriisi [2]

Syota sijaintiarvojen skaalauskerroin. Skaalausyksikko kertoo
lukema-arvot arvolla 10% jossa x on tdman parametrin arvo. Jos
esimerkiksi x = 2, arvo 5 ndytetdaan muodossa 500.
Ryhman elementit ovat:
. Indeksi 0 on lukeman skaalauskerroin ja sijaintiarvojen
asetukset parametreissa tai kenttdvdyldssa. Indeksi 1
sisdltad poikkeukset.

. Indeksi 1 on sijaintivirheen lukeman skaalauskerroin
(parametri 16-08 Position Error) ja parametrin
parametri 3-08 On Target Window arvolle.

Alue: Toiminto:
[31 |inc | Askeleet.
0* [-2000000000 -
[4] |° Asteet. 2000000000 ]
(5] |rad |Radiaani. 17-75 Position Recovery at Power-up
[6] |% |[Prosentti. Optio: Toiminto:
[71 |qgc [ Neljdsosien maara, joka on s pulssianturin signaalista HUOMAUTUS

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Valitse todellinen sijainti virran kytkemisen
jalkeen kaytettdessa avointa piirid tai
inkrementtienkoodereita.

[0] * [ Ei kdytossa | Todellinen sijainti on O virran kytkemisen
jalkeen.

[1] | Kaytossa | Taajuusmuuttaja tallentaa todellisen sijainnin
virran katkaisun aikaan ja kdyttaa sita
todellisena sijaintina virran kytkemisen

yhteydessa.

17-76 Position Axis Mode

parametri 17-70 Position Unit.

Alue: Toiminto:

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:
o [ 13-3] | HUOMAUTUS!
17-72 Position Unit Numerator Tama parametri on kaytettavissa
. . o T s ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
Tama parametri on osoittaja yhtalossa, joka maarittaa 1
moottorin kierroksen ja koneen fyysisen liikkeen vélisen suhteen.
Valitse sijainnin laskemisessa kaytettava akseli-
Numero yksikké = MXMoottori kierroksia ;
y = Par. 17-73 tyyppi.
Esimerkki: [0] * | Linear Liike on parametrien parametri 3-06 Minimum
Kaantopoytasovellus. Moottori pyorii 10 kierrosta poydan yhta Axis Position ja parametri 3-07 Maximum Position
kierrosta kohti. Sijainnin yksikkd on aste. Sy6td tata kokonpanoa madrittamalla sijaintialueella.
varten seuraavat arvot: [1] | Rotary Jatkuva liike, jossa sijainti muuttuu arvon 0 ja
¢ Parametri 17-72 Position Unit Numerator = 360 Axis parametri 3-07 Maximum Position vélilla. Lukema
. Parametri 17-73 Position Unit Denominator = 10 alkaa uudelleen arvosta 0, kun suurin sijainti
Aseta sijainnin arvojen fyysiset yksikot parametrissa ohitetaan.

1024* [-2000000000 -

2000000000 ]
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3.17.6 17-8* Sijainnin kotiutus

17-80 Homing Function

Optio: Toiminto:
Parametrit kotiasemaan siirtymisen maarittamiseksi. barametrin parametri 17-82 Home Position
Kotiutus luo fyysiseen koneeseen sijainnin ohjearvon. arvoon, indeksi 0. Tamén jalkeen taajuus-
muuttaja vaihtaa sijoitustilaan kdyttden
Optio: Toiminto: parametrissa parametri 17-82 Home Position,
indeksi 0 + indeksi 1 maaritettya kohdetta. Jos
HUOMAUTUS' kohdesijaintiin siirtyminen edellyttda suunnan-
Tama parametri on kdytettavissa vaihtoa, aseta parametrin
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. parametri 4-10 Moott.pyér.nop suunta arvoksi [2]
Molemm. suunnat.
Valitse kotiutustoiminto. Kotiutus [uo fyysiseen [11] | Reverse Sama kuin [10] Eteenpdin anturin kanssa, mutta
koneeseen sijainnin ohjearvon. Valitun kotiutus- with el e [CRmiEiseen SUEER, ASE
taiminnon voi aktivoida digitaalitulolla tai sensor parametrin parametri 4-10 Moott.pyér.nop suunta
kenttavaylan bitilla. Kotiutusta ei tarvita arvoksi [1] Laskuri myGtépdivécn tai [2] Molemm.
absoluuttisia pulssiantureita kdytettaessa. Kaikki SNTRR
kotiutustoiminnot paitsi [2] Kotiin synkronointi -
toiminto vaativat kotiutuksen aloitussignaalin. [12] | Forward Kun tama vaihtoehto on valittu, taajuusmuuttaja
Torque tekee seuraavat toimet:
[0] [No Ei kotiutustoimintoa. Todellinen sijainti virran Limit 1. Ajaa asetetulla kotiutusnopeudella
* Homing kytkemisen jalkeen on 0 koneen fyysisesta eteenpéin (parametri 17-83 Homing
sijainnista riippumatta. Speed).
[1] [Home Todellinen sijainti asetetaan parametrin 2. Kun momentti saavuttaa parametrissa
Position parametri 17-82 Home Position arvoksi, indeksi 0. parametri 17-84 Homing Torque Limit
[21 |Home Kotiutussijainti synkronoidaan kotiutusanturin asetetun rajan ja nopeus on alempi
Sync kanssa parametrin parametri 17-81 Home Sync kuin parametrin parametri 3-05 On
Function | Function asetuksen mukaisesti. Reference Window arvo, todelliseksi
— - - sijainniksi asetetaan parametrin
[3] | Analog Kayta analogiatulon 53 arvoa todellisena parametri 17-82 Home Position arvo,
Input 53 sijaintina. Arvo skaalataan parametrien . .
indeksi 0.
parametri 3-06 Minimum Position ja
parametri 3-07 Maximum Position mukaisesti. 3. Taajuusmuuttaja siirtyy parametrissa
parametri 17-82 Home Position, indeksi
[4] | Analog Sama kuin [3] Analoginen tulo 53, mutta 0 + indeksi 1 magritettyyn kohteeseen,
Input 54 [ analogiselle tulolle 54.
Kaytettdvissa ainoastaan suljetussa flux-piirissa.
[9] | Direction | Etsi kotiutusanturia digitaalitulon tai kentta- Katso my®s parametri 17-85 Homing Timout.
with vaylan eteen-/taakse-signaalin maarittamasta
Samgar suunnasta parametrien parametri 17-83 Homing [13] | Reverse Sama kuin [12] Momenttiraja eteenpdin, mutta
Speed ja parametri 17-84 Homing Torque Limit Torque kaanteiseen suuntaan. Aseta parametrin
asetusten avulla. Kun taajuusmuuttaja tunnistaa Limit parametri 4-10 Moott.pysr.nop suunta arvoksi [1]
kotiutusanturin tulon (maaritetaan parametri- Laskuri myétdpdivddn tai [2] Molemm. suunnat.
ryhméssé 5-1% Digit.- tulot), se asettaa todellisen Kéytettavissa ainoastaan suljetussa flux-piirissa.
arvon parametrin parametri 17-82 Home Position
arvoon, indeksi 0. Taman jalkeen taajuus-
muuttaja vaihtaa sijoitustilaan kdyttden Optio: Toiminto:
parametrissa parametri 17-82 Home Position, HUO M A UTU S.
indeksi 0 + indeksi 1 maaritettya kohdetta. Jos o a . = e ey o
o ) Tama parametri on kaytettavissa
kohdesuamtun surtymln.en edellyttda suunnan- ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
vaihtoa, aseta parametrin
parametri 4-10 Moott.py6r.nop suunta arvoksi [2]
Molemm. suunnat. Valitse kotiutuksen synkronointitoiminnon
laukaisin. Aktiivinen ainoastaan, kun [2]
[10] | Forward Etsi kotiutusanturia eteenpdin-suunnassa Kotiutuksen synkronointitoiminto on valittu
with parametrien parametri 17-83 Homing Speed ja parametrissa parametri 17-80 Homing
sensor parametri 17-84 Homing Torque Limit asetusten Function. Kotiutuksen synkronointitoiminto
avulla. Kun taajuusmuuttaja tunnistaa kotiutus- asettaa todellisen sijainnin parametrin
anturin tulon (madritetddn parametriryhmdssd parametri 17-82 Home Position arvoksi.
5-1* Digit.- tulot), se asettaa todellisen arvon
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17-81 Home Sync Function

17-82 Home Position

toiminnon.

[7]1 | Every time Jokainen kotiutusanturin tunnistus

forward eteenpdin-suuntaan laukaisee toiminnon.

[8] Every time Jokainen kotiutusanturin tunnistus

reverse taaksepadin-suuntaan laukaisee toiminnon.

17-82 Home Position

Alue: Toiminto:

0 HUOMAUTUS!

[-2000000000 | 5 parametri on kaytettavissa
- 2000000000 ] | 5in0astaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Matriisi [2]

Aseta kotiutussijainti parametriryhmassa
17-7* Position Scaling maaritettyina sijainnin
yksikkoind. Tama on ryhmaparametri, jossa
on 2 elementtia.
Taman parametrin indekseilla on eri merkitys
seuraavissa tilanteissa:
. Jos parametrille
parametri 17-80 Homing Function
asetetaan jokin vaihtoehdoista [10]-
[13], tdman parametrin indeksi 0
maadrittaa todellisen kotiutussi-
jainnin ja indeksia 1 kdytetaan

Optio: Toiminto: Alue: Toiminto:
. Indeksi O, jos kotiutusanturia kotiutuksen poikkeamana, joka
lahestytaan eteenpdin-suunnassa. madrittaa pysahtymispaikan.
. Indeksi 1, jos kotiutusanturia . Jos parametrin
lahestytaan taaksepdin-suunnassa. Parametri 17-80 Homing Function
[0] | 1st time after | Ensimmainen kotiutusanturin tunnistus a.s,efus. on .[2] Kotlutukfen ST
* power virran kytkemisen jélkeen laukaisee titoiminto ja parametrin
. Parametri 17-81 Home Sync Function
toiminnon.
asetus on [0] 1. kerta virran
[1] 1st t. aft.pow. | Ensimmadinen kotiutusanturin tunnistus kytkemisen jéilkeen, [3] 1. kerta kéyn.
forward eteenpdin-suuntaan virran kytkemisen jéilkeen tai [6] Joka kerta, indekseill3
jalkeen laukaisee toiminnon. on seuraavat merkitykset:
[2] [ 1stt. aft.pow. | Ensimméinen kotiutusanturin tunnistus - Indeksi 0 on kotiutussi-
reverse taaksepdin-suuntaan virran kytkemisen jainti, kun kotiutusanturia
jalkeen laukaisee toiminnon. ldhestytadan eteenpin-
[3]1 | 1st time after | Ensimmaéinen kotiutusanturin tunnistus suunnassa.
start kaynnistyksen jalkeen laukaisee toiminnon. - Indeksi 1 on kotiutussi-
[4] | 1stt. aftstr. | Ensimmdinen kotiutusanturin tunnistus jainti, kun kotiutusanturia
forward eteenpdin-suuntaan kaynnistyksen jalkeen lahestytdan taaksepain-
laukaisee toiminnon. SR
[5] | 1stt. aftstr. | Ensimmadinen kotiutusanturin tunnistus 17-83 Homing Speed
reverse taaksepain-suuntaan kaynnistyksen jalkeen .
. . Alue: Toiminto:
laukaisee toiminnon.
150 RREUIHUOMAUTUS!
[6] [ Every time Jokainen kotiutusanturin tunnistus laukaisee RPM* RPM]

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Syota kotiutustoimintojen nopeus
(parametri 17-80 Homing Function),
vaihtoehdot [10]-[13]).

17-84 Homing Torque Limit

Alue: Toiminto:
160 %* | [0 - 500 %] | [g [U@)|7 AN JUAY,

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa
48.XX.

Syota kotiutustoimintojen momenttiraja
(parametri 17-80 Homing Function),
vaihtoehdot [10]-[13]).

17-85 Homing Timout

Alue: Toiminto:
60 s*| [0.1- HUOMAUTUS!
6000.0 s]

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Syota kotiutustoimintojen aikakatkaisu
(parametri 17-80 Homing Function),
vaihtoehdot [10]-[13]). Jos taajuusmuuttaja ei
tunnista kotiutusanturia tai ei saavuta
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17-85 Homing Timout

17-91 Relative Position Mode

Alue: Toiminto: Optio: Toiminto:
momenttirajaa aikakatkaisuajan sisalld, se ohjearvona. Taajuusmuuttaja suorittaa uuden
hylkaa kotiutusprosessin ja laukaisee. sijoittamiskomennon heti tekemétta edellista
sijoittamista loppuun.
Uusi kohde lasketaan seuraavalla kaavalla:
3.17.7.17-9 SIJamnm maa”tys Uusi kohde = komennettu sijainti + sijainnin
ohjearvo.
17-90 Absolute Position Mode - — —
ctua aajuusmuuttaja kayttaa todellista sijaintia
[3] | Actual Taaj ttaja kdyttda todellista sijaint
Optio: Toiminto: Position uuden sijoittamiskomennon ohjearvona.
HUOMAUTUS. Taajuusmuuttaja suorittaa uuden sijoittamis-
Tama parametri on kiytettavissa komennon heti tekematta edellista
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. sijoittamista loppuun.
Uusi kohde lasketaan seuraavalla kaavalla:
Valitse toiminta perakkaisia absoluuttisen sijainnin Uu.5| Leinets = [KelwennEiin STl - S
komentoja suoritettaessa. USSR
[0] * | Standard | Kun taajuusmuuttaja vastaanottaa uuden 17-92 Position Control Selection
absoluuttisen sijoittamisen komennon edellisen . ..
o ) T Optio: Toiminto:
sijoittamiskomennon ollessa vield kdynnissd, se
suorittaa uuden sijoittamiskomennon heti HUOMAUTUS'
tekemitta edellistd sijoittamista loppuun. Tama parametri on kdytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
[11 [Buffered | Kun taajuusmuuttaja vastaanottaa uuden )
absoluuttisen sijoittamisen komennon edellisen
sijoittamiskomennon ollessa vield kdynnissa, se Taman parametrin avulla voit valita sijainnin
suorittaa edellisen sijoittamiskomennon ensin ja ohjauksen tilan kayttdmatta digitaalitulosig-
suorittaa sitten seuraavan sijoittamiskomennon. naalia tai kenttavaylan bittia.
Ainoastaan 1 sijoituskomento voi olla kerrallaan [01 [No Kayta digitaalitulosignaalia tai kenttavaylan
puskuroituna. * operation | bittid ohjearvotilan ja suhteellinen sijainti -tilan
aktivoimiseen.
17-91 Relative Position Mode - —— - - ——
[1] | Relativ Tama vaihtoehto valitsee suhteellisen sijainnin
Optio: Toiminto: Position tilan pysyvasti. Kaikkien sijoittamiskomentojen
HUOMAUTUS katsotaan olevan suhteellisia. Vaihtoehdon
Taméa parametri on kéytettavissa [113] Ota ohjearvo kdytto6n vaihtaminen
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX. digitaalitulossa tai kenttavaylan bitin
kayttoonotto laukaisee suhteellisen sijoit-
Valitse, mita ohjearvoa suhteellisen sijoit- tamisen.
tamisen komennoissa kdytetaan. [2] [Enable Tama vaihtoehto valitsee ohjearvotilan
[0] | Target Taajuusmuuttaja kayttaa edellista kohdesi- Reference k.e-\y.tto?n ot.tamlsen pysy.vast|. Kaikki uuc.let
N Position jaintia uuden sijoittamiskomennon sijainnin ohjearvot laukaisevat absoluuttisen
. . . . sijoittamiskomennon kayttden kohteena
ohjearvona. Taajuusmuuttaja suorittaa uuden ) T ) o )
sijoittamiskomennon heti tekemtta edellists valittua sijainnin ohjearvoa. Tatd vaihtoehtoa ei
sijoittamista loppuun voi kdyttaa suhteellisen sijoittamisen kanssa.

Uusi kohde lasketaan seuraavalla kaavalla:
Uusi kohde = edellinen kohde + sijainnin
ohjearvo.

[1] | Buffered
Target Pos.

Taajuusmuuttaja kayttaa edellista kohdesi-
jaintia uuden sijoittamiskomennon
ohjearvona. Taajuusmuuttaja suorittaa uuden
sijoituskomennon, kun se on suorittanut
edellisen komennon. Ainoastaan 1 sijoitus-
komento voi olla kerrallaan puskuroituna.

[2] | Commanded
Position

Taajuusmuuttaja kdyttaa komennettua
sijaintia uuden sijoittamiskomennon

17-93 Master Offset Selection

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Valitse isannan poikkeamaa kayttamisen
synkronointitilassa.

[0] | Absolute
* Enabled

Taajuusmuuttaja lisda isdannan poikkeaman
(parametri 3-26 Master Offset) synkronoinnin
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17-93 Master Offset Selection

Optio: Toiminto:

aloituksen sijaintiin. Poikkeamakomento
suoritetaan jokaisen uuden synkronoinnin
aloituksen yhteydessa.

[1]1 | Absolute Taajuusmuuttaja lisdd isannan poikkeaman

(parametri 3-26 Master Offset) synkronoinnin
aloituksen sijaintiin. Poikkeamakomento
suoritetaan jokaisen isannan poikkeamasig-
naalin yhteydessa.

[2] | Relative Taajuusmuuttaja lisda isannan poikkeaman
(parametri 3-26 Master Offset) todelliseen
synkronoinnin sijaintiin jokaisen isannan
poikkeaman signaalin yhteydessa.

[3] | Selection Isdnndn poikkeama (parametri 3-26 Master
Offset) on suhteellinen tai absoluuttinen
riippuen suhteellisen sijainnin signaalista
digitaalitulossa tai kenttavaylan bitissa.

[4] | Relative Isdnndn poikkeama (parametri 3-26 Master
Home Offset) on suhteessa kotiutusanturin signaaliin.
Sensor Poikkeamakomento suoritetaan seuraavan

kotiutusanturin signaalin yhteydessa, kun
isdnndn poikkeamasignaali on aktiivinen.

[5]1 | Relative Isdnnan poikkeama (parametri 3-26 Master
Touch Offset) on suhteessa kosketusanturin signaaliin.
Sensor Poikkeamakomento suoritetaan seuraavan

kosketusanturin signaalin yhteydessa, kun
isdnnan poikkeamasignaali on aktiivinen.

17-94 Rotary Absolute Direction

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.

Valitse absoluuttisen sijaintitilan pydrimissuunta,
kun parametrin parametri 17-76 Position Axis
Mode asetus on [1] Pyérivi akseli. Voit kayttaa
tata parametria asettamalla parametrin
parametri 4-10 Moott.py6r.nop suunta arvoksi [2]
Molemm. suunnat.

[0] * | Shortest | Taajuusmuuttaja valitsee pydrimissuunnan, joka
tuottaa lyhyimman reitin kohdesijaintiin.

[11 | Forward | Siirry kohdesijaintiin eteenpdin-suunnassa.

[2] | Reverse | Siirry kohdesijaintiin taaksepdin-suunnassa.

[3]1 [ Direction | Digitaalitulon tai kenttdvaylan bitin eteenpdin-/
taaksepadin-signaali madrittad pydrimissuunnan.
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3.18 Parametrit: 18-** Datalukemat 2

18-36 Analogiatulo X48/2 [mA]
Alue: Toiminto:

0*

[-20-20] | Nayta tulon X48/2 todellinen mitattu arvo.

18-37 Lampot.tulo X48/4

Toiminto:

Alue:

0*| [-500 - 500 ] | Nayta tulon X48/4 todellinen mitattu
lampétila. Lampdtilan yksikko perustuu

parametrin parametri 35-00 Term. X48/4
Temperature Unit valintaan.

18-38 Lampot.tulo X48/7

Toiminto:

Alue:

0*| [-500 - 500 ] | Nayta tulon X48/7 todellinen mitattu
lampétila. Lampdtilan yksikko perustuu

parametrin parametri 35-02 Term. X48/7
Temperature Unit valintaan.

18-39 Lampot.tulo X48/10
Alue: Toiminto:

0*| [-500 - 500 ] [ Nayta tulon X48/10 todellinen mitattu
lampétila. Lampdtilan yksikko perustuu

parametrin parametri 35-04 Term. X48/10
Temperature Unit valintaan.

3.18.1 18-4* PGIO Data Readouts

Parametrit VLT® ohjelmoitava /0 MCB 115 -lukeman
maarittamiseksi.

18-43 Analog Out X49/7
Nayttaa liittimen X49/7 1dhdon todellisen arvon voltteina (V) tai
milliampeereina (mA). Arvo vastaa parametrin

parametri 36-40 Terminal X49/7 Analogue Output valintaa.

Alue: Toiminto:

3.18.2 18-5* Active Alarms/Warnings

Taman ryhman parametrit nayttavat kulloinkin aktiivisten

hélytysten tai varoitusten maaran.

18-55 Active Alarm Numbers

Tama parametri sisaltdd enintaan 20 parhaillaan aktiivisen
hélytyksen ryhmén. Arvo 0 tarkoittaa, ettd halytyksia ei ole.

Alue: Toiminto:

0 | [0-65535] |

18-56 Active Warning Numbers

Tama parametri sisaltda enintdaan 20 parhaillaan aktiivisen

varoituksen ryhman. Arvo 0 tarkoittaa, ettd varoituksia ei ole.
Alue: Toiminto:

0 | [0-65535] |

18-60 Digital Input 2
Alue:

Toiminto:

0*| [0 - 65535 ]| Nayttaa aktiivisten digitaalitulojen signaalien
tilan.
. 0 = Ei signaalia.

. 1 = Yhdistetty signaali

18-70 Mains Voltage
Alue:

Toiminto:

0 V*| [0- 1000 V] [ Nayttaa verkkovirran jannitteen linjasta
linjaan.

18-71 Mains Frequency
Alue: Toiminto:

0 Hz*

[-100 - 100 Hz] | Nayttaa verkkovirran taajuuden.

18-72 Mains Imbalance
Alue: Toiminto:

0 %*

[0 - 100 %] | Nayttaa verkkovirran kolmen linjasta linjaan
mittauksen suurimman epatasapainon.

0 | 10-301] |

18-44 Analog Out X49/9

Nayttda liittimen X49/9 1ahdon todellisen arvon voltteina (V) tai
milliampeereina (mA). Arvo vastaa parametrin

parametri 36-50 Terminal X49/9 Analogue Output valintaa.
Alue: Toiminto:

0 [ 10-301] |

18-75 Rectifier DC Volt.

Alue: Toiminto:

0 V*| [0- 10000 V] | Nayttaa tasasuuntaajamoduulin mitatun
tasajannitteen.

18-90 Prosessin PID virhe

Alue:

Toiminto:

18-45 Analog Out X49/11

Nayttaa liittimen X49/11 Iahdon todellisen arvon voltteina (V) tai
milliampeereina (mA). Arvo vastaa parametrin
parametri 36-60 Terminal X49/11 Analogue Output valintaa.

0 %*| [-200 - 200 %] [ Anna nykyinen prosessin PID-saatimen

kayttama virheen arvo.

18-91 Prosessin PID lahto

Alue: Toiminto:
Alue: Toiminto: 0 %* [ [-200 - 200 %] | Anna nykyinen lahdon raw-arvo prosessin
0 [0-30] PID-saatimelta.
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18-92 Prosessin PID pingot. ldhto 3.19 Parametrit: 19-** Sovellusparametrit

Alue: Toiminto: o . . . T .
Taman ryhman parametrit ovat kaytettdvissd, kun taajuus-

muuttajaan on asennettu VLT® liikkeenohjainoptio MCO
305. Katso lisitietoja tastd vaihtoehdosta VLT® liikkeenohja-
inoptio MCO 305 Kdyttéoppaasta.

0 %* | [-200 - 200 %] | Anna nykyinen lahtoarvo prosessin PID-
saatimelta, kun puristimen rajat on
havaittu.

18-93 Prosessin PID vahv. skaalattu lahto

Alue: Toiminto:

0 %*| [-200 - 200 %] | Anna nykyinen lahtoarvo prosessin PID-
saatimeltd, kun puristimen rajat on
havaittu ja tuloksena saatava arvo on
vahvistusskaalattu.
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320 Parametrt; 30+ rityisominaisuudet
Optio: Toiminto:
3.20.1 30-0* Nokka P
[3]1 |Suht. t.
n-/I-aika

Wobble-toimintoa kaytetadn pddasiassa synteettisen langan
kelaamissovelluksissa. Wobble-optio asennetaan taajuus- 30-01 Aaltois. taajuusmuutos [Hz]
muuttajaan, joka ohjaa poikittaisliikkeen taajuusmuuttajaa.
Lanka liikkuu edestakaisin vinonelioén muotoisessa
kuvauksessa lankapakkauksen pinnan ylitse. Tata kuviota
on muutettava langan samoihin kohtiin kerddntymisen
estamiseksi. Wobble-optio voi tehda tdméan vaihtelemalla
poikittaisliilkkeen nopeutta ohjelmoitavan jakson avulla
jatkuvasti. Wobble-toiminto luodaan asettamalla taajuuden
muutos keskitaajuuden ympdrille. Jarjestelman inertia
kompensoimiseksi voidaan sisallyttdd nopea taajuuden
hyppdys. Optiossa on synteettisen langan sovelluksille
sopiva satunnaistettu wobble-suhde.

Alue: Toiminto:

5Hz*| [0- Taajuuden muutos maarittdd wobble-toiminnon
25 Hz] [ taajuuden suuruusluokan. Taajuusmuutos
asetetaan keskitaajuuden paalle.

Parametri 30-01 Aaltois. taajuusmuutos [Hz]
sisaltaa seka positiivisen etta negatiivisen taajuus-
muutoksen. Parametrin parametri 30-01 Aaltois.
taajuusmuutos [Hz] asetus ei siis saa ylittaa
keskitaajuuden asetusta. Alun rampin nousuaika
pysahdyksista wobble-sekvenssin kdaymiseen
madritetddan kohdassa kappale 3.4.2 3-1*
Ohjearvot.

Frequency Par. 30-07: WOBB TIME
[Hz]

- - - _— _ _ __ _,]|.Par30-06:JUMPTIME
v } Par.30-04 [Hz]: JUMP FREQ

Par. 30-01 [Hz]: DELTA FREQ. 4 Par-30-09 [%] : JUMP FREQ

30-02 Aaltois. taajuusmuutos [%]

175ZB001.10

Par. 30-02 [%]: DELTA FREQ. Alue: Toiminto:
(Par. 30-03) ‘ I R - 7
Par 3001 42 25 %*| [0 - Taajuusmuutos voidaan ilmaista myos
ar. 30-02 [%] N
o 0 wpup ) Par 30:09: RANDOM FUNC's} 100 %] keskitaajuuden prosenttiosuutena, jolloin sen
CENTER FREQ Par 30-11: RANDOM MAX . . ..
Par 30-12: RANDOM MIN . suurin arvo voi olla 100 %. Toiminto on sama
~—Tpown wp —-
Par. 30-10: [RATIO Typ/ Toown | kuin parametrille parametri 30-01 Aaltois.
Par. 30-08: [INDEPENDENT UP and DOWN] .
e taajuusmuutos [Hz].

Kuva 3.67 Wobble-toiminto

30-03 Aaltoilun taaj.muutos skaalausresurssi

Optio: Toiminto:

30-00 Aaltois.tila Valitse, mitd taajuusmuuttajan tuloa

. . on kaytettava taajuuden muutoksen
Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tata parametria ei voi muokata
moottorin kdydessa.

asetuksen skaalaamiseen.

[0] * | Ei toimintoa

[11 [Analoginen tulo 53

[2] | Analoginen tulo 54

[3] | Taajuustulo 29 Ainoastaan FC 302.
Parametrin parametri 1-00 Konfiguraatiotila
tavallista nopeuden avoimen silmukan tilan [4] | Taajuustulo 33
laajennetaan wobble-toiminnolla. Tassé [7] [ Analog. tulo X30/11
parametrissa on mahdollista valita, mita [8] | Analog. tulo X30/12
menetelmid wobble-laitteelle kdytetdan. Aseta [15] [ Analogiatulo X48/2

parametrit absoluuttisina arvoina (suorat

taajuudet) tai suhteellisina arvoina (toisen 30-04 Aaltois. hyppytaajuus [Hz]

parametrin prosenttiosuus). Aseta wobble- Alue: Toiminto:

toiminnon aikajakso absoluuttisena arvona tai 0 Hz*| [O- Hyppytaajuutta kdytetdan poikittaisliikejarjes-
itsendisenad nousu- ja laskuaikana. Jos kaytossa 20.0 Hz] |telméan inertian kompensointiin. Jos

on absoluuttinen jaksoaika,nousu- ja laskuajat lahtotaajuuden hyppy tarvitaan wobble-
madritetaan wobble-suhteen avulla. sekvenssin rajoilla, taajuushyppy maaritetadn

0] * | Abs. taa), tassa parametrissa. Jos poikittaisliikejarjestelman

inertia on erittdin suuri, suuri hyppytaajuus

abs. aika
11 | Abs.t saattaa luoda momenttirajavaroituksen tai
S' v . . Pres . . . .
Jl-aik laukaisun tai ylijannitevaroituksen tai laukaisun.
n-/I-aika
- Tatd parametria voi muuttaa ainoastaan
[2] [ Suht. taaj. . .
. pysaytystilassa.
abs. aika
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30-05 Aaltois. hyppytaajuus [%]

Alue: Toiminto:

0 %*

[0 - 100 %] | Hyppytaajuuuden voi ilmaista keskitaajuuden
prosenttiosuutena. Toiminto on sama kuin
parametrille parametri 30-04 Aaltois.
hyppytaajuus [Hz].

30-06 Aaltois. hyppyaika

Alue: Toiminto:

Size related* | [0.005 - 5.000 s] |

30-07 Aaltois. jaksoaika
Alue:
10 s*

Toiminto:

[1 - 1000 s] | Tama parametri maarittda wobble-sekvenssin
ajan. Tata parametria voi muuttaa ainoastaan
pysaytystilassa.

Wobble-aika = tyiss + talas

30-08 Aaltois. nousu-/laskuaika

Alue: Toiminto:

5s*[ [0.1 - 1000 s] | Maarittaa kunkin wobble-jakson nousu- ja
laskuajan.

30-09 Aaltois. satunnaistoiminto

Optio: Toiminto:
[0] * Ei kaytossa
[11 Kéytossa

3.20.2 Keskitaajuus

Aseta keskitaajuus parametriryhmdén 3-1* Ohjearvot avulla.

30-10 Aaltois.suhde
Alue:

Toiminto:

1* [0.1 - 10 ]| Jos suhteeksi valitaan 0.1: talas on 10 kertaa
suurempi kuin tyiss.
Jos suhteeksi valitaan 10: tyiss on 10 kertaa
suurempi kuin talas.

30-11 Aaltois. satunnaissuhde maks.

Alue: Toiminto:

10*

[par. 17-53 - 10 ] | Syota suurin sallittu wobble-suhde.

30-12 Aaltois. satunnaissuhde min.

Alue: Toiminto:

0.1*

[0.1 - par. 30-11 ] | Syota pienin sallittu wobble-suhde.

30-19 Aaltoilun taaj.muutos skaalattu
Alue: Toiminto:

0 Hz*

[0 - 1000 Hz] [ Lukemaparametri. Nayta todellinen
wobble-taajuusmuutos skaalauksen

3.20.3 30-2* Laaj. kdynn.saato

30-20 High Starting Torque Time [s]
Toiminto:

BN HUOMAUTUS!

Tama parametri on saatavana vain
FC 302-malliin.

Alue:

Size related*

Suuri kdynnistysmomenttiaika PM-
moottorille flux-ohjausperiaatteessa
ilman takaisinkytkentaa.

30-21 High Starting Torque Current [%)]

Alue: Toiminto:

Size related*| [O -
200.0 %]

?

Tama parametri on saatavana
vain FC 302-malliin.

Suuri kdynnistysmomenttivirta PM-
moottorille VVC' -tilassa ja flux-tilassa
ilman takaisinkytkentaa.

30-22 Locked Rotor Protection

Optio: Toiminto:

HUOMAUTUS!

Tama parametri on saatavana vain FC 302-
malliin.

Kaytettavissa ainoastaan PM-moottoreille, flux-

anturiton-tilassa ja VVC*-avoin piiri -tilassa.

[0
[1] [ Kaytossa

Ei kdytossa

Suojaa moottoria lukittu roottori -tilalta.
Ohjausalgoritmi tunnistaa moottorin mahdollisen
lukittu roottori -tilan ja laukaisee taajuus-

muuttajan moottorin suojaamiseksi.

30-23 Locked Rotor Detection Time [s]

Alue: Toiminto:

[0.05 - 1 s] | Lukittu roottori -tilan tunnistusaika.
Matala parametrin arvo tuottaa
nopeamman tunnistuksen.

Size related*

30-24 Locked Rotor Detection Speed Error [%]
Alue:
25 %*

Toiminto:

[ 10-100 % |

30-25 Light Load Delay [s]

Kayta tata parametria, kun kevyen kuorman tunnistus on
kaytossa. Syota viive ennen kuin taajuusmuuttaja aktivoi kevyen
kuorman tunnistuksen, kun moottorin nopeus saavuttaa

jalkeen. parametrin parametri 30-27 Light Load Speed [%] ohjearvon.
Alue: Toiminto:
0.000 s* [0.000 - 10.000 s]
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30-26 Light Load Current [%]

Kayta tata parametria, kun kevyen kuorman tunnistus on
kaytdssa. Syota ohjearvovirta, jota kdytetddn madrittdmaan, onko
hissin liike estetty ja onko suuntaa muutettava. Arvo on
parametrin parametri 1-24 Moottorin virta moottorin nimellisvirran

prosenttiosuus.
Alue: Toiminto:

0 %* [ 10-100 %] |

30-27 Light Load Speed [%]

Kayta tata parametria, kun kevyen kuorman tunnistus on

kaytossa. Syota ohjearvonopeus kevyen kuorman tunnistuksen
aikana. Arvo on parametrin parametri 1-25 Moottorin nimellis-
nopeus moottorin nimellisvirran prosenttiosuus. Tavallisille
asynkronisille moottoreille kdytetdan jattdman vuoksi synkronista
nopeutta parametrin parametri 1-25 Moottorin nimellisnopeus

sijasta.
Alue: Toiminto:

0 %* [ 10-100 %) |

3.20.4 30-5* Laitteen kokoonpano

Taman ryhmdn parametrien avulla voi madrittaa taajuus-
muuttajan kanssa tiedonsiirtoyhteydessa olevien sisdisten
yksikdiden toiminta. Asetukset vaikuttavat taajuus-
muuttajan sisalla olevien laitteistokomponenttien

3.20.5 30-8* Vastaavuus (I)

30-80 d-akselin induktanssi (Ld)

Alue: Toiminto:

[0.000 -
1000.000 mH]

Size related* Syota d-akselin induktanssin arvo.
Arvo loytyy kestomagneetti-
moottorin tiedoista. D-akselin
induktanssia ei saa selville AMA:a

suorittamalla.

30-81 Jarruvastus (ohm)

Alue: Toiminto:

Size [0.01 - Aseta jarruvastusarvo Q. Arvoa

related* | 65535.00 kaytetaan jarruvastuksen tehon
Ohm] valvontaan parametrissa

parametri 2-13 Jarrutustehon valvonta.
Tama parametri on kdytdssa vain
taajuusmuuttajissa, joissa on integroitu
dynaaminen jarru.

30-83 PID - nopeuden suhteellinen vahvistus

Alue: Toiminto:

Size related*| [0 - 1 ][ Syota nopeudenohjauksen suhteellinen
vahvistus. Suuri vahvistus tuottaa nopean
ohjauksen. Jos vahvistus kuitenkin on liian

suuri, prosessi saattaa muuttua

toimintaan. epavakaaksi

Optio: Toiminto: ..

_ Alue: Toiminto:

[0] IS)I::;I: MAUUS' ) Size related*| [0 - 10 ] [ Syo6ta prosessin ohjaimen suhteellinen
Tama parametri on saatavana ainoastaan vahvistus. Suuri vahvistus tuottaa
malliin FC 302. nopean ohjauksen. Jos vahvistus

kuitenkin on liian suuri, prosessi saattaa
Valitse, miten jaahdytysripa vastaa kayttéolosuh- muuttua epavakaaksi
teisiin. Ohjaa puhaltimen alinta nopeutta
parametrilla parametri 14-52 Puhalt. ohj..
Yksinkertainen profiili on passiivinen puhaltimen
ohjaus, joka perustuu taajuusmuuttajan
lampétilan tilaan. Tama optio vastaa puhaltimien
klassista toimintatapaa.
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3.21 Parametrit: 32-** MCO-perusaset.

Tdman ryhman parametrit ovat kaytettdvissd, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu VLT® liikkeenohjainoptio MCO
305. Katso lisitietoja tastd vaihtoehdosta VLT® liikkeenohja-
inoptio MCO 305 Kdyttéoppaasta.

3.22 Parametrit: 33-** MCO:n kaant. aset.

Tadman ryhman parametrit ovat kaytettdvissd, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu VLT® liikkeenohjainoptio MCO
305. Katso lisatietoja tastd vaihtoehdosta VLT® liikkeenohja-
inoptio MCO 305 Kdyttéoppaasta.

3.23 Parametrit: 34-** MCO-datalukemat

Taman ryhman parametrit ovat kaytettdvissd, kun taajuus-
muuttajaan on asennettu VLT® lilkkeenohjainoptio MCO
305. Katso listietoja tastd vaihtoehdosta VLT® liikkeenohja-
inoptio MCO 305 Kdyttéoppaasta.

3.24 Parametrit: 35-** Anturitulo-optio

Parametrit, joilla maaritetiddn VLT® anturitulo-option MCB
114 toiminnallisuus.

3.24.1 35-0* Lampot. tulon kayttot. (MCB
114)

35-00 Term. X48/4 Temperature Unit

Valitse yksikkd, jota kdytetdan lampétilatulon X48/4 asetusten ja
lukemien kanssa:

Optio: Toiminto:
[60] * °C
[160] °F

35-01 Liitin X48/4 tulotyyppi

Néyta tulossa X48/4 havaitun ldmpétila-anturin tyyppi:

Optio: Toiminto:
[0] * Ei kytketty

[1 PT100 2-johtiminen

[3] PT1000 2-johtiminen

[5] PT100 3-johtiminen

[7] PT1000 3-johtiminen

35-02 Term. X48/7 Temperature Unit

Valitse yksikko, jota kdytetaan lampotilatulon X48/7 asetusten ja
lukemien kanssa:

Optio: Toiminto:
[60] * °C
[160] °F

35-03 Liitin X48/7 tulotyyppi
Néyta tulossa X48/7 havaitun ldmpétila-anturin tyyppi:

Optio: Toiminto:
[0] * Ei kytketty

[11 PT100 2-johtiminen

[3] PT1000 2-johtiminen

[5] PT100 3-johtiminen

[7] PT1000 3-johtiminen

35-04 Term. X48/10 Temperature Unit
Valitse yksikko, jota kdytetaan lampétilatulon X48/10 asetusten ja

lukemien kanssa:

Optio: Toiminto:
[60] * °C
[160] °F

35-05 Liitin X48/10 tulotyyppi
Nayta tulossa X48/10 havaitun lampétila-anturin tyyppi:

Optio: Toiminto:
[0] * Ei kytketty

[1 PT100 2-johtiminen

[3] PT1000 2-johtiminen

[5] PT100 3-johtiminen
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35-05 Liitin X48/10 tulotyyppi

Optio:

Néyta tulossa X48/10 havaitun lampétila-anturin tyyppi:

Toiminto:

(71

| PT1000 3-johtiminen |

Valitse hdlytystoiminto.

35-06 Lampéotila-anturin halytystoiminto

Optio: Toiminto:
[0] Ei kaytossa

[2] Pysdytys

[5] * Pysayt./lauk.

[27] Forced stop and trip

3.24.2 35-1* Lampot. tulo X48/4 (MCB 114)

35-14 Term. X48/4 Filter Time Constant

Alue: Toiminto:
0.001 s*| [0.001 - 10 Syota suodattimen aikavakio. Tama on
s] ensimmaisen asteen digitaalisen alipaas-

tosuodattimen aikavakio sahkoisen
kohinan vaimentamiseen liittimessa
X48/4. Suuri aikavakioarvo parantaa
vaimennusta mutta lisdd myos
aikaviivetta suodattimen lapi.

35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor

Tama parametri mahdollistaa liittimen X48/4 lampétilavalvonnan
kayttoon ottamisen tai kdytosta poistamisen. Aseta lampétilarajat
parametreissa parametri 35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit ja
parametri 35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit.

Toiminto:

3.24.3 35-2* Lampdt. tulo X48/7 (MCB 114)

35-24 Term. X48/7 Filter Time Constant

Alue: Toiminto:
0.001 s*| [0.001 - 10 | Syota suodattimen aikavakio. Taméa on
s] ensimmaisen asteen digitaalisen alipaas-

tosuodattimen aikavakio sahkoisen
kohinan vaimentamiseen liittimessa
X48/7. Suuri aikavakioarvo parantaa
vaimennusta mutta lisaéd myos
aikaviivetta suodattimen lapi.

35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor

Tama parametri mahdollistaa liittimen X48/7 lampétilavalvonnan

kayttoon ottamisen tai kdytdsta poistamisen. Aseta lampétilarajat
parametreissa parametri 35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit ja
parametri 35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit.

Optio: Toiminto:
[0] * Pois kaytosta
[1] Kaytossa

35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit

Alue:

Toiminto:

Syota liittimen X48/7
lampétila-anturin alin

Size related* | [-50 - par. 35-27 ]

normaalissa toiminnassa
odotettu lampoatilalukema.

35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit

Optio:

[0] *

Pois kaytosta

(1

Kaytossa

Alue:

35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit

Toiminto:

Size related*

[-50 - par. 35-17 ]

Syota liittimen X48/4
lampétila-anturin alin
normaalissa toiminnassa
odotettu lampétilalukema.

Alue: Toiminto:
Size related* [ [par. 35-26 - Syota liittimen X48/7
204 ] lampotila-anturin korkein

normaalissa toiminnassa
odotettu lampétilalukema.

3.24.4 35-3* Lampot. tulo X48/10 (MCB 114

35-34 Term.

X48/10 Filter Time Constant

Alue:

Toiminto:

0.001 s*

[0.001 - 10
s]

Syota suodattimen aikavakio. Tama on
ensimmaisen asteen digitaalisen alipaas-

35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit

Alue:

Size related*

Toiminto:
[ par. 35-16 - Syota liittimen X48/4
204 ] lampétila-anturin korkein

normaalissa toiminnassa
odotettu lampdtilalukema.

tosuodattimen aikavakio sahkoisen
kohinan vaimentamiseen liittimessa
X48/10. Suuri aikavakioarvo parantaa
vaimennusta mutta lisad myos
aikaviivetta suodattimen lapi.
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35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor

Tama parametri mahdollistaa liittimen X48/10 lampétilavalvonnan
kayttoon ottamisen tai kdytdsta poistamisen. Aseta lampétilarajat
parametreissa parametri 35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit/
parametri 35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit.

Optio: Toiminto:
[0] * Pois kaytosta
[11 Kéytossa

35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit
Alue: Toiminto:

Syota liittimen X48/10
lampoatila-anturin alin

Size related* | [-50 - par. 35-37 ]

normaalissa toiminnassa
odotettu lampétilalukema.

35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit

Alue: Toiminto:
Size related* [ [par. 35-36 - Syota liittimen X48/10
204 ] lampétila-anturin korkein

normaalissa toiminnassa
odotettu lampétilalukema.

3.24.5 35-4* Analogiatulo X48/2 (MCB 114)

35-42 Term. X48/2 Low Current

Alue: Toiminto:
4 mA*| [O - par. Syota virta (mA), joka vastaa parametrissa
35-43 mA] | parametri 35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb.

Value asetettua matalaa ohjearvoa. Arvon
tulee olla vahintdan 2 mA elava nolla -
aikakatkaisutoiminnon aktivoimiseksi
parametrissa parametri 6-01 "Eldvd nolla"
aikakatk.toiminto.

35-43 Term. X48/2 High Current

Alue: Toiminto:
20 mA* [ [par. 35-42 - [ Syota virta (mA), joka vastaa
20 mA] parametrissa parametri 35-45 Term.

X48/2 High Ref./Feedb. Value asetettua
korkeaa ohjearvoa.

35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value
Alue:

0*| [-999999.999 -
999999.999 ]

Toiminto:

*

Syota ohjearvo tai takaisinkytkentaarvo
(kierrosta minuutissa (rpm), Hz, bar jne),
joka vastaa parametrissa

parametri 35-42 Term. X48/2 Low Current
asetettua jannitettd tai virtaa.

35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value

Alue: Toiminto:
100* | [1999999.999 - Syota ohjearvo tai takaisinkytkentaarvo
999999.999 ] (kierrosta minuutissa (rpm), Hz, bar

jne), joka vastaa parametrissa
parametri 35-43 Term. X48/2 High
Current asetettua jannitettd tai virtaa.

35-46 Term. X48/2 Filter Time Constant

Alue: Toiminto:
0.001 s*| [0.001 - 10 | Syota suodattimen aikavakio. Tama on
s] ensimmaisen asteen digitaalisen alipaas-

tosuodattimen aikavakio sahkoisen
kohinan vaimentamiseen liittimessa
X48/2. Suuri aikavakioarvo parantaa
vaimennusta mutta lisaéd myos
aikaviivetta suodattimen lapi.
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3.25 Parametrit: 36-** Programmable /O
Option

Parametrit VLT® ohjelmoitavan 1/O:n MCB 115 maéritta-

miseksi.

Taman ryhman parametrit ovat aktiivisia ainoastaan, kun
VLT® ohjelmoitava /0 MCB 115 on asennettu.

3.25.1 36-0* I/0O Mode

3.25.2 36-4* Output X49/7

VLT® ohjelmoitavassa I/O:ssa MCB 115 on 3 analogiatuloa
ja 3 madritettavaa analogialdahtod. Kayta taman ryhman
parametreja analogialahtdjen tilan maarittamiseen.

Valitse liittimen X49/7 toiminnallisuus.

36-40 Terminal X49/7 Analogue Output

Optio: Toiminto:
VLT® ohjelmoitavassa 1/0:ssa MCB 115 on 3 analogiatuloa [or - Ei toimintoa
ja 3 madritettivaa analogialahtod. Kayta timan ryhman (100] Lahtotaajuus
parametreja analogialahtojen tilan maarittamiseen. (1o1] ohjearvo
Liittimet voi ohjelmoida tuottamaan jénnite-, virta- tai [02] Takaisinkytkentd
digitaalildhdon [103] Moottorin virta
[104] Momentti suht. nim.
o
[105] Momentti suht. nimell.
Valitse analogisen liittimen X49/7 lahdén tila. [106] Teho
Optio: Toiminto: [107] nopeus
[0] * Voltage 0-10V [108] Momentti
[1] Voltage 2-10V [109] Maks.lahtotaaj.
[2] Current 0-20mA [139] Vayldn valv. 0-20 mA
[3] Current 4-20mA [141] Vayl. aikak. 0-20mA

36-04 Terminal X49/9 Mode

Valitse analogisen liittimen X49/9 lahdén tila.

Optio: Toiminto:
[0] * Voltage 0-10V

[1] Voltage 2-10V

[2] Current 0-20mA

[3] Current 4-20mA

36-05 Terminal X49/11 Mode

Valitse analogisen liittimen X49/11 lahdén tila.

36-42 Terminal X49/7 Min. Scale

Sovita liittimen X49/7 pienin |1ahtd vaadittavaan arvoon. Tarvittava
arvo madritetadan prosenttiosuutena parametrissa

parametri 36-40 Terminal X49/7 Analogue Output valitusta arvosta.
Katso lisatietoja tdaman parametrin toiminnasta kohdasta
parametri 6-52 Liitin 42 Idhdén maks. skaalaus.

Seuraavassa esimerkissa kuvataan, miten taajuusmuuttaja kdyttaa
tata parametria.

Esimerkki

Parametri 36-03 Terminal X49/7 Mode=[0] Jédnnite 0-10 V

Parametri 36-40 Terminal X49/7 Analogue Output=[100]

Optio: Toiminto: Ldhtétaajuus
(o Voltage 0-10V Parametri 4-19 Enimmidisléhtétaajuus=200 Hz
[1] Voltage 2-10V Sovelluksen vaatimus: Jos laht&taajuus on alle 20 Hz, liittimen
[2] Current 0-20mA X49/7 1dahdon pitda olla 0 V. Syota esimerkin vaatimuksen taytta-
[3] Current 4-20mA miseksi 10 % kohtaan parametri 36-42 Terminal X49/7 Min. Scale.
Alue: Toiminto:
0 %* [ 10- 200 %] |
36-43 Terminal X49/7 Max. Scale
Alue: Toiminto:
100 %* [ 10-200 %) |
36-44 Terminal X49/7 Bus Control
Tama parametri sisaltaa liittimen X49/7 laht6tason, jos liitin on
kenttdvayldn ohjaama.
Alue: Toiminto:
0 %* [0 - 100 %]
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36-45 Terminal X49/7 Timeout Preset

Taajuusmuuttaja ldhettdd taman parametrin arvon lahtoliittimelle,
kun liitin on kenttavdylan ohjaama ja aikakatkaisu havaitaan.

Toiminto:
[ 10-100 %] |

Alue:
0 %*

3.25.3 36-5* Output X49/9

VLT® ohjelmoitavassa 1/0:ssa MCB 115 on 3 analogiatuloa
ja 3 madritettavaa analogialdhtod. Kayta taman ryhmén
parametreja analogialdhtojen tilan maarittamiseen.

36-50 Terminal X49/9 Analogue Output

Valitse liittimen X49/9 toiminnallisuus.
Optio: Toiminto:
[0] * Ei toimintoa

[100] Lahtotaajuus

[101] ohjearvo

[102] Takaisinkytkenta

[103] Moottorin virta

[104] Momentti suht. nim.

[105] Momentti suht. nimell.
[106] Teho

[107] nopeus

[108] Momentti

[109] Maks.lahtotaaj.

[139] Vaylan valv. 0-20 mA

[141] Vayl. aikak. 0-20mA

36-52 Terminal X49/9 Min. Scale

Sovita liittimen X49/9 pienin l3hté vaadittavaan arvoon. Katso
lisétietoja jaksosta parametri 36-42 Terminal X49/7 Min. Scale.

Toiminto:
[ 10- 200 %] |

Alue:
0 %*

36-53 Terminal X49/9 Max. Scale

Skaalaa liittimen X49/9 maksimildhtd. Katso lisatietoja jaksosta
parametri 36-43 Terminal X49/7 Max. Scale.

Toiminto:
[ 10- 200 %] |

Alue:
100 %*

36-54 Terminal X49/9 Bus Control

Tama parametri sisaltaa liittimen X49/9 lahtotason, jos liitin on
kenttdvaylan ohjaama.

3.25.4 36-6* Output X49/11

VLT® ohjelmoitavassa 1/O:ssa MCB 115 on 3 analogiatuloa
ja 3 madritettavaa analogialdahtod. Kayta taman ryhman
parametreja analogialdhtdjen tilan maarittamiseen.

36-60 Terminal X49/11 Analogue Output

Valitse liittimen X49/11 toiminnallisuus.

Optio: Toiminto:
[o] * Ei toimintoa

[100] Lahtotaajuus

[101] ohjearvo

[102] Takaisinkytkenta

[103] Moottorin virta

[104] Momentti suht. nim.
[105] Momentti suht. nimell.
[106] Teho

[107] nopeus

[108] Momentti

[109] Maks.lahtotaaj.

[139] Vaylan valv. 0-20 mA
[141] Vayl. aikak. 0-20mA

36-62 Terminal X49/11 Min. Scale

Sovita liittimen X49/11 pienin laht6 vaadittavaan arvoon. Katso
lisatietoja jaksosta parametri 36-42 Terminal X49/7 Min. Scale.

Toiminto:
| [0 - 200 %] |

Alue:
0 %*

36-63 Terminal X49/11 Max. Scale

Skaalaa liittimen X49/11 maksimilahto. Katso lisatietoja jaksosta
parametri 36-43 Terminal X49/7 Max. Scale.

Toiminto:
[ 10-200 %] |

Alue:
100 %*

36-64 Terminal X49/11 Bus Control

Tama parametri sisaltaa liittimen X49/11 laht6tason, jos liitin on
kenttdvdylan ohjaama.

Toiminto:
[ 10-100 %] |

Alue:
0 %*

36-65 Terminal X49/11 Timeout Preset

Taajuusmuuttaja ldhettdd taman parametrin arvon lahtoliittimelle,
kun liitin on kenttavdylan ohjaama ja aikakatkaisu havaitaan.

Alue: Toiminto:
Alue: Toiminto:
0 %* [0 - 100 %]
0 %* | [0-100 % |
36-55 Terminal X49/9 Timeout Preset
Taajuusmuuttaja ldhettdd taman parametrin arvon lahtoliittimelle,
kun liitin on kenttavdylan ohjaama ja aikakatkaisu havaitaan.
Alue: Toiminto:
0 %* [0 - 100 %]
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3,26 Parameti 42-* Safety Functions

. . . - . Alue: Toiminto:
Ryhman 42 parametrit ovat kdytettdvissd, kun taajuusmuut-

tajaan on asennettu turvaoptio. Saat lisdtietoja 0°C| [128- HUOMAUTUS

turvallisuuteen liittyvista parametreista turvaoptioiden 77 Tama parametri on kaytettavissa
kayttdoppaista: ainoastaan mallissa FC 302.
. Turvaoptio MCB 150/151 Kdyttéopas.
° Turvaoptio MCB 152 Kdyttéopas. Nayttaa lisskomponentin lampétilan. Ryhmén
elementit viittaavat taajuusmuuttajan laitteis-
3.27 Parametrit: 43-** Unit Readouts tokomponentteihin kytkettyjen NTC-lampétila-

- . . L anturien lampatilamittauksiin. Katso lampatila-
Tdman ryhman parametreissa on lukemat D-F-kotelointi-

. . .. L . . anturin sijoituksen maaritykset
kokojen taajuusmuuttajien toiminnan valvomiseksi.

kayttooppaasta.

3.27.1 43-0* Component Status
3.27.2 43-1* Power Card Status

Tassa parametriryhmdssd on vain luku -muotoisia tietoja

teho-osan laitteistokomponenteista. Kaikki timan ryhman Tassé parametriryhmdssé on vain luku -muotoisia tietoja
parametrit ovat ryhmia: tehokortin tilasta. Kaikki tdmdn ryhman parametrit ovat
ryhmia:
. [0]: Tehokortti 1 (rinnakkaisen taajuusmuuttajan
isdntdtehokortti tai ainoa tehokortti taajuusmuut- e [0]: Tehokortti 1 (rinnakkaisen taajuusmuuttajan
tajassa, jossa on yksi vaihtosuuntaajaosa). isdntatehokortti tai ainoa tehokortti taajuusmuut-

. . A tajassa, jossa on yksi vaihtosuuntaajaosa).
. [1]: Tehokortti 2 (vaihtosuuntaajaliitdnta rinnak- J J y J

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [1]: Tehokortti 2 (vaihtosuuntaajaliitanta rinnak-

. . e e kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [2]: Tehokortti 3 (vaihtosuuntaajaliiténtd rinnak- d )

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [2]: Tehokortti 3 (vaihtosuuntaajaliitdntd rinnak-

kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [3]: Tehokortti 4 (vaihtosuuntaajaliitdnta rinnak- ) ) )

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [3]: Tehokortti 4 (vaihtosuuntaajaliitdnta rinnak-

. e kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [4]: Tehokortti 5 (tasasuuntaajaliitédntd rinnak-

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [4]: Tehokortti 5 (tasasuuntaajaliitanta rinnak-

. e kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [5]: Tehokortti 6 (tasasuuntaajaliitanta rinnak-

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [5]: Tehokortti 6 (tasasuuntaajaliitdntd rinnak-

. e kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [6]: Tehokortti 7 (tasasuuntaajaliitédntd rinnak-

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [6]: Tehokortti 7 (tasasuuntaajaliitdntd rinnak-

. e e kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [7]: Tehokortti 8 (tasasuuntaajaliitédntd rinnak-

kaisessa taajuusmuuttajassa). . [7]: Tehokortti 8 (tasasuuntaajaliitédntd rinnak-

- e kaisessa taajuusmuuttajassa).
. [8]: Kytkentavirtakortti (valinnainen).

. [9]: Puhaltimen tehokortti 1 (valinnainen). 43-10 HS Temp. ph.U

Alue: Toiminto:

RS NEFEEIHUOMAUTUS!
SERUD (SO 1A [228C1 Tama parametri on kaytettavissa

. [10]: Puhaltimen tehokortti 2 (valinnainen).

Alue: Toiminto: ainoastaan mallissa FC 302.
RS mariEa I HUOMAUTUS!
127 °C] Tam3 parametri on kiytettivissa Nayttaa jaahdytysrivan lampétilan vaiheen U
ainoastaan mallissa FC 302. IGBT-tehomoduulin sijainnissa. Tdma mittaus ei

ole kaytettavissa kaikkien kotelointikokojen

Nayttdd jérjestelman komponentin limpétilan. kanssa. Parametri 16-34 Jddhdytysrivan ldmpét.

kayttda taman parametrin arvoa.

Ryhmén elementit viittaavat paikallisen

piirilevyn lampétila-anturin mittauksiin.
Parametri 16-31 System Temp. kéyttaa kaikkia
taman ryhman elementteja jarjestelman
lampétilan laskemiseen.
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43-11 HS Temp. ph.V

Alue: Toiminto:

43-14 PC Fan B Speed

Alue: Toiminto:

[-128 -
127 °C]

0°C HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan mallissa FC 302.

Nayttaa jaahdytysrivan lampotilan vaiheen V
IGBT-tehomoduulin sijainnissa. Tama mittaus ei
ole kaytettavissa kaikkien kotelointikokojen
kanssa. Parametri 16-34 Jddhdytysrivan ldmpét.
kayttaa taman parametrin arvoa.

43-12 HS Temp. ph.W

Alue: Toiminto:

0°C HUOMAUTUS!

Tama parametri on kaytettavissa
ainoastaan mallissa FC 302.

[-128 -
127 °C]

Nayttaa jaahdytysrivan lampotilan vaiheen W
IGBT-tehomoduulin sijainnissa. Tama mittaus ei
ole kaytettavissa kaikkien kotelointikokojen
kanssa. Parametri 16-34 Jddhdytysrivan ldmpét.
kayttaa taman parametrin arvoa.

43-13 PC Fan A Speed

Alue: Toiminto:
ORPM*| [0- HUOMAUTUS!

65535

Tama parametri on kaytettavissa
RPM]

ainoastaan mallissa FC 302.

Nayttaa puhaltimen A mitatun nopeuden

tavalla. Puhaltimen B tyypillinen sijainti on
kotelon ovessa (ulkoinen puhallin).
Taman parametrin arvo on:

. Puhaltimen todellinen nopeus, kun
taajuusmuuttajassa on tasavirtapu-
hallin.

. Suhteellinen nopeus, kun taajuus-
muuttajassa on vaihtovirtapuhallin.

43-15 PC Fan C Speed

Alue: Toiminto:

LR NCEIHUOMAUTUS!
65535 | Tamé parametri on kaytettavissi
RPM]

ainoastaan mallissa FC 302.

Nayttda puhaltimen C mitatun nopeuden
tehokortissa. Kussakin tehokortissa on
enintdan 3 puhallinliitdntaa. Sijoita puhallin
taajuusmuuttajaan Kdyttéoppaassa kuvatulla
tavalla. Puhaltimen B tyypillinen sijainti on
kotelon sisalla (sekoituspuhallin).

Taman parametrin arvo on:

. Puhaltimen todellinen nopeus, kun
taajuusmuuttajassa on tasavirtapu-
hallin.

. Suhteellinen nopeus, kun taajuus-
muuttajassa on vaihtovirtapuhallin.

43-20 FPC Fan A Speed

Nayttaa puhaltimen B mitatun nopeuden
tehokortissa. Kussakin tehokortissa on
enintdan 3 puhallinliiténtaa. Sijoita puhallin
taajuusmuuttajaan Kdyttéoppaassa kuvatulla

tehokortissa. Kussakin tehokortissa on Alue: Toiminto:
enintaan 3 puhallinliitantaa. Sijoita puhallin 0 RPM*| [0 - 65535 RPM] | Nayttaa tehokorttipuhaltimen A
taajuusmuuttajaan Kdyttéoppaassa kuvatulla nopeuden
tavalla. Puhaltimen A tyypillinen sijainti on
takakanava (ulkoinen puhallin). 43-21 FPC Fan B Speed
Taman parametrin arvo on: Alue: Toiminto:
o i el wemse, L 0 RPM*| [0 - 65535 RPM] | Néyttaa tehokorttipuhaltimen B
taajuusmuuttajassa on tasavirtapu- nopeuden
hallin.
. Suhteellinen nopeus, kun taajuus- 43-22 FPC Fan C Speed
muuttajassa on vaihtovirtapuhallin. Alue: Toiminto:
0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Nayttda tehokorttipuhaltimen C
43-14 PC Fan B Speed nopeuden
Alue: Toiminto:
0 RPM* | [0 - HUOMAUTUS! 43-23 FPC Fan D Speed
B Tama parametri on kaytettavissa Alue: Toiminto:
AT ainoastaan mallissa FC 302. 0 RPM*| [0 - 65535 RPM] | Nayttad tehokorttipuhaltimen D
nopeuden.
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43-24 FPC Fan E Speed

Alue:

Toiminto:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM]

Nayttaa tehokorttipuhaltimen E
nopeuden.

43-25 FPC Fan F Speed

Alue: Toiminto:
0 RPM* | [0 - 65535 RPM] | Nayttaa tehokorttipuhaltimen F
nopeuden.
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4 Integrated Motion Controller

4.1 Johdanto

HUOMAUTUS!

Integroitu lilkkeen ohjaus on kaytettavissa ainoastaan erityisen IMC-ohjelmistoversion 48.XX kanssa. Tilaa taajuus-
muuttaja IMC-ohjelmiston kanssa kdyttamalla ohjelmistoversion S067 tyyppikoodia. IMC-ohjelmisto poistaa
taajuusmuuttajasta seuraavat ominaisuudet:

. PM- ja SynRM-moottorin tuen VVC*-tilassa.
. Wobble-toiminnon.

. Pintakelain-toiminnon.

. Laajennetun prosessin PID:n.

. VLT® liikkeenvalvontaoptio MCO 305:n tuen.

Integrated Motion Controller (IMC) -ohjain mahdollistaa sijainnin ohjauksen. Sijainnin ohjaus on kdytettdvissa, kun [0] U/f, [2]
Flux-anturiton tai [3] Flux moott. tak.kytk on valittu kohdassa parametri 1-01 Moottorin ohjausperiaate.

Aktivoi IMC-toiminnallisuus valitsemalla [9] Sijoittelu tai [10] Synkronointi kohdassa parametri 1-00 Konfiguraatiotila. IMC ottaa
seuraavat toiminnot kayttoon:
. Sijoittelu: Absoluuttinen, suhteellinen ja kosketusanturi.

. Kotiutus.

. Sijainnin synkronointi.

Sijainnin ohjaus voi seka sijoittelu- ettd synkronointitilassa olla anturiton tai takaisinkytkennan kanssa. Anturittomassa
ohjausperiaatteessa moottorin ohjaimen laskemaa moottorin kulmaa kdytetdan takaisinkytkentdna. Suljetun piirin periaat-
teessa VLT® AutomationDrive FC 302 tukee vakiona 24 V pulssiantureita. Lisioptioiden avulla taajuusmuuttaja tukee
useimpia tavallisia inkrementtienkoodereita, absoluuttisia pulssiantureita ja resolvereita.

Sijainnin ohjain voi kasitelld seka lineaarisia ettd pyorivia jarjestelmia. Ohjain voi skaalata sijainnit miksi tahansa fysikaaliseksi
yksikoksi, kuten millimetrit tai asteet.
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4.2 Sijoittelu, jaljitys, synkronointi
4.2.1 Sijoittelu

Taajuusmuuttaja tukee suhteellista sijoittelua ja absoluuttista sijoittelua. Sijoituskomento edellyttaa 3 tuloa:
. Maaratty sijainti.
. Nopeuden ohjearvo.

. Ramppiajat.

Nama 3 tuloa voivat olla perdisin eri lahteista:

Par. 3-20 Preset target

positions
l i Profile generator
Target position
| + getp Commanded

Fieldbus reference 1 or 2
! 1/ position

130BE774.10

Par. 3-16 Reference
resource 2

Par. 3-17 Reference
resource 3

Speed

Par. 3-03 Default speed

Fieldbus reference 1 }—°
—e

Speed ref.

Par. 3-15 Reference .
resource 1 Acceleration

Ramp settings:
Parameter groups
3-4%-3-7%

Acceleration/Deceleration

Kuva 4.1 Sijoittelun ohjearvot

Profiiligeneraattori laskee kunkin ohjaussyklin (1 ms) aikana sijainnin, nopeuden ja kiihtyvyyden, jotka vaaditaan maaritettya
liikettd varten. Profiiligeneraattorin Idhtdja kdytetaan tuloina sijainnille ja nopeuden ohjaimelle kohdassa
kappale 4.3.1 Ohjauspiirit kuvatulla tavalla.

4.2.2 Kotiutus

Kotiutus vaaditaan ohjearvon luomiseksi koneen fyysiseen sijaintiin suljetun piirin ohjausperiaatteessa inkrementtienkooderin
kanssa tai anturittomassa ohjausperiaatteessa. IMC tukee erilaisia kotiutustoimintoja kotiutusanturin kanssa tai ilman sita.
Valitse kotiutustoiminto kohdassa parametri 17-80 Homing Function. Tee kotiutustoiminnon valinnan jalkeen kotiutus ennen
absoluuttisen sijoittelun suorittamista.
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4.2.3 Synkronointi

Synkronointitilassa taajuusmuuttaja toimii isdntasignaalin sijainnin mukaan. Isdntdsignaali ja isdnndn ja seuraajan vadlinen
poikkeama kasitellddn kohdassa Kuva 4.2 kuvatulla tavalla.

Profile generator
Commanded

Fieldbus reference 1 }—0 position

\_ Master position Synchronization:

130BE775.10

e Par. 3-22 - 3-25,
Par. 3-16 Reference . 7-97, 7-99.
resource 2
Speed
— | Position ref.
| Par. 3-26 Position offset |
Speed ref. Acceleration

| Par. 3-02 Offset speed I Offset handling

Ramp settings:
Parameter groups
3-4*-3-7%

Acceleration/Deceleration

Kuva 4.2 Synkronoinnin ohjearvot

Profiiligeneraattori laskee kunkin ohjaussyklin (1 ms) aikana sijainnin, nopeuden ja kiihtyvyyden, jotka vaaditaan maaritettya
liikettd varten. Profiiligeneraattorin 13htoja kdytetdan tuloina sijainnille ja nopeuden ohjaimelle kohdassa
kappale 4.3.1 Ohjauspiirit kuvatulla tavalla.

4.3 Ohjaus
4.3.1 Ohjauspiirit

Sijoittelu- ja synkronointitilassa 2 lisdohjauspiiria ohjaa moottoria flux-ohjausperiaatteen, anturittoman ohjausperiaatteen tai
moottorin takaisinkytkenndn mukaan toimivan moottorin ohjaimen lisdksi. Sijainnin Pl-sdddin on ulompi piiri, joka tuottaa
asetuspisteen nopeuden PID:lle, joka tuottaa ohjearvon moottorin ohjaimelle. Suljetussa piirissa takaisinkytkentdlahde
voidaan valita erikseen kullekin 3 ohjaimelle.

Valitse anturittomalle ohjausperiaatteelle [0] Moott. tak.k. P1-02 seuraavissa parametreissa:
. Nopeus PID: Parametri 7-00 Nopeus PID tak.kytk.Idhde.

. Sijainnin PI: Parametri 7-90 Position Pl Feedback Source.
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Tassa asetuksessa kumpikin ohjain kdyttdd moottorin ohjaimen laskemaa moottorin kulmaa. Kohdassa Kuva 4.3 ndytetdan

ohjauksen rakenne ja parametrit, jotka vaikuttavat ohjauksen toimintaan:

Par. 7-90 Position PI
Feedback Source

Par. 7-00 Speed PID
Feedback Source

Torque

7-0*
Speed PID

Par. 7-08
Speed PID
Accel. Feed

Profile Commanded
generator | yosition 7-9% Par. 7-99  4-1%
Position PI
Ctrl. Accel. limit Speed limit
Ramps Par. 7-98 ~ N\ Max_/
Speed Position PI Min
i Feed
Forward
Factor
Acceleration Par. 1-69
System Inertia

Kuva 4.3 Sijoittelu- ja synkronointitila

4.3.2 Ohjaus- ja tilasignaalit

Forward
Factor

130BE776.10

Flux motor
control

IMC:n ohjaus- ja tilasignaalit ovat saatavana digitaalisine 1/O-bitteina ja kenttdvdylan bitteina. Kohdassa Taulukko 4.1 kuvataan
kaytettdvissa olevat vaihtoehdot:

Nimi Toiminta Digitaalitulo” | Ohjaussana | Digitaalildhto Tilasana
Ohjaussignaalit
e Aktivoi isannan poikkeaman, kun kohdassa
Ota isantdpoikkeama . .
- parametri 17-93 Master Offset Selection on asetettu X X - -
ayttoon
y vaihtoehdot [0]-[5].
Aloita kotiutus Aloittaa valitun kotiutustoiminnon. X X - -
Kaynnista virtuaali- . . . o
L Aloittaa virtuaalisen isantatoiminnon. X X - -
isanta
Aktivoi kosketus Valitsee kosketusanturi-sijoitustilan. X X - -
Suhteellinen sijainti | Valitsee absoluuttisen tai suhteellisen sijoittelun. X X - -
Ota ohjearvo . . .
Ll Aloittaa valitun liikkeen. X X - -
kayttoon
Synkronointi sijainti- . . Lo
; Valitsee sijoittelun synkronointitilassa. X X - -
tilaan
Kotianturi Valitsee kotianturin tulon. X - - -
Kotianturi kdanteinen | Valitsee kotianturin tulon. X - - -
Kosketusanturi Valitsee kosketusanturin tulon. X - - -
Kosketusanturi . . -
. Valitsee kosketusanturin tulon. X - -
kadnteinen
Valitsee nopeustilan, kun kohdan
Nopeustila parametri 1-00 Konfiguraatiotila asetus on [9] Sijoittelu X X - -
tai [10] Synkronointi.
Tilasignaalit
Suunnanvaihto limaisee nopeuden ohjearvon etumerkin rampin
_ _ X _
rampin jalkeen jalkeen.
Virtuaalisen isdanndn . "
Ohjaa seuraajien suuntaa. - - X -
suunta
. Kotisijaintiin siirtyminen valitulla kotisijaintiin siirty-
Kotiutus OK o . - - X X
mistoiminnolla on valmis.
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Nimi Toiminta Digitaalitulo” | Ohjaussana [ Digitaalilahto Tilasana

Sijoittelu: Maaratty sijainti saavutettu.

Kohteessa Synkronointi. Seuraajan sijainti kohdistettu isdnnan - - X X
sijaintiin.

Kohdistusvirhe Suurin sijaintivirhe ylitetty. - - X X

. Sijaintiraja on saavutettu (parametri 3-06 Minimum

Asennon raja . ) ) ) . - - X -
Position tai parametri 3-07 Maximum Position).
Kohdesijainti on saavutettu kosketusanturi-sijoitus-

Kosketus kohteessa . - - X X
tilassa.

Kosketus aktivoitu Kosketusanturin sijoittelu aktiivinen. - - X X

Taulukko 4.1 Ohjaus- ja tilasignaalit

1) Saat parhaan tarkkuuden kdyttdmdlld koti- ja kosketusantureille nopeita digitaalituloja 18, 32 ja 33.

Kun [3] FC-liikeprofiili on valittu kohdassa
parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili, ohjaussanan bittien ja 0
tilasanan merkitys ovat seuraavat:

Bitti

0

1

Ohjaus ei valmis

Ohjaus valmis

1

Taajuusmuuttaja ei valmis

Taajuusmuuttaja on nyt
kayttovalmis

Bitti |0 1 2 Vapaa rullaus Enable

0 Esivalittu ohjearvo LSB - 3 Ei virhetta Laukaisu

1 Esivalittu ohjearvo MSB - 4" Ei kotiutettu Kotiutus tehty
2" Esivalittu ohjearvo EXB - Varattu Varattu

3 Rullaus pysahdyksiin Ei rullausta pysahdyksiin Ei virhettd Laukaisun lukitus

4 Pikapysaytys

Ei pikapysaytysta

Ei varoitusta

Varoitus

51 Ei ohjearvoa Ota ohjearvo kayttoon 8" Ei madratyssa sijainnissa Maarétty sijainti saavutettu
Hidastuspysaytys alussa 9 Paikallisohjaus Vaylan valv.
Ei nollausta Kuittaus 10 Taajuusrajan ulkopuolelle Taajuusrajan OK
Ei rydmintda Ry6minta 1 Ei toimintoa Toiminnassa

9V | Absoluuttinen Suhteellinen ) ) Pysaytetty, automaattikayn-

12 Taajuusmuuttaja OK :

10 Tiedot eivat kelpaa Tiedot kelpaavat nistys

11" |Ei kotiutusta Aloita kotiutus 13 Jannite OK Jannite ylittynyt

12D | Ei kosketusta Aktivoi kosketus 4 Momentti OK Momentti ylitetty

13 Asetusten valinta, LSB B 15 Ajastin OK Ajastus ylitetty

14 Asetusten valinta, MSB -

15 Ei suunnanvaihtoa

Suunnanvaihto

Taulukko 4.3 Tilasana

1) Ei sama kuin [0] FC-profiili.
Taulukko 4.2 Ohjaussana Bittien 5 ja 12-15 vaihtoehdot kohdassa parametri 8-13 Konfigu-

1) Ei sama kuin [0] FC-profiili. roitava tilasana STW:

Bittien 12-15 vaihtoehdot kohdassa parametri 8-14 Konfiguroitava e [4] Kohdistusvirhe

ohjaussana CTW.

[13] Synkr. sij. tilaan

[14] Ramppi 2

[15] Rele 1

[16] Rele 2

[17] Nopeustila

[18] Kdynnistd virtuaali-isdntd

[19] Aktivoi isdnndn poikkeama

[5] Sijainnin raja
[6] Kosketus kohteessa

[7] Kosketus aktivoitu
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5 Parametriluettelot

5.1 Parametriluettelot ja vaihtoehdot

5.1.1 Johdanto

Taajuusmuuttajasarja

Kaikki = Koskee sarjoja FC 301 ja FC 302
01 = Koskee ainoastaan FC 301 -sarjaa
02 = Koskee ainoastaan FC 302 -sarjaa

Muutokset kayton aikana

Arvo Totta tarkoittaa, ettd parametrin voi vaihtaa taajuus-
muuttajan kdydessa. Arvo Vaarin tarkoittaa, etta
taajuusmuuttaja on pysdytettava ennen muutosten
tekemista

4 asetusta

Kaikki asetukset: parametrin voi madrittad erikseen
kuhunkin 4 kokoonpanosta. Yksittdiselld parametrilla voi
esimerkiksi olla 4 eri data-arvoa.

1 asetus: data-arvo on sama kaikissa asetuksissa.

5.1.2 muunnos

Kunkin parametrin eri madritteet ndytetddn tehdasase-
tuksissa. Parametrien arvot siirretdan ainoastaan
kokonaislukuina. Siksi desimaalien siirtoon kaytetdan

muunnosindekseja.

Muunnoskerroin 0,1 tarkoittaa, etta siirrettava arvo
kerrotaan luvulla 0,1. Arvo 100 luetaan siten muodossa

10,0.

Esimerkkeja:

0 s = muunnosindeksi 0

0.00 s = muunnosindeksi -2
0 ms = muunnosindeksi -3
0,00 ms = muunnosindeksi -5

Muunnosindeksi

Muunnoskerroin

Data- Kuvaus Tyyppi

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 Nakyva merkkijono VisStr

33 Normaloitu arvo 2 bittia N2

35 Bittisarja, johon kuuluu 16 loogista V2
muuttujaa

54 Aikaero ilman paivamaaraa TimD

Taulukko 5.1 Datatyyppi

100 1

75 3600000
74 3600

70 60

67 1/60

6 1000000
5 100000
4 10000

3 1000

2 100

1 10

0 1

-1 0.1

-2 0.01

-3 0.001

-4 0.0001

-5 0.00001
-6 0.000001

Taulukko 5.2 Muunnostaulukko

MG33MM20
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5.1.3 Aktiiviset/ei aktiiviset parametrit eri ohjaustiloissa

+ = aktiivinen
— = ei aktiivinen

Parametri 1-10 Moott. rakenne

Vaihtovirtamoottori

PM, ei avonapa moottori

Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 . moottorin 5 Flux moottorin
. . U/f-tila vvCcH Flux anturiton . U/f-tila vvct 5 L
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennélla kennalla
0-** Kaytto- ja naytto (kaikki
. + + + + - - - -
parametrit)
Parametri 1-00 Konfiguraatiotila
[0] Av. piirin nopeus + + + - - - - -
[1] Sulj. piirin nopeus - - + - - - -
[2] Momentti - + - - - -
[3] Prosessi + + + - - - - -
[4] Momentti, avoin piiri + - - - - - -
[5] Pyyhkdisytoiminto + + + - - - -
[6] Pintakelain + + - - - - -
[7] Laaj. PID nopeus OL + + - - - - -
[8] Laaj. PID nopeus CL + - + - - - -
Parametri 1-02 Flux moott.
—_ _ _ + —_ _ —_ —_
tak.kytk.ldhde
Parametri 1-03 Momentin + + +
ominaiskdyré katso" % 3 katso" 3 4 katso'- 3 4
Parametri 1-04 Ylikuormitustila + + + + + - + +
Parametri 1-05 Paikall. tilan
+ + + + + - + +
konfig.
Parametri 1-06 Suunta
T, + + + + + - + +
mydtdpdivddn
Parametri 1-20 Moottorin teho
[kW] + + + + - - - -
(Par. 023 = Kansainvalinen)
Parametri 1-21 Moott. teho [hv]
+ + + + - - - -
(Par. 023 = US)
Parametri 1-22 Moottorin jédnnite + + - - - -
Parametri 1-23 Moottorin taajuus - - - -
Parametri 1-24 Moottorin virta - - - -
Parametri 1-25 Moottorin nimellis-
+ + + + - - - -
nopeus
Parametri 1-26 Moott. jatk.
. . - - - - + - + +
nimell. momentti
Parametri 1-29 Automaattinen
. ) + + + + - - - -
moottorin sovitus (AMA)
Parametri 1-30 Staattorin
. . + + + + + - - -
resistanssi (Rs)
Parametri 1-31 Roottorin +
—_ + + —_ —_ p— —_
resistanssi (Rr) katso®
Parametri 1-33 Staattorin vuodon
. . + + + + + - - -
resistanssi (X1)
Parametri 1-34 Roottorin vuodon +
—_ + + —_ —_ —_ —_
reaktanssi (X2) katso®
Parametri 1-35 Pddreaktanssi (Xh) + + + + + - - -
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Parametri 1-10 Moott. rakenne Vaihtovirtamoottori PM, ei avonapa moottori

Flux Flux

Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
. . U/f-tila vvCcH Flux anturiton . U/f-tila vvct 5 .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-

kennalla kenndlla

Parametri 1-36 Rautahdvion
—_ —_ + + - _ - -
resistanssi (Rfe)

Parametri 1-37 d-akselin
induktanssi (Ld)
Parametri 1-39 Moottorin

napaluku

Parametri 1-40 Paluu EMF nop.

1000 1/min 5
Parametri 1-41 Moottorinkulman
Offset

Parametri 1-50 Moott. magneti-

sointi, kun nopeus 0

Parametri 1-51 Min.nopeus norm.
magnetointi [RPM] (Par. 002 = - + - — _ _ _ _
rmp)

Parametri 1-52 Min.nopeus norm.
magnetointi [Hz] (Par. 002 = Hz)
Parametri 1-53 Mallin vaihto-

taajuus

Parametri 1-54 Voltage reduction +
in fieldweakening katso®

Parametri 1-55 U/f-ominaiskdyré -
u

Parametri 1-56 U/f-ominaiskdyrd -
F

Parametri 1-58 Pyér. moott. kytk.

testipulssien virta

Parametri 1-59 Pyér. moott. kytk.
testipulssien taajuus

Parametri 1-60 Kuormit. kompens.
pienelld nopeudella

Parametri 1-61 Kuorm. kompens.
suurella nopeudella

Parametri 1-62 Jdttdmdkompen- +
sointi katso”

Parametri 1-63 Jéttdmdkompen- + + + +

soinnin aikavakio katso® katso® katso® katso®

Parametri 1-64 Resonanssivai-
mennus

Parametri 1-65 Resonanssivaimen-
nuksen aikavakio

Parametri 1-66 Min.virta pienelld
nopeudella

Parametri 1-67 Kuormitustyyppi - -

Parametri 1-68 Minimi inertia - -

Parametri 1-69 Maksimi inertia - -

Parametri 1-71 Kdynnistysviive

+ |+ +]+
|
|
|
|
|

Parametri 1-72 Kdynnistystoiminto

Parametri 1-73 Kytkeyt. pyoériv.
moott.
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Parametri 1-10 Moott. rakenne

Vaihtovirtamoottori

PM, ei avonapa moottori

Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
i . U/f-tila vvct Flux anturiton . U/f-tila vvc X .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennalla kennélla
Parametri 1-74 Kdynnistysnopeus N
[RPM] (Par. 002 = rmp)
Parametri 1-75 Kdynnistysnopeus .
[Hz] (Par. 002 = Hz)
Parametri 1-76 Kdynnistysvirta - - - - - - -
Parametri 1-80 Toiminto pysdytet. + + + + - + +
Parametri 1-81 Min.nopeus
toiminnolle pysdyt. [rom] + + + + + - + +
(Par. 002 = rpm)
Parametri 1-82 Min.nopeus
toiminnolle pysdyt. [Hz] + + + + + - + +
(Par. 002 = Hz)
Parametri 1-83 Tdsmidillinen
. o + + + + + - + +
pysdytystoiminto
Parametri 1-84 Tdsm. pysdytys-
+ + + + + - + +
laskurin arvo
Parametri 1-85 Tédsm. p.nop.
N + + + + + - + +
komp.viive
Parametri 1-90 Moottorin
N + + + + - - - -
ldmpdsuojaus
Parametri 1-91 Moott. ulk.
+ + + + - - - -
puhallin
Parametri 1-93 Termistorin resurssi + + - - - -
Parametri 1-95 KTY-anturityyppi + + - - - -
Parametri 1-96 KTY-termistorin
. + + + + - - - -
resurssi
Parametri 1-97 KTY-kynnystaso + + + + - - - -
Parametri 1-98 ATEX ETR interpol.
. + + + + - - - -
points freq.
Parametri 1-99 ATEX ETR interpol
) + + + + - - - -
points current
Parametri 2-00 DC-pitovirta + + - - - -
Parametri 2-01 DC-jarrun virta - - - -
Parametri 2-02 DC-jarrutusaika - - - -
Parametri 2-03 DC-jarrun kytkey-
) . + + + + - - - -
tymisnop. [1/min]
Parametri 2-04 DC-jarrun kytkey-
) + + + + - - - -
tymisnop. [Hz]
Parametri 2-05 Maksimiohjearvo + + + + - - - -
Parametri 2-10 Jarrun toiminto +
+ + + - - - -
katso?
Parametri 2-11 Jarruvastus (ohm) + + + + - - - -
Parametri 2-12 Jarrutehon raja
+ + + + - - - -
(kw)
Parametri 2-13 Jarrutustehon
+ + + + - - - -
valvonta
Parametri 2-15 Jarrun tarkistus +
+ + + - - - -
katso?
Parametri 2-16 AC-jarrun maks.
) - + + + - - - -
virta
214 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. MG33MM20



Dt

Parametriluettelot Ohjelmointiopas
Parametri 1-10 Moott. rakenne Vaihtovirtamoottori PM, ei avonapa moottori
Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
. . U/f-tila vvCcH Flux anturiton . U/f-tila vvct 5 .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennalla kennélla
Parametri 2-17 Ylijdnnitevalvonta + + + + - - - -
Parametri 2-18 Jarrutarkistustila + + + + - - - -
Parametri 2-19 Over-voltage Gain + + + - - - - -
Parametri 2-20 Jarrun
) + + + + - - - -
vapautusvirta
Parametri 2-21 Aktivoi jarrutus-
+ + + + - - - -
nopeus [RPM] 5
Parametri 2-22 Aktivoi jarrutus-
+ + + + - - - -
nopeus [Hz]
Parametri 2-23 Aktivoi
. . + + + + - - - -
jarrutusviive
Parametri 2-24 Pysdytysviive - - - + - - - -
Parametri 2-25 Jarrun
_ _ —_ + _ _ —_ —_
vapautusaika
Parametri 2-26 Mom. ohjearvo - - - + - - - +
Parametri 2-27 Momentin
_ _ —_ + _ _ —_ —_
ramppiaika
Parametri 2-28 Vahv. lisdjénnite-
- - - + - - - +
kerroin
Parametri 2-29 Torque Ramp
- - - + - - - +
Down Time
Parametri 2-30 Position P Start
- - - + - - - +
Proportional Gain
Parametri 2-31 Speed PID Start
- - - + - - - +
Proportional Gain
Parametri 2-32 Speed PID Start
- - - + - - - +
Integral Time
Parametri 2-33 Speed PID Start
- - - + - - - +
Lowpass Filter Time
3-** Ohjearvo/rampit (kaikki
. + + + + - - - -
parametrit)
Parametri 4-10 Moott.pyér.nop
+ + + + - - - -
suunta
Parametri 4-11 Moott. nopeuden
) + + + + - - - -
alaraja [RPM]
Parametri 4-12 Moott. nopeuden
) + + + + - - - -
alaraja [Hz]
Parametri 4-13 Moott. nopeuden
L + + + + - - - -
yldraja [RPM]
Parametri 4-14 Moott. nopeuden
L + + + + - - - -
yldraja [Hz]
Parametri 4-16 Moottoritilan
o + + + + - - - -
momenttiraja
Parametri 4-17 Generatiivinen
L + + + + - - - -
momenttiraja
Parametri 4-18 Virtaraja + + + + - - - -
Parametri 4-19 Enimmdiisléhto-
. + + + + - - - -
taajuus
Parametri 4-20 Momenttiraja-
Py . + + + + - - - -
tekijdn ldhde

MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 215



Dt

Parametriluettelot VLT® AutomationDrive FC 301/302
Parametri 1-10 Moott. rakenne Vaihtovirtamoottori PM, ei avonapa moottori
Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
i . U/f-tila vvct Flux anturiton . U/f-tila vvc X .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennalla kenndlla
Parametri 4-21 Nopeusrajatekijdn
. pevsrajatery - + katso'® - + katso'" - - - -
Idhde
Parametri 4-30 Moottorin tak.kytk.
. - + katso'? - + katso'? - - - -
menetystoiminto
Parametri 4-31 Moottorin tak.kytk.
) - + katso'? - + katso'? - - - -
nopeusvirhe
Parametri 4-32 Moott. tak.kytk.
) - + katso'? - + katso'? - - - -
menet. aikak.
Parametri 4-34 Seurantavirhe-
L + + + + - - - -
toiminto
Parametri 4-35 Seurantavirhe + + + + - - - -
Parametri 4-36 Seurantavirhe
. + + + + - - - -
aikakat.
Parametri 4-37 Seurantavirhe
+ + + + - - - -
ramppaus
Parametri 4-38 Seurantavirhe
. + + + + - - - -
rampp. aikakatk.
Parametri 4-39 Seur.virhe rampp.
+ + + + - - - -
aikak. jdlk.
Parametri 4-50 Varoitus alhaisesta
. + + + + - - - -
virrasta
Parametri 4-51 Varoitus suuresta
. + + + + - - - -
virrasta
Parametri 4-52 Varoitus alhaisesta
+ + + + - - - -
nopeudesta
Parametri 4-53 Varoitus suuresta
+ + + + - - - -
nopeudesta
Parametri 4-54 Varoitus pieni
. + + + + - - - -
ohjearvo
Parametri 4-55 Varoitus suuri
. + + + + - - - -
ohjearvo
Parametri 4-56 Varoitus pieni
+ + + + - - - -
tak.kytk.
Parametri 4-57 Varoitus korkea
+ + + + - - - -
tak.kytk.
Parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu
[0] Pois kaytosta - - - - - - - -
[1] Laukaisu 100 ms 1-vaihe | 1-vaihe'? 1-,3-vaihe 1-,3-vaihe - - - -
[2] Laukaisu 1000 ms 1-vaihe' | 1-vaihe'® 1-,3-vaihe - - - - -
[3] Lauk. 100 ms 3-v raj. - - - 1-,3-vaihe - - - -
[5] Moottorin tarkistus (huolto- |Rullaus, jos moottori kytketaan irti. Automaattikdynnistys,
kytkin) kun moottori kytketdan.
Parametri 4-59 Motor Check At Start
[0] Ei kaytossa - - - - - - - -
[1] Kaytdssa' Tarkista ennen kdynnistyskomentoa, onko moottori
kaytettavissd. Ota 3-vaihetunnistus kayttoon parametrille - - - -
parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto puuttuu.
Parametri 4-60 Ohitusnopeus
+ + + + - - - -
nopeudesta [RPM]
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Ohjelmointiopas

Parametri 1-10 Moott. rakenne

Vaihtovirtamoottori

PM, ei avonapa moottori

Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
i . U/f-tila vvcr Flux anturiton L. U/ftila | vvCH . ..
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennalla kennélla
Parametri 4-61 Ohitusnopeus
) + + + + - - - -
taajuudesta [Hz]
Parametri 4-62 Ohitusnopeus
+ + + + - - - -
nopeuteen [RPM]
Parametri 4-63 Ohitusnopeus
) + + + + - - - -
taajuuteen [Hz]
5-** Digit. tulo/lahto (kaikki
) o . + + + + - - - -
parametrit paitsi 5-70 ja 71)
Parametri 5-70 Liitin 32/33 pulssia
) - + katso'? - + - - - -
per kierros
Parametri 5-71 Liitin 32/33,
. . - + katso'? - + - - - -
pulssianturin suunta
6-** Analog. tulo/I&hto (kaikki
. + + + + - - - -
parametrit)
Parametri 7-00 Nopeus PID
) - + katso'? - + - - - -
tak.kytk.lédhde
Parametri 7-02 PID - nopeuden
) . - + katso'? + + - - - -
suhteellinen vahvistus
Parametri 7-03 PID - integroin-
. - + katso'? + + - - - -
tiaika
Parametri 7-04 PID - nopeuden
o - + katso'? + + - - - -
derivointiaika
Parametri 7-05 Nopea PID deriv.
o - + katso'? + + - - - -
Vahvist. raja-arvo
Parametri 7-06 PID - alipddstosuo-
) - + katso'? + + - - - -
datusaika
Parametri 7-07 Nopeus PID
L - + katso'? - + - - - -
tak.kytk. vilityssuhde
Parametri 7-08 Nopea PID,
e - + katso'? - - - _ _ _
eteensyoéttotekijd
Parametri 7-12 Momentti Pl
) ) - + katso'® - - - - - -
suhteellinen vahvistus
Parametri 7-13 Momentti Pl
) o - + katso'® - - - - - -
integrointiaika
Parametri 7-20 Prosessi SP
. + + + + - - - -
tak.kytk. 1 resurssi
Parametri 7-22 Prosessi SP
. + + + + - - - -
tak.kytk. 2 resurssi
Parametri 7-30 Prosessi PID
. + + + + - - - -
normaali/kdéinteinen
Parametri 7-31 Prosessin PID
o + + + + - - - -
antiwindup
Parametri 7-32 Pros. PID
. + + + + - - - -
kdynn.nopeus
Parametri 7-33 Prosessi PID:n
) ) + + + + - - - -
suhteellinen vahvistus
Parametri 7-34 Prosessi PID:n
) o + + + + - - - -
integrointiaika
Parametri 7-35 Prosessin PID
o + + + + - - - -
derivointiaika
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Parametri 1-10 Moott. rakenne

Vaihtovirtamoottori

PM, ei avonapa moottori

Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
. . U/f-tila vvCcH Flux anturiton . U/f-tila vvct 5 .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennalla kenndlla
Parametri 7-36 Pros. PID deriv.
. + + + + - - - -
Vahv.raja
Parametri 7-38 Prosessin PID
o + + + + - - - -
eteensyottotekijd
Parametri 7-39 Ohjearvon kaistan-
. + + + + - - - -
leveydelld
Parametri 7-40 Prosessin PID |
+ + + + - - - -
osan noll.
Parametri 7-41 Prosessin PID Iéhtd
. + + + + - - - -
neg. puristin
Parametri 7-42 Prosessin PID
. . . . + + + + - - - -
Idhtéas. puristin
Parametri 7-43 Prosessin PID
+ + + + - - - -
vahv.skaalaus min. ohj.
Parametri 7-44 Prosessin PID
. + + + + - - - -
vahv.skaalaus maks. ohj.
Parametri 7-45 Prosessin PID
e . + + + + - - - -
eteensyottoresurssi
Parametri 7-46 Prosessin PID
. . + + + + - - - -
eteens. norm/kddnt. ohj.
Parametri 7-48 PCD Feed Forward + + + + - - - -
Parametri 7-49 Prosessin PID Idhté
+ + + + - - - -
norm./kddnt. ohjaus
Parametri 7-50 Prosessin PID
+ + + + - - - -
Laajennettu PID
Parametri 7-51 Prosessin PID
+ + + + - - - -
eteens. vahvistus
Parametri 7-52 Prosessin PID
eteens. rampin nousu + + + + - - - -
Parametri 7-53 Prosessin PID
+ + + + - - - -
eteens. rampin lasku
Parametri 7-56 Prosessin PID ohj.
. + + + + - - - -
suodatusaika
Parametri 7-57 Pros. PID tak.kytk.
. + + + + - - - -
suodatusaika
8-** Tiedonsiirto ja asetukset
. . + + + + - - - -
(kaikki parametrit)
13-** Alykas logiikanohjaus
. . + + + + - - - -
(kaikki parametrit)
Parametri 14-00 Kytkentdtapa + + - - - -
Parametri 14-01 Kytkentdtaajuus - - - -
Parametri 14-03 Ylimodulaatio - - - -
Parametri 14-04 PWM
. + + + + - - - -
satunnainen
Parametri 14-06 Dead Time
. + + + + - - - -
Compensation
Parametri 14-10 Verkkovika
[0] Ei toimintoa + - - - -
[1] Ohjattu hidastus - - - - -
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Parametri 1-10 Moott. rakenne Vaihtovirtamoottori PM, ei avonapa moottori
Flux Flux
Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin
i . U/f-tila vvct Flux anturiton . U/f-tila vvc X .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-
kennalla kenndlla
[2] Ohj. hidastus, lauk. - + + + - - - -
[3] Vapaa rullaus + + + + - - - -
[4] Kineett. varmistus - + + + - - - -
[5] Kin. varm., lauk. - + + + - - - -
[6] Halytys + + + + - - - -
Parametri 14-11 Verkkojénnite
) + + + + - - - -
verkkovian sattuessa 5
Parametri 14-12 Toiminto kun
. + + + + - - - -
verkko epdtasap.
Parametri 14-14 Kin. Back-up
- - + + - - - -
Time-out
Parametri 14-15 Kin. Back-up Trip
+ + + + - - - -
Recovery Level
Parametri 14-20 Nollaustila + + + + - - - -
Parametri 14-21 Autom.
+ + + + - - - -
uud.kdynn.aika
Parametri 14-22 Toimintatila + + + + - - - -
Parametri 14-24 Laukaisun viive
. . + + + + - - - -
virtarajalla
Parametri 14-25 Laukaisun viive
o + + + + - - - -
momenttirajalla
Parametri 14-26 Lauk.viive
. . . . + + + + - - - -
vaihtos. vian esiintyessd
Parametri 14-29 Huoltokoodi + + + + - - - -
Parametri 14-30 Virtarajan valv.,
. + + + + - - - -
suhteellinen vahv.
Parametri 14-31 Virtaraj. valv.,
. . + + + + - - - -
integr.aika
Parametri 14-32 Virtaraj. valv.,
. + + + + - - - -
suodatusaika
Parametri 14-35 Sakkaussuojaus - - + + - - - -
Parametri 14-36 Field-weakening
. - - + + - - + +
Function
Parametri 14-40 VT-taso - + + + - - - -
Parametri 14-41 AEO:n minimi-
e - + + + - - - -
magnetointi
Parametri 14-42 AEO:n minimi-
. - + + + - - - -
taajuus
Parametri 14-43 Moott. cos-fi - + + + - - - -
Parametri 14-50 RFI-suod. + + + + - - - -
Parametri 14-51 DC-vdlipiirin
o + + + + - - - -
kompensointi
Parametri 14-52 Puhalt. ohj. + + + + - - - -
Parametri 14-53 Puhallinndytté + + + + - - - -
Parametri 14-55 Ldhtésuodatin + + + + - - - -
Parametri 14-56 Kapasitiivinen
_ _ + + _ _ —_ —_
ld@htésuodatin
Parametri 14-57 Induktanssildhté-
_ _ + + _ _ —_ —_
suodatin
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Parametri 1-10 Moott. rakenne

Vaihtovirtamoottori

PM, ei avonapa moottori

24 vV DC

Flux Flux

Parametri 1-01 Moottorin 5 5 moottorin 5 Flux moottorin

. . U/f-tila vvCcH Flux anturiton . U/f-tila vvct 5 .
ohjausperiaate takaisinkyt- anturiton | takaisinkyt-

kennalla kennélla
Parametri 14-74 VLT:n ulk.
. + + + + - - - -
tilasana
Parametri 14-80 Optiona ulkoinen
+ + + + - - - -

Parametri 14-89 Option Detection

Parametri 14-90 Vikataso

Taulukko 5.3 Aktiiviset/ei aktiiviset parametrit eri ohjaustiloissa

1) Jatkuva momentti.

2) Muuttuva momentti.

3) AEO.

4) Vakioteho.

5) Kdytetddn pydrividn moottoriin kytkeytymiseen

6) Kdytetddn, kun parametri 1-03 Momentin ominaiskdyrd on vakioteho.
7) Ei kdytossd, kun parametri 1-03 Momentin ominaiskdyrd = VT.
8) Resonanssin vaimennuksen osa.

9) Ei vaihtovirtajarru.

10) Momentti, avoin piiri.

11) Momentti.

12) Sulj. piirin nopeus.

13) Jos valitset [1] On kohdassa parametri 4-59 Motor Check At Start, 3-vaihetunnistus otetaan kdytt6én kohdassa parametri 4-58 Moottorin

vaihetoiminto puuttuu VWC*- ja U/f-tilassa.

14) Jos taajuusmuuttaja ei pysty tunnistamaan moottoria kdynnistyksen yhteydessd, se kdyttdd kohdan parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto

puuttuu toimenpidettd.
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5.1.4 0-** Toiminto / nayttd

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin
aikana

0-0* Perusasetukset
0-01 |Kieli [0] Englanti 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 [Moottorin nopeusyks. ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 |Paikalliset asetukset [0] Kansainvdlinen 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 [Kayttotila kdynnistettdessa (kasi) [1] Pakkopys., ohj=vanha | All set-ups TRUE - Uint8
0-09 [Performance Monitor 0 % All set-ups TRUE -1 Uint16
0-1* Asetustoiminnot
0-10 | Aktiiviset asetukset [1] Asetukset 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 | Muokkaa aset. [1] Asetukset 1 All set-ups TRUE - Uint8
0-12 [N@ma asetukset yhteydessa [0] Ei linkitetty All set-ups FALSE - Uint8
0-13 [Lukema: Linkitetyt asetukset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
0-14 |Lukema: Muokkaa asetuksia/kanavaa 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-15 |Readout: actual setup 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
0-2* LCP-naytto
0-20 [Nayton rivi 1.1 pieni ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-21 [Nayton rivi 1.2 pieni 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 [ Nayton rivi 1.3 pieni 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 [Nayton rivi 2 suuri 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 [ Nayton rivi 3 suuri 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-25 |Oma valikko ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* LCP:n oma lukema
0-30 [Kayttdjan madrittdman lukeman yksikkd [0] Ei mitaan All set-ups TRUE - Uint8
0-31 [Kaytt. madrittdman lukeman minimio 0 CustomReadoutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-32 [Kayttdjan madritt. lukeman maksimi 100 CustomReadoutUnit | All set-ups TRUE -2 Int32
0-33 | Source for User-defined Readout [240] Default Source All set-ups TRUE - Uint8

VisStr
0-37 |Nayton teksti 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [25]

VisStr
0-38 |Nayton teksti 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [25]

VisStr
0-39 | Nayton teksti 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [25]
0-4* LCP-ndppaimisto
0-40 |LCP [Hand on] -ndppain ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-41 | LCP [Off]-ndppain ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-42 |LCP [Auto on] -ndppdin ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-43 |LCP [Reset]-ndppdin ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-44 [LCP:n [Off/Reset]-ndppain ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-45 |LCP:n [taajuusmuuttajan ohitus] -ndppain ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopioi/tallenna
0-50 [LCP-kopiointi [0] Ei kopiota All set-ups FALSE - Uint8
0-51 [Asetusten kopio [0] Ei kopiota All set-ups FALSE - Uint8
0-6* Salasana
0-60 |Paavalikon salasana 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-61 [Paavalikon kdyttod ilman salasanaa [0] Taysi kayttooikeus 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 [Pika-asetusvalik. s-sana 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-66 [Pika-asetusvalik. kdyttd ilman s-sanaa [0] Taysi kayttooikeus 1 set-up TRUE - Uint8
0-67 |Paasy vaylaan salasanalla 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
0-68 |Safety Parameters Password 300 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-69 [Password Protection of Safety Parameters [0] Pois kaytosta 1 set-up TRUE - Uint8
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5.1.5 1-** Kuorma ja moottori

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
1-0% Yleiset asetukset
1-00 [Konfiguraatiotila ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-01 [Moottorin ohjausperiaate ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-02 [Flux moott. tak.kytk.ldhde [1] 24V enkooderi All set-ups X FALSE - Uint8
1-03 [Momentin ominaiskayra [0] Vakiomomentti All set-ups TRUE - Uint8
1-04 | Ylikuormitustila [0] Suuri momentti All set-ups FALSE - Uint8
1-05 | Paikall. tilan konfig. [2] Kuten tila par 1-00 All set-ups TRUE - Uint8
1-06 [Suunta my6tdpdivaan [0] Normaali All set-ups FALSE - Uint8
1-07 |Motor Angle Offset Adjust [0] Manual All set-ups X FALSE - Uint8
1-1* Moottorin valinta
1-10 [Moott. rakenne [0] Asynkron. All set-ups FALSE - Uint8
1-11 | Motor Model ExpressionLimit All set-ups X FALSE - Uint8
1-14 [Vaimennuksen vahvistus 140 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-15 | Suodatinaikavakio, hidas nopeus ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16 |Suodatinaikavakio, suuri nopeus ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17 [Jannitteen suodatinaikavakio ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-18 [Min. Current at No Load 0% All set-ups TRUE 0 Uint16
1-2* Moottoridata
1-20 | Moottorin teho [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
1-21 | Moott. teho [hv] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 [ Moottorin jannite ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-23 [ Moottorin taajuus ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-24 | Moottorin virta ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 | Moottorin nimellisnopeus ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 |Moott. jatk. nimell.momentti ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 | Automaattinen moottorin sovitus (AMA) [0] Ei kdytOssa All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Laaj.moottoritied.
1-30 |Staattorin resistanssi (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-31 | Roottorin resistanssi (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-33 [Staattorin vuodon resistanssi (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-34 [Roottorin vuodon reaktanssi (X2) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 [Padreaktanssi (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 |Rautahavion resistanssi (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 |d-akselin induktanssi (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Int32
1-38 |g-axis Inductance (Lq) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-39 [Moottorin napaluku ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-40 |Paluu EMF nop. 1000 1/min ExpressionLimit All set-ups X FALSE 0 Uint16
1-41 | Moottorinkulman Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
1-44 |d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-45 |[g-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-46 | Asennontunnistuksen vahvistus 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-47 |Torque Calibration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-48 |Inductance Sat. Point ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Int16
1-5% Kuorm.riippum. as.
1-50 [Moott. magnetisointi, kun nopeus 0 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-51 | Min.nopeus norm. magnetointi [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-52 | Min.nopeus norm. magnetointi [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-53 [Mallin vaihtotaajuus ExpressionLimit All set-ups X FALSE -1 Uint16
1-54 [Voltage reduction in fieldweakening oV All set-ups FALSE 0 Uint8
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Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
1-55 | U/f-ominaiskdyra - U ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-56 |U/f-ominaiskayrd - F ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-58 [Pyor. moott. kytk. testipulssien virta ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-59 [Pyor. moott. kytk. testipulssien taajuus ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-6* Kuorm. riippuv. as.
1-60 [Kuormit. kompens. pienelld nopeudella 100 % All set-ups TRUE Int16
1-61 |Kuorm. kompens. suurella nopeudella 100 % All set-ups TRUE Int16
1-62 |Jattdmakompensointi ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
1-63 |Jattamakompensoinnin aikavakio ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 |Resonanssivaimennus ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 |Resonanssivaimennuksen aikavakio 5ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-66 | Min.virta pienelld nopeudella ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
1-67 | Kuormitustyyppi [0] Passiiv. kuorm. All set-ups X TRUE - Uint8
1-68 | Minimi inertia 0 kgm? All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-69 [Maksimi inertia ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-7* Kédynnistyssaadot
1-70 [PM -kdynnistystila [0] Roottorin tunnistus All set-ups TRUE - Uint8
1-71 | Kaynnistysviive O0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 | Kdynnistystoiminto [2] Rullaus-/viiveaika All set-ups TRUE - Uint8
1-73 [ Kytkeyt. pyoriv. moott. ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-74 | Kdynnistysnopeus [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-75 | Kdynnistysnopeus [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 | Kdynnistysvirta 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
1-8* Pysdytyssaadot
1-80 [Toiminto pysaytet. [0] Rullaus All set-ups TRUE - Uint8
1-81 [Min.nopeus toiminnolle pysayt. [rpm] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-82 [Min.nopeus toiminnolle pysayt. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-83 [Tasmallinen pysdytystoiminto [0] Tarkka ramppipys. All set-ups FALSE - Uint8
1-84 [Tasm. pysdytyslaskurin arvo 100000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
1-85 [Tasm. p.nop. komp.viive 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-9* Moottorin lampétila
1-90 | Moottorin ldmpdsuojaus ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-91 | Moott. ulk. puhallin ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-93 [Termistorin resurssi [0] Ei mitaan All set-ups TRUE - Uint8
1-94 | ATEX ETR cur.lim. speed reduction 0 % 2 set-ups X TRUE -1 Uint16
1-95 | KTY-anturityyppi [0] KTY-anturi 1 All set-ups X TRUE - Uint8
1-96 | KTY-termistorin resurssi [0] Ei mitaan All set-ups X TRUE - Uint8
1-97 | KTY-kynnystaso 80 °C 1 set-up X TRUE 100 Int16
1-98 [ATEX ETR interpol. points freq. ExpressionLimit 1 set-up X TRUE -1 Uint16
1-99 |ATEX ETR interpol points current ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
1) Tdmd parametri on kdytettdvissd ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
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5.1.6 2-** Jarrut

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
2-0* DC-jarru
2-00 |DC-pitovirta 50 % All set-ups TRUE Uint8
2-01 | DC-jarrun virta 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-02 | DC-jarrutusaika 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-03 [DC-jarrun kytkeytymisnop. [1/min] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-04 | DC-jarrun kytkeytymisnop. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-05 | Maksimiohjearvo MaxReference (P303) All set-ups TRUE -3 Int32
2-06 |Paikoitusvirta 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 |Paikoitusaika 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Jarruen.toiminnot
2-10 |Jarrun toiminto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
2-11 [Jarruvastus (ohm) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
2-12 [Jarrutehon raja (kW) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
2-13 |Jarrutustehon valvonta [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
2-15 |Jarrun tarkistus [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
2-16 | AC-jarrun maks. virta 100 % All set-ups TRUE -1 Uint32
2-17 |Vlijannitevalvonta [0] Pois kaytosta All set-ups TRUE - Uint8
2-18 [Jarrutarkistustila [0] Kdynnistettdessa All set-ups TRUE - Uint8
2-19 | Over-voltage Gain 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* Mekaaninen jarru
2-20 |Jarrun vapautusvirta ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
2-21 | Aktivoi jarrutusnopeus [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-22 | Aktivoi jarrutusnopeus [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 | Aktivoi jarrutusviive 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-24 | Pysaytysviive 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-25 |Jarrun vapautusaika 0.20 s All set-ups TRUE -2 Uint16
2-26 | Mom. ohjearvo 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
2-27 | Momentin ramppiaika 02s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-28 | Vahv. lisdjannitekerroin 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
2-29 |Torque Ramp Down Time 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-3* Adv. Mech Brake
2-30 |Position P Start Proportional Gain 0.0000 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-31 |[Speed PID Start Proportional Gain 0.0150 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-32 [Speed PID Start Integral Time 200.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
2-33 [Speed PID Start Lowpass Filter Time 10.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
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5.1.7 3-** Ohjearvo/rampit

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
3-0* Ohjearvon rajat
3-00 |Ohjearvon alue ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-01 |[Ohjearvo/tak.kytk.yks. ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-02 | Minimiohjearvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 | Maksimiohjearvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 | Ohjearvotoiminto [0] Summa All set-ups TRUE - Uint8
3-1* Ohjearvot
3-10 |Esiasetettu ohjearvo 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-11 | Rydmintdnopeus [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 [Kiinniajo yl&s/alas arvo 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-13 | Ohjearvon paikka [0] Yht. kdsi/aut.kaytt. All set-ups TRUE - Uint8
3-14 [Esiaset. suhteellinen ohjearvo 0 % All set-ups TRUE -2 Int32
3-15 | Ohjearvoresurssi 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-16 [Ohjearvoresurssi 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-17 | Ohjearvoresurssi 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-18 |Suhteellisen skaal. ohjearvoresurssi [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
3-19 | Ryomintanopeus [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
3-4* Ramppi 1
3-40 |Ramppi 1 tyyppi [0] Lineaarinen All set-ups TRUE - Uint8
3-41 |Ramppi 1:n nousuaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 |Ramppi 1 rampin seisonta-aika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-45 |Ramppi 1 S-ramppisuhde kiihd. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-46 |Ramppi 1 S-ramppisuhde kiihd. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-47 |Ramppi 1 S-ramppisuhde hidast. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-48 |Ramppi 1 S-ramppisuhde hidast. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-5% Ramppi 2
3-50 |Ramppi 2 tyyppi [0] Lineaarinen All set-ups TRUE - Uint8
3-51 |Ramppi 2:n nousuaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 |Ramppi 2 rampin seisonta-aika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-55 |Ramppi 2 S-ramppisuhde kiihd. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-56 |Ramppi 2 S-ramppisuhde kiihd. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-57 |Ramppi 2 S-ramppisuhde hidast. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-58 | Ramppi 2 S-ramppisuhde hidast. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-6* Ramppi 3
3-60 |Ramppi 3 tyyppi [0] Lineaarinen All set-ups TRUE - Uint8
3-61 |Ramppi 3:n nousuaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 |Ramppi 3 rampin seisonta-aika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-65 |Ramppi 3 S-ramppisuhde kiihd. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-66 |Ramppi 3 S-ramppisuhde kiihd. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-67 |Ramppi 3 S-ramppisuhde hidast. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-68 |Ramppi 3 S-ramppisuhde hidast. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-7* Ramppi 4
3-70 |Ramppi 4 tyyppi [0] Lineaarinen All set-ups TRUE - Uint8
3-71 |Ramppi 4:n nousuaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-72 |Ramppi 4 rampin seisonta-aika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-75 |Ramppi 4 S-ramppisuhde kiihd. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-76 |Ramppi 4 S-ramppisuhde kiihd. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-77 |Ramppi 4 S-ramppisuhde hidast. alussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-78 |Ramppi 4 S-ramppisuhde hidast. lopussa 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
MG33MM20 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. 225




Dt

Parametriluettelot

VLT® AutomationDrive FC 301/302

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
3-8* Muut rampit
3-80 |Ryom. ramppiaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 |Pikapysaytyksen ramppiaika ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32
3-82 | Pikapysaytyksen ramppityyppi [0] Lineaarinen All set-ups TRUE - Uint8
3-83 | Pikapys. S-ramppisuht. hid. kdynn. 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-84 | Pikapys. S-ramppisuht. hid. loppu 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-89 |Ramp Lowpass Filter Time 1 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
3-9* Digit. pot.metri
3-90 |Askelkoko 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-91 |Ramppiaika 1s All set-ups TRUE -2 Uint32
3-92 |Tehon palautus [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
3-93 [Maksimiraja 100 % All set-ups TRUE Int16
3-94 | Minimiraja -100 % All set-ups TRUE Int16
3-95 |Ramppiviive ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD
1) Tdmd parametri on kdytettdvissd ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
5.1.8 4-** Rajat / varoitukset
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 [ Muutos | Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
4-1* Moottorin rajat
4-10 [Moott.pydr.nop suunta ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
4-11 [Moott. nopeuden alaraja [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-12 [Moott. nopeuden alaraja [HzZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-13 [Moott. nopeuden yléraja [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-14 [ Moott. nopeuden yldraja [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-16 [Moottoritilan momenttiraja ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-17 [Generatiivinen momenttiraja 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
4-18 |Virtaraja ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
4-19 |Enimmaisldhtotaajuus ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-2* Rajoita tekijat
4-20 [Momenttirajatekijan lahde [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
4-21 [Nopeusrajatekijan ldhde [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
4-23 | Brake Check Limit Factor Source [0] DC-link voltage All set-ups TRUE - Uint8
4-24 | Brake Check Limit Factor 98 % All set-ups TRUE 0 Uint8
4-3* Moott. nop. tarkk.
4-30 [Moottorin tak.kytk. menetystoiminto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-31 | Moottorin tak.kytk. nopeusvirhe 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-32 [Moott. tak.kytk. menet. aikak. ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
4-34 [Seurantavirhetoiminto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-35 [Seurantavirhe 10 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-36 [Seurantavirhe aikakat. 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-37 [Seurantavirhe ramppaus 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-38 [Seurantavirhe rampp. aikakatk. 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-39 [Seur.virhe rampp. aikak. jalk. 5s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-4* Speed Monitor
4-43 | Motor Speed Monitor Function [0] Pois kaytosta All set-ups TRUE - Uint8
4-44 | Motor Speed Monitor Max 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-45 | Motor Speed Monitor Timeout 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
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Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
4-5* Saad. Varoitukset
4-50 |Varoitus alhaisesta virrasta 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 | Varoitus suuresta virrasta ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
4-52 | Varoitus alhaisesta nopeudesta 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-53 | Varoitus suuresta nopeudesta ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-54 [Varoitus pieni ohjearvo -999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 [Varoitus suuri ohjearvo 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 | Varoitus pieni tak.kytk. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 |[Varoitus korkea tak.kytk. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 | Moottorin vaihetoiminto puuttuu ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-59 [Motor Check At Start [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
4-6* Ohitusnopeus
4-60 |Ohitusnopeus nopeudesta [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-61 [Ohitusnopeus taajuudesta [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-62 [Ohitusnopeus nopeuteen [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-63 [Ohitusnopeus taajuuteen [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1) Tdmd parametri on kdytettdvissd ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
5.1.9 5-** Digit. tulo/1aht6
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 | Muutos | Muunto- |Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
5-0* Digit. 1/0-tila
5-00 |Digit. I/O-tila [0] PNP All set-ups FALSE - Uint8
5-01 |[Liittimen 27 tila [0] Tulo All set-ups TRUE - Uint8
5-02 |Liittimen 29 tila [0] Tulo All set-ups X TRUE - Uint8
5-1* Digit. tulot
5-10 |Liitin 18, digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-11 |Liitin 19, digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-12 |Liitin 27, digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 | Liitin 29, digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-14 | Liitin 32, digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-15 | Liitin 33, digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-16 | Liitin X30/2 digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-17 |Liitin X30/3 digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-18 |[Liitin X30/4 digitaalitulo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-19 |Liitin 37 turvapysaytys ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 |[Liitin X46/1 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-21 |Liitin X46/3 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-22 | Liitin X46/5 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-23 | Liitin X46/7 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-24 | Liitin X46/9 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-25 | Liitin X46/11 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-26 | Liitin X46/13 digitaalitulo [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digit. lahdot
5-30 |Liitin 27, digitaalinen lahto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-31 |Liitin 29, digitaalinen lahto ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-32 | Liitin X30/6 digit. 1ahté (MCB 101) ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-33 | Liitin X30/7 digit. 1ahtd (MCB 101) ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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5-4* Releet
5-40 |Toimintorele ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 |[Rele, vetoviive 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 |Rele, paastoviive 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5% Pulssitulo
5-50 |Liitin 29, alhainen taajuus 100 Hz All set-ups X TRUE Uint32
5-51 | Liitin 29, suuri taajuus ExpressionLimit All set-ups X TRUE Uint32
5-52 |Liitin 29, pieni ohje-/takaisink. Arvo 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups X TRUE -3 Int32
5-53 |Liitin 29, suuri ohje-/takaisink. Arvo ExpressionLimit All set-ups X TRUE -3 Int32
5-54 | Pulssisuodattimen aikavakio #29 100 ms All set-ups X FALSE -3 Uint16
5-55 [Liitin 33, alhainen taajuus 100 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-56 | Liitin 33, suuri taajuus ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint32
5-57 [Liitin 33, pieni ohje-/takaisink. Arvo 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 [Liitin 33, suuri ohje-/takaisink. Arvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 |Pulssisuodattimen aikavakio #33 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* Pulssilahto
5-60 | Liitin 27, pulssilahtomuuttuja ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-62 |Pulssilahdon maks.taaj. #27 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 | Liitin 29, pulssilahtomuuttuja ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-65 |Pulssilahdon maks.taaj. #29 ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-66 | Liitin X30/6 pulssilahtomuuttuja ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-68 | Pulssilahdon maks.taaj. #X30/6 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* 24V pulssiant.tulo
5-70 |Liitin 32/33 pulssia per kierros 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 | Liitin 32/33, pulssianturin suunta [0] Myotapaivaan All set-ups FALSE - Uint8
5-8* 1/0 -optiot
5-80 |AHF-kond. uudelleenkytk.viive 25s 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
5-9*% Vayla valvottu
5-90 |Digitaalisen & Relevdyldn valvonta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 |Pulssilahtd #27 vaylan valvonta 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-94 | Pulssilahtd #27 aikakatkaisun esiasetus 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5-95 [Pulssilahto #29 véylan valvonta 0 % All set-ups X TRUE -2 N2
5-96 [Pulssilahto #29 aikakatkaisun esiasetus 0 % 1 set-up X TRUE -2 vint16
5-97 |[Pulssilahtd #X30/6 véylan valvonta 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-98 [Pulssilahto #X30/6 aikak. esias. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.1.10 6-** Analog. tulo/Iaht6
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
6-0* Analog. I/O-tila
6-00 |"Eldva nolla" aikakatk.aika 10's All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 ["Eldva nolla" aikakatk.toiminto [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analoginen tulo 1
6-10 [Liitin 53 alijannite ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16
6-11 [Liitin 53 ylijannite 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-12 [Liitin 53 alivirta 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-13 | Liitin 53 ylivirta 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-14 | Liitin 53 pieni ohjearvo/takaisink. Arvo 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 | Liitin 53 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
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6-16 | Liitin 53 suodatinaikavakio 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-2* Analoginen tulo 2
6-20 [Liitin 54 alijannite ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16
6-21 [Liitin 54 ylijannite 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-22 | Liitin 54 alivirta ExpressionLimit All set-ups TRUE -5 Int16
6-23 [Liitin 54 ylivirta 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-24 [Liitin 54 pieni ohjearvo/takaisink. Arvo 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 [Liitin 54 suuri ohjearvo/tak.k. Arvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 | Liitin 54 suodatinaikavakio 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-3* Analoginen tulo 3
6-30 | Liitin X30/11 alijannite 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-31 [Liitin X30/11 ylijannite 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-34 | Liitin X30/11 pieni ohje-/takaisink. arvo 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-35 | Liit. X30/11 suuri ohje-/tak.k.arvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-36 | Liitin X30/11 suodattimen aikavakio 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-4* Analoginen tulo 4
6-40 | Liitin X30/12 alijannite 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-41 | Liitin X30/12 ylijannite 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-44 [ Liitin X30/12 pieni ohje-/takaisink. arvo 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-45 [ Liit. X30/12 suuri ohje-/tak.k.arvo ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-46 [ Liitin X30/12 suodattimen aikavakio 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-5* Analoginen lahto 1
6-50 |[Liitin 42, I3ht6 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-51 | Liitin 42 18hddn min. skaalaus 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-52 | Liitin 42 1d8hddn maks. skaalaus 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-53 [Liitin 42, 13htd, vdylan valvonta 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-54 | Liitin 42 13hdon aikakatkaisun esiasetus 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-55 [Liitin 42, lahtésuodatin [0] Ei kayt. 1 set-up TRUE - Uint8
6-6* Analoginen lahto 2
6-60 [Liitin X30/8 lahto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-61 [Liitin X30/8 min.skaalaus 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-62 | Liitin X30/8 maks.skaalaus 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-63 | Liitin X30/8, vdylan valvonta 0 % All set-ups TRUE -2 N2

Liitin X30/8 lahdon aikakatkaisun
6-64 |esiasetus 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* Analog. 1dht6 3
6-70 | Liitin X45/1 1&hto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-71 | Liitin X45/1 min. skaalaus 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 | Liitin X45/1 maks. skaalaus 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-73 | Liitin X45/1, vdylan valvonta 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-74 [Liitin X45/1 1ahdon aikak. esias. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* Analog. lahto6 4
6-80 [Liitin X45/3 lahto ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-81 [Liitin X45/3 min. skaalaus 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 [Liitin X45/3 maks. skaalaus 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-83 [Liitin X45/3, vdyldn valvonta 0% All set-ups TRUE -2 N2
6-84 [Liitin X45/3 1ahdon aikak. esias. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
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7-0* Nopeus PID-sdato
7-00 |Nopeus PID tak.kytk.ldhde ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
7-01 |Speed PID Droop 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-02 |PID - nopeuden suhteellinen vahvistus ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03 | PID - integrointiaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04 |PID - nopeuden derivointiaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-05 |Nopea PID deriv. Vahvist. raja-arvo 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 |PID - alipdastdsuodatusaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07 [Nopeus PID tak.kytk. valityssuhde 1 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 | Nopea PID, eteensyottotekija 0 % All set-ups FALSE 0 Uint16
7-09 |Speed PID Error Correction w/ Ramp ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint32
7-1* Momentti Pl ohjaus
7-10 [Torque PI Feedback Source [0] Controller Off All set-ups TRUE - Uint8
7-12 [Momentti Pl suhteellinen vahvistus 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13 | Momentti Pl integrointiaika 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-16 |Torque Pl Lowpass Filter Time 5ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-18 |Torque Pl Feed Forward Factor 0 % All set-ups TRUE Uint16
7-19 | Current Controller Rise Time ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint16
7-2* Pros. ohj. tak.kytk.
7-20 | Prosessi SP tak.kytk. 1 resurssi [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
7-22 | Prosessi SP tak.kytk. 2 resurssi [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
7-3* Prosessi PID-sdato
7-30 |Prosessi PID normaali/kdanteinen [0] Normaali All set-ups TRUE - Uint8
7-31 |Prosessin PID antiwindup [1] Kéytossa All set-ups TRUE - Uint8
7-32 | Pros. PID kdynn.nopeus 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 | Prosessi PID:n suhteellinen vahvistus ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 | Prosessi PID:n integrointiaika 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-35 |Prosessin PID derivointiaika 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 | Pros. PID deriv. Vahv.raja 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 | Prosessin PID eteensyottotekija 0 % All set-ups TRUE Uint16
7-39 | Ohjearvon kaistanleveydelld 5% All set-ups TRUE Uint8
7-4* Adv. Process PID |
7-40 | Prosessin PID | osan noll. [0] Ei All set-ups TRUE - Uint8
7-41 |Prosessin PID laht6 neg. puristin -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-42 [Prosessin PID lahtdas. puristin 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-43 | Prosessin PID vahv.skaalaus min. ohj. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-44 | Prosessin PID vahv.skaalaus maks. ohj. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-45 | Prosessin PID eteensy&ttoresurssi [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
7-46 | Prosessin PID eteens. norm/kaant. ohj. [0] Normaali All set-ups TRUE - Uint8
7-48 |PCD Feed Forward 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint16
7-49 | Prosessin PID léhto norm./kdént. ohjaus [0] Normaali All set-ups TRUE - Uint8
7-5% Adv. Process PID Il
7-50 |Prosessin PID Laajennettu PID [1] Kéytossa All set-ups TRUE - Uint8
7-51 | Prosessin PID eteens. vahvistus 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-52 | Prosessin PID eteens. rampin nousu 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-53 | Prosessin PID eteens. rampin lasku 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-56 | Prosessin PID ohj. suodatusaika 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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7-57 | Pros. PID tak.kytk. suodatusaika 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1) Tdmd parametri on kdytettdvissd ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
5.1.12 8-** Tiedons. ja asetukset
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
8-0* Yleiset asetukset
8-01 [Ohjauspaikka [0] Digit. ja ohjaussana All set-ups TRUE - Uint8
8-02 |Ohjaussanan lahde ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 [Ohjaussanan aikakatk. aika 1s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 |Ohjaussanan aikakatkaisutoiminto ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-05 | Aikakatkaisun lopetustoiminto [1] Palauta asetus 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 [Nollaa ohjaussanan aikakatkaisu [0] Al3 nollaa All set-ups TRUE - Uint8
8-07 [Diagnoosilaukaisin [0] Ei kdytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
8-08 |Lukemien suodatus ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-1* Ohjaussanan aset.
8-10 [Ohjaussanaprofiili [0] FC-profiili All set-ups TRUE - Uint8
8-13 [Konfiguroitava tilasana STW ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-14 [Konfiguroitava ohjaussana CTW [1] Profiilin oletus 2 set-ups TRUE - Uint8
8-17 [Configurable Alarm and Warningword [0] Off All set-ups TRUE - Uint16
8-19 [Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* FC-portin aset.
8-30 |Protokolla [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 |Osoite 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 |FC-portin baudinopeus ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 | Pariteetti / pysdytysbitit [0] Par. par., 1 pys.b. 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 [Arvioitu jaksoaika 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 |Vasteen minimiviive 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 |Vasteen maksimiviive ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 |Ominaisuuksien valinen maks.viive ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* FC MC protok.aset.
8-40 [Sdhkeen valinta [1] Standardisahke 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 | Parameters for Signals 0 All set-ups FALSE - Uint16
8-42 [PCD:n kirjoituskonfiguraatio ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-43 [PCD:n lukukonfiguraatio ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-45 |BTM Transaction Command [0] Off All set-ups FALSE - Uint8
8-46 [BTM Transaction Status [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
8-47 |BTM Timeout 60 s 1 set-up FALSE Uint16
8-48 [BTM Maximum Errors 21 N/A 1 set-up TRUE Uint8
8-49 [BTM Error Log 0.255 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
8-5*% Digit./vayla
8-50 |Rullauksen valinta [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
8-51 [Pikapysaytyksen valinta [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
8-52 [DC-jarrun valinta ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-53 | Aloita valinta [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
8-54 |Kaanteinen valinta ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-55 [Asetusten valinta [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
8-56 [Esiaset. ohjearvon valinta [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
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8-57 [Profidrive OFF2 Select [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
8-58 [Profidrive OFF3 Select [3] Logiikka TAI All set-ups TRUE - Uint8
8-8* FC-portin diagnostiikka
8-80 |Vaylan viestimaara 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 |Vaylén virhemaara 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 | Orjan saap. viestit 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 [Orjan virhemaara 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* Vayl.ryom.
8-90 (Vayl. rydm. 1 nopeus ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 [Vayl. rydm. 2 nopeus ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
5.1.13 9-** PROFIdrive
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin
aikana

9-00 |asetuspiste 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 |Hetkellisarvo 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 | PCD-kirjoituskonfiguraatio ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 |PCD-lukukonfiguraatio ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-18 |Solmun osoite 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 [Drive Unit System Number 1034 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 |Sahkeen valinta [100] None 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 | Parametrit signaaleille 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 |Parametrin muokkaus [1] Kédytossa 2 set-ups FALSE - Uint16
9-28 | Prosessiohjaus [1] Jaks. master kaytt. 2 set-ups FALSE - Uint8
9-44 |Vikaviestilaskuri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 [Vikakoodi 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 |Vikanumero 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 |Vikatilannelaskuri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 | Profibus-varoitussana 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-63 | Todell. baudinopeus [255] Ei baudinopeutta All set-ups TRUE - Uint8
9-64 |Laitteen tunnistus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16

OctStr
9-65 | Profiilin numero 0 N/A All set-ups TRUE 0 [2]
9-67 |[Ohjaussana 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 |Tilasana 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 |Edit Set-up [1] Asetukset 1 All set-ups TRUE - Uint8
9-71 | Profibus Tallenna data-arvot [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
9-72 | Profibus-aseman nollaus [0] Ei toimint. 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 | DO-tunnistus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 |Maaritellyt parametrit (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 |Maaritellyt parametrit (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 | Madritellyt parametrit (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 | Madritellyt parametrit (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 | Madritetyt parametrit (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 |Muutetut parametrit (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 [Muutetut parametrit (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 [Muutetut parametrit (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 | Muutetut parametrit (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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9-94 | Muutetut parametrit (5) 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-99 | Profibus-muokkauslaskuri 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
5.1.14 10-** CAN-kenttavayla
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 | Muutos | Muunto- |Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
10-0* Yhteiset asetukset
10-00 [ CAN-protokolla ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
10-01 | Siirtonop. valinta ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
10-02 | MAC ID ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-05 | Lahetys virhelaskurin lukema 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 | Vastaanotto virhelaskurin lukema 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-07 | Lukemavaylan kaytostapoistolaskuri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-1* DeviceNet
10-10 | Prosessidatatyypin valinta ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
10-11 | Prosessidatan konfig. kirjoitus ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-12 | Prosessidatan konfig. luku ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-13 | Varoitusparametri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
10-14 | Verkon ohjearvo [0] Ei kdytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
10-15 | Verkon ohjaus [0] Ei kdytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
10-2* COS-suodattimet
10-20 | COS-suodatin 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-21 | COS-suodatin 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-22 | COS-suodatin 3 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-23 [ COS-suodatin 4 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-3* Param. kayttooik.
10-30 [ Ryhmaindeksi 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-31 | Tallenna data-arvot [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
10-32 [ Devicenetin tarkistus ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
10-33 | Tallenna aina [0] Ei kdytOssa 1 set-up TRUE - Uint8
10-34 [ DeviceNetin tuotekoodi ExpressionLimit 1 set-up TRUE Uint16
10-39 | Devicenet F:n parametrit 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
10-5* CANopen
10-50 | Prosessidatan konfig. kirjoitus ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
10-51 | Prosessidatan konfig. luku ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
5.1.15 12-** Ethernet
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 [ Muutos | Muunto | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
12-0* IP-aset.
12-00 [ IP-osoitteen antaminen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 | IP-osoite 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 | Aliverkon peite 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 | Oletusyhdyskaytava 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 [ DHCP-palvelin 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 [Vuokra paattyy ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 | Nimipalvelimet 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
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VisStr
12-07 | Verkkoalueen nimi 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [48]

VisStr
12-08 [Isdanndn nimi 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [48]

VisStr
12-09 [ Fyysinen osoite 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [17]
12-1* Ethernet-param.
12-10 | Valip. tila [0] Ei valip. All set-ups TRUE - Uint8
12-11 | Vélip. kesto ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 [ Autom. neuvottelu ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 | Vélip. nop. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 [ Valip. kaksisuunt. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-18 | Supervisor MAC 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[6]
12-19 | Supervisor IP Addr. 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[4]
12-2* Prosessidata
12-20 | Ohjausmalli ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 | Prosessidatan konfig. kirjoitus ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 | Prosessidatan konfig. luku ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-23 | Process Data Config Write Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-24 | Process Data Config Read Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-27 | Primaari masteri 0 N/A 2 set-ups FALSE 0 OctStr[4]
12-28 | Tallenna data-arvot [0] Ei kdytossa All set-ups TRUE - Uint8
12-29 | Tallenna aina [0] Ei kdytossa 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP
12-30 | Varoitusparametri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-31 | Verkon ohjearvo [0] Ei kdytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 [ Verkon ohjaus [0] Ei kdytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 | CIP-tarkistus ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 | CIP-tuotekoodi ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 | EDS-parametri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 | COS-estoajastin 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 | COS-suodatin 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP
12-40 | Statusparametri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-41 [ Orjan viestien maara 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-42 | Orjan poikkeusviestien maara 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-5* EtherCAT
12-50 | Configured Station Alias 0 N/A 1 set-up FALSE Uint16
12-51 | Configured Station Address 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
12-59 | EtherCAT Status 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-6* Ethernet PowerLink
12-60 |Node ID 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
12-62 [ SDO Timeout 30000 ms All set-ups TRUE -3 Uint32
12-63 | Basic Ethernet Timeout 5000.000 ms All set-ups TRUE -6 Uint32
12-66 | Threshold 15 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-67 | Threshold Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-68 [ Cumulative Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-69 [ Ethernet PowerLink Status 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-8* Muut Ethernet-palv
12-80 [ FTP-palvelin [0] Pois kaytosta 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 |HTTP-palvelin [0] Pois kaytosta 2 set-ups TRUE - Uint8
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12-82 | SMTP-huolto [0] Pois kaytosta 2 set-ups TRUE - Uint8
12-83 | SNMP Agent [1] Kaytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
12-84 [ Address Conflict Detection [1] Kaytossa 2 set-ups TRUE - Uint8

OctStr
12-85 | ACD Last Conflict 0 N/A 2 set-ups TRUE [35]
12-89 | Lapin. pistokekanavan portti ExpressionLimit 2 set-ups TRUE Uint16
12-9*% Ethernet-lisdpalvelut
12-90 | Kaapelidiagnostiikka [0] Pois kaytosta 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 [ Automaattinen Cross Over [1] Kaytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 [IGMP Snooping [1] Kaytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 | Kaapelivirhe, pituus 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 | Broadcast Storm -suojaus -1 % 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 | Broadcast Storm -suodatin 120 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-96 | Portin konfiguraatio ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-97 [ QoS Priority ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-98 | Liitdnnan laskurit 4000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-99 | Medialaskurit 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5.1.16 13-** Alykas logiikka
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana

13-0* SLC-asetukset
13-00 [ SL-ohjaimen tila ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 | Aloita tapahtuma ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 | Lopeta tapahtuma ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 [ Nollaa SLC [0] Ald nollaa SLC:t3 All set-ups TRUE - Uint8
13-1* Vertaimet
13-10 | Vertaimen kohde ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 | Vert. funkt.merkki (vert. laskut.) ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 | Vertaimen arvo ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-1* RS Flip Flops
13-15 | RS-FF Operand S ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-16 [ RS-FF Operand R ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-2* Ajastimet
13-20 [ SL-ohjaimen ajastin ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* Log.saannot
13-40 | Logiikkasaantod Boolen 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 | Logiikkasaanto kayttdja 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 [ Logiikkasaantd Boolen 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-43 [ Logiikkasaanto kayttaja 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 | Logiikkasaanto Boolen 3 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5* limaisee
13-51 [ SL-ohjaimen tapahtuma ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 [ SL-ohjaimen toiminto ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
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aikana
14-0* Vaihtos. kytk.
14-00 | Kytkentatapa [1] SFAVM All set-ups TRUE - Uint8
14-01 | Kytkentdtaajuus ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 | Ylimodulaatio ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
14-04 [ PWM satunnainen [0] Ei kdytOssa All set-ups TRUE - Uint8
14-06 | Dead Time Compensation [1] Kéytossa All set-ups TRUE - Uint8
14-1* Mains Failure
14-10 | Verkkovika [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
14-11 | Verkkojannite verkkovian sattuessa ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 [ Toiminto kun verkko epdtasap. [0] Lauk. All set-ups TRUE - Uint8
14-14 | Kin. Back-up Time-out 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-15 | Kin. Back-up Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-16 | Kin. Back-up Gain 100 % All set-ups X TRUE 0 Uint32
14-2* Lauk. nollaus
14-20 | Nollaustila [0] Manuaalinen kuittaus All set-ups TRUE - Uint8
14-21 [ Autom. uud.kdynn.aika ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 | Toimintatila [0] Normaali toiminta All set-ups TRUE - Uint8
14-23 | Tyyppikoodin asetus ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint16
14-24 | Laukaisun viive virtarajalla 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-25 [ Laukaisun viive momenttirajalla 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-26 | Lauk.viive vaihtos. vian esiintyessa ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-28 | Tuotantoasetukset [0] Ei toimint. All set-ups TRUE - Uint8
14-29 | Huoltokoodi 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* Virtarajasaadin
14-30 | Virtarajan valv., suhteellinen vahv 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 | Virtaraj. valv., integr.aika ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint16
14-32 | Virtaraj. valv., suodatusaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-35 | Sakkaussuojaus [1] Kéytossa All set-ups FALSE - Uint8
14-36 | Field-weakening Function [0] Auto All set-ups X TRUE - Uint8
14-37 | Fieldweakening Speed ExpressionLimit All set-ups X TRUE 67 Uint16
14-4* Energian optimointi
14-40 [ VT-taso 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 [ AEO:n minimimagnetointi ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-42 [ AEO:n minimitaajuus ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-43 | Moott. cos-fi ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* Ymparisto
14-50 | RFl-suod. [1] KéytOssa 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 [ DC-valipiirin kompensointi ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-52 [ Puhalt. ohj. [0] Autom All set-ups TRUE - Uint8
14-53 [ Puhallinnaytto [1] Varoitus All set-ups TRUE - Uint8
14-55 | Lahtosuodatin [0] Ei suodatinta All set-ups FALSE - Uint8
14-56 | Kapasitiivinen ldhtésuodatin ExpressionLimit All set-ups FALSE -7 Uint16
14-57 | Induktanssilahtosuodatin ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Uint16
14-59 [ Todellinen vaihtos.yks. maara ExpressionLimit 1 set-up X FALSE 0 Uint8
14-7* Yhteensopivuus
14-72 | VLT:n hélytyssana 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-73 | VLT:n varoitussana 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-74 [VLT:n ulk. tilasana 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
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14-8* Optiot
14-80 | Optiona ulkoinen 24 V DC [1] Kylla 2 set-ups FALSE - Uint8
14-88 | Option Data Storage 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
14-89 | Option Detection [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Vika-aset.
14-90 |Vikataso | ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5.1.18 15-** Taaj.muut. tiedot
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 [ Muutos | Muunto- | Tyyppi 5
no. # kayton kerroin
aikana
15-0* Kayttotieto
15-00 | Kayttotunnit 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 | Kayntitunnit 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 | Kilowattituntilaskuri 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 | Kdynnistyksia 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-04 | Ylilampétilat 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-05 | Ylijannitteet 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-06 [ Nollaa kilowattituntilaskuri [0] Ald nollaa All set-ups TRUE - Uint8
15-07 [ Nollaa kdyntituntilaskuri [0] Al3 nollaa All set-ups TRUE - Uint8
15-1* Datalokin asetukset
15-10 | Lokildhde 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 [ Lokivali ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 | Laukaisutapaht. [0] Vaarin 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 | Lokitila [0] Loki aina 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 | Otoksia. ennen liipaisua 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* Historialoki
15-20 | Historialoki: Tapahtuma 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
15-21 | Historialoki: Arvo 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-22 [ Historialoki: Aika 0 ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-3* Vikaloki
15-30 | Vikaloki: virhekoodi 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-31 | Vikaloki: arvo 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
15-32 | Vikaloki: Aika 0s All set-ups FALSE 0 Uint32
15-4* Taaj.muut. tunnist.
VisStr
15-40 | FC-tyyppi 0 N/A All set-ups FALSE 0 [6]
VisStr
15-41 [ Teho-osa 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-42 | Jannite 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-43 | Ohjelmistoversio 0 N/A All set-ups FALSE 0 [5]
VisStr
15-44 | Tilatun tyyppikoodin merkkijono 0 N/A All set-ups FALSE 0 [40]
VisStr
15-45 [ Tod. tyyppikoodin merkkijono 0 N/A All set-ups FALSE 0 [40]
VisStr
15-46 | Taajuudenmuuttajan tilausnro 0 N/A All set-ups FALSE 0 [8]
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VisStr
15-47 | Tehokortin tilausnro 0 N/A All set-ups FALSE 0 [8]
VisStr
15-48 [LCP Id no 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-49 | Ohjauskortin ohj.tunnus 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-50 | Tehokortin ohj.tunnus 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-51 [ Taajuudenmuuttajan sarjanumero 0 N/A All set-ups FALSE 0 [10]
VisStr
15-53 [ Tehokortin sarjanumero 0 N/A All set-ups FALSE 0 [19]
VisStr
15-54 | Config File Name ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 [16]
VisStr
15-59 | CSIV-tiedostonimi ExpressionLimit 1 set-up FALSE 0 [16]
15-6* Optiotunnist.
VisStr
15-60 [ Optio asennettu 0 N/A All set-ups FALSE 0 [30]
VisStr
15-61 | Option ohj.versio 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-62 | Option tilausnro 0 N/A All set-ups FALSE 0 [8]
VisStr
15-63 | Option sarjanro 0 N/A All set-ups FALSE 0 [18]
VisStr
15-70 | Optio paikassa A 0 N/A All set-ups FALSE 0 [30]
VisStr
15-71 | Paikan A option ohjelm.versio 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-72 | Optio paikassa B 0 N/A All set-ups FALSE 0 [30]
VisStr
15-73 | Paikan A option ohjelm.versio 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-74 | Optio paikassa CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 [30]
VisStr
15-75 | Paikan CO option ohjelm.versio 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
VisStr
15-76 | Optio paikassa C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 [30]
VisStr
15-77 | Paikan C1 option ohjelm.versio 0 N/A All set-ups FALSE 0 [20]
15-8* Kayttotiedot I
15-80 [ Puhaltimen kayntitunnit 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-81 [ Puhaltimen esiasetetut kdyntitunnit 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-89 | Configuration Change Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-9* Parametritiedot
15-92 [ Mé&aritellyt parametrit 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-93 | Muutetut parametrit 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
VisStr
15-98 [ Taaj.muut. tunnist. 0 N/A All set-ups FALSE 0 [40]
15-99 [ Parametri metadata 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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5.1.19 16-** Datalukemat

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin
aikana

16-0* Yleinen tila
16-00 | Ohjaussana 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-01 [ Ohjearvo [yks] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 [ Ohjearvo % 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 | tilasana 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 | Padarvo, todellinen [%] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-06 | Actual Position 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
16-09 [Oma lukema 0 CustomReadoutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* Moottorin tila
16-10 | Teho [kW] 0 kW All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 | Teho [hv] 0 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 [ Moottorin jannite oV All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 | Taajuus 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
16-14 [ Moottorin virta 0A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 | Taajuus [%] 0% All set-ups FALSE -2 N2
16-16 | Momentti [Nm)] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int16
16-17 | Nopeus [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 [ Moottorin terminen 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-19 [ KTY-anturin lampétila 0°C All set-ups FALSE 100 Int16
16-20 [ Moott. kulma 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
16-21 [ Torque [%] High Res. 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-22 | Momentti [%] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
16-23 | Motor Shaft Power [kW] 0 kW All set-ups TRUE 1 Int32
16-24 | Calibrated Stator Resistance 0.0000 Ohm All set-ups X TRUE -4 Uint32
16-25 | Momentti [Nm] suuri 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-3* Taaj.muut. tila
16-30 | DC-vdlipiirin jannite oV All set-ups FALSE 0 Uint16
16-31 [ System Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
16-32 |Jarruenergia /s 0 kW All set-ups FALSE 0 Uint32
16-33 [Jarruenergia /2 min 0 kW All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 | Jaahdytysrivan lampot. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 | Vaihtosuuntaajan terminen 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-36 | Taaj.muut nimell.virta ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 | Taaj.muut maks.virta ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 | SL-ohjaimen tila 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 [ Ohj.kortin lampot. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-40 | Lokimuisti taynna [0] Ei All set-ups TRUE - Uint8

VisStr[
16-41 | LCP:n pohjan tilarivi 0 N/A All set-ups TRUE 0 50]
16-45 [ Motor Phase U Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-46 | Motor Phase V Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-47 [ Motor Phase W Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-48 | Speed Ref. After Ramp [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-49 | Virtavian lahde 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint8
16-5* Ohj. & takaisink.
16-50 | Ulkoinen ohjearvo 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-51 | Pulssiohjearvo 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-52 | Tak.kytk. [yks] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 | Dig. potent.metrin ohjearvo 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
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16-57 | Feedback [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-6* Tulot & lahdot
16-60 | Digitaalinen tulo 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 | Liitin 53 kytkentdasetus [0] Virta All set-ups FALSE - Uint8
16-62 | Analoginen tulo 53 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 [ Liitin 54 kytkentdasetus [0] Virta All set-ups FALSE - Uint8
16-64 | Analoginen tulo 54 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 [ Analoginen Idht6 42 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 | Digitaalinen 13hto [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-67 | Taajuus Tulo #29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-68 | Taajuus Tulo #33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 | Pulssilahto #27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 | Pulssilaht6 #29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-71 | Relelaht6 [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 | Laskuri A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 | Laskuri B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-74 | Tasm. pysdytyslaskuri 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
16-75 | Analog. tulo X30/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 | Analog. tulo X30/12 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-77 | Analoginen Idhto X30/8 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-78 [ Analoginen Idhto X45/1 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 [ Analoginen Idhto X45/3 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* Kenttav. & FC-port
16-80 | Kenttavayla CTW 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 | Kenttavayla REF 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-84 | Tiedons. option tilasana 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 | FC-portti CTW 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 | FC-portti REF 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-87 | Bus Readout Alarm/Warning 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-89 | Configurable Alarm/Warning Word 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-9* Diagnoosilukemat
16-90 | Halytyssana 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 | Halytyssana 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 | Varoitussana 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 [ Varoitussana 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-94 | Ulk. tilasana 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32

1) Tdmd parametri on kdytettdvissd ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
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5.1.20 17-** Tak.kytk.optio

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
17-1* Ink. Enc.-liitanta
17-10 | Signaalityyppi [1] RS422 (5V TTL) All set-ups FALSE - Uint8
17-11 | Resoluutio (PPR) 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
17-2* abs. Enc.-liiténta
17-20 | Protokollan valinta [0] Ei mitdan All set-ups FALSE - Uint8
17-21 | Resoluutio (paikkannuksia/kierros) ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint32
17-22 [ Multiturn Revolutions 1 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
17-24 [ SSI datapituus 13 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
17-25 | Kellotaajuus 260 kHz All set-ups FALSE 3 Uint16
17-26 | SSI datamuoto [0] Harmaa koodi All set-ups FALSE - Uint8
17-34 | HIPERFACE siirtonopeus [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
17-5* Resolveriliitanta
17-50 | Napaluku 2 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
17-51 [ Sy6ttdjannite 7V 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-52 | Sy6ttdtaajuus 10 kHz 1 set-up FALSE 2 Uint8
17-53 | Muuntosuhde 0.5 N/A 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-56 | Encoder Sim. Resolution [0] Disabled 1 set-up FALSE - Uint8
17-59 | Resolveriliitanta [0] Pois kaytosta 2 set-ups FALSE - Uint8
17-6* Valvonta ja sov.
17-60 | Takaisinkytkenndn suunta [0] Myotéapaivaan All set-ups FALSE - Uint8
17-61 | Takaisinkytkenndn signaalin valvonta [1] Varoitus All set-ups TRUE - Uint8
17-7* Position Scaling
17-70 | Position Unit [0] pu All set-ups TRUE - Uint8
17-71 | Position Unit Scale 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int8
17-72 | Position Unit Numerator 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-73 | Position Unit Denominator 1 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-74 | Position Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
1) Tdmd parametri on kdytettdvissd ainoastaan ohjelmistoversiossa 48.XX.
5.1.21 18-** Datalukemat 2
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 | Muutos | Muunto- |Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
18-3* Analog Readouts
18-36 | Analogiatulo X48/2 [mA] 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
18-37 [ Lampot.tulo X48/4 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-38 [ Lampot.tulo X48/7 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-39 | Lampéot.tulo X48/10 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-4* PGIO Data Readouts
18-43 | Analog Out X49/7 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-44 | Analog Out X49/9 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-45 | Analog Out X49/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-5* Active Alarms/Warnings
18-55 | Active Alarm Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-56 | Active Warning Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-6* Inputs & Outputs 2
18-60 | Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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aikana
18-7* Rectifier Status
18-70 [ Mains Voltage oV All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-71 [ Mains Frequency 0 Hz All set-ups X TRUE -1 Int16
18-72 | Mains Imbalance 0 % All set-ups X TRUE -1 Uint16
18-75 | Rectifier DC Volt. oV All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-9* PID-lukemat
18-90 [ Prosessin PID virhe 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-91 | Prosessin PID l&hto 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-92 [ Prosessin PID pingot. |ahtd 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-93 [ Prosessin PID vahv. skaalattu lahto 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
5.1.22 30-** Erityisominaisuudet
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
30-0* Nokka
30-00 | Aaltois.tila [0] Abs. taaj. abs. aika All set-ups FALSE - Uint8
30-01 | Aaltois. taajuusmuutos [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-02 | Aaltois. taajuusmuutos [%] 25 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-03 | Aaltoilun taaj.muutos skaalausresurssi [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
30-04 | Aaltois. hyppytaajuus [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-05 | Aaltois. hyppytaajuus [%] 0 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-06 | Aaltois. hyppyaika ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
30-07 | Aaltois. jaksoaika 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-08 | Aaltois. nousu-/laskuaika 5s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-09 [ Aaltois. satunnaistoiminto [0] Ei kaytossa All set-ups TRUE - Uint8
30-10 [ Aaltois.suhde 1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-11 [ Aaltois. satunnaissuhde maks. 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-12 [ Aaltois. satunnaissuhde min. 0.1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-19 | Aaltoilun taaj.muutos skaalattu 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
30-2* Edist. kdynn. saato
30-20 | High Starting Torque Time [s] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint16
30-21 | High Starting Torque Current [%] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-22 | Locked Rotor Protection ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
30-23 | Locked Rotor Detection Time [s] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint8
30-24 | Locked Rotor Detection Speed Error [%)] 25 % All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-25 | Light Load Delay [s] 0.000 s All set-ups X TRUE -3 Uint32
30-26 | Light Load Current [%] 0 % All set-ups X TRUE Uint16
30-27 | Light Load Speed [%] 0 % All set-ups X TRUE Uint16
30-5*% Unit Configuration
30-50 | Heat Sink Fan Mode ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE - uint8
30-8* Vastaavuus (1)
30-80 | d-akselin induktanssi (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
30-81 | Jarruvastus (ohm) ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
30-83 | PID - nopeuden suhteellinen vahvistus ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
30-84 | Prosessi PID:n suhteellinen vahvistus ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
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5.1.23 32-** MCO-perusaset.

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
32-0* Pulssianturi 2
32-00 | Marginaalinen signaalityyppi [1] RS422 (5V TTL) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-01 [ Marginaalinen resoluutio 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-02 | Absoluuttinen protokolla [0] Ei mitaan 2 set-ups TRUE - Uint8
32-03 | Absoluuttinen resoluutio 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-04 | Absolute Encoder Baudrate X55 [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
32-05 | Absol. pulssianturin datan pituus 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-06 | Abs. pulssiant. kellotaaj. 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-07 | Abs. pulssiant. kellon kehitys [1] Kédytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
32-08 | Absol. pulssiant. kaapelin pituus 0m 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-09 | Pulssianturin valvonta [0] Ei kayt. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-10 | Py6rimissuunta [1] Ei toimint. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-11 | Kédyttajan laitteen nimittaja 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-12 [ Kayttajan laitteen osoittaja 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-13 | Enc.2 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-14 [Enc.2 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-15 | Enc.2 CAN guard [0] Ei kdytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
32-3* Pulssianturi 1
32-30 | Marginaalinen signaalityyppi [1] RS422 (5V TTL) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-31 [ Marginaalinen resoluutio 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-32 | Absoluuttinen protokolla [0] Ei mitaan 2 set-ups TRUE - Uint8
32-33 | Absoluuttinen resoluutio 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-35 | Absol. pulssiant. datan pituus 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-36 | Absol. pulssiant. kellotaaj. 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-37 | Abs. pulssiant. kellon kehitys [1] Kéytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
32-38 | Absol. pulssiant. kaapelin pituus 0om 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-39 | Pulssianturin monitorointi [0] Ei kayt. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-40 | Pulssianturin paatelaite [1] Kédytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
32-43 |Enc.1 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-44 |Enc.1 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-45 |Enc.1 CAN guard [0] Ei kaytossa 2 set-ups TRUE - Uint8
32-5* Tak.kytk. lahde
32-50 [ Lahde orja [2] Pulssianturi 2 2 set-ups TRUE - Uint8
32-51 | MCO 302 Viim. tahto [1] Laukaisu 2 set-ups TRUE - Uint8
32-52 | Source Master [1] Encoder 1 X56 2 set-ups TRUE - Uint8
32-6* PID-saadin
32-60 [ Suhteellinen kerroin 30 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-61 [Johdannaiskerroin 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-62 | Kokonaiskerroin 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-63 | Kokonaissumman raja-arvo 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-64 | PID-kaistanleveys 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-65 | Nopeuden syottd eteenpdin 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-66 | Kiihdytyksen syottd eteenpdin 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-67 | Suurin Siedettava kohdistusvirhe 20000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-68 | Orjan kdanteinen kayttaytyminen [0] Suunnanvaihto sall. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-69 | PID-ohjauksen nayteaika 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint16
32-70 | Profiilinluojan skannausaika 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
32-71 | Ohjausikkunan koko (aktivointi) 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
32-72 | Ohj.ikk. koko (pois kayt.) 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
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32-73 | Integral limit filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-74 | Position error filter time 0ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-8* Nopeus & kiihdytys
32-80 | Maksiminopeus (pulssianturi) 1500 RPM 2 set-ups TRUE 67 Uint32
32-81 | Lyhyin ramppi 1s 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-82 | Ramppityyppi [0] Lineaarinen 2 set-ups TRUE - Uint8
32-83 | Nopeuden resoluutio 100 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-84 | Oletusnopeus 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-85 | Oletuskiihtyvyys 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-86 | Acc. up for limited jerk 100 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-87 | Acc. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-88 | Dec. up for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-89 [ Dec. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-9* Kehitys
32-90 | Virh.poistoldhde | [0] Ohjauskortti 2 set-ups TRUE - Uint8
5.1.24 33-** MCO:n kaant. Asetukset
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
33-0* Paluuliike
33-00 | Pakotettu KOTI [0] Koti, ei pakotettu 2 set-ups TRUE - Uint8
33-01 | Nollapisteen tasaus Koti-kohdasta 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-02 | Hidas siirtyminen koti-liikkeeseen 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-03 | Koti-liikkeen nopeus 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-04 | Kaytos koti-liikkeen aikana [0] Taakse ja hakemisto 2 set-ups TRUE - Uint8
33-1* Synkronointi
33-10 | Isénnan synkronointitekija (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-11 [ Orjan synkronointitekija (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-12 |Sijaintipoikk. synkr. varten 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-13 [Sijainnin synkr. tarkkuusikkuna 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-14 | Suhteellinen orjan nopeusraja 0 % 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-15 [Iséntd-merkin numero 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-16 | Orja-merkin numero 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-17 | Isénta-merkin vali 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-18 [ Orja-merkin vali 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-19 | Iséntd-merkin tyyppi [0] Pulssianturi Z posit. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-20 | Orja-merkin tyyppi [0] Pulssianturi Z posit. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-21 | Isénta-merkin toleranssi-ikkuna 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-22 [ Orja-merkin toleranssi-ikkuna 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-23 | Merkkisynk. kdynnistystoiminta [0] Kaynnistystoiminto 1 2 set-ups TRUE - Uint16
33-24 | Vian merkkinumero 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-25 | Valmis-merkin numero 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-26 | Nopeussuodatin 0 us 2 set-ups TRUE -6 Int32
33-27 | Offset-suodatusaika 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-28 [ Merkkisuodatt. konfiguraatio [0] Merkkisuodatin 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-29 [ Merkkisuodattimen suod.aika 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int32
33-30 [ Maksimimerkin korjaus 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-31 | Synkronointityyppi [0] Vakio 2 set-ups TRUE - Uint8
33-32 | Feed Forward Velocity Adaptation 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
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aikana
33-33 [ Velocity Filter Window 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-34 | Slave Marker filter time 0ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-4* Rajoitettu hallinta
33-40 | Kdytos rajakatkaisimen kohdalla [0] Kutsuvirheen kasitt. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-41 | Negatiivinen ohjelmiston loppuraja -500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-42 | Positiivinen ohjelmiston loppuraja 500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-43 | Negat. ohjelm. loppuraja aktiiv. [0] Ei kaytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-44 | Posit. ohjelm. loppuraja aktiiv. [0] Ei kdytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-45 | Aika kohdeikkunassa 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
33-46 | Kohdeikkunan raja-arvo 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-47 [Kohdeikkunan koko 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-5* 1/0-konfiguraatio
33-50 | Liitin X57/1 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-51 | Liitin X57/2 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-52 | Liitin X57/3 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-53 | Liitin X57/4 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-54 | Liitin X57/5 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-55 | Liitin X57/6 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-56 | Liitin X57/7 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-57 | Liitin X57/8 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-58 | Liitin X57/9 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-59 [ Liitin X57/10 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-60 | Liitin X59/1 ja X59/2 Tila [1] Ulostulo 2 set-ups FALSE - Uint8
33-61 | Liitin X59/1 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-62 | Liitin X59/2 digitaalitulo [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-63 | Liitin X59/1 digitaalinen Idhto [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-64 | Liitin X59/2 digitaalinen Idhto [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-65 | Liitin X59/3 digitaalinen I&htd [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-66 | Liitin X59/4 digitaalinen I&dhtd [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-67 | Liitin X59/5 digitaalinen I&htd [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-68 | Liitin X59/6 digitaalinen Idhtd [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-69 | Liitin X59/7 digitaalinen laht6 [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-70 | Liitin X59/8 digitaalinen laht6 [0] Ei toimintoa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-8* Globaalit param.
33-80 [ Aktivoitu ohjelmanumero -1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int8
33-81 | Kytkentatila [1] Moottori kdynnissa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-82 | Taajuusmuuttajan tilan valvonta [1] KéytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-83 | Toiminta virheen jalkeen [0] Rullaus 2 set-ups TRUE - Uint8
33-84 | Toiminta Esc:n jalkeen [0] Ohjattu pysaytys 2 set-ups TRUE - Uint8
33-85 [ MCO:n virtalahde ulk. 24VDC [0] Ei 2 set-ups TRUE - Uint8
33-86 | Liitin halytyksella [0] Rele 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-87 | Liittimen tila halytyksella [0] Al4 tee mitaan 2 set-ups TRUE - Uint8
33-88 [Tilasana halytyksella 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-9* MCO-portin aset.
33-90 | X62 MCO CAN node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-91 | X62 MCO CAN baud rate [20] 125 Kbps 2 set-ups TRUE - Uint8
33-94 | X60 MCO RS485 serial termination [0] Ei kdytOssa 2 set-ups TRUE - Uint8
33-95 | X60 MCO RS485 serial baud rate [2] 9600 baudia 2 set-ups TRUE - Uint8
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5.1.25 34-** MCO-datalukemat

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
34-0* PCD-kirjoituspar.
34-01 [PCD 1 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-02 [ PCD 2 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-03 [ PCD 3 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-04 | PCD 4 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-05 | PCD 5 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-06 [ PCD 6 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-07 | PCD 7 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-08 | PCD 8 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-09 | PCD 9 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-10 | PCD 10 Kirjoita MCO:lle 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-2* PCD-lukupar.
34-21 [PCD 1 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 vint16
34-22 [PCD 2 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-23 [PCD 3 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-24 [PCD 4 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-25 [PCD 5 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-26 [PCD 6 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-27 [PCD 7 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-28 | PCD 8 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-29 | PCD 9 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-30 | PCD 10 Lue MCO:lta 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-4* Tulot & lahdot
34-40 | Digit. tulot 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-41 | Digit. lahdot 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-5* Prosessidata
34-50 [ Todellinen sijainti 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-51 | Maaratty sijainti 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-52 | Todellinen isdnta-sijainti 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-53 | Orjan indeksisijainti 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-54 | Isénndn indeksisijainti 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-55 | Kadyran sijainti 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-56 | Seurantavirhe 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-57 [ Synkronointivirhe 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-58 [ Todellinen nopeus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-59 [ Todellinen iséntd-nopeus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-60 | Synkronointitila 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-61 [ Akselin tila 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-62 [ Ohjelman tila 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-64 [ MCO 302 Tila 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-65 [ MCO 302 Ohjaus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-66 | SPI Error Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-7* Diagnoosilukemat
34-70 [ MCO-hélytyssana 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-71 [ MCO-hélytyssana 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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5.1.26 35-** Anturitulo-optio

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
35-0*% Lampot.tulon kayttot.
35-00 | Term. X48/4 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-01 | Liitin X48/4 tulotyyppi [0] Ei kytketty All set-ups TRUE - Uint8
35-02 | Term. X48/7 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-03 | Liitin X48/7 tulotyyppi [0] Ei kytketty All set-ups TRUE - Uint8
35-04 | Term. X48/10 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-05 | Liitin X48/10 tulotyyppi [0] Ei kytketty All set-ups TRUE - Uint8
35-06 | Lampétila-anturin halytystoiminto [5] Pysayt./lauk. All set-ups TRUE - Uint8
35-1* Lampot.tulo X48/4
35-14 | Term. X48/4 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-15 | Term. X48/4 Temp. Monitor [0] Pois kdytosta All set-ups TRUE - Uint8
35-16 | Term. X48/4 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-17 [ Term. X48/4 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-2* Lampot.tulo X48/7
35-24 [ Term. X48/7 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-25 | Term. X48/7 Temp. Monitor [0] Pois kaytosta All set-ups TRUE - Uint8
35-26 | Term. X48/7 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-27 [ Term. X48/7 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-3* Lampot.tulo X48/10
35-34 | Term. X48/10 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-35 | Term. X48/10 Temp. Monitor [0] Pois kaytosta All set-ups TRUE - Uint8
35-36 | Term. X48/10 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-37 | Term. X48/10 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-4* Analogiatulo X48/2
35-42 | Term. X48/2 Low Current 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-43 [ Term. X48/2 High Current 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-44 [ Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-45 [ Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-46 | Term. X48/2 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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5.1.27 36-** Programmable 1/0 Option

Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 Muutos Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
36-0* 1/0 Mode
36-03 [ Terminal X49/7 Mode [0] Voltage 0-10V All set-ups TRUE - Uint8
36-04 | Terminal X49/9 Mode [0] Voltage 0-10V All set-ups TRUE - Uint8
36-05 [ Terminal X49/11 Mode [0] Voltage 0-10V All set-ups TRUE - Uint8
36-4* Output X49/7
36-40 | Terminal X49/7 Analogue Output [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
36-42 | Terminal X49/7 Min. Scale 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-43 | Terminal X49/7 Max. Scale 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-44 | Terminal X49/7 Bus Control 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-45 | Terminal X49/7 Timeout Preset 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
36-5* Output X49/9
36-50 | Terminal X49/9 Analogue Output [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
36-52 [ Terminal X49/9 Min. Scale 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-53 [ Terminal X49/9 Max. Scale 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-54 [ Terminal X49/9 Bus Control 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-55 [ Terminal X49/9 Timeout Preset 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
36-6* Output X49/11
36-60 | Terminal X49/11 Analogue Output [0] Ei toimintoa All set-ups TRUE - Uint8
36-62 | Terminal X49/11 Min. Scale 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-63 | Terminal X49/11 Max. Scale 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-64 | Terminal X49/11 Bus Control 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-65 | Terminal X49/11 Timeout Preset 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.1.28 43-** Unit Readouts
Par. |Parametrinkuvaus Oletusarvo 4-set-up Vain FC 302 [ Muutos | Muunto- | Tyyppi
no. # kayton kerroin

aikana
43-0* Component Status
43-00 [ Component Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-01 [ Auxiliary Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-1* Power Card Status
43-10 [HS Temp. ph.U 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-11 [HS Temp. ph.V 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-12 [HS Temp. ph.W 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-13 [PC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-14 | PC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-15 | PC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-2* Fan Pow.Card Status
43-20 | FPC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-21 | FPC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-22 | FPC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-23 | FPC Fan D Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-24 | FPC Fan E Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-25 | FPC Fan F Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
248 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan. MG33MM20




Vianmaaritys Ohjelmointiopas

6 Vianmaaritys

6.1 Tilasanomat

Varoituksesta tai halytyksestd ilmoittaa sitd vastaava
merkkivalo taajuusmuuttajan etuosassa seka naytolle tuleva
koodi.

Varoitus pysyy aktiivisena, kunnes sen syy on poistettu.
Tietyissa olosuhteissa moottorin toiminta voi edelleen
jatkua. Varoitusviestit voivat olla mutta eivat valttamatta
ole kriittisia.

Halytystapahtumassa taajuusmuuttaja laukaisee. Kuittaa
halytys, jotta laitetta voitaisiin edelleen kdyttad, kun
halytysten syy on korjattu.

3 tapaa kuitata:
. Paina [Reset]-painiketta.

. Digitaalitulon kautta Kuittaus-toiminnolla

. Sarjaliikenteen/optiona saatavan kenttdavaylan
kautta.

HUOMAUTUS!

[Reset]-nappdimelld suoritetun manuaalisen kuittauksen
jalkeen, paina [Auto On]-ndppdintd moottorin kdynnista-
miseksi uudelleen.

Jos hadlytysta ei voi kuitata, syyna voi olla, ettd sen syyta ei
ole korjattu tai halytys on laukaistu ja lukittu (katso myds
Taulukko 6.1).

Laukaistavat ja lukittavat halytykset tuovat lisdsuojaa, mika
tarkoittaa, etta verkkojannite on kytkettava pois paalta,
ennen kuin halytys voidaan kuitata. Kun taajuusmuuttaja
on kytketty jalleen padlle, sen toimintaa ei ole enda estetty,
ja se voidaan kuitata, kun syy on korjattu.

Halytykset, joita ei ole laukaistu ja lukittu, voidaan kuitata
myds automaattisella kuittaustoiminnolla parametrissa
parametri 14-20 Nollaustila (varoitus: automaattinen
uudelleenkdynnistyminen on mahdollista!)

Jos varoituksella tai hdlytykselld on koodi kohdassa
Taulukko 6.1, ennen hdlytysta tulee varoitus tai on
mahdollista maarittdd, annetaanko tietylle vialle varoitus
vai halytys.

Tama on mahdollista esimerkiksi kohdassa

parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus. Halytyksen tai
laukaisun jalkeen moottori rullaa vapaasti ja halytys ja
varoitus vilkkuvat. Kun ongelma on korjattu, vain halytys
vilkkuu edelleen, kunnes taajuusmuuttaja nollataan.

HUOMAUTUS!

Puuttuvan moottorin vaiheen tunnistus (numerot 30-32)
ja sakkauksen tunnistus eivat ole aktiivisia, kun
parametrin parametri 1-10 Moott. rakenne asetus on [1]
PM, ei avonapa SPM.

Numero (Kuvaus Varoitus | Halytys/ | Halytys/ parametrin
laukaisu [laukaisun ohjearvo
lukitus
1 10 volttia pieni X - -
2 Elava nolla -vika (X) (X) - Parametri 6-01 "Eldivé nolla" aikakatk.toiminto
3 Ei moottoria (X) - - Parametri 1-80 Toiminto pysdytet.
4 Syottovaihehavio (X) (X) (X) Parametri 14-12 Toiminto kun verkko
epdtasap.
5 Tasajannitevalipiirin jannite korkea X - - -
6 Tasajannitevalipiirin jannite matala X - - -
7 Tasavirran ylijannite X X - -
8 Tasavirta-alijannite X X - -
9 Vaihtosuuntaaja ylikuormittunut X X - -
10 Moottorin ETR ylilampétila (X) (X) - Parametri 1-90 Moottorin ldmpdsuojaus
11 Moottorin termistorin ylilampatila (X) (X) - Parametri 1-90 Moottorin ldmpdsuojaus
12 Momenttiraja X X - -
13 Ylivirta X X X -
14 Maasulkuvika X X - -
15 Laitteet eivat ole yhteensopivat - X X -
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Numero [Kuvaus Varoitus | Halytys/ | Halytys/ parametrin
laukaisu [laukaisun ohjearvo
lukitus
16 Oikosulku - X X -
17 Ohjaussanan aikakatkaisu (X) (X) - Parametri 8-04 Ohjaussanan aikakatkaisu-
toiminto
20 Lampétilatulon virhe - X - -
21 Param.virhe - X -
22 Nost. mek. jarru (X) (X) - Parametriryhmd 2-2* Mekaaninen jarru
23 Sis. puhaltimet X - - -
24 Ulk. puhaltimet X - - -
25 Jarruvastuksen oikosulku X - - -
26 Jarruvastuksen tehoraja (X) (X) - Parametri 2-13 Jarrutustehon valvonta
27 Oikosulku jarruhakkurissa X X -
28 Jarrutarkistus (X) (X) - Parametri 2-15 Jarrun tarkistus
29 Jaahdytysrivan lampétila X X X
30 Moottorin vaihe U puuttuu (X) (X) (X) Parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto
puuttuu
31 Moottorin vaihe V puuttuu (X) (X) (X) Parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto
puuttuu
32 Moottorin vaihe W puuttuu (X) (X) (X) Parametri 4-58 Moottorin vaihetoiminto
puuttuu
33 Liian suuri jannitepiikki X X -
34 Kenttavaylavika X - -
35 Optiovika - - X -
36 Verkkovika X X - -
37 Verkkojdnnitteen vaihtelu X - -
38 Internal fault X X -
39 Jaahdytysrivan anturi X X -
40 Digitaalilahdon liittimen 27 ylikuormitus (X) - - Parametri 5-00 Digit. I/O-tila,
parametri 5-01 Liittimen 27 tila
41 Digitaalilahdon liittimen 29 ylikuormitus (X) - - Parametri 5-00 Digit. I/O-tila,
parametri 5-02 Liittimen 29 tila
42 Ylikuorm. X30/6-7 (X) - - -
43 Ulk. syottd (opt) X - - -
45 Maavika 2 X - -
46 Tehokortti tulo - X X -
47 24 VDC sy6tto alhainen X X X -
48 1,8 V pieni tulo - X X -
50 AMA:n kalibrointi epdonnistui - X - -
51 AMA Unom ja lnom - X - -
52 AMA oW lnom - X - -
53 AMA moottori liian suuri - X - -
54 AMA moottori liian pieni - X - -
55 AMA-parametri vaihtelualueen ulkopuolella - X - -
56 AMA kayttajakeskeytys - X - -
57 AMA - aikakatkaisu - X - -
58 AMA sisdinen vika X X - -
59 Virtaraja X - -
60 Ulkoinen lukitus X X - -
61 Takaisinkytkentdvirhe (X) (X) - Parametri 4-30 Moottorin tak.kytk. menetys-
toiminto
62 Lahtotaajuuden yldraja X - -
63 Mekaaninen jarru alhainen (X) - Parametri 2-20 Jarrun vapautusvirta
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Numero [Kuvaus Varoitus | Halytys/ | Halytys/ parametrin
laukaisu [laukaisun ohjearvo
lukitus
64 Janniteraja X - - -
65 Ohjauskortin ylilampétila X X X -
66 Jaahdytysrivan lampétila alhainen X - -
67 Option konfiguraatio on muuttunut - X - -
68 Turvapysaytys (X) X" - Parametri 5-19 Liitin 37 turvapysdytys
69 Tehok. ylilampo6 - X X -
70 Vaara FC-konfiguraatio - - X -
71 PTC 1 turvallinen pysaytys - X - -
72 Vaarallinen vika - X -
73 Turvap. aut. uud.k. (X) (X) - Parametri 5-19 Liitin 37 turvapysdytys
74 PTC-termistori - - X -
75 Laiton profiilin val. - X - -
76 Teholaitteen asetukset - - -
77 Virransaastotila X - - Parametri 14-59 Todellinen vaihtos.yks. mddrd
78 Seurantavirhe (X) (X) - Parametri 4-34 Seurantavirhetoiminto
79 PS-konf. ei sop. - X X
80 Taajuusmuuttaja alustettu oletusarvoon - X - -
81 CSIV viallinen - X - -
82 CSIV-parametrivika - X - -
83 Laiton optioyhdistelma - - X -
84 Ei turvaoptiota - X - -
88 Option tunnistus - - X -
89 Mekaaninen jarru luistaa X - - -
90 Takaisinkytkenndn tarkkailu (X) (X) - Parametri 17-61 Takaisinkytkenndn signaalin
valvonta
91 Analogisen tulon 54 vaarat asetukset - - X S202
99 Lukittu roottori - X -
101 Nopeuden valvonta X X -
104 Sekoituspuhaltimet X X - -
122 Mot. rotat. unexp. - X - -
123 Moottorin tila muutettu - X - -
163 ATEX ETR virtar. varoitus X - -
164 ATEX ETR virtar. halytys - X - -
165 ATEX ETR taaj.rajavaroitus X - -
166 ATEX ETR taaj.rajahalytys - X - -
210 Asennon seuranta X X - Parametri 4-70 Position Error Function,
parametri 4-71 Maximum Position Error,
parametri 4-72 Position Error Timeout
211 Asennon raja X X - Parametri 3-06 Minimum Position,
parametri 3-07 Maximum Position,
parametri 4-73 Position Limit Function
212 Kotiutusta ei tehty - X - Parametri 17-80 Homing Function
213 Kotiutuksen aikakatkaisu - X - Parametri 17-85 Homing Timout
214 Ei anturin tuloa - X - -
220 Kokoonpanotiedoston versiota ei tueta X - - -
246 Tehok. syo6tto - - X -
250 Uusi varaosa - - X -
251 Uusi tyyppikoodi - X X -
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Numero [Kuvaus Varoitus | Halytys/ | Halytys/ parametrin
laukaisu [laukaisun ohjearvo
lukitus
430 PWM poistettu kaytosta X - -

Taulukko 6.1 Halytys-/varoituskoodilista

(x) Riippuu parametrista.
1) Automaattikuittausta ei voi tehdd parametrin parametri 14-20 Nollaustila kautta

Laukaisu on toiminto, joka seuraa halytysta. Laukaisu asettaa moottorin rullaamaan, ja se voidaan kuitata painamalla [Reset]-
painiketta tai digitaalitulon avulla (parametriryhma 5-1* Digit. tulot). Halytyksen alun perin aiheuttanut tapahtuma ei voi
vahingoittaa taajuusmuuttajaa tai aiheuttaa vaaratilannetta. Laukaisun lukitus tehddan sellaisen hélytyksen jélkeen, joka voi
aiheuttaa vaurioita taajuusmuuttajaan tai siihen liitettyihin osiin. Laukaisun lukitus voidaan kuitata vain tehojakson avulla.

Varoitus

Keltainen

Halytys

Vilkkuva punainen

Laukaisu lukittu

Keltainen ja punainen

Taulukko 6.2 Merkkivalo

Bitti | Heksa Kuvaus | Vikakoodi Vikakoodi 2 Varoitussana Varoitussana |Laajennettu
2 tilasana
Vikakoodi Laajennettu tilasana
0 00000001 1 Jarrun tarkistus Huoltolaukaisu, [Jarrun tarkistus Kaynnis- Ramppaus
(A28) luku/kirjoitus (W28) tysviive
1 00000002 2 Tehok. lamp6 (A69) [ Huoltolaukaisu [ Tehok. Iamp6 (A69) |Pysaytysviive [AMA running
(varattu)
2 00000004 4 Maavika (A14) Huoltolaukaisu, |Maavika (W14) Varattu Kaynnistys myotapaivaan/
tyyppikoodi/ vastapdivaan
varaosa kaynnistys_mahdollinen on
kaytossa, kun digit.tulovalinta [12]
TAI [13] on kadytossa ja haluttu
suunta vastaa ohjearvon
etumerkkia
3 00000008 8 Ohjauskortin Huoltolaukaisu | Ohjauskortin 1dampd | Varattu Hidasta
ldmpd (A65) (varattu) (W65 hidastuskomento kaytdssa, esim.
CTW-bitin 11 tai digit.tulon kautta
4 00000010 16 Ohjaussana time- [Huoltolaukaisu [Ohjaussana time- Kiinniajo
out (A17) (varattu) out (W17) kiinniajokomento kaytossa, esim.
CTW-bitilla 12 tai digit.tulolla
5 00000020 32 Ylivirta (A13) Varattu Ylivirta (W13) Varattu Kork. tak.k.
takaisinkytkenta >
parametri 4-57 Varoitus korkea
tak.kytk.
6 00000040 64 Momenttiraja (A12) | Varattu Momenttiraja (W12) | Varattu Mat. tak.kytk.
takaisinkytkentd <
parametri 4-56 Varoitus pieni
tak.kytk.
7 00000080 128 Moot t. kuum. Varattu Moot t. kuum. Varattu Suuri lahtovirta
(A11) (W11) virta > parametri 4-51 Varoitus
suuresta virrasta
8 00000100 256 Moott. ETR yli Varattu Moott. ETR yli Varattu Pieni lahtovirta
(A10) (W10) virta < parametri 4-50 Varoitus
alhaisesta virrasta
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Bitti | Heksa Kuvaus | Vikakoodi Vikakoodi 2 Varoitussana Varoitussana |Laajennettu
2 tilasana
9 00000200 512 Vaihtos. ylikrm. Purkaus korkea |[Vaihtos. ylik. (W9) [Purkaus Suuri ldhtotaajuus
(A9) korkea nopeus > parametri 4-53 Varoitus
suuresta nopeudesta
10 (00000400 1024 DC-alijannite(A8) Kaynnistys DC-alijannite(W8) | Monimoott. | Pieni lahtétaajuus
epaonnistui alikuorma nopeus < parametri 4-52 Varoitus
alhaisesta nopeudesta
11 (00000800 2048 DC-ylijann. (A7) Nopeusraja DC-ylijann. (W7) Monimoott. |Jarrutarkistus OK
ylikuorma jarrutesti El ok
12 00001000 4096 Oikosulku (A16) Ulkoinen lukitus | Pieni DC-jann. (W6) | Kompressorin |Jarr. enint.
lukitus Jarruteho > Jarrutehonraja (2-12)
13 (00002000 8192 Syokv. yli maks. Laiton optioyh- |Suuri DC-jann. (W5) [ Mekaaninen [Jarrutus
(A33) distelma jarru luistaa
14 100004000 16384 Ei syottov. (Ad) Ei turvaoptiota |Ei syottov. (W4) Turvaoption | Ei nopeusalueella
varoitus
15 (00008000 32768 AMA ei OK Varattu Ei moottoria (W3) | Automaattine |OVC aktiiv.
n DC-jarrutus
16 |00010000 65536 Eldva nolla (A2) Varattu Eldva nolla (W2) AC-jarru
17 {00020000 131072 | Sisdinen vika (A38) |KTY-virhe 10 V alhainen (W1) |KTY-var. Salasanan aikalukitus
sallittujen salasanakokeilujen
maksimimaara ylittynyt -
aikalukitus aktiivinen
18 100040000 262144 [Jarrujen ylikuorm. [Puhallinvirhe Jarrujen ylikuorm. | Puhallinva- Salasanasuojaus
(A26) (W26) roitus 0-61 = ALL_NO_ACCESS OR
BUS_NO_ACCESS OR
BUS_READONLY
19 |00080000| 524288 |U-vaihevika (A30) |ECB-virhe Jarruvastus (W25) | ECB-var. Suuri ohjearvo
ohjearvo > parametri 4-55 Varoitus
suuri ohjearvo
20 [00100000( 1048576 |V-vaihevika (A31) |Nostimen Jarrun IGBT (W27) [Nostimen Pieni ohjearvo
mekaaninen mekaaninen |ohjearvo < parametri 4-54 Varoitus
jarru (A22) jarru (W22) pieni ohjearvo
21 [00200000| 2097152 |W-vaihevika (A32) |[Varattu Nopeusraja (W49) | Varattu Paikallisohjearvo
ohjetydmaa = ETA ->
autom.kdynnistys painettu ja
kaytossa
22 | 00400000 4194304 |Kenttavaylavika Varattu Kenttavaylavika Varattu Suojaustilailmoitus
(A34) (W34)
23 | 00800000 (| 8388608 |24V pieni tulo Varattu 24 V pieni tulo Varattu Kayttamaton
(A47) (W47)
24 101000000| 16777216 |Verkkovika (A36) Varattu Verkkovika (W36) Varattu Kayttamaton
25 102000000 33554432 |1,8 V pieni tulo Virtaraja (A59) Virtaraja (W59) Varattu Kayttamaton
(A48)
26 | 04000000 67108864 |Jarruvastus (A25) |Moottori pyorii |Alhainen lamp. Varattu Kayttamaton
odottamatta (W66)
(A122)
27 08000000 134217728 |[Jarrun IGBT (A27) [Varattu Janniteraja (W64) Varattu Kayttamaton
28 (10000000 | 268435456 |Option vaihto Varattu Ei pulssiant. (W90) |Varattu Kayttamaton
(A67)
29 120000000 | 536870912 | Taajmuut. alust. Tak.kytk. valv Lahdon taaj. raj. SMV:n Kayttamaton
(A80) (A90) (W62) palautus liian
suuri
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Bitti | Heksa Kuvaus | Vikakoodi Vikakoodi 2 Varoitussana Varoitussana |Laajennettu
2 tilasana
30 40000000 [ 1073741824 | Turval. pysaytys PTC-termistori | Turval. pysaytys PTC-termistori | Kdyttamaton
(A68) (A74) (W68) (W74)
31 180000000 2147483648 | Pieni mek. jarru Vaarallinen vika |Laajennettu Suojaustila
(A63) (A72) tilasana

Taulukko 6.3 Vikakoodin, varoitussanan ja laajennetun tilasanan kuvaus

Vikakoodit, varoitussanat ja laajennetut tilasanat voidaan
lukea sarjaliikennevdylan tai optiona saatavan kenttavaylan
kautta. Katso myOs parametri 16-94 Ulk. tilasana.

VAROITUS 1, 10 V alhainen

Ohjauskortin jannite on alle 10 V liittimesta 50.

Poista jonkin verran kuormitusta liittimestd 50, kun 10 V:n
syottd on ylikuormittunut. Enintddn 15 mA tai vahintdan
590 Q.

Tama tila voi johtua oikosulusta kytketyssa potentio-
metrissa tai potentiometrin virheellisestd kytkennasta.

Vianmaaritys
. Irrota johtimet liittimesta 50. Jos varoitus haviaa,
ongelma on kytkenndssa. Jos varoitus ei havia,
vaihda ohjauskortti.

VAROITUS/HALYTYS 2, Eldvi nolla -vika

Tama varoitus tai halytys tulee nakyviin vain, jos se on
ohjelmoitu parametrissa parametri 6-01 "Elcivd nolla"
aikakatk.toiminto. Signaali yhdessa analogisista tuloista on
alle 50 % kyseiselle tulolle ohjelmoidusta minimiarvosta.
Tama tila voi johtua katkenneista johtimista tai viallisesta
laitteesta, joka lahettda signaalia.

Vianmaaritys
. Tarkista kaikkien analogisten virtaliitinten
kytkennat.

- Ohjauskortin liittimet 53 ja 54 signaa-
leille, liitin 55 yleinen.

- VLT® yleiskayttdon tarkoitettu /0 MCB
101-liittimet 11 ja 12 for signaaleille,
liitin 10 yleinen.

- VLT® analoginen 1/0-optio MCB 109
liittimet 1, 3, ja 5 signaaleille, liittimet 2,
4, ja 6 yleinen.

. Tarkista, ettd taajuusmuuttajan ohjelmointi ja
kytkentdasetukset vastaavat analogista signaali-
tyyppid

. Testaa tuloliittimen signaali.

VAROITUS/HALYTYS 3, Ei moottoria
Moottoria ei ole kytketty taajuusmuuttajan [dhtoon.

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 syottéjannite ja
syottovirta.

VAROITUS 5, Tasajannitevalipiirin jannite korkea
DC-vélipiirin jannite (DC) on suurempi kuin suuren
jannitteen varoitusraja. Raja riippuu taajuusmuuttajan
nimellisjdnnitteestd. Laite on edelleen aktiivinen.

VAROITUS 6, Tasajannitevilipiirin jannite matala
DC-vailipiirin jannite (DC) on suurempi kuin pienen
jannitteen varoitusraja. Raja riippuu taajuusmuuttajan
nimellisjdnnitteestd. Laite on edelleen aktiivinen.

VAROITUS/HALYTYS 7, Tasavirran ylijannite
Jos DC-vdlipiirin 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, Tasavirran alijannite

Jos tasajannitevalipiirin jannite laskee alhaisesta jannit-
teesta kertovan jannitteen rajan alapuolelle,
taajuusmuuttaja tarkistaa, onko 24 V:n tasavirtabackup-
lahde kytketty. Jos 24 V:n tasavirtavaravirtaldahdetta ei ole,
taajuusmuuttaja laukeaa madratyn ajan jalkeen. Aikaviive
riippuu laitteen koosta.

Vianmaaritys
. Tarkista, ettd verkkojdnnite vastaa taajuus-
muuttajan jannitetta.

. Testaa tulojannite.
. Testaa pehmean latauksen piiri.

VAROITUS/HALYTYS 9, Vaihtosuuntaajan ylikuorma
Taajuusmuuttaja on kdynyt yli 100 %:n ylikuormituksella
lilan pitkdan ja sen toiminta katkaistaan. Vaihtosuuntaajan
elektronisen lampdsuojan laskuri antaa varoituksen, kun se
on saavuttanut arvon 98 %, ja se laukaisee ja antaa
halytyksen arvon ollessa 100 %. Taajuusmuuttajaa ei voi
nollata, ennen kuin laskurin arvo on alle 90 %.

254 Danfoss A/S © 08/2016 Kaikki oikeudet pidatetaan.

MG33MM20




Dt

Vianmaaritys Ohjelmointiopas

Vianmaaritys
. Vertaa LCP:ssd nakyvaa lahtovirtaa taajuus-
muuttajan nimellisvirtaan.

. Vertaa LCP:ssé nakyvaa lahtovirtaa mitattuun
moottorin virtaan.

. Ndyta 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, ettd
moottori on ylikuumentunut. Valitse, antaako taajuus-
muuttaja varoituksen vai halytyksen, kun laskuri on
saavuttanut arvon > 90 %, jos asetuksena kohdassa
parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus on varoitus
optioista, vai pitddko laukeaako taajuusmuuttaja, kun
laskuri saavuttaa arvon 100 %, jos asetuksena kohdassa
parametri 1-90 Moottorin Idmpdsuojaus on laukaisu. Vika
aiheutuu siitd, etta moottorin ylikuormitus on ollut yli
100 % liian pitkaan.

Vianmaaritys
. Tarkista moottori ylikuumenemisen varalta.

. Tarkista, onko moottori mekaanisesti ylikuor-
mittunut.

. Tarkista, ettéd kohdassa parametri 1-24 Moottorin
virta madritetty moottorin virta on oikea.

. Varmista, ettda moottorin tiedot parametreissa 1-20
- 1-25 on madritetty oikein.

. Jos kaytossa 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 ldmpdkuor-
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.

Vianmaaritys
. Tarkista moottori ylikuumenemisen varalta.

. Tarkista, onko moottori mekaanisesti ylikuor-
mittunut.

. Jos kaytét liitintd 53 tai 54, tarkista, ettd termistori
on kytketty oikein joko liittimen 53 tai 54
(analoginen jannitetulo) ja liittimen 50 (+10 V:n
syottd) valiin. Tarkista myos, etta liittimen 53 tai

54 katkaisimeen on asetettu jannite. Tarkista, ettd
parametri 1-93 Thermistor Source valitsee liittimen
53 tai 54.

. Jos kdytossa on digitaalitulo 18,19, 31, 32 tai 33
(digitaalitulot) tarkista, ettd termistori on kytketty
oikein kdytetyn digitaalitulon liittimen (vain
digitaalitulo PNP) ja liittimen 50 viliin. Valitse
kohdassa parametri 1-93 Thermistor Source
kaytettava liitin.

VAROITUS/HALYTYS 12, Momenttiraja

Momentti on ylittanyt kohdassa parametri 4-16 Mootto-
ritilan momenttiraja maaritetyn arvon, tai kohdan
parametri 4-17 Generatiivinen momenttiraja arvon.
Parametri 14-25 Laukaisun viive momenttirajalla voi vaihtua
pelkdn varoituksen vaativasta tilanteesta varoitukseksi, jota
seuraa halytys.

Vianmaadritys
. Jos moottorin momenttiraja ylittyy kiihdytyksen
aikana, pidenna rampin nousuaikaa.

. Jos generaattorin momenttiraja ylittyy
hidastuksen aikana, pidenna rampin laskuaikaa.

. Jos momenttiraja ilmenee kdyton aikana,
suurenna momenttirajaa. Varmista, etta jarjes-
telméan kdytté suuremmalla momentilla on
turvallista.

. Tarkista sovellus moottorin lilan suuren ottovirran
vuoksi.

VAROITUS/HALYTYS 13, Ylivirta

Vaihtosuuntaajan hetkellisen maksimivirran raja-arvo (noin
200 % nimellisvirrasta) on ylittynyt. Varoituksen kesto on
noin 1,5 sekuntia, jonka jdlkeen taajuusmuuttaja laukeaa ja
antaa halytyksen. Tama vika voi johtua shokkikuormi-
tuksesta ja suuresta kiihtyvyydesta suurinertiakuormilla. Jos
kiihdytys on rampin aikana nopeaa, vika saattaa esiintya
myds kineettisten varmistusten jalkeen.

Jos laajennettu mekaaninen jarrun ohjaus on valittuna,
laukaisu voidaan kuitata ulkoisesti.

Vianmaaritys
. Katkaise virta ja tarkista, voiko moottorin akselia
kiertaa.

. Tarkista, etta moottorin koko vastaa taajuus-
muuttajaa.

. Varmista, etta parametreissa 1-20 - 1-25 on
madritetty oikea moottoridata.

HALYTYS 14, Maavika

Lahtevistad vaiheista kulkeutuu virtaa maahan joko taajuus-
muuttajan ja moottorin valisessd kaapelissa tai moottorin
sisalld. Maavika havaitaan virtamuunninten avulla, joka
mittaa taajuusmuuttajan ulos tulevaa ja moottorille
johdettavaa virtaa. Maaviasta ilmoitetaan, jos 2 virran
poikkeama on liian suuri (taajuusmuuttajalta ulos tulevan
virran pitda olla sama kuin taajuusmuuttajalle tuleva virta).
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Vianmaaritys
. Kytke taajuusmuuttaja irti ja korjaa maavika.
. Tarkista, onko moottorissa maavikoja, mittaamalla

moottorin johdinten ja moottorin resistanssi
maahan megaohmimittarilla.

. Nollaa mika tahansa yksittdinen offset taajuus-
muuttajan 3 virtamuuntimessa. Suorita
manuaalinen alustus tai suorita tdydellinen AMA.
Tallda menetelmalld on eniten merkitysta
tehokortin vaihtamisen jélkeen.

HALYTYS 15, Laitteet eivit ole yhteensopivat
Asennettu optio ei toimi nykyisen ohjauskortin laitteiston
tai ohjelmiston kanssa.

Merkitse muistiin seuraavien parametrien arvot ja ota
yhteyttd Danfoss-jalleenmyyjaan.
. Parametri 15-40 FC-tyyppi.

. Parametri 15-41 Teho-osa.

. Parametri 15-42 Jdnnite.

. Parametri 15-43 Ohjelmistoversio.

. Parametri 15-45 Tod. tyyppikoodin merkkijono.
. Parametri 15-49 Ohjauskortin ohj.tunnus.

. Parametri 15-50 Tehokortin ohj.tunnus.

. Parametri 15-60 Optio asennettu.

. Parametri 15-61 Option ohj.versio (kussakin
optiopaikassa).

HALYTYS 16, Oikosulku
Moottorissa tai moottorin kytkenndssa on oikosulku.

Vianmaaritys
. Katkaise taajuusmuuttajasta virta ja korjaa
oikosulku.

AVAROITUS

SUURJANNITE

Taajuusmuuttajissa esiintyy suuria jannitteitd, kun ne
ovat kytkettyina verkon vaihtovirran tulotehoon, tasavir-
taldhteeseen tai kuormanjakoon. Jos asennus-,
kdynnistys- ja huoltotdita ei teetetda patevalla
henkil6stolla, seurauksena voi olla kuolema tai vakava
loukkaantuminen.

. Katkaise virta ennen kuin jatkat.

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 pysahty-
miseen asti ja antaa samalla hélytyksen.

Vianmaaritys
. Tarkista sarjaliikennekaapelin liitannét.

. Suurenna arvoa parametri 8-03 Ohjaussanan
aikakatk. aika.

. Tarkista tiedonsiirtolaitteiden toiminta.
. Varmista, ettd EMC-asennus on tehty oikein.

VAROITUS/HALYTYS 20, Lampétilatulon virhe
Lampétila-anturia ei ole kytketty.

VAROITUS/HALYTYS 21, Parametrivirhe
Parametri ei ole alueella. Parametrinumero ilmoitetaan
naytolla.

Vianmaadritys
. Aseta kyseinen parametri voimassa olevaan
arvoon.

VAROITUS/HALYTYS 22, Nostimen mekaaninen jarru
Taman varoituksen/halytyksen arvo osoittaa varoituksen/
halytyksen tyypin.

0 = Momentin ohjearvoa ei saavutettu ennen aikakatkaisua
(parametri 2-27 Momentin ramppiaika).

1 = Odotettua jarrun takaisinkytkentda ei vastaanotettu
ennen aikakatkaisua (parametri 2-23 Aktivoi jarrutusviive,
parametri 2-25 Jarrun vapautusaika).

VAROITUS 23, Sisdisen puhaltimen vika
Puhallinvaroitustoiminto on suojaustoiminto, joka tarkistaa,
onko puhallin kdynnissd/asennettu. Puhallinvaroitus
voidaan poistaa kdytosta kohdassa

parametri 14-53 Puhallinndytt6([0] Pois kéytostd).

Taajuusmuuttajissa, joissa on tasavirtapuhaltimia,
puhaltimeen on asennettu takaisinkytkentdanturi. Taméan
hélytin tulee ndyttéon, jos puhallin on ohjattu kdyméaan
eika anturilta ole takaisinkytkentda. Taajuusmuuttajissa,
joissa on vaihtovirtapuhaltimet, puhaltimen jannitetta
valvotaan.

Vianmaadritys
. Tarkista, ettd puhallin toimii asianmukaisesti.

. Kuljeta virtaa taajuusmuuttajalle ja tarkista
lyhyesti, ettd puhallin toimii kdynnistettdessa.

. Tarkista ohjauskortin anturit.

VAROITUS 24, Ulkoisen puhaltimen vika
Puhallinvaroitustoiminto on suojaustoiminto, joka tarkistaa,
onko puhallin kdynnissd/asennettu. Puhallinvaroitus
voidaan poistaa kdytostd kohdassa

parametri 14-53 Puhallinndytt6([0] Pois kéytéstd).

Taajuusmuuttajissa, joissa on tasavirtapuhaltimia,
puhaltimeen on asennettu takaisinkytkentdanturi. Taman
halytin tulee ndyttdon, jos puhallin on ohjattu kdymaan
eika anturilta ole takaisinkytkentda. Taajuusmuuttajissa,
joissa on vaihtovirtapuhaltimet, puhaltimen jannitetta
valvotaan.
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Vianmaaritys
. Tarkista, ettd puhallin toimii asianmukaisesti.

. Kuljeta virtaa taajuusmuuttajalle ja tarkista
lyhyesti, ettd puhallin toimii kdynnistettdessa.

. Tarkista jadhdytysrivan anturit.

VAROITUS 25, Jarruvastus, oikosulku

Jarruvastusta tarkkaillaan kdyton aikana. Oikosulun
sattuessa jarrutoiminto on poissa kdytosta ja ilmestyy
varoitus. Taajuusmuuttaja toimii edelleen, mutta ilman
jarrutoimintoa.

Vianmaaritys
. Katkaise teho taajuusmuuttajasta ja vaihda
jarruvastus (katso parametri 2-15 Jarrun tarkistus).

VAROITUS/HALYTYS 26, Jarruvastuksen tehoraja
Jarruvastukseen siirrettava teho lasketaan viimeisten 120
sekunnin kdyttéajan keskiarvona. Laskelma perustuu
vélipiirin jannitteeseen ja jarruvastusarvoon, joka on
madritetty kohdassa parametri 2-16 AC-jarrun maks. virta.
Varoitus aktivoituu, kun jarrutusteho on yli 90 % jarruresis-
tanssin tehosta. Jos [2] Laukaisu on valittuna kohdassa
parametri 2-13 Jarrutustehon valvonta, taajuusmuuttaja
katkaisee toiminnan, kun jaettu jarrutusteho saavuttaa
100 %.

VAROITUS/HALYTYS 27, Jarruhakkurivika
Jarrutransistoria tarkkaillaan kdyton aikana, ja jos siina
tapahtuu oikosulku, jarrutoiminto katkaistaan ja annetaan
varoitus. Taajuusmuuttaja toimii edelleen, mutta koska
jarrutransistori on oikosulussa, jarrutusvastukselle siirtyy
huomattava teho, vaikka se ei olisikaan kdytdssa.

Vianmaaritys
. Sammuta taajuusmuuttaja ja poista jarrutusvastus.

VAROITUS/HALYTYS 28, Jarrun tarkistus epaonnistui
Jarruvastus ei ole kytkettyna tai toiminnassa.
Vianmaaritys

. Tarkista parametri 2-15 Jarrun tarkistus.
HALYTYS 29, Jashdytysrivan lampétila
Jaahdytysrivan suurin lampétila on ylittynyt. Lampdtilavikaa
ei resetoida, ennen kuin ldmpétila laskee alle maaritetyn
jaahdytysrivan lampotilan. Laukaisu- ja nollauspisteet
poikkeavat toisistaan taajuusmuuttajan tehon perusteella.
Vianmaaritys
Tarkista seuraavat ehdot.

. Ympadriston lampdtila on lilan korkea.

. Moottorikaapelit ovat lilan pitkia.

. Virheellinen ilmavirta taajuusmuuttajan yla- ja
alapuolella.

. llman virtaus estynyt taajuusmuuttajan ymparilla.
. Rikkoutunut jadhdytysrivan puhallin.

. Likainen jaahdytysripa.

HALYTYS 30, Moottorin vaihe U puuttuu
Taajuusmuuttajan ja moottorin valinen moottorin vaihe U
puuttuu.

AVAROITUS

SUURJANNITE

Taajuusmuuttajissa esiintyy suuria jannitteitd, kun ne
ovat kytkettyina verkon vaihtovirran tulotehoon, tasavir-
talahteeseen tai kuormanjakoon. Jos asennus-,
kdynnistys- ja huoltotdita ei teetetd patevalla
henkilostolla, seurauksena voi olla kuolema tai vakava
loukkaantuminen.

. Katkaise virta ennen kuin jatkat.

Vianmaaritys
. Katkaise taajuusmuuttajan virta ja tarkista
moottorin vaihe U.

HALYTYS 31, Moottorin vaihe V puuttuu
Taajuusmuuttajan ja moottorin vélinen moottorin vaihe V
puuttuu.

AVAROITUS

SUURJANNITE

Taajuusmuuttajissa esiintyy suuria jannitteitd, kun ne
ovat kytkettyina verkon vaihtovirran tulotehoon, tasavir-
taldhteeseen tai kuormanjakoon. Jos asennus-,
kaynnistys- ja huoltotoita ei teetetd patevalla
henkil6stolld, seurauksena voi olla kuolema tai vakava
loukkaantuminen.

. Katkaise virta ennen kuin jatkat.

Vianmaaritys
. Katkaise taajuusmuuttajasta virta ja tarkista
moottorin vaihe V.

HALYTYS 32, Moottorin vaihe W puuttuu
Taajuusmuuttajan ja moottorin vélinen moottorin vaihe W
puuttuu.

AVAROITUS

SUURJANNITE

Taajuusmuuttajissa esiintyy suuria jannitteita, kun ne
ovat kytkettyina verkon vaihtovirran tulotehoon, tasavir-
taldhteeseen tai kuormanjakoon. Jos asennus-,
kaynnistys- ja huoltotoita ei teeteta patevalla
henkilostolld, seurauksena voi olla kuolema tai vakava
loukkaantuminen.

. Katkaise virta ennen kuin jatkat.

Vianmaaritys
. Katkaise taajuusmuuttajasta virta ja tarkista
moottorin vaihe W.
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HALYTYS 33, Liian suuri jannitepiikki
Lyhyessd ajassa on tapahtunut liilan monta kdynnistysta.
Vianmaaritys

. Anna laitteen jadhtya kayttolampétilaan.

VAROITUS/HALYTYS 34, Kenttéaviylavika
Kenttavayla tietoliikenneoptiokortissa ei toimi.

VAROITUS/HALYTYS 35, Optiovika

On saatu optiohalytys. Halytys on optiokohtainen.
Todenndkdisin syy on vika kdynnistyksessa tai tietoliiken-
teessa.

VAROITUS/HALYTYS 36, Verkkovika
Tama varoitus/halytys on aktiivinen vain, jos verkkojannite
taajuusmuuttajalle on katkennut ja jos parametrin
parametri 14-10 Verkkovika asetuksena El ole [0] No
function.
Vianmaaritys

. Tarkista sulakkeet taajuusmuuttajalle ja laitteen

verkkovirtasyotto.

HALYTYS 37, Verkkojannitteen vaihtelu
Tehoyksikoiden vililla on virtaepatasapaino.

HALYTYS 38, Internal fault
Sisdisen vian sattuessa naytolle tulee kohdassa Taulukko 6.4
madritetty koodinumero.
Vianmaaritys
. Tehon kierratys.

. Tarkista, ettd optio on asennettu asianmukaisesti.

. Tarkista 16ysien tai puuttuvien kytkentdjen varalta.

Voi olla tarpeen ottaa yhteyttd Danfoss-jdlleenmyyjaan tai
huolto-osastoon. Merkitse koodinumero muistiin tarkempia
vianmaadritysohjeita varten.

Numero Teksti

0 Sarjaportin alustaminen ei onnistu. Ota yhteytta
Danfoss-jalleenmyyjaasi tai Danfoss-huolto-

osastoon.

256-258 Teho-EEPROM-data on viallista tai lilan vanhaa.
Vaihda tehokortti.

512-519 Sisdinen vika. Ota yhteyttd Danfoss-jélleenmyyjaasi
tai Danfoss-huolto-osastoon.

783 Parametrin arvo minimi-/maksimirajojen

ulkopuolella.

1024-1284 |Sisdinen vika. Ota yhteyttd Danfoss-jélleenmyyjaasi
tai Danfoss-huolto-osastoon.

1299 Optio-ohjelma paikassa A on liian vanha.

1300 Optio-ohjelma paikassa B on liian vanha.

1302 Optio-ohjelma paikassa C1 on liian vanha.

1315 Paikan A optio-ohjelmaa ei tueta/sallita.

1316 Paikan B optio-ohjelmaa ei tueta/sallita.

1318 Paikan C1 optio-ohjelmaa ei tueta/sallita.
1379-2819 |Sisdinen vika. Ota yhteyttda Danfoss-jalleenmyyjaasi

tai Danfoss-huolto-osastoon.

1792 Digitaalisen signaaliprosessorin laitteistonollaus.

Numero Teksti

1793 Moottorista johdettuja parametreja ei siirretty
oikein digitaaliseen signaaliprosessoriin.

1794 Tehotietoja ei siirretty kdynnistyksen aikana oikein
digitaaliseen signaaliprosessoriin.

1795 Digitaalinen signaaliprosessori on vastaanottanut
liian monta tuntematonta SPI-sahkettd. Taajuus-
muuttaja kdyttad myos tatd vikakoodia, jos MCO ei
kaynnisty oikein. Tdma tilanne voi esiintya heikon
EMC-suojauksen tai puutteellisen maadoituksen

takia.

1796 RAM-kopiointivirhe.

2561 Vaihda ohjauskortti.

2820 LCP:n pinon ylitys.

2821 Sarjaportin ylitys.

2822 USB-portin ylitys.

3072-5122 | Parametrin arvo on rajojen ulkopuolella.

5123 Optio paikassa A: Laite ei sovi yhteen ohjauskortin
laitteiston kanssa.

5124 Optio paikassa B: Laite ei sovi yhteen ohjauskortin
laitteiston kanssa.

5125 Optio paikassa CO: Laite ei sovi yhteen ohjaus-
kortin laitteiston kanssa.

5126 Optio paikassa C1: Laite ei sovi yhteen ohjaus-
kortin laitteiston kanssa.

5376-6231 |Sisdinen vika. Ota yhteytta Danfoss-jalleenmyyjaasi

tai Danfoss-huolto-osastoon.

Taulukko 6.4 Sisdiset vikakoodit

HALYTYS 39, Jadhdytysrivan anturi
Ei takaisinkytkentda jaahdytysrivan lampétila-anturilta.

IGBT-lampdanturilta tulevaa signaalia ei ole kdytettavissa
tehokortilla. Ongelma voi liittya tehokorttiin tai
yhdyskaytdvan taajuusmuuttajan korttiin tai nauhakaapeliin
tehokortin ja yhdyskaytavan taajuusmuuttajan kortin valilla.

VAROITUS 40, Digitaalilahdon liittimen 27 ylikuormitus
Tarkista liittimeen 27 kytketty kuorma tai poista oikosulku-
litdnta. 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-
liitanta. Tarkista mydsparametri 5-00 Digit. I/O-tila ja
parametri 5-02 Liittimen 29 tila.

VAROITUS 42, Digitaalilahdon ylikuormitus kohdassa
X30/6 tai digitaalilahdon ylikuormitus kohdassa X30/7
Tarkista liittimen X30/6 kohdalla siihen kytketty kuorma tai
poista oikosulkuliitédnta. Tarkista myods parametri 5-32 Liitin
X30/6 digit. Iéhts (MCB 101) (VLT® yleiskayttéon tarkoitettu
I/0 MCB 101).

Tarkista liittimen X30/7 kohdalla siihen kytketty kuorma tai
poista oikosulkuliitanta. Tarkista parametri 5-33 Liitin X30/7
digit. Idhté (MCB 101) (VLT® yleiskayttddn tarkoitettu /O
MCB 101).
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HALYTYS 43, Ulkoinen syottd

VLT® laajennettu releoptio MCB 113 on asennettu ilman
ulkoista 24 V DC-jannitetta. Kytke joko ulkoinen 24 V:n
tasavirtasyotto tai maarita kohdassa

parametri 14-80 Optiona ulkoinen 24 V DC [0] Ei, etta
ulkoista virtaldhdetta ei kdyteta. Kohdan

parametri 14-80 Optiona ulkoinen 24 V DC muuttaminen
vaatii tehojakson.

HALYTYS 45, Maavika 2
Maavika.
Vianmaaritys
. Tarkista, ettd maadoitus on asianmukainen eika
Ioysia liitantoja ole.
. Tarkista, ettd johdinkoko on asianmukainen.

. Tarkista moottorikaapelit oikosulkujen tai
vuotovirtojen varalta.

HALYTYS 46, Tehokortin sy6tto
Syottd tehokorttiin on alueen ulkopuolella.

Kytkentétilan tehonsy6tté (SMPS) luo 3 virtaldhdetta
tehokortille:

. 24 V.
. 5V.
. +18 V.

Kun virta sydtetddn VLT® 24 Vin tasavirtalshteestaMCB 107,
vain 24 V:n ja 5 V:n virtaldhteita tarkkaillaan. Kaytettaessa
kolmivaiheista verkkojannitettd tarkkaillaan kaikkia kolmea
tehonsyo6ttoa.
Vianmaaritys

. Tarkista, onko tehokortti viallinen.

. Tarkista, onko ohjauskortti viallinen.
. Tarkista, onko optiokortti viallinen.

. Jos kdytdssa on 24 V:n tasavirta, tarkista, ettd
syottéteho on asianmukainen.

VAROITUS 47, 24 VDC sy6tt6 alhainen
Syottd tehokorttiin on alueen ulkopuolella.

Kytkentatilan tehonsy&ttd (SMPS) luo 3 virtalahdetta
tehokortille:

° 24 V.
. 5V.
. +18 V.

Vianmaaritys

. Tarkista, onko tehokortti viallinen.
VAROITUS 48, 1,8 V pieni tulo
Ohjauskortilla kdytettava 1.8 voltin tasavirtaldhde on
sallittujen rajojen ulkopuolella. Tehonsy&ttd mitataan
ohjauskortilta.
Vianmaaritys

. Tarkista, onko ohjauskortti viallinen.

. Jos kaytOssa on optiokortti, tarkista, onko jannite
liian suuri.

VAROITUS 49, Nopeusraja

Varoitus ndkyy, jos nopeus ei ole maaritetylla alueella
kohdissa parametri 4-11 Moott. nopeuden alaraja [RPM] ja
parametri 4-13 Moott. nopeuden yldraja [RPM].

HALYTYS 50, AMA:n kalibrointi epdonnistui
Ota yhteyttd Danfoss-jalleenmyyjaasi tai Danfoss-huolto-
osastoon.

HALYTYS 51, AMA Unom ja |nom
Moottorin jannitteen, moottorin virran ja moottorin tehon
asetukset ovat vaarat.
Vianmaaritys
. Tarkista asetukset parametreista 7-20 - 1-25.

HALYTYS 52, AMA low lnom
Moottorin virta on liian pieni.

Vianmadritys
. Tarkista kohdan parametri 1-24 Moottorin virta
asetukset.

HALYTYS 53, AMA moottori lilan suuri
Moottori on lilan suuri, AMA:a ei voida suorittaa.

HALYTYS 54, AMA moottori liian pieni
Moottori on liilan pieni, AMA:a ei voi suorittaa.

HALYTYS 55, AMA-parametri vaihtelualueen ulkopuolella
AMAa ei voi suorittaa, silld moottorin parametriarvot ovat
hyvaksyttavan alueen ulkopuolella.

HALYTYS 56, AMA kiyttajakeskeytys
AMA on keskeytetty manuaalisesti.

HALYTYS 57, AMA sisiinen vika
Yritd kdynnistdd AMA uudelleen. Toistuvat uudelleenkdyn-
nistykset voivat johtaa moottorin ylikuumenemiseen.

HALYTYS 58, AMA sisiinen vika
Ota yhteytta Danfoss-jdlleenmyyjaan.

VAROITUS 59, Virtaraja

Virta on suurempi kuin arvo par. parametri 4-18 Virtaraja.
Varmista, ettd moottorin tiedot parametreissa 1-20 ja 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
DC ulkoiseen lukitukseen ohjelmoituun liittimeen ja kuittaa
taajuusmuuttaja.

VAROITUS/HALYTYS 61, Takaisinkytkentévirhe
Virhe lasketun nopeuden ja takaisinkytkentalaitteen
nopeusmittauksen valilla.
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Vianmaaritys
. Tarkista asetukset varoitus/hélytys/kdytosta poisto
kohdassa parametri 4-30 Moottorin tak.kytk.
menetystoiminto.

. Aseta virhetoleranssi kohdassa
parametri 4-31 Moottorin tak.kytk. nopeusvirhe.

. Aseta toleranssin takaisinkytkennan aikahavio
kohdassa parametri 4-32 Moott. tak.kytk. menet.
aikak..

VAROITUS 62, Lahtotaajuuden ylaraja

Lahtotaajuus on saavuttanut arvon, joka on madritetty
kohdassa parametri 4-19 Enimmidiisléhtdtaajuus. Tarkista
sovelluksesta mahdolliset syyt. Mahdollinen laht6taa-
juusrajan nousu. Varmista, ettd jarjestelman kayttoé on
turvallista suuremmalla lahtotaajuudella. Varoitus katoaa,
kun ldhtoarvo laskee alle maksimirajan.

HALYTYS 63, Mekaaninen jarru alhainen
Todellinen moottorin virta ei ole ylittanyt jarruvirran
vapautuksen arvoa kdynnistysviiveen aika -ikkunassa.

VAROITUS 64, Janniteraja

Kuormituksen ja nopeuden yhdistelméd vaatii suuremman
moottorin jannitteen kuin nykyinen DC-valipiirin jannite
pystyy tuottamaan.

VAROITUS/HALYTYS 65, Ohjauskortin ylilampétila
Ohjauskortin katkaisulampétila on 85 °C (185 °F).

Vianmaaritys
. Tarkista, ettd ympariston kadyttolampotila on
rajojen puitteissa.

. Tarkista, ettei suodattimia ole tukossa.
. Tarkista puhaltimen toiminta.
. Tarkista ohjauskortti.

VAROITUS 66, Jaahdytysrivan lampétila alhainen
Taajuusmuuttaja on lilan kylma toimiakseen. Tama varoitus
perustuu IGBT-moduulin ldampétila-anturiin. Suurenna
laitteen ympariston lampétilaa. Taajuusmuuttajaan voidaan
my0s syottad hieman virtaa aina, kun moottori on
pysahdyksissa asettamalla kohdan parametri 2-00 DC-pito-/
esildimm.virta asetukseksi 5 % ja parametri 1-80 Toiminto

pysdytet..

HALYTYS 67, Optiomoduulin konfiguraatio muuttunut
Yksi tai useampi optio on joko lisatty tai poistettu edellisen
virran katkaisun jalkeen. Varmista, etta konfiguraation
muutos on tahallinen, ja nollaa laite.

HALYTYS 68, Turvallinen pysiytys aktivoitu

Safe Torque Off (STO) on aktivoitu. Palaa normaaliin
toimintaan kohdistamalla 24 V:n tasavirta liittimeen 37 ja
laheta sitten resetointisignaali (vdylan, digitaalisen 1/O-
litannan kautta tai painamalla [RESET]-ndppdintad).

HALYTYS 69, Tehokortin lampétila
Tehokortin lampétila-anturi on joko liilan kuuma tai liian
kylma.

Vianmaaritys
. Tarkista, ettd ympariston kdyttolampdtila on
rajojen puitteissa.

. Tarkista, ettei suodattimia ole tukossa.
. Tarkista puhaltimen toiminta.
. Tarkista tehokortti.

HALYTYS 70, Vaira FC-konfiguraatio

Ohjauskortti ja tehokortti eivat sovi yhteen. Tarkista
yhteensopivuus ottamalla yhteyttd Danfoss-jdlleenmyyjaan
ja ilmoita laitteen tyyppikoodi tyyppikilvestd ja korttien
osanumerot.

HALYTYS 71, PTC 1 turvallinen pyséytys

STO on aktivoitu VLT® PTC -termistorikortilta MCB 112
(moottori liian lammin). Normaali toiminta on jalleen
mahdollista, kun MCB 112 tuo liittimeen 37 jdlleen 24 V:n
tasavirran (kun moottorin lampdtila saavuttaa
hyvaksyttavan tason) ja kun MCB 112 -digitaalitulo on
poistettu kdytosta. Jos ndin kdy, lahetetadn resetointi-
signaali (vaylan, digitaalisen 1/0-liitdannan kautta tai
painamalla [Reset]-painiketta).

HALYTYS 72, Vaarallinen vika
STO ja laukaisun lukitus. Odottamaton STO-kdskyjen
yhdistelma.

U VLT® PTC -termistorikortti MCB 112 sallii X44/10:n
kdyton, mutta STO ei ole kdytossa.

. MCB 112 on ainoa STO:ta kayttava laite
(maaritetdan valinnalla [4] PTC 1 Hdlytys tai [5] PTC
1 varoitus kohdassa parametri 5-19 Liitin 37
turvapysdytys), STO on kaytdssa eikd X44/10 ole
kaytossa.

VAROITUS 73, Turvallisen pysaytyksen automaattinen
uudelleenkaynnistys

STO aktivoitu. Jos automaattinen uudelleenkdynnistys on
kaytossd, moottori voi kdynnistyd, kun vika on korjattu.

HALYTYS 74, PTC-termistori

VLT® PTC -termistorikorttiin MCB 112 liittyvé halytys. PTC ei
toimi.

HALYTYS 75, Laiton profiilin val.

Al3 kirjoita parametrin arvoa moottorin kiydessa. Pysdyté
moottori ennen MCO-profiilin kirjoittamista kohtaan
parametri 8-10 Ohjaussanaprofiili.

VAROITUS 76, Teholaitteen asetukset
Vaadittu teholaitemaara ei vastaa tunnistettua aktiivisten
teholaitteiden maaraa.

F-kotelointikoon moduulia vaihdettaessa annetaan tama
varoitus, jos moduulin tehokortin tehokohtaiset tiedot eivat
vastaa taajuusmuuttajan loppuosaa.

Vianmaaritys
. Varmista, etta varaosan ja sen tehokortin
osanumerot ovat oikeat.
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VAROITUS 77, Virransaastotila

Taajuusmuuttaja toimii virransaastotilassa (vaihtosuuntaa-
jaosia on kdytossa sallittua vdhemman). Tama varoitus
annetaan tehojakson aikana, kun taajuusmuuttaja on
asetettu kdymaan vahemmilld vaihtosuuntaajilla ja
pysymaan silti kdynnissa.

HALYTYS 78, Seurantavirhe
Asetuspisteen arvon ja todellisen arvon erotus on ylittanyt
kohdassa parametri 4-35 Seurantavirhe maaritetyn arvon.

Vianmaaritys
. Poista toiminto kdytdsta parametrissa
parametri 4-34 Seurantavirhetoiminto.

. Tutki kuormaan ja moottoriin liittyvd mekaniikka,
tarkista takaisinkytkentdliitannat moottorin
pulssianturista taajuusmuuttajaan.

. Valitse moottorin takaisinkytkentdtoiminto
kohdassa parametri 4-30 Moottorin tak.kytk.
menetystoiminto.

. Sdada seurantavirhealue kohdissa
parametri 4-35 Seurantavirhe ja
parametri 4-37 Seurantavirhe ramppaus.

HALYTYS 79, Vaira virtaosan konfiguraatio
Skaalauskortin osanumero on vaara tai sitd ei ole
asennettu. Myoskaan tehokortin MK102-liitintd ei voitu
asentaa.

HALYTYS 80, Taajuusmuuttaja alustettu

Parametrin asetukset palautetaan normaaliasetuksiin
manuaalisen kuittauksen jalkeen. Tyhjenna halytys
resetoimalla laite.

HALYTYS 81, CSIV viallinen
CSIV-tiedostossa on syntaksivirheita.

HALYTYS 82, CSIV-parametrivika
CSIV epdonnistui parametrin alustamisessa.

HALYTYS 83, Laiton optioyhdistelmé
Asennetut optiot eivat ole yhteensopivia.

HALYTYS 84, Ei turvaoptiota
Turvallisuusoptio poistettiin kdyttamatta yleistd nollausta.
Kytke turvallisuusoptio uudelleen.

HALYTYS 88, Option tunnistus

Optiorakenteessa on havaittu muutos. Parametrin
Parametri 14-89 Option Detection arvoksi on asetettu [0]
Jdddytetty konfiguraatio ja option rakennetta on muutettu.

. Ota muutos kayttéon sallimalla option rakenteen
muutokset kohdassa parametri 14-89 Option
Detection.

. Voit vaihtoehtoisesti palauttaa option oikean
rakenteen.

VAROITUS 89, Mekaaninen jarru luistaa
Nostimen jarrun valvonta on havainnut, ettd moottorin
nopeus ylittad 10 kierrosta minuutissa (rpm).

HALYTYS 90, Takaisinkytkennin tarkkailu

Tarkista liitdnta pulssianturi-/resolveri-optiolle ja vaihda
VLT® -pulssianturitulo MCB 102 tai VLT®-resolveritulo MCB
103 tarvittaessa.

HALYTYS 91, Analogisen tulon 54 viarat asetukset
Aseta katkaisin 5202 OFF-asentoon (jannitteensy6ttd), kun
analogiseen tuloliittimeen 54 on kytketty KTY-anturi.

HALYTYS 99, Lukittu roottori
Roottori on lukittu.

VAROITUS/HALYTYS 101, Nopeuden valvonta
moottorin nopeusvalvonnan arvo on alueen ulkopuolella.
Katso parametri 4-43 Motor Speed Monitor Function.

VAROITUS/HALYTYS 104, Sekoituspuhaltimen vika
Puhallin ei toimi. Puhallinmonitori tarkistaa, etta puhallin
pyorii kdynnistettdessa tai aina, kun sekoituspuhallin
kaynnistetaan. Sekoituspuhaltimen vika voidaan
konfiguroida varoitukseksi tai hélytykseksi, jonka antaa
parametri 14-53 Puhallinndytto.

Vianmaaritys
. Kytke virta toistuvasti pdalle taajuusmuuttajaan
maadritelldksesi, palaako varoitus/halytys.

VAROITUS/HALYTYS 122, Mot. rotat. unexp.
Taajuusmuuttaja suorittaa toimintoa, joka vaatii moottorin
olevan pysahdyksissd, esimerkiksi PM-moottorien DC-pito.

VAROITUS 123, Moottorin tila muutettu
Kohdassa parametri 1-11 Motor Model valittu moottori ei
ole oikea. Tarkista moottorin malli.

VAROITUS 163, ATEX ETR virtar. varoitus

Taajuusmuuttaja on kdynyt ominaiskdyrad ylempana yli 50s
ajan. Varoitus aktivoituu 83 %:lla ja poistuu kdytdsta

65 %:lla sallitusta lampdylikuormituksesta.

HALYTYS 164, ATEX ETR virtar. hilytys

Kaynti ominaiskayran ylapuolella yli

60 s ajan 600 s jaksolla aktivoi halytyksen ja taajuus-
muuttaja laukaisee.

VAROITUS 165, ATEX ETR taaj.rajavaroitus
Taajuusmuuttaja kdy yli 50 sekuntia pieninta sallittua
taajuutta pienemmalla taajuudella (parametri 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq.).

HALYTYS 166, ATEX ETR taaj.rajahilytys

Taajuusmuuttaja on kdynyt yli 60 sekuntia (600 sekunnin
jakson aikana) pieninta sallittua taajuutta

(parametri 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.) pienemmalla
taajuudella.

VAROITUS/HALYTYS 210, Asennon seuranta

Todellisen sijainnin virhe ylittaa kohdan

parametri 4-71 Maximum Position Error arvon.

Parametri 4-70 Position Error Function maarittaa, onko tama
varoitus vai halytys.
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VAROITUS/HALYTYS 211, Asennon raja VAROITUS 255, Digitaalildhdon X49/7 ylikuormitus
Sijainti on kohdissa parametri 3-06 Minimum Position ja Digitaalilahtd X49/7 on ylikuormitettu.

parametri 3-07 Maximum Position madritettyjen rajojen
ulkopuolella. Parametri 4-73 Position Limit Function
maarittda toiminnon tdman varoituksen/halytyksen
yhteydessa.

HALYTYS 430, PWM poistettu kiytosta
Tehokortin PWM on poistettu kaytosta.

VAROITUS/HALYTYS 212, Kotiutusta ei tehty

Kohdassa parametri 17-80 Homing Function on valittu
kotiutustoiminto ja absoluuttinen sijoittaminen on tehty
ennen kotiutustoiminnon valmistumista.

HALYTYS 213, Kotiutuksen aikakatkaisu

Kotiutus aloitettiin, mutta sitd ei tehty loppuun
parametrissa parametri 17-85 Homing Timout madritetyssa
ajassa.

HALYTYS 214, Ei anturin tuloa

Kotiutusprosessi kotiutustoiminnolla, joka vaatii anturin tai
kosketusanturisijoittelu on kdynnistetty ilman anturia
varten madritettyd tuloa.

VAROITUS 220, Kokoonpanotiedoston versiota ei tueta
Taajuusmuuttaja ei tue nykyisen kokoonpanotiedoston
versiota. Kustomointi keskeytetaan.

HALYTYS 246, Tehokortin sy6ttd
Tama hélytys koskee vain laitekoon F taajuusmuuttajia.
Vastaa hdlytystd 46, Tehok. syétto.

Halytyslokin raportin arvo kertoo, mika tehomoduuli
halytyksen antoi:
1 = kauimpana vasemmalla oleva vaihtosuuntaa-
jamoduuli.

2 = keskimmadinen vaihtosuuntaajamoduuli F2- tai
F4-taajuusmuuttajassa.

2 = oikeanpuoleinen vaihtosuuntaajamoduuli F1-
tai F3-taajuusmuuttajassa.

3 = oikeanpuoleinen vaihtosuuntaajamoduuli F2-
tai F4-taajuusmuuttajassa.

5 = tasasuuntaajamoduuli.

VAROITUS 249, Tasas. matala lampaétila
Tasasuuntaajan jddhdytysrivan lampétila on odotettua
matalampi.
Vianmaaritys

. Tarkista lampétila-anturi.
VAROITUS 250, Uusi varaosa
Tehoa tai kytkentatilan tehonsyottéd on muutettu. Palauta
taajuusmuuttajan tyyppikoodi EEPROMiin. Valitse oikea
tyyppikoodi parametrissa parametri 14-23 Tyyppikoodin

asetus taajuusmuuttajan tarran mukaan. Muista valita
lopuksi "Tallenna EEPROM-muistiin”.

VAROITUS 251, Uusi tyyppikoodi
Tehokortti tai muita osia seka tyyppikoodi on vaihdettu.

VAROITUS 253, Digitaalilahdon X49/9 ylikuormitus
Digitaalilahtd X49/9 on ylikuormitettu.

VAROITUS 254, Digitaalilahdon X49/11 ylikuormitus
Digitaalilahtd X49/11 on ylikuormitettu.
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7 Liite

7.1 Symbolit, lyhenteet ja merkintatavat

°C Celsius-astetta

°F Fahrenheit-astetta

AC Vaihtovirta

AEO Automaattinen energian optimointi

ASM Asynkroninen moottori tai tavallinen induktiomoottori
AWG American Wire Gauge

AMA Automaattinen moottorin sovitus

DC Tasavirta

EMC Sahkdmagneettinen yhteensopivuus

ETR Elektroninen lamporele

fmN Moottorin nimellistaajuus

FC Taajuusmuuttaja

linv Vaihtosuuntaajan nimellinen |ahtovirta

lLim Virtaraja

IMN Moottorin nimellinen virta

Ivirmax Maksimiléhtovirta

IviTN Taajuusmuuttajan syottdma nimellislahtovirta
P Kotelointiluokka

IPM PM-moottori ja sisdisesti asennetut magneetit
LCP Paikallisohjauspaneeli

MCT Liikkeenvalvontatyokalu

ns Synkroninen moottorin nopeus

PmN Moottorin nimellisteho

PELV Protective Extra Low Voltage, erityisen pieni suojajannite
PCB Painettu piirilevy

PM-moottori Kestomagneettimoottori

PWM Pulse width modulation (pulssileveysmodulaatio)
kierr./min. Kierrosta minuutissa

Regen Regeneratiiviset liittimet

SPM PM-moottori ja pinta-asennetut magneetit
SynRM Synkroninen reluktanssimoottori

Tum Momenttiraja

UmN Moottorin nimellisjannite

Taulukko 7.1 Symbolit ja lyhenteet

Merkintatavat
Numeroidut luettelot tarkoittavat toimenpiteita.
Luettelomerkkiluettelot tarkoittavat muita tietoja.

Kursiiviteksti tarkoittaa jotain seuraavista:

. Ristiviite.

. Linkki.

. Parametrin nimi

. Parametriryhman nimi

. Parametrin vaihtoehto.
. Alaviite.

Kaikki mittayksiot ovat millimetreja [mm] ja tuumia (in).
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Hakemisto
I
A 1/0-optio 112
Aikakatkaisun lopetustoiminto, 8-05 135  Indeksoitu parametri 21
Ajastin 154 Irrotusmomentti 5
Aloita valinta, 8-53 142
Alustus 23 J
Jaahdytys 58
A Jashdytysripa 258
Alykas logiikkaohjaus 144  Jannite
I Jannitteen epatasapaino 254
Alykds sovelluksen asetus 20
Jarru
Jarruenergiatoiminnot 63
A Jarrun ohjaus 255
AMA Jarrun raja 257
Varoitus 259 Jarrutusteho 5
. Jarruvastus 254
Analog. I/O-tila 114 Mekaaninen jarru 65
Analogialahto 117,119,120 Tasavirtajarru 62
Analoginen signaali 254
Analoginen tulo 114,200 K
Anturitulo-optio 198  Kéynnistys/pyséytys 10
Kaynnistyssaadot 52
D Kaynnistystoiminto 52
Datalokin asetukset 174 Kaynnistysviive 52
Datalukema 179,193 Kayttétiedot 174
DC-jarrun valinta, 8-52 142 Kayttotila 26
DC-vilipiiri 254 Kenttavaylan rydminta 143
DeviceNet CAN-kenttavayls 143 Kielipaketti 25
Diagnoosi 185 Kondensaattori 100
Digitaalitulo 90 Konfiguraatio 134
Kuittaus 15,254, 255, 260
E Kuorman jako 7
Erityisominaisuudet 195 Kuormituksesta riippuvat asetukset 50
Esiaset. ohjearvon valinta, 8-56 142
Ethernet 143 L
ETR 180 Lahdon lukitus 4,90
Lahtonopeus 52
F Lampokuormitus 48,180
FC MC -protokolla 139 Laukaisun nollaus 167
Flux 36,48 LCP 4,5,13,16, 21
LCP:n oma lukema 31
G LCP:n painike 23
Graafinen néyttd 13 |cP-Kopiointi/tallennus 34
LCP-nayttd 28
H
LED 13
Halytys 249 Liitin
Tulo 254
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Hakemisto Ohjelmointiopas
Liittimet Ohjauskaapelit 10
::“t'n ‘51; 1 :Z Ohjauskortti
!!t!n Ohjauskortti 254
Liitin 54 115, 261
Liitin X30/11 116  Ohjearvo 69, 182
Liitin X30/12 116 Ohjearvon raja 69
Liitin X30/8 119 .
Liitin X45/1 121 Oikosulku
Liitin X45/3 122 Oikosulku 256
Liitin X48/10 199 Oletusasetukset 211
Liitin X48/4 199 . TR
-82
Terminal X48/2 200 Orjan viestimaara, 8-8 143
Logiikkasa&nto 154 Orjan virhemaara, 8-83 143
Loki 176
P
Lyhenne 263
Paareaktanssi 44
M Paavalikko 14,18, 20
MCB 113 97,120 Paikallisohjearvo 26
MCB 114 198 Parametrien asetukset 18
iadot
Merkintitapa 263 Parametritiedo 178
Merkkivalo 14 Pika-asetusvalikko 14,18
Momentti 43,255 Portin asetus 138
Moottori Portin diagnostiikka 143
Laajennetut moottoritiedot 44 Potentiometri
Moottorin [ampétila 55 Digitaalinen potentiometri 80
Moottorin nopeus, nimellinen 4 Jannitteen ohjearvo potentiometrin valityksella................. 1
Moottorin nopeus, synkroninen 4 Potentiometrin ohjearvo 11
Moottorin raja 81
Moottorin suojaus 56 PROFIBUS 143
Moottorin takaisinkytkennan valvonta...........nneecnecenne 83 Pulssianturi 83,111
Moottorin teho 259 lssikavnni w
Moottorin tila 180 Pulssikdynnistys/-pysaytys 1
Moottorin virta 259 Pulssilahto. 109
MOOttOrItIEC!OT 38,42, 255,259 Pulssitulo 108
PM-moottori 39
. . Purkausaika 7
Moottorin valinta 38
Pysdytyssaadot 54
Mytapaivisn 53 Y
R
N
Ramppi 74,76,77,79
Nayttotila 16 PP
. RCD 6
Nopeus yl6s / nopeus alas 1
. e . Rele 103
Numeerinen paikallisohjauspaneeli 21
Releldhto 97
0) Resolveriliitanta 187
Ohitusnopeus 87 RS flip flops 151
Ohjaus Rullauksen valinta, 8-50 141
Alykas logiikkaohjaus 144 Rullaus 4
Kehittynyt prosessin PID:n ohjaus 130 R
R t. 4
Momentin Pl ohjaus 129 yominta
Nopeuden PID:n ohjaus 123
Ohjausperiaate 36 S
Ohjaussanan aikakatkaisu 256 - .
Prosessin ohjauksen takaisinkytkenta...........cooeceeneceueeces 129 Saadettava varoitus 8>
Prosessin PID:n ohjaus 130  Salasana 35
U./f-ohj.au§E>e.r|aatP 36 sarjaliikenne 5
Virtarajasaadin 169
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Hakemisto VLT® AutomationDrive FC 301/302
SLC 144 VVC+ 6
Staattorin vuotoreaktanssi 44
Sulake 258 w
Suojattu 10 Wobble-toiminto 195
Suojaustila 8
Suurjannite 7 Y
Symboli 263 Yhteensopivuus 172,197
Systsjannite 258 Yleinentila 179
Yleiset asetukset 36,134
T Ylikuumeneminen 255
Taajuusmuuttajan tila 181 VYlilampétila 255
Taajuusmuuttajan tunnistaminen 177 VYlivirtalaukaisu 101
Tahaton kdynnistys 7
Takaisinkytkenta 258
Termistori 6,56
Tietoliikenneoptio 258
Tilasanoma 13
Tulo
Analoginen 254
Tulo-optio 247
Tulot
Analoginen tulo 5,115,116
Digit. I/0-tila 20
Digitaalitulo 255
Tunnistaminen, taajuusmuuttaja 177
Turvallisuusvarotoimet 7
U
U/f-ominaiskayra 49
\"
Vaihehavio 254
Vaihtosuuntaajan kytkeminen 163
Valipiiri 254
katso myds DC-vdlipiiri
Valvonta 187
Vapaa rullaus 15,90
Varoitus 249
Vayl. rydm. 2 nopeus 143
Vaylan viestimaara, 8-80 143
Vaylan virhemaara, 8-81 143
Verkkojdnnite 6
Verkkovirta on/ei 164
Vertain 148
Vikaloki 176
Virta
Lahtdvirta 255
Nimellisvirta 255
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Danfoss ei vastaa luetteloissa, esitteissa tai muissa painotuotteissa mahdollisesti esiintyvista virheis
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