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“All in One"” -SOVELLUSOPPAASTA

All in One -sovellusoppaassa on tietoa All in One —-sovelluspakettiin kuuluvista sovelluksista. Mikali
nama sovellukset eivat vastaa prosessisi tarpeita, ota yhteys valmistajaan ja kysy erikoissovelluk-
sista.

Tama kayttoohje on saatavana seka painettuna etta sahkdisessa muodossa. Suosittelemme, etta
kaytat sahkoista versiota, mikali mahdollista. Mikali sinulla on kaytossasi sahkodinen versio, voit

hyodyntaa seuraavia ominaisuuksia:

Tassa kayttoohjeessa on useita linkkeja ja viittauksia eri kohtiin ohjeen sisalla, mika helpottaa
ohjeen selaamista. Lukijan on nain helppo tarkistaa ja loytaa tietty kohta nopeasti.

Kayttoohjeessa on myos hyperlinkkeja www-sivuille. Sinulla taytyy olla internet-selain asennettuna
tietokoneeseesi, jotta voit siirtya internetiin hyperlinkkien kautta.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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6 ® VACON PERUSSOVELLUS

1. PERUSSOVELLUS
Ohjelmistokoodi: ASFIFFO1

1.1  Yleista

Perussovellus on yksinkertainen ja helppokayttoinen. Perussovellus on taajuusmuuttajassa
tehdasasetuksena, kun laite toimitetaan tehtaalta. Sen voi myds ottaa kayttoon valikossa Mé,
sivulla S6.2. Katso lisatietoa tuotteen Kayttoohjeesta.

Digitaalitulo DIN3 on ohjelmoitavissa.

Perussovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset esitetaan
parametrien ID-numeroiden mukaisessa jarjestyksessa.

1.1.1 Moottorin suojaustoiminnot Perussovelluksessa

Perussovelluksessa on kaytossa lahes kaikki samat suojaustoiminnot kuin muissakin sovelluksissa:

Ulkoisen vian suojaus
Tulovaihevahti
Alijannitesuojaus
Lahtovaihevahti
Maasulkusuojaus
Moottorin lamposuojaus
Termistorivikasuojaus
Kenttavaylavikasuojaus
Korttipaikkavikasuojaus

Toisin kuin muut sovellukset perussovellus ei sisalla parametreja, joilla vian vaste tai raja-arvot
voidaan valita. Moottorin lampdsuojan toiminta on selitetty yksityiskohtaisemmin sivulla 184.

Tel. +358 (0)201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




PERUSSOVELLUS VACON ® 7
1.2 Ohjausliitynta
Taajuusohjepotentiometri,
1..10 kQ OPT-A1
Liitin Signaali Kuvaus
r— ———_1 +10V Ohjearvojannite Jannite ohjearvopotentiometrille, tms
[ 2 All+ Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 taajuusohje
I Jannitealue 0-10V DC
: Ohjelmoitavissa (P2.14)
——————————— 3 All- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
4 Al2+ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2 taajuusohje
5 Al2- Virta-alue 0-20 mA
- T T —-———— 6 +24V @ Ohjausjdnniteldhto Apujannite esim. kytkimille. maks 0.1 A
: / 7 |® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
F—r" 8 DIN1 KAY eteenpiin Kosketin kiinni = kay eteenpdin
| .
| / 9 DIN2 KAY taaksepain Kosketin kiinni = kay taaksepain
r—— -
L / ________ 10 DIN3 Ulkoinen vika -tulo Kosketin auki = ei vikaa
- Ohjelmoitavissa (P2.17) Kosketin kiinni = vika
I 11 CMA Yhteinen DIN 1—DIN 3 Kytke GND tai +24V
I
: 12 +24V @ Ohjausjannitelahto Apujannite kytkimille (katso #6)
————7| 13 |® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
:__/ ———F————[14 [ DIN4 | Vakionopeusvalinta 1 DING DIN5 Ohjetaajuus
I I 15 DIN5 Vakionopeusvalinta 2 Auki Auki I/0-ohjearvo (P2.14)
| / I Kiinni Auki Vakionopeus 1
:—— - Auki Kiinni Vakionopeus 2
| Kiinni Kiinni Enimmaistaajuus
: / L 16 DINé Vian kuittaus Kosketin auki = ei kuittausta
= T T T Kosketin kiinni = kuittaus
| | 17 CMB Yhteinen DIN4—DINé6 Kytke GND tai +24V
: I “‘ 18 || A0T+ | Analogialahts 1 Alue 0-20 mA/R,, enint. 500 Q
| VALMIS | —— 19 |® A01- Lahtstaajuus
| : Ohjelmoitavissa [P2.16)
|——— - 20 DO1 Digitaalilahto 1 Open collector, | £50 mA, U <48 VDC
I I READY
: | OPT-A2
I . | 21 RO1 Relelahto1
| KAY e 2 ror | —" KAY
[ 23| RrO1 |—
24 R0O2 Relelahts 2
220 "":lZ': _____ 25 | RO2 _ VIKA
VAC————/ ————— 26 | Ro2 |—d
- Taulukko 1-1. Perussovelluksen ofyausliityntd tehdasasetuksin.
/L Vi

Huom: Katso viereinen kuva. Lisa-

tietoa tuotteen Kayttoohjeesta.

Pistikeryhm3 X3:
CMA- ja CMB-maadoitus

(o] CMB kytketty GND:iin
(o] CMA kytketty GND:iin
®[@® | CMBerotettu GND:sta
[ J CMA erotettu GND:sta

CMB ja CMA
kytketty sisdisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

§E

=Tehdasoletus

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com




8 ® VACON PERUSSOVELLUS

1.3 Ohjaussignaalien logiikka Perussovelluksessa

— 3.2 Paneelin ohjearvo

R - 2.14 Ohje riviliitimilta

2.18 Asetettu nop. 1
—1 2.19 Asetettu nop. 2

DIN4@-F-===-=-===-=---f---===--7-==---- N " |-| 3.1 Ohjauspaikka
DINS @ F==============—f====————j--————- F-- - !
l
|
|

[}

All & | |
A2 ® :\\ l
- . v '\kz\._ |

[}

y —_— |

| 2.2 Maks. taajuus * l
[}

Sisdinen taajuus-

_'\l\ ohje

- >

—e

_Resgt-_pajnike—
Kéy/Seis-painikkeet

L__| Ohje kenttavaylalta
Kay/Seis kenttavaylalta

|

l

|

Suunta kenttéavaylalta !
Kay eteenpéin Kay/Seis :
|

|

|

|

|

|

Dl Nl ® Kay/Sels_ ja Siséinen Kay/SeIS
suunnanvaihto- — >
DIN2 ® Kay tasksepain logiikka
Suuntatieto o )
[3.3 Paneelin suunia | *—_ Sisainen suuntatieto
. | . -
; ; | Sisdinen vian kuittaus
Vian kuittaus
DING ® 21 -
Ulkoinen vikasignaalitulo (ohjelmoitavissa)
DIN3 & >

NX12k00.th8

Kuva 1-1. Ohjaussignaalien logitkka Perussovelluksessa

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




PERUSSOVELLUS VACON ® 9

1.4 Perussovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Parametrit on selitetty
sivuilla 121-213. Kustakin taulukon parametrista on linkki vastaavaan parametriselitykseen.

Palstojen selitykset:

Koodi = Sijaintia ilmaiseva symboli ohjauspaneelilla; ilmaisee kayttajalle senhetkisen
parametrin numeron

Parametri = Parametrin nimi

Min = Parametrin minimiarvo

Maks = Parametrin maksimiarvo

Yks. = Parametrin arvon yksikko; ilmoitettu, mikali saatavissa

Oletus = Tehtaalla asetettu arvo

Oma = Asiakkaan oma asetus

ID = Parametrin ID-numero

= Koodin paalla: parametrin arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun taajuusmuuttaja
on pysaytetty.

1.4.1 Valvonta-arvot [Ohjauspaneeli: valikko M1)

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Valvonta-arvoja ei voi muokata.
Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Yks. ID Kuvaus

V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille

V1.2 Taajuusohje Hz 25 | Taajuusohje moottorin ohjaukseen
rpm 2 | Moottorin pyorimisnopeus

V1.3 Moottorin nopeus Kierrosta/min

V1.4 Moottorin virta A 3

V15 Moottorin momentti % 4 Moottorir? akselin laskennallinen
momentti

V1.6 Moottorin teho % 5 Moott_orin laskennallinen
akseliteho

V1.7 Moottorin jannite \ 6

V1.8 DC-piirin jannite \ 7

V1.9 | Yksikon lampétila °C 8 | Jadhdytyselementin lampdtila

V1.10 | Moottorin lampdtila % 9 | Moottorin lampdtila

V1.11 | Analogiatulo 1 V/imA | 13 | Al

V1.12 | Analogiatulo 2 VImA | 14 | AI2

V1.13 | DINT, DIN2, DIN3 15 | Digitaalitulojen tilat

V1.14 | DIN4, DIN5, DINé 16 | Digitaalitulojen tilat

V1.15 | DO1, RO1, RO2 17 | Digitaali- ja releldhtojen tila

V1.16 | Analoginen lahtovirta | mA 26 | AO1
Nayttaa kolme valittavissa olevaa
valvonta-arvoa

M1.17 | Monivalvonta-arvot

Taulukko 1-2. Valvonta-arvot

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

=



10 ® VACON

PERUSSOVELLUS

1.4.2 Perusparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.1 Minimitaajuus 0,00 P2.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,,, > moot-
P2.2 Maksimitaajuus P2.1 320,00 Hz 50,00 102 | torin synkr. nopeus,
tarkista moottorin ja lait-
teen sopivuus
P2.3 Kiihdytysaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.4 Hidastuvuusaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.5 Virtaraja 0,1 xly 2x 1y A I 107
. NX2: 230V . .
P2.6 _ Mootiorin _ 180 690 V| NX5: 400V 110 | Terkista mootiorin
imettisjanni NX6: 690V
P2.7 _Moottorin 800 | 32000 | Hz | 50,00 111 | Tarkista moottorin
nimellistaajuus arvokilvesta
Tarkista moottorin arvo-
P28 . Moqttorln 2% 20000 rpm 1440 112 kilvesta. Kgskee.A-na.pals-
nimellisnopeus ta moottoria ja nimellis-
kokoista taajuusm.
Moottorin Tarkista moottorin arvo-
B2 nimellisvirta 0.1xly 2xly A ly 13 kilvestad
P2A0 | Moottorin cosg 0,30 1,00 0,85 120 | Tarkista moottorin
arvokilvesta
0=Kiihdyttaen
L . 1=Vauhtikaynnistys
P2.11 Kaynnistystoiminto 0 2 0 505 2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
P2.12 | Pysaytystoiminto 0 3 0 506 | 2-Hidast+Kay valmis
vapaasti pydrien
3=Vap. pyorien+Kay valmis
hidastaen
213 U/f-_suht_ee_n 0 1 0 109 0=Ei kaytéssa _
optimointi 1=Autom. mom. maksim.
0=Al"
P2 14 Ohjearv_opalkan 0 3 0 117 1=Al2 .
valinta 2=Paneeli
3=Kenttavayla
Analogiatulo 2, 0=0-20 mA
P2.15 ohjearvon minimi 0 1 ! 302 1=4-20 mA
0=Ei kaytossa
1=Lahtétaajuus (0—f,,)
2=Taajuusohje (0—f,_,)
3=Moottorin nop. (0—
Analogialdhdon Moott. nim. nopeus)
P2.16 sisalto 0 8 ! 307 4=L5htovirta (0—I o)
5=Moott. Mom. (0—T, ust0r)
6=Moott. teho (0—P, 0]
7=Moott. jannite (0-U,yotor)
8=Vilipiirin jannite (0-1000V)
0=Ei kaytossa
1=Ulk. vika, sulk. kontakti
2=Ulk.vika, avautuva kont.
P2 17 Dlgltaal.|tu_Lon DIN3 0 7 1 301 3=K§y valm!s, sulk. kont.
toiminta 4=Kay valmis, av. kont.
5=Pakota op. I/0:lle
6=Pakota op. paneelille
7=Pak. op. kenttavaylaan
P2.18 Vakionopeus 1 0,00 P2.2 Hz 0,00 105 [ Kayttajan ohjelmoima nop.
P2.19 Vakionopeus 2 0,00 P2.2 Hz 50,00 106 | Kayttdjan ohjelmoima nop.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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P2.20

Automaatinen
jalleenkaynnistys

0

731

0=Ei sallittu
1=Sallittu

Taulukko 1-3. Perusparametrit G2. 1

1.4.3

Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3)

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso

lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
1=Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla
R3.2 Paneelin ohjearvo P2.1 P2.2 Hz
P33 Suunnan\(alhto 0 1 0 123 Sugnqanvalhtokomento,
(paneelilta) aktivoidaan paneelilta
0=Stop-painikkeen
- toiminta rajoitettu
R3.4 Stop-painike 0 1 1 114 1=Stop-painike aina

kaytossa

Taulukko 1-4. Paneeliohjauksen parametrit, M3

1.4.4

Systeemivalikko (Ohjauspaneeli: Valikko Mé)

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut parametri-
ryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon. Katso

lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

1.4.5

Laajennuskortit (Ohjauspaneeli: Valikko M7)

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisakortit, sekd muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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12 ® VACON VAKIOSOVELLUS

2. VAKIOSOVELLUS
Ohjelmistokoodi: ASFIFF02

2.1 VYleista

Vakiosovellus valitaan valikosta Mé sivulta 56.2.

Vakiosovellusta kaytetaan tyypillisesti pumppu- ja puhallinajossa seka kuljettimissa joihin
Perussovellus on liian rajoitettu, mutta joissa ei tarvita mitaan erikoistoimintoja.

e Vakiosovelluksella on samat tulo- ja lahtoliitannat ja sama ohjauslogiikka kuin
Perussovelluksella.

e Digitaalitulo DIN3 ja kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa.
Lisatoiminnot:

e Ohjelmoitava Kay/Seis- ja suunnanvaihtologiikka

e Ohjearvon skaalaus

e Yhden taajuusrajan valvonta

Toiset rampit ja S-kayran muotoisen rampin ohjelmointi

Ohjelmoitavat Kay- ja Seis -toiminnot

DC-jarrutus kaynnistyksessa ja pysaytyksessa

Yksi estotaajuuksien alue

Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus.

Automaattinen jalleenkaynnistys

Moottorin lampo- ja jumisuojaus: Ohjelmoitava toiminta; pois paalta, varoitus, vika

Vakiosovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset esitetaan
parametrien tunnistenumeroiden (ID) mukaisessa jarjestyksessa.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




VAKIOSOVELLUS VACON ® 13

2.2 Ohjausliitynta

Taajuusohjepotentiometri, | OPT-A1

1..10 kQ Liitin Signaali Kuvaus
r—— ——— 1 +10V Ohjearvojannite Jannite ohjearvopotentiometrille, tms
[ U 2 All+ Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 taajuusohje

| Jannitealue 0-10V DC
: Ohjelmoitavissa (P2.1.11)

——————————— 3 All- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
4 Al2+ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2 taajuusohje
5 Al2- Virta-alue 0-20 mA

- T T ———— 6 +24V @ | Ohjausjinniteldhts Apujannite esim. kytkimille. Maks. 0,1 A
: / 7 |® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
b—r-r— —_—————— 8 DIN1 KAY eteenpiin Kosketin kiinni = kay eteenpdin
I Ohjelmoitava logiikka (P2.2.1)
| / 9 DIN2 KAY taaksepain Kosketin kiinni = kay taaksepain
ke TTTTTTTT Ri min = 5 kohm
L / 10 DIN3 Ulkoinen vikasignaali Kosketin auki = ei vikaa
. Ohjelmoitavissa (P2.2.2) Kosketin kiinni = vika
| " CMA Yhteinen DIN1T—DIN3 Kytke GND tai +24V
|
[ 12 +24V @ | Ohjausjinniteldhto Apujannite kytkimille (katso #6)
: / f————| 13 |® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
= ———d————| 14 DIN4 Vakionopeusvalinta 1 DIN4 DINS Taajuusohje
| I 15 DINS Vakionopeusvalinta 2 Auki Auki Ohjearvopaikan valinta
I / : Kiinni Auki Vakionopeus 1
:—— i Auki Kiinni Vakionopeus 2
| / | Kiinni Kiinni Analogiatulo 2
—— | 16 DINé Vian kuittaus Kosketin auki = ei kuittausta

| Kosketin kiinni = vian kuittaus

: 17 CMB Yhteinen DIN4—DIN6 Kytke GND tai +24V

| __ 18 AOT+ Analogialzhts 1 Alue 0-20 mA/R,, enint. 500 Q

| —— 19 |@ AO1- Lahtotaajuus

VALMIS I Ohjelmoitavissa (P2.3.2)
: 20 DO1 Digitaalilahto 1 Open collector, | £50 mA, U <48 VDC
—————————— READY

Ohjelmoitavissa (P2.3.7)

[
|
| OPT-A2
| 21 RO1 Relelihtd 1
KAY g—— KAY
5 23 RO1 |— Ohjelmoitavissa (P2.3.8)

®

2% | RO2 FEEETEE
220 “‘:lZ': ————— T — VIKA

VAC———-/ F————— 2 R0O2 |— Ohjelmoitavissa (P2.3.9)
— Taulukko 2-1. Vakiosovelluksen ohjausliitynta tehdasasetuksin.
Huom: Katso viereinen kuva. Pistikeryhm X3:

CMA- ja CMB-maadoitus

[o®] CMB kytketty GND:iin
(o] CMA kytketty GND:iin

®[® | CMBerotettu GND:sta
[ ] CMA erotettu GND:sta

E .
E||§| CMB ja CMA

Lisatietoa tuotteen kayttoohjeessa.

kytketty sisdisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

=Tehdasoletus

=

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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2.3 Ohjaussignaalien logiikka Vakiosovelluksessa

3.2 Paneelin ohjearvo

2.1.11 Ohije riviliittimilt&

2.1.12 Paneeliohjauksen ohjearvo

|
|
| | F---12113 Kenttavayl&ohj. ohjearvo
: : : 2.1.14 Asetettu nopeus 1
: : : —1 2.1.15 Asetettu nopeus 2
| 11
| 11
DINA@rp-====-=========7=====--~ T T T '} .-| 3.1 Ohjauspaikka
DINS@-f~-—-————====-==—7-=—=-——==5----- [ I !
Al ® l N N l
A2 & :\' ] ] l
. HiE N |
. s |
* I
. R i _.\L Siséinen taajuusohje
! 4
— : —e
2 |
|
Lo r—-——-—- -
L.
—/{/'
- prT— Reset-painike —
L__{ Ohjearvo kenttavaylalta Kay/Seis-painikkeet i
Kéy/Seis kenttavaylalta |
Suunta kenttavaylalta |
I
DINL & Ka)f etee.npaln Ohjeimoitava Kay/Seis X Sisainen Kay/Seis
(ohjelmoitava) Kay/Seis ja Lo e >
suunnanvaihto- . !
DIN2 & Kay taaksepéain logiikka :
(ohjelmoitava) Suuntatiefo ! L )
[3.3 Panedlin suunia] T~ Siséinen suuntatlcito
. . ] Siséinen vian kuittaus
Vian kuittaus
DING ® 21 >
Ulkoinen vikasignaalitulo (ohjelmoitava,
DIN3 ® g (ohj ) .
NX12k01

Kuva 2-1. Ohjaussignaalien logiikka Vakiosovelluksessa

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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2.4 Vakiosovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Kustakin taulukon para-
metrista on linkki vastaavaan parametriselitykseen. Parametrit on selitetty sivuilla 121-213.
Selitykset ovat parametrien ID-numeroiden mukaisessa jarjestyksessa.

Palstojen selitykset:

Koodi = Sijaintia ilmaiseva symboli ohjauspaneelilla; ilmaisee kayttajalle senhetkisen
parametrin numeron

Parametri = Parametrin nimi

Min = Parametrin minimiarvo

Maks = Parametrin maksimiarvo

Yks. = Parametrin arvon yksikko; ilmoitettu, mikali saatavissa

Oletus = Tehtaalla asetettu arvo

Oma = Asiakkaan oma asetus

ID = Parametrin tunnistenumero

= Varjatty parametririvi: Parametri ohjelmoidaan TTF-ohjelmointitapaa kayttaen
= Koodin paalla: parametrin arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun
taajuusmuuttaja on pysaytetty.

2.4.1 Valvonta-arvot [Ohjauspaneeli: valikko M1)

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Valvonta-arvoja ei voi muokata.
Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Yks. ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille
Taajuusohje Hz 25 Taajuusohje moottorin
V1.2 )
ohjaukseen
Moottorin nopeus rpm 2 Moottorin pyorimisnopeus
V1.3 . :
Kierrosta/min
V1.4 Moottorin virta A 3
p - -
V1.5 Moottorin momentti L 4 Moottorin {;\kselln .
laskennallinen momentti
Moottorin teho % 5 Moottorin laskennallinen
V1.6 .
akseliteho
V1.7 Moottorin jannite \ 6
V1.8 DC-piirin jannite \ 7
V1.9 Yksikon lampétila °C 8 Jaahdytyselem. lampatila
V1.10 Moottorin lampdtila % 9
V1.1 Analogiatulo 1 V/mA 13 | All
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 Digitaalitulojen tilat
V1.14 DIN4, DIN5, DIN6 16 Digitaalitulojen tilat
V1.15 D01, RO1, RO2 17 Digitaali- ja releldhtdjen tilat
V1.16 Analog. lahtovirta |, mA 26 | AO1
M1.17 Monivalvonta-arvot Nayttaa kolme valittavissa
olevaa valvonta-arvoa

Taulukko 2-2. Valvonta-arvot

=

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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2.4.2 Perusparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.1.1 Minimitaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,,, > moot-
P2.1.2 Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | torin synkr. nopeus,
tarkista moottorin ja
laitteen sopivuus
P2.1.3 Kiihtyvyysaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Hidastuvuusaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Virtaraja 0,1 xly 2 x|y A I 107
Moottorin NX2: 230V
P2.1.6 nimellisjannite 180 690 v NX5: 400V 110
NXé: 690V
p2.1y |  Moottorin 800 | 32000 | Hz | 50,00 111 | Tarkista moottorin
nimellistaajuus arvokilvesta.
Moottorin Koskee 4-napaista moot-
P2.1.8 . . 24 20 000 rpm 1440 112 | toria ja nimelliskokoista
nimellisnopeus . :
taajuusmuuttajaa
Moottorin Tarkista moottorin arvo-
2R nimellisvirta 0.1 xly 2xy A ly 3 | itvests.
P20 | Moottorincosp | 0,30 1,00 0,85 120 | Tarkista moottorin
arvokilvesta.
0=Al"
pary | Ohiearvopaikan 0 3 0 17 | 1=AIZ
valinta 2=Paneeli
3=Kenttavayla
0=Al"
P2.1.12 Paneeli_ohjauksen 0 3 1 121 1=Al2 .
ohjearvo 2=Paneeli
3=Kenttavayla
0=Al"
pp.1.13 | Kenttavaylaoh- 0 3 1 122 | 1=AI2
jauksen ohjearvo 2=Paneeli
3=Kenttavayla
P2.1.14 Vakionopeus 1 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 105 [ Kayttajan asettama
P2.1.15 Vakionopeus 2 0,00 P2.1.2 Hz 50,00 106 | nopeus

Taulukko 2-3. Perusparametrit G2.1
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2.4.3 Tulosignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.2)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
DIN1 DIN2
0 | Kayeteen | Kaytaakse
1| Kéy/Seis Taak/Eteen
P221 | Kay/Seis-logiikka 0 6 0 300 |2 | Kéy/Seis | Kayvalmis
3 | Kéy pulssi | Seis pulssi
4 | Kayeteen* | Kay taakse*
5 | Kay*/Seis | Taak/Eteen
6 | Kéy*/Seis | Kéy valmis
0=Ei kaytossa
1=Ulk. vika, sulkeut. kont.
2=Ulk. vika, avaut. kont.
3=Kay valmis
P2.2.2 DIN3 toiminta 0 8 1 301 | 4=Kiihtyv./Hid. ajan val.
5=Pakota op. I/0:lle
6=Pakota op. paneelille
7=Pak. op. kenttavaylaan
8=Taakse
Analogiatulo 2, 0=0-20 mA (0-10 V)**
P2.2.3 ohjearvon minimi 0 ! ! 302 0=4-20 mA (2-10 V)**
Asetetaan taajuus, joka
P2 94 Ohjearyqn _skaalaus, 0,00 320,00 Hy 0,00 303 va_st_aa_ohjearv05|gnaal|n
minimiarvo minimiarvoa
0,00 = ei skaalausta
Asetetaan taajuus, joka
P2 95 OhJearvop s!«aalaus, 0,00 320,00 Hz 0,00 304 vastae_l ohjearv05|gnaal|n
maksimiarvo maksimiarvoa
0,00 = ei skaalausta
P2.2.6 Ohjearvon kaanto 0 1 0 305 0=E|”l.<.aannetty
1=Kaannetty
P2.2.7 Ohjearvon 0,00 10,00 s 0,10 306 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
Al1 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
i valinta Al S tapaa (kts. kpl 6.4)
Al2 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
Y valinta e St tapaa (kts. kpl 6.4)

Taulukko 2-4. Tulosignaalit, G2.2

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

*=Vaaditaan nouseva reuna
** = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttdohjeessa.
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2.4.4 Lhtdsignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.3)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Analogialahdon 1 Kayta TTF-ohjelmointitapaa

P23 signaalivalinta Al 4ok (kts. kpl 6.4)
0=Ei kdytossa (20 mA/10 V)
1=L&htotaajuus (0—f, )
2=Taajuusohje (0—f .}
3=Moott. nop. (0—Moott.

Analogialahdon nimell.nop.)

P23.2 sisaltd 0 8 1 307 4=Moottorivirta (0—I o)
5=Moott. mom (0—T yetor)
6=Moott. teho (0—P, yoior
7=Moott. jannite (0—U o)
8=Valip. jannite (0—1000V)

pp33 | Analogialahdon 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Ei suodatusta

suodatusaika

pp34 | Analogialahdon 0 i 0 309 | OEi kaannetty

kaanto 1=Kadnnetty
Analogialdhdon 0=0mA (0V]
P2.3.5 minimi 0 1 0 310 | 1eamal2v)
p23.6 | Analcgialahddn 10 1000 % 100 311
skaalaus
0=Ei kaytossa
1=Valmis
2=Kay
3=Vika
4=Vika kdannetty
5=Taaj.m. ylildmpdovaroitus
6=Ulkoin. vika tai varoitus
. el e 7=0hjearvovika, tai -var.
pag7 | Dolaaiondont 0 16 1 312 | 8=Varoitus
9=Suunta taaksepain
10=Vakionopeusohje 1
11=Aset. nopeudessa
12=Moott.saatdja kaytoss
13=L&htotaaj. valv.raja 1
14=0hjauspaikka: |0
15=Termist.vika/varoitus
16=Kenttavayldan DIN1
P2.3.8 | Releldhddn 1 sisalto 0 16 2 313 | Kuten parametri 2.3.7
P2.3.9 | Releldhdon 2 sisalto 0 16 3 314 | Kuten parametri 2.3.7
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa

P2.3.10 valvontarajan 1 0 2 0 315 | 1=Alarajan valvonta

toiminta 2=Yldrajan valvonta

p23.1 | Lahtotaajuuden g g5 135000 | 1 0,00 316

valv.rajan 1 arvo
Analogialahdon 2 Kayta TTF-ohjelmointitapaa

e signaalivalinta ol Sl o 471 (kts. kpl 6.4)

P2.3.13 |Analogialdhd. 2 sis. 0 8 4 472 | Kuten parametri 2.3.2

p2.3.14 | Analogialahdon 2 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Ei suodatusta

suodatusaika

P23.15 Analog!?lahdon 2 0 1 0 474 0=E|"I§aannetty

kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhdon 2 0=0mA (0 V]
P23.16 minimi 0 1 0 5 | 124 mAa2V)
p2.3.17 | Analegialahdon2 10 1000 % 100 476
skaalaus

Taulukko 2-5. Lahtosignaalit, G2.3
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2.4.5 Kayton ohjausparametrit [Control keypad: Menu M2 > G2.4)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautus
. O=Lineaarinen
P2.4.1 Ramppi 1:n muoto 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kiyran ramppiaika
. O=Lineaarinen
P2.4.2 Ramppi 2:n muoto 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kiyran ramppiaika
P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 Hidastusaika 2 0,1 3000,0 10,0 503
0=Ei ole sallittu
1=Kaytossa ajon aikana
P2.45 Jarrukatkoja 0 4 0 504 | 27Ulkoinen jarrukatkoja
3=Kaytossa
pysaytyksessé/ajossa
4=Kaytossa; Ei testausta
0=Kiihdyttaen
A . 1=Vauhtikaynnistys
P2.4.6 Kaynnistystoiminto 0 2 0 505 2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
P2.4.7 | Pysaytystoiminto 0 3 0 54 | 2-Midast.+ kdy valmis: vap.
pyorien
3=Vap. pyorien+kay
valmis: hidastaen
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0,00 I A 0,7 x Iy 507
pp4g | DCjarrutusaika 0,00 | 600,00 s 0,00 508 | 0=DC-jarru ei kiytdss3
pysaytyksessa
DC-jarrutuksen
p2.4.10 | aloitustaajuus 010 | 10,00 Hz 1,50 515
ramppi-
pysaytyksessa
pp.411 | DCrarrutusaika 0,00 | 600,00 s 0,00 516 | 0=DC-jarru ei kiytdss3
kaynnistyksessa
P2.4.12 Vuojarrutus 0 1 0 50 | 0=Pois paalta
1=Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0,00 I A I 519

Taulukko 2-6. Kdyton ohjausparametrit, G2.4

2.4.6 Estotaajuuksien parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.5)

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
pp5q | Estotaajuusalued, | qqq | 50000 | H 0,00 509

alaraja
pp5p | Estoteajuusalued, | qqq | 50000 | H 0,00 510

ylaraja
P253 Estotaajuuden 0,1 10,0 X 1.0 518

ohitusaika

Taulukko 2-7. Estotaajuuksien parametrit, G2.5

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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2.4.7 Moottorin ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.6]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautus
0=Taajuusohjaus
. 1=Nopeusohjaus
P2.6.1 Moottorin 0 1/3 0 600 | Lisiksi kdytossa NXP:ssa:
ohjausmuoto 2=Ei k3yt6ssa
3=Closed loop -nop.saato
U/f-kayran 0=Ei kaytossa
P2.6.2 optimointi 0 1 0 109 1=Aut. mom. maksimointi
O=Lineaarinen
. 1=Neliollinen
P2.6.3 U/f suhteen valinta 0 3 0 108 2-Ohjelmoitava
3=Lin.+ vuon optimointi
Kentan-
P2.6.4 heikennyspiste 8,00 320,00 Hz 50,00 602
Jannite kentan-
P2.6.5 heikennyspisteesss 10,00 200,00 % 100,00 603 | n% x U ot
U/f -kayran
P2.6.6 keskipisteen taajuus 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
P2.6.7 U/f -kéyran 0,00 100,00 | % 100,00 605 | PoramiiEt maks. arvo -
2 keskipisteen jannite ' ' ° ' P2 65 : =
Lahtojannite .
P2.6.8 nollataajuudella 0,00 40,00 % Vaihtelee 606 | n% x U, ot
e . . Kts. tarkat arvot,
P2.6.9 Kytkentataajuus 1,0 Vaihtelee | kHz | Vaihtelee 601 Taulukko 8-14
0=Ei kaytossa
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 | 1=Kaytossa, ei ramppaa
2=Kaytdssd; ramppaa
e aen 0 = Ei kaytossa
P2.6.11 Alijannitesaataja 0 1 1 608 1 = Kiytossa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ei toimir)na_s_sa
P2.6.13 Identifiointi 0 1/2 0 631 | J=ldentifiointi ilman moott.

2=Identifiointi moottorin

kaydessa
[ Closed Loop-parametriryhma 2.6.14

vahvistus

P2.6.14.1 Magnetointivirta 0,00 2 xly A 0,00 612
Nopeussaatajan
P2.6.14.2 vahvistus 1 1000 30 613
P2.6.14.3 NOPQﬁSa?;‘jtaJa” 0.0 3200,0 | ms 30,0 614
Kiithdytyksen
P2.6.14.5 Kompensointi 0,00 300,00 s 0,00 626
Moottorin
P2.6.14.6 nim.jattiman viritys 0 500 % 100 619
Magnetointivirta
P2.6.14.7 kaynnistyksesss 0,00 I A 0,00 627
Magnetointiaika
P2.6.14.8 kaynnistyksesss 0 60000 ms 0 628
0-nopeusaika
P2.6.14.9 kaynnistyksess3 0 32000 ms 100 615
0-nopeusaika
P2.6.14.10 pysaytyksessa 0 32000 ms 100 616
0=Ei kaytossa
1=Momenttimuisti
P2.6.14.11 |Kaynnistysmomentti 0 3 0 621 | 2=Momenttiohje
3=Kaynnistysmomentti
eteen/taakse
Kaynnistysmomentti
P2.6.14.12 ETEEN -300,0 300,0 % 0,0 633
Kaynnistysmomentt|
P2.6.14.13 TAAKSE -300,0 300,0 % 0,0 634
Enkooderin
P2.6.14.15 suodatusaika 0,0 100,0 ms 0,0 618
P2.6.14.17 Virtasastajan 0,00 10000 | % 40,00 617

Taulukko 2-8. Moottorin ohjausparametrit, G2.6
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2.4.8 Suojaukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.7]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus ID Huomautus
0=Ei vastetta
1=Varoitus

4mA-ohjearvovian 2=Varoitus+edell. taajuus

P2.7.1 vaste 0 5 0 700 3=Var.+ aset. taaj. 2.7.2
4=Vika,pys. P2.4.7 muk.
5=Vika,pys. vap. pyorien

Taajuusohje 4mA-
P2.7.2 o 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 728
vian jalkeen

P2.73 Vaste_ulkmseen 0 3 2 701 0=Ei va_stetta

vikaan 1=Varoitus

P2.7.4 | Tulovaihevalvonta 0 3 0 730 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

Vaste 0=Vika tallentuu historiaan

P2.7.5 alijannitevikaan 0 ! 0 727 1=Vikaa ei tallenneta

P2.7.6 Lahtovaihevalvonta 0 3 2 702 | O=Ei vastetta

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 | 1=Varoitus

P2.7.8 | Moottorin lamps 0 3 2 704 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

p2.7.9 | Moottorinympsris- 1 1095 | 4909 % 0,0 705

ton lampaotilakerroin
Moottorin
P2.7.10 jaghdytyskerroin 0,0 150,0 % 40,0 706
nollataajuudessa
p2.7.11 | Moottorin 1 200 min | Vaihtelee 707
lampoaikavakio
P2.7.12 Moottorin 0 150 % 100 708
toimintajakso
0=Ei vastetta
L 1=Varoitus
pP2.7.13 Jumisuoja 0 3 0 709 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.14 Jumivirtaraja 0,00 2 x Iy A Iy 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1,0 P2.1.2 Hz 25,0 712
0=Ei vastetta
. . . 1=Varoitus
P2.7.17 | Alikuormitussuoja 0 3 0 713 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
pp.7.1g | Alikuormituskayra 10 150 % 50 714
nimellistaajuudessa
pp.7.19 | Alikuormituskayra |, 150,0 % 10,0 715
nollataajuudessa
p2.7.20 | Alikuormasuojan 2 600 s 20 716
aikaraja
0=Ei vastetta
Vaste 1=Varoitus
P2.7.21 termistorivikaan 0 3 2 732 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.22 Vaste. 0 3 2 733 | Katso P2.7.21
kenttavaylavikaan
P2.7.23 Vaste 0 3 2 734 | Katso P2.7.21

korttipaikkavikaan

Taulukko 2-9. Suojaukset, G2.7
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2.4.9 Autom. jilleenkdynnistyksen parametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.8]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia
P2.8.1 Uudelleen- 0,10 10,00 s 0,50 717

kaynnistysviive
p2.8.2 Yritysaika 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Kiihdyttaen
P2.8.3 Kaynnistystoiminto 0 2 0 719 | 1=Vauhtikaynnistys
2=P2.4.6 mukaisesti

Yritysten lukumaara
P2.8.4 alijannitelaukaisun 0 10 0 720
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.5 ylijannitelaukaisun 0 10 0 721
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.7 4mA-ohjearvo- 0 10 0 723
vikalauk. jalkeen

Yrit. lukum.
p2.8.8 moottorin 0 10 0 726
lampovikalauk. jalk.

Yrit. lukum. ulkoisen

P2.8.9 vikalauk. jalk. 0 10 0 725
Yrit.lukum.
P2.8.10 alikuormitusvika- 0 10 0 738

laukaisun jalkeen

Taulukko 2-10. Automaattisen jalleenkdynnistyksen parametrit, G2.8

2.4.10  Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3)

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
1=Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla
R3.2 Paneelin ohjearvo | P 2.1.1 P2.1.2 Hz
P33 Suunnanvaihto 0 1 0 123 0=Eteenpéin
) (paneelilta) 1=Taaksepdin
0=Stop-painikkeen
- toiminta rajoitettu
R3.4 Stop-painike 0 1 1 114 1=St0p_painikle s
kaytossa

Taulukko 2-11. Paneeliohjauksen parametrit, M3
2.4.11  Systeemivalikko [Ohjauspaneeli: Valikko Mé]

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut
parametriryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen
kayttoon. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

2.4.12  Laajennuskortit [Ohjauspaneeli: Valikko M7)

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisdkortit, sekd muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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3.  PAIKALLIS-/KAUKO-OHJAUSSOVELLUS
Ohjelmistokoodi: ASFIFF03

3.1 Yleista

Paikallis-/kauko-ohjaussovellus valitaan valikosta Mé, sivulta S6.2.

Paikallis-/kauko-ohjaussovelluksen avulla voidaan kayttaa kahta eri ohjauspaikkaa. Kummankin
ohjauspaikan ohjearvo voidaan valita joko ohjauspaneelilta, riviliittimilta tai kenttavaylalta. Aktiivinen
ohjauspaikka valitaan digitaalitulolla DING.

e Kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa.
Lisatoiminnot:

Ohjelmoitava Kay/Seis- ja suunnanvaihtologiikka

Ohjearvon skaalaus

Yhden taajuusrajan valvonta

Toiset rampit ja S-kayran muotoisen rampin ohjelmointi

Ohjelmoitavat Kay- ja Seis -toiminnot

DC-jarrutus pysaytyksessa

Kolme estotaajuusaluetta

Ohjelmoitava U/f-kéayré ja kytkentataajuus.

Automaattinen jalleenkaynnistys

Moottorin lampo- ja jumisuojaus: Ohjelmoitava toiminta; pois paalta, varoitus, vika

Vakiosovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset esitetaan
parametrien tunnistenumeroiden (ID) mukaisessa jarjestyksessa.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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3.2 Ohjausliitynta

Paikallisohjausohjeen

potentiometri, 1...10 kQ OPT-A1

Liitin Signaali Kuvaus
r—— ——— 1 +10V Ohjearvojannite Jannite ohjearvopotentiometrille, tms
Kauko- | 2 All+ Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 ohjearvo, ohjauspaikka B
I -
|

ohjaus Jannitealue 0-10V DC
K Ohjelmoitavissa (P2.1.12)
b 3 All- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
Kauko-ohjausohje— — — — — — 4 Al2+ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2 ohjearvo, ohjauspaikka A
5 Al2- Virta-alue 0-20 mA
0(4)-20mA -~ ————— Ohjelmoitavissa [P2.1.11)
6 +24V @| Ohjausjinniteldhts Apujannite esim. kytkimille, maks. 0,1 A
7 |® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
—.—/ ________ 8 DIN1 Paikka A: Kay eteen Kosketin kiinni = Kdy eteenpain
| Ohjelmoitava logiikka (P2.2.1)
I / ________ 9 DIN2 Paikka A: Kay taakse Kosketin kiinni = Kay taaksepain
I kRi min = 5 kohm
/ 10 DIN3 Ulkoinen vikasignaali Kosketin auki = ei vikaa
________ Ohjelmoitavissa (P2.2.2) Kosketin kiinni = vika
Kauko-ohjaus maa 11 CMA Yhteinen DIN1—DIN3 Kytke GND tai +24V
- —————= 12 +24V @] Ohjausjinniteldhto Apujénnite kytkimille (katso #6)
| |-———- 13 | ® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
:__/ L | 14 DIN4 Paikka B: KAY eteenpadin Kosketin kiinni = Kdy eteenpain
| | Ohjelmoitava logiikka (P2.2.15)
|__/ ___:_____ 15 DINS Paikka B: KAY taaksep&in
: | Ri min = 5 kohm Kosketin kiinni = Kay taakse
: / : 16 DINé Ohjauspaikan A/B valinta Kosketin auki = paikka A on aktiivinen
. T Ir T Kosketin kiinni = paikka B on aktiivinen
| I 17 CMB Yhteinen DIN4—DINé6 Kytke GND tai +24V
| : ‘—— 18 | | AOT+ | Analogialahts 1 Alue 0-20 mA/R,, enint. 500 Q
' | ——"19 [®A01- | Léhtstaajuus
: VALMIS | Ohjelmoitavissa (P2.3.2)
|——— _ b ————] 20 DO1 Digitaalilahto Open collector, | £50 mA, U <48 VDC
| [ VALMIS
| : Ohjelmoitavissa (P2.3.7)
: | OPT-A2
. | 21 RO1 Relelahto 1
: KAY e 22| RO1 _ KAY
|___®_ _________ 23 RO1 |— Ohjelmoitavissa (P2.3.8)
24 RO2 Relelahto 2
N Y 25 RO2 L VIKA
VAC-———/ F————— 26| RO2 |—— Ohjelmoitavissa (P2.3.9)
N Taulukko 3-1. Paikallis-/kauko-ohjaussovelluksen ohjausliitynts
tehdasasetuksin.
Huom: Katso viereinen kuva. Pistikeryhma X3:
Lisatietoa pistikkeiden valinnoista CMA- ja CMB-mazadoitus

tuotteen kayttdohjeessa. [0 9] CMB kytketty GND:iin
(o] CMA kytketty GND:iin

®[@® | CMBerotettu GND:sta
[ ] CMA erotettu GND:sta

@ ]
® CMB ja CMA
kytketty sisdisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

=Tehdasoletus

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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3.3 Ohjaussignaalien logiikka Paikallis-/kauko-ohjaussovelluksessa

0 !
|
DING@-f-——————— = mmm e e e | I
| — T ITRyOMMAEA)ohg|
.1.14 Kenttavaylaoh). ohjearvof - ----------- 7 : |
|
2.1.13 Paneeliohj. ohjearvo e B : !
|
2.1.12 Paikan B ohjearvovalintal- - __ ___ . i | : !
P.1.11 Paikan A ohjearvovalintal- - - -1 : ! : : !
I | |
[R3-Z Paneelin ohjearvg—— : ! : ! \ : |- §TO -
1 | [ ! : 1
AL ® ! Lo ! !
v |
A2 @ b oA ! |
| | ' |
® oofttor- . ! P . | !
| — |
® otentiometr NN i ! W '| !
* T ! |
g Lo | |
* L ! l
P ! |
Fm————— JI \ : : Siséinen
— \ : | taajuusohje
¢ | ! | ~
. | : o
. | ! [
| : |
| |
HE |
| | |
—e | | 1
—® r——-—---- - Kay/Seis-painikkeet
' : Reset-painike :
| |
Ohjearvo kenttavaylalta — : \ ,
Kay/Seis kenttavaylalta ' |
|
Suunta kenttavaylalta : :
| |
| |
| |
Kay eteen - - | |
DIN1® (ohjelmoitavissa) O_hjelmplta_va A : n ; ——:
I Kay/Seis- ja "_.\:\‘Kay/i :‘
Kiy taakse suunnanvaihto- | ! )
DIN2® (ohjelmoitavissa) logikka A B 1 :
| |
u 1 ! s . .
Kéay eteen _ _ , 1 Siséinen Kay/Seis
— Ohjelmoitava b N .
DIN4® (ohjelmoitavissa) Kéil/Seis-ja ] A : Suuntatieto — : .
Kay taakse suunnanvaihto- ~— *
DIN5& (ohjelmoitavissa) logiikka B —l_‘B : Sisai tatiet
_ ————*1__ Siséinen suuntatieto
[3.3 Paneelin suunta | . >
Vian kuittaustulo (ohjelmoitavissa) >1 Sisainen vian kuiltaus
DIN3 @ =
NX12k05.fh8

Kuva 3-1. Ohjaussignaalien logiikka Paikallis-/kauko-ohjaussovelluksessa

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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3.4 Paikallis-/kauko-ohjaussovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Kustakin taulukon
parametrista on linkki vastaavaan parametriselitykseen. Parametrit on selitetty sivuilla 121-213.
Palstojen selitykset:

Koodi = Sijaintia ilmaiseva symboli ohjauspaneelilla; ilmaisee kayttajalle senhetkisen
parametrin numeron

Parametri = Parametrin nimi

Min = Parametrin minimiarvo

Maks = Parametrin maksimiarvo

Yks. = Parametrin arvon yksikko; ilmoitettu, mikali saatavissa
Oletus = Tehtaalla asetettu arvo

Oma = Asiakkaan oma asetus

ID = Parametrin tunnistenumero.

Varjatty parametririvi: Parametri ohjelmoidaan TTF-ohjelmointitapaa kayttaen
Parametrin arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun taajuusmuuttaja on pysaytetty.

3.4.1 Valvonta-arvot (Ohjauspaneeli: Valikko MT)]

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Valvonta-arvoja ei voi muokata. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Yks. 1D Kuvaus

V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille

V1.2 | Taajuusohje Hz | 25 | T2aluusohje moottorin
ohjaukseen

V1.3 Moottorin nopeus rpm 2 M_oottorm pyorimisnopeus
Kierrosta/min

V1.4 Moottorin virta A 3

. . Moottorin akselin

V1.5 Moottorin momentti % 4 . .
laskennallinen momentti

V1.6 Moottorin teho % 5 Moott.orm laskennallinen
akseliteho

V1.7 Moottorin jannite V 6

V1.8 DC-valipiirin jannite V 7

V1.9 | Yksikén lampstila oc | g |?3dhdytyselementin
l@mpatila

V1.10 Moottorin lampdtila % 9 Moottorin lampdtila

V1.1 Analogiatulo’ V/mA 13 [ Al

V1.12 Analogiatulo? V/mA 14 | A2

V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 | Digitaalitulojen tilat

V1.14 DIN1, DIN2, DIN3 16 | Digitaalitulojen tilat

V1.15 DO1, RO, RO2 17 iI:Dilli(_j;taall—Ja releldhtojen

V1.16 Analoginen &htovirta |, mA 26 | AD1

M1.17 Monivalvonta-arvot Nayttaa kolme valittavissa
olevaa valvonta-arvoa

Taulukko 3-2. Valvonta-arvot

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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3.4.2 Perusparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.1.1 Minimitaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,., > mootto-
P2.1.2 Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320,00 | Hz 50,00 102 | rin synkroninen nopeus,
tarkista moottorin ja lait-
teen sopivuus
P2.1.3 Kiihtyvyysaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Hidastuvuusaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Virtaraja 0,1 xly 2xly A I 107
Moottori NX2: 230V
P2.1.6 e 180 690 V| NX5: 400V 10
J NX6: 690V
P2.1.7 _ Moottorin 800 | 32000 | Hz | 50,00 111 | Tarkista moottorin
nimellistaajuus arvokilvesta.
Moottorin Koskee 4-napaista moot-
P2.1.8 . . 24 20000 | rpm 1440 112 | toria ja nimelliskokoista
nimellisnopeus . :
taajuusmuuttajaa
Moottorin Tarkista moottorin arvo-
2t nimellisvirta 0.1y 2xly A ly 13 kilvesta.
P20 | Moottorincose | 0,30 | 1,00 0,85 120 | Tarkista moottorin
arvokilvesta
0=Al1
. . 1=AI2
pail | OMeervopaikan A 0 4 1 117 | 2-Paneeli
3=Kenttavayla
4=Moottoripotentiometri
0=Al1
. . 1=A12
P21z | OMearvopakan® 0 4 0 131 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla
4=Moottoripotentiometri
0=Al"
P2 113 Paneell.ohjauksen 0 3 9 121 1=Al2 .
ohjearvo 2=Paneeli
3=Kenttavayla
0=Al1
Kenttavayla- 1=A12
P2.1.14 ohjauksen ohjearvo 0 3 3 122 2=Paneeli
3=Kenttavayla
pp.145 | RyOmintataajuus- g0 | poqo |, 0,00 124

ohje

Taulukko 3-3. Perusparametrit G2.7

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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3.4.3 Tulosignaalit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.2)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
DIN1 DIN2
0 | Kayeteenp. | Kay taakse
1| Kéy/Seis Taaksep.
) - ) 2 | Kay/Seis Kay valmis
P2.2.1 Pa'kkf‘ A: KaY_/SE|5' 0 8 0 300 |3 | Kéy pulssi Seis pulssi
logiikan valinta 4 | Kay eteenp. | Mpot.YLOS
5 | Kay eteen* Kay taakse *
6 | Kay*/Seis Taakse
7 | Kay*/Seis Kéay valmis
8 | Kay eteen* | Mpot.YLOS
0=Ei kaytossa
1=Ulk. vika, sulkeut. kont.
2=UlLk. vika, avaut. kont.
3=Kay valmis
4=Kiihtyv./Hid. ajan val.
5=Pakota op. I/0:lle
6=Pakota op. Paneelille
P2.2.2 DIN3 toiminta 0 13 1 301 | /=Pak-op. kenttavaylddn
8=Taakse
9=Rydmintanopeus
10=Vian kuittaus
11=Kiihd./hid. toiminnan
esto
12=DC-jarrutuskasky
13=Moottoripotentiometri
ALAS
Al1 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
P2.2.3 valinta 0.1 E.10 A1 377 tabaallkies Kpllwa)
0=0-10V (0-20 mA**)
. . 1=2-10V (4-20 mA**)
P2.2.4 Al1 signaalialue 0 2 0 320 2=Asiakaskohtainen
asetusalue**
pp25 | Allasiakaskoht \ yiq00 1 16000 | % 0,00 31 | Analogiatulond
minimi skaalauksen minimi
pp.2.4 |AlTasiakaskohtain i 4 000 | 14000 | % | 100,00 3pp | Analogiatulonl
maksimi skaalauksen maksimi
P2.2.7 |Al1signaalin kaants| 0 1 0 323 | Analogiatulon 1 ohjearvon
kaanto, paalla/pois
P2 28 Al 5|gnaa‘l|n 0,00 10,00 . 0.10 324 Analoglatu.lon 1 ohjearvon
suodatusaika suodatusaika, vakio
Al2 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
P2.2.9 valinta e =l A2 388 tapaa (kts. kpl 6.4)
0=0-20 mA (0-10 V**)
. . 1=4-20 mA (2-10 V*¥)
P2.2.10 Al2 signaalialue 0 2 1 325 2-Asiakaskohtainen
asetusalue
po2.11 | Al2asiakaskoht | 10500 1 16000 | % 0,00 304 | Analogiatulon2
minimi skaalauksen minimi
p2.2.12 | Al2asiakaskoht 1 0500 1 14000 | % | 100,00 3p7 | Analogiatulon2
maksimi skaalauksen maksimi
P2.2.13 |AI2 signaalin kdants| 0 1 0 38 | Analogiatulon 2 ohjearvon
kaanto, paalld/pois
P22 14 Al2 signaalin 0.00 10,00 s 0.10 399 Analogiatulon 2 ohjearvon

suodatusaika

suodatusaika, vakio
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muistiin

DIN4 DIN5
0 | Kayeteen | Kaytaakse
1| Kay/Seis Taakse
Paikka B: 2 | Kay/Seis Kay valmis
P2.2.15 Kay/Seis-logiikan 0 6 0 363 |3 | Kaypulssi | Seis pulssi
valinta 4 | Kdyeteen* | Kay taakse*
5 | Kay*/Seis | Taakse
6 | Kéy*/Seis | Kéy valmis
Paikka A: ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
P2.2.16 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | vastaa taajuusohje-
minimiarvo signaalin minimia
Valitsee taajuuden, joka
Paikka A: ohjearvon vastaa taajuusohje-
P2.2.17 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | signaalin maksimia
maksimiarvo 0,00 = Ei skaalausta
>0 = skaalattu maks. arvo
Paikka B: ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
p2.2.18 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 364 | vastaa taajuusohje-
minimiarvo signaalin minimia
Valitsee taajuuden, joka
Paikka B: ohjearvon vastaa taajuusohje-
p2.2.19 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 365 | signaalin maksimia
maksimiarvo 0,00 = Ei skaalausta
>0 = skaalattu maks. arvo
Vapaa analogiatulo 0=Ei kaytossa
P2.2.20 signaalin valinta ' 0 2 0 361 | 1=Analogiatulo 1
2=Analogiatulo 2
0=Ei toimintaa
1=Virtarajan (P2.1.5)
skaalaus
Vapaan 2=DC-jarrutusvirran
P2.2.21 analogiatulon 0 4 0 362 skaalaus
toiminta 3=Kiihd. ja hid. ajan
lyhentaminen
4=Momentin valvontarajan
skaalaus
p2.2.22 | Mootteripotentio= | g 20000 | Hz/s | 100 331
metrin laskunopeus
Moottoripot.metrin ?:E' Tlollautr,ta lait tai
P2.2.23 taajuusohjeen 0 2 1 367 | T 0raus. Jos fare pys. fal
muistin nollaus virta katkalstgan
2=Nollaus, jos virta katk.
Kay-tilan tallennus 0-Ei tallennusta
P2.2.24 0 1 0 498 | 1=Kay-tila tallentuu

muistiin

Taulukko 3-4. Tulosignaalit, G2.2

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

* = Vaaditaan nouseva reuna

** = Muista kytked ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.
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3.4.4 Lahtosignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.3)

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Note
Analogialahdon 1 Kayta TTF-ohjelmointi-
e signaalivalinta e =l Al e tapaa (kts. kpl 6.4)
0=Ei kdytdssa (20 mA/10 V)
1=Laht6taajuus (0—f,,,)
2=Taajuusohje (0—f,,,)
3=Moottorin nopeus (0—
Analogialdhdon Moott. nimellisnopeus])
P2.32 sisalto 0 8 ! 307 4=Moottorivirta (0—I o)
5=Moott. mom (0—T, ot0r)
6=Moott. teho (0—P o)
7=Moott. jannite (0-U, o0
8= Valip.jannite(0—U )
pp33 | Analgialahdon 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P2 34 Analoglilalé.hdbn 0 1 0 309 0=Eiull<.éénnetty
kaanto 1=Kaannetty
P23 5 Analogia_léhdbn 0 1 0 310 0=0 Ma
minimi 1=4 mA
pp.36 | Analogialahden 10 1000 % 100 311
skaalaus
0=Ei kaytossa
1=Valmis
2=Kay
3=Vika
4=Vika kaannetty
5=TM ylilampdvaroitus
6=Ulkoin. vika tai varoitus
7=0hjearvovika tai varoit.
8=Varoitus
9=Suunta taaksepain
10=Ryomintanop. valittu
T 11=Asetet. nopeudessa
P2.3.7 D'g'ta?“.l.fth.d"” 1 0 22 1 312 | 12=Moot.saitaja kaytossa
sisatto 13=L3ahtotaaj. valv.raja 1
14=Lahtotaaj. valv.raja 2
15=Mom. valvontaraja
16=0hjearvon valv.raja
17=Ulkoisen jarrun ohjaus
18=0hjausp: I/0-riviliitt.
19=TM lampédtilarajan
valvonta
20=Suunta eri kuin pyynto
21=Kaant. ulkoisen jarrun
ohjaus
22=Termist.vika/varoitus
P2.3.8 Releldhdon 1 0 22 2 313 | Sama kuin par. 2.3.7
sisalto
P2.3.9 Releldhdon 2 0 22 3 314 | Sama kuin par. 2.3.7
sisalto
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.10 valvontarajan 1 0 2 0 315 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
p23.11 | Lahtotaajuuden 000 | 32000 | Hz 0,00 316
valvontarajan 1 arvo
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.12 valvontarajan 2 0 2 0 346 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
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Lahtotaajuuden
P2.3.13 valvontarajan 2 0,00 320,00 Hz 0,00 347
arvo
Momentin 0=Ei kaytossa
P2.3.14 valvontarajan 0 2 0 348 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
P2.3.15 Momentin -300,0 | 3000 % 0,0 349
valvontarajan arvo
Ohjearvon 0=Ei kaytossa
P2.3.16 valvontarajan 0 2 0 350 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
P2.3.17 Ohjearvon 0,0 100,0 % 0,0 351
valvontarajan arvo
pp.3.1g | Utkoisenjarrun 0,0 100,0 s 05 352
irtikytkentaviive
pp.3.19 | Utkoisenjarrun 0,0 100,0 s 15 353
paallekytkentaviive
Taaj. muuttajan 0=Ei kaytossa
P2.3.20 lampédtilarajan 0 2 0 354 | 1=Alarajan valvonta
valvonta 2=Ylarajan valvonta
TaMun
P2.3.21 lampéatilarajan -10 100 °C 40 355
valvonta-arvo
Analogialahdon 2 Kayta TTF-ohjelmointi-
Y signaalivalinta 0 =il o 471 tapaa (kts. kpl 6.4)
p23.23 | Analegialahden2 0 8 4 472 | Kuten parametri 2.3.2
sisalto
p2.3.24 | Analogialahdonz g gq 10,00 s 1,00 473 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
p2.3.25 | /Analegialdhdon 2 0 1 0 474 | O=Ei kaannetty
kaanto 1=Kaannetty
P23.26 Analogl.al.ah.don 2 0 1 0 475 0=0 mA
minimi 1=4 mA
p23.27 | Analogialdhdon 2 10 1000 % 100 476
skaalaus

Taulukko 3-5. Lahtosignaalit, G2.3
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3.4.5 Kayton ohfausparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.4]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia

. O=Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kayran kiih/hid.aika

O=Lineaarinen

P2.4.2 Rampin 2 muoto 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kayrn kiih/hid.aika
P2.4.3 Kiihdytysaika 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Hidastusaika 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
0=Ei ole sallittu
1=Kaytossa ajon aikana
P2.45 Jarrukatkoja 0 4 0 504 | 27Ulkoinen jarrukatkoja
3=Kaytossa
pysaytyksessé/ajossa
4=Kaytossa; Ei testausta
0=Kiihdyttaen
A . 1=Vauhtikaynnistys
P2.4.6 Kaynnistystoiminto 0 2 0 505 2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
P2.4.7 | Pysaytystoiminto 0 3 0 54 | 2-Midast.+ kdy valmis: vap.
pyorien
3=Vap. pyorien+kay
valmis: hidastaen
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0,00 I A 0,7 x Iy 507
P2 4.9 DC-Jérrutusaﬂfa 0,00 600,00 . 0,00 508 0=DC-J.f'arru on p9|s paalta
pysaytyksessa pysaytyksessa
DC-jarrutuksen
P2.4.10 alkamistaajuus 0,10 10,00 Hz 1,50 515
hidastuksessa
p2.4.11 | DCJarrutusaika g g5 1 400 g s 0,00 516 | 0=DC-jarru on pois paslta
kdynnistyksessa kdynnistyksessa
P2.4.12 Vuojarrutus 0 1 0 5o | 9=Pois padlta
1=Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0,00 N A I 519
Taulukko 3-6. Kaytén ohjausparametrit, G2.4
3.4.6 Estotaajuuksien parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.5)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
pp5. | Estotaajuusalued |50 | 30000 | Hz | 000 509
alaraja
P52 Estotaa.J.uu.saLue 1 0.00 320,00 Hy 0.0 510 OTE:"?.totg.aJ.aLue 1ei
ylaraja kaytossa
pp53 | EStotaaluusalue2 55 | 30000 | Hz | 000 511
alaraja
pp5y | EStowauusalue2 | qqq | ao000 | H 0,0 517 | O=Estotaajalue Zei
ylaraja kaytossa
p255 | Estotaajuusalued | g 55 | 39000 | g 0,00 513
alaraja
P25 | EStowauusalued | qqq | ao000 | H 0,0 514 | 0zEstotaajalue 3ei
ylaraja kaytossa
p25y | Estotaajuuden 0,1 10,0 x 1.0 518
ohitusaika

Taulukko 3-7. Estotaajuuksien parametrit, G2.5
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3.4.7 Moottorin ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.6]
Koodi Parametri Min Maks Yks. | Oletus Oma | ID Huomautuksia
0=Taajuusohjaus
. 1=Nopeusohjaus
P2.6.1 Moottorin 0 1/3 0 600 | Lisaksi kiiytdssa NXP:ssi:
ohjausmuoto 2=Ei kaytossa
3=Closed loop —nop.sdato
U/f-kayran 0=Ei kaytossa
P2.6.2 optimointi 0 1 0 109 1=Aut. mom. maksimointi
O=Lineaarinen
P2.6.3 U/f suhteen valinta 0 3 0 108 ;zgﬁj“eci}ﬂgietgva
3=Lin.+ vuon optimointi
Kentan-
P2.6.4 heikennyspiste 8,00 320,00 Hz 50,00 602
Jannite kentan-
P2.6.5 heikennyspisteesss 10,00 200,00 % 100,00 603 | n% x U ot
U/f -kayran
P2.6.6 keskipisteen taajuus 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
U/f -kéyran n% x U,
P2.6.7 keskipisteen jannite 0.00 100,00 % 100,00 605 Maksimia‘rvo =P2.6.5
Lahtojannite .
P2.6.8 nollataajuudella 0,00 40,00 % Vaihtelee 606 | n% x U, ot
P2.6.9 Kytkentitaajuus 10 | Vaihtelee | kHz | Vaihtelee 601 | Kis, tarkat arvot,
0=Ei kaytossa
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 | 1=Kaytossa, ei ramppaa
2=K_éyt'dssé; ramppaa
P2.6.11 Alijannitesaatsj 0 1 1 608 ?:Eg‘;?ggggsa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ei toiminnassa
P2 6.13 Identifiointi 0 1/2 0 631 1=Identifiointi ilman moott.

2=Identifiointi moottorin

kaydessa
| Closed Loop-parametriryhmé 2.6.14
P2.

vahvistus

6.14.1 Magnetointivirta 0,00 2 x Iy A 0,00 612
Nopeussaatajan
P2.6.14.2 vahvistus 1 1000 30 613
P2.6.14.3 NOpEﬁgfﬁgtaJa” 0,0 32000 | ms 30,0 614
Kiithdytyksen
P2.6.14.5 kompensointi 0,00 300,00 s 0,00 626
Moottorin
P2.6.14.6 nim.jattiman viritys 0 500 % 100 619
Magnetointivirta
P2.6.14.7 kiynnistyksess3 0,00 I A 0,00 627
Magnetointiaika
P2.6.14.8 kaynnistyksess3 0 60000 ms 0 628
0-nopeusaika
P2.6.14.9 kaynnistyksess3 0 32000 ms 100 615
0-nopeusaika
P2.6.14.10 pysaytyksesss 0 32000 ms 100 616
0=Ei kaytossa
1=Momenttimuisti
P2.6.14.11 |Kaynnistysmomentti 0 3 0 621 | 2=Momenttiohje
3=Kaynnistysmomentti
eteen/taakse
Kaynnistysmomentti
P2.6.14.12 ETEEN -300,0 300,0 % 0,0 633
Kaynnistysmomenttl
P2.6.14.13 TAAKSE -300,0 300,0 % 0,0 634
Enkooderin
P2.6.14.15 suodatusaika 0,0 1000 ms 0,0 618
P2.6.14.17 Virtasadtajan 0,00 | 10000 | % 40,00 617

Taulukko 3-8. Moottorin ohjausparametrit, G2.6
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3.4.8 Suojaukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.7]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
0=Ei vastetta
1=Varoitus

4mA-ohjearvovian 2=Varoitus+edell. taajuus

P2.7.1 vaste 0 5 0 700 3=Var.+ aset. taaj. 2.7.2
4=Vika,pys. P2.4.7 muk.
5=Vika,pys. vap. pyorien

pp.7 | T3aluusohje 4mA- | 44, P2.1.2 Hz 0,00 728

vian jalkeeen

P2.73 Vaste_ulkmseen 0 3 ? 701 0=Ei va_stetta

vikaan 1=Varoitus

P2.7.4 | Tulovaihevalvonta 0 3 0 730 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

Vaste 0=Vika tallentuu historiaan

P2.7.5 alijannitevikaan 0 ! 0 727 1=Vikaa ei tallenneta

P2.7.6 Lahtovaihevalvonta 0 3 2 702 | O=Ei vastetta

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 | 1=Varoitus

P2.7.8 | Moottorin lamps 0 3 2 704 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pyorien

Moottorin
P2.7.9 ympariston -100,0 100,0 % 0,0 705
lampéotilatekija
Moottorin
P2.7.10 jaahdytyskerroin 0,0 150,0 % 40,0 706
nollataajuudessa
p27.11 | , Moottorin 1 200 | min | Vaihtelee 707
lampdaikavakio
P2.7.12 |Moottorin toim.jakso 0 150 % 100 708
0=Ei vastetta
L 1=Varoitus
pP2.7.13 Jumisuoja 0 3 0 709 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.14 Jumivirtaraja 0,00 2 x Iy A Iy 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1,0 P2.1.2 Hz 25,0 712
0=Ei vastetta
. . . 1=Varoitus
P2.7.17 | Alikuormitussuoja 0 3 0 713 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
pp.7.1g | Alikuormituskayra 10 150 % 50 714
nimellistaajuudessa
pp.7.19 | Alikuormituskayra | 150,0 % 10,0 715
nollataajuudessa
p2.7.20 | Alikuormasuojan 2 600 s 20 716
aikaraja
0=Ei vastetta
Vaste 1=Varoitus
P2.7.21 termistorivikaan 0 3 2 732 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.22 Vaste 0 3 2 733 | Kuten parametri 2.7.21
kenttavaylavikaan
P2.7.23 Vaste 0 3 2 734 | Kuten parametri 2.7.21

korttipaikkavikaan

Taulukko 3-9. Suojaukset, G2.7
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3.4.9 Autom. jilleenkdynnistyksen parametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.8]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia
P2.8.1 Uudelleen- 0,10 10,00 s 0,50 717

kdynnistysviive
P2.8.2 Yritysaika 0,00 60,00 S 30,00 718

0=Kiihdyttaen
P2.8.3 Kaynnistystoiminto 0 2 0 719 | 1=Vauhtikaynnistys
2=P2.4.6 mukaisesti

Yritysten lukumaara
P2.8.4 alijannitelaukaisun 0 10 0 720
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.5 ylijannitelaukaisun 0 10 0 721
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.7 4mA-ohjearvo- 0 10 0 723
vikalauk. jalkeen

Yrit. lukum.
P2.8.8 moottorin 0 10 0 726
lampovikalauk. jalk.

Yrit. lukum. ulkoisen

P2.8.9 vikalauk. jalk. 0 10 0 725
Yrit.lukum.
P2.8.10 alikuormitusvika- 0 10 0 738

laukaisun jalkeen

Taulukko 3-10. Autorestart parameters, G2.8

3.4.10  Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3]

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
1=Riviliitin

P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla

R3.2 Paneelin ohjearvo P2.1.1 P2.1.2 Hz

P33 Suunnan\_/alhto 0 1 0 123

(paneelilta)

0=Stop-painikkeen

R3.4 Stop-painike 0 1 1 14 |, loimintarajoitetty

1=Stop-painike aina
kaytossa

Taulukko 3-11. Paneeliohjauksen parametrit, M3

3.4.11  Systeemivalikko [Ohjauspaneeli: Valikko Mé)

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut
parametriryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen
kayttoon. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

3.4.12  Laajennuskortit (Ohjauspaneeli: Valikko M7)

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisdkortit, sekd muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.
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4.  VAKIONOPEUSSOVELLUS
Ohjelmistokoodi: ASFIFFO04

4.1 Yleista

Vakionopeussovellus valitaan valikosta Mé sivulla S6.2.

Vakionopeussovellus on hyodyllinen kaytoissa, joissa tarvitaan useita, valinnaisia ja kiinteita
pyorimisnopeuksia. Tassa sovelluksessa voidaan ohjelmoida yhteensa 15 + 2 eri pyorimisnopeutta:
yksi perusnopeus, 15 “multi-step”-nopeutta ja yksi ryomintanopeus. Nopeusportaat valitaan kayt-
toon digitaalituloilla DIN3, DIN4, DINS ja DIN6. Mikali ryomintanopeus on kaytossa, DIN3 voidaan
ohjelmoida vian kuittauksesta ryomintanopeuden valintaan.

Perustaajuusohje voi olla analoginen jannite- tai virtasignaali riviliittimilta (2/3 tai 4/5). Toinen
analogiatuloista voidaan tarvittaessa ohjelmoida muuta tarkoitusta varten.

e Kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa
Lisatoiminnot

Ohjelmoitava Kay/Seis- ja suunnanvaihtologiikka

Ohjearvon skaalaus

Yhden taajuusrajan valvonta

Toiset rampit ja S-kayran muotoisen rampin ohjelmointi

Ohjelmoitavat Kay- ja Seis -toiminnot

DC-jarrutus kaynnistyksessa ja pysaytyksessa

Kolme estotaajuusaluetta

Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus.

Automaattinen jalleenkaynnistys

Moottorin lampo- ja jumisuojaus: Ohjelmoitava toiminta; pois paalta, varoitus, vika

Vakionopeussovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset
esitetddn parametrien tunnistenumeroiden (ID) mukaisessa jarjestyksessa.
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4.2 Ohjausliitynta

Ohjearvopotentiometri, OPT-A1
1...10 kQ Liitin Signaali Kuvaus
r——@——— 1 +10V Ohjearvojannite Jannite ohjearvopotentiometrille, tms
| 2 All+ Analogiatulo 1. Analogiatulon 1 taajuusohje
I T Jannitealue 0-10V DC
|
b 3 All- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
Perustaajuusohje ——— 4 Al2+ Analogiatulo 2. Analogiatulon 2 taajuusohje
(valinnainen) 5 Al2- Virta-alue 0-20 mA Oletusohjearvo
T Ohjelmoitavissa (P2.1.11)
- - 6 +24V_@| Ohjausjannitelahto Apujannite esim. kytkimille, maks. 0,1 A
| 7 |® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
L _ / ———————— 8 DIN1 Kay eteen Kosketin kiinni = kay eteenpdin
:_ Ohjelmoitava logiikka (P2.2.1)
| / 9 DIN2 Kay taakse Kosketin kiinni = kay taaksepain
| R; min. =5 kQ
| / 10 DIN3 Ulkoinen vika -tulo Kosketin auki = ei vikaa
:__ ________ Ohjelmoitavissa (P2.2.2) Kosketin kiinni = vika
| " CMA Yhteinen DIN1T—DIN3 Kytke GND tai +24V
|
I 12 +24V @| Ohjausjannitelahtd Apujénnite kytkimille (katso #6)
| / ————— 13 | ® GND 1/0 maa Jénniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
:—— ———:————— 14 DIN4 Vakionopeusvalinta 1 val1 val2 wval3 val4(DIN3:la)
0 0 0 0 Ohjearvopaikan
:__/ ___:_____ valinta
| | 15 DINS Vakionopeusvalinta 2 1 0 0 0 nopeus 1
| I 0 1 0 0 nopeus 2
L_/ ___:_____ 16 DINé Vakionopeusvalinta 3 --- ---
I | 1 1 1 1 nopeus 15
| I 17 CMB Yhteinen DIN4—DINé Kytke GND tai +24V
: : ‘—— 18 | | AOT+ | Analogialahts 1: Alue 0-20 mA/R,, enint. 500 Q
—— 19 AO1- Lahtotaajuus
: VALMIS : ¢ Ohjelmoitavissa (P2.3.2)
-—— ————r————| 2 DO1 Digitaalilahto Open collector, | <50 mA, U <48 VDC
| I VALMIS
| | Ohjelmoitavissa (P2.3.7)
: I OPT-A2
: KAY : _____ ;; gg} j/ Releldhto 1 | Ohjelmoitavissa
|___®_ _________ 23 RO1 |— Ohjelmoitavissa (P2.3.8)
24 RO2 j/ Relelahtd 2 | Ohjelmoitavissa
220 “‘:lZ': _____ 25 RO2 VIKA
VAC-———/ F————— 26 RO2 |— Ohjelmoitavissa (P2.3.9)

Taulukko 4-1 Vakionopeussovelluksen ohjausliitynta tehdasasetuksin.

Huom: Katso viereinen kuva.

Lisatietoa pistikkeiden valinnoista

tuotteen kayttoohjeessa.

Pistikeryhma X3:
CMA- ja CMB-maadoitus

(o] CMB kytketty GND:iin
(o @] CMA kytketty GND:iin
®[® | CMBerotettuGND:sta

CMA erotettu GND:sta

CMB ja CMA
kytketty sisaisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

o]
§E

=Tehdasoletus
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4.3 Ohjaussignaalien logiikka Vakionopeussovelluksessa

3.2 Paneelinohjearvo | .~ ©TTTTTTTT 2.1.11 Ohjearvo riviliittimilta
r------ 2.1.12 Paneeliohj. ohjearvo

i 7---- 2.1.13 Kenttavaylaohj. ohjearvg
! 2.1.15 Vakionopeus 1
! ...2.1.29 Vakionopeus 15
|

|

R e 1 2.1,14 Ryominta-
DINAG. Vakionopeus 1 S I i --1 |taajuusohje
________________________________________ ]
Vakionopeus 2 i Lo H !
DINS@-p --———— -2l ______ S P JE ) - — ! !
Vakionopeus 3 I 1o o |
DIN6Q@-F-<-"-~ - -7 "7 "~ """°" R B T [ 3.1 Ohjauspaikka
@' ________________________ _:_ - rr-————- rr : : :
AL @ L IR !
A2 @ N HaR :
. ] !
L :
- b !
o i Sisdinen
— ! | taajuusohje
— R ”
* |
:
Lo r—-——-—- -
L.
—‘/I/
- AT Reset-painike —
L__| Ohjearvo kenttavaylalta Kay/Seis-painikkeet |
Kay/Seis kenttavaylalta |
Suunta kenttavaylalta :
I
; x . |
DINL® Kay eteen Ohjelmoitava Kay/Seis 1 Sisdinen Kay/Seis
(ohjelmoitavissa) Kay/Seis- ja —e | W >
DIN2® : — suunnanvaihto- -
Kay taakse (ohjelmoitavissa) | logiikka |
Suuntatietoj ! L )
[3.3 Paneelin suunta] o, _>iséinen suuntatieto
DIN3g Vian kuittaustulo | >1 Siséinen vian kuiEtaus
(ohjelmoitavissa)
NX12k03.fh8

Kuva 4-1. Ohjaussignaalien logitkka Vakionopeussovelluksessa
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4.4 Vakionopeussovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Kustakin taulukon
parametrista on linkki vastaavaan parametriselitykseen. Parametrit on selitetty sivuilla 121-213.

Palstojen selitykset:

Koodi = Sijaintia ilmaiseva symboli ohjauspaneelilla; ilmaisee kayttajalle senhetkisen
parametrin numeron

Parametri = Parametrin nimi

Min = Parametrin minimiarvo

Maks = Parametrin maksimiarvo

Yks. = Parametrin arvon yksikko; ilmoitettu, mikali saatavissa

Oletus = Tehtaalla asetettu arvo

Oma = Asiakkaan oma asetus

ID = Parametrin tunnistenumero

= Varjatty parametririvi: Parametri ohjelmoidaan TTF-ohjelmointitapaa kayttaen
= Parametrin arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun taajuusmuuttaja on pysaytetty.

4.4.1 Valvonta-arvot [Ohjauspaneeli: valikko M1)

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Valvonta-arvoja ei voi muokata.
Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Yks. ID Kuvaus

V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille

V1.2 | Taajuusohje Hz | 25 | T3ajuusohje moottorin
ohjaukseen

V1.3 Moottorin nopeus rpm 2 M_oottorln Pyorimisnopeus
Kierrosta/min

V1.4 Moottorin virta A 3

. . Moottorin akselin

V1.5 Moottorin momentti % 4 . .
laskennallinen momentti

V1.6 Moottorin teho % 5 Moott'orln laskennallinen
akseliteho

V1.7 Moottorin jannite \ 6

V1.8 DC-valipiirin jannite \ 7

V1.9 | Yksikén lampétila oc | g [73dhdytyselementin
lampédtila

V1.10 Moottorin lampatila % 9 Moottorin lampatila

V1.11 | Analogiatulo 1 V/mA 13 | Al

V1.12 | Analogiatulo 2 V/mA 14 | A2

V1.13 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Digitaalitulojen tila

V1.14 | DIN1, DIN2, DIN3 16 | Digitaalitulojen tila

V1.15 | D01, R0O1, RO2 17 | Digitaali- ja releldhtdjen tila

V1.16 | Analoginen lahtovirta | mA 26 | AO1

M117 | Monivalvonta-arvot Nayttaa kolme valittavissa
olevaa valvonta-arvoa

Taulukko 4-2. Valvonta-arvot
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4.4.2 Perusparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID | Huomautuksia
P2.1.1 Minimitaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,,, > moot-
P2.1.2 Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | torin synkr. nopeus,
tarkista moottorin ja
laitteen sopivuus
P2.1.3 Kiihtyvyysaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Hidastuvuusaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Virtaraja 0,1 xly 2 x|y A I 107
Moottorin NX2: 230V
P2.1.6 nimellisinnite 180 690 % NX5: 400V 110
J NX6: 690V
p2.1y |  Moottorin 800 | 32000 | Hz | 50,00 111 | Tarkista moottorin
nimellistaajuus arvokilvesta
Moottorin Koskee 4-napaista moot-
P2.1.8 . . 24 20 000 rpm 1440 112 | toria ja nimelliskokoista
nimellisnopeus . :
taajuusmuuttajaa
Moottorin Tarkista moottorin arvo-
2 nimellisvirta 0.1y 2xly A ly 113 kilvests.
P2.1.10 Moottorin cosg 0,30 1,00 0,85 120 | Tarkista moott. arvokilvestal
0=Al1
pary | Ohiearvopaikan 0 3 1 17 | 1=AI2
valinta 2=Paneeli
3=Kenttavayla
0=Al1
P2.112 Paneel{ohjauksen 0 3 2 121 1=AI2 .
ohjearvo 2=Paneeli
3=Kenttavayla
0=Al1
Kenttavayla- 1=Al2
P2.1.18 ohjauksen ohjearvo 0 3 3 122 2=Paneeli
3=Kenttavayla
P2.1.14 | Ryomintataaj. ohje 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 124
P2.1.15 Vakionopeus 1 0,00 P2.1.2 Hz 5,00 105 [ "Multi-step”-nopeus 1
P2.1.16 Vakionopeus 2 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 106 | “Multi-step”-nopeus 2
P2.1.17 | Vakionopeus 3 0,00 P2.1.2 Hz 12,50 126 | "Multi-step”-nopeus 3
P2.1.18 | Vakionopeus 4 0,00 P2.1.2 Hz 15,00 127 | "Multi-step”-nopeus 4
P2.1.19 | Vakionopeus 5 0,00 P2.1.2 Hz 17,50 128 | "Multi-step”-nopeus 5
P2.1.20 Vakionopeus 6 0,00 P2.1.2 Hz 20,00 129 | “Multi-step”-nopeus 6
P2.1.21 Vakionopeus 7 0,00 P2.1.2 Hz 22,50 130 | “Multi-step”-nopeus 7
P2.1.22 | Vakionopeus 8 0,00 P2.1.2 Hz 25,00 133 | "Multi-step”-nopeus 8
P2.1.23 | Vakionopeus 9 0,00 P2.1.2 Hz 27,50 134 | "Multi-step”-nopeus 9
P2.1.24 | Vakionopeus 10 0,00 P2.1.2 Hz 30,00 135 | “Multi-step”-nopeus 10
P2.1.25 | Vakionopeus 11 0,00 P2.1.2 Hz 32,50 136 | "Multi-step”-nopeus 11
P2.1.26 | Vakionopeus 12 0,00 P2.1.2 Hz 35,00 137 | "Multi-step”-nopeus 12
P2.1.27 | Vakionopeus 13 0,00 P2.1.2 Hz 40,00 138 | “Multi-step”-nopeus 13
P2.1.28 | Vakionopeus 14 0,00 P2.1.2 Hz 45,00 139 | "Multi-step”-nopeus 14
P2.1.29 | Vakionopeus 15 0,00 P2.1.2 Hz 50,00 140 | “Multi-step”-nopeus 15

Taulukko 4-3. Perusparametrit G2.71
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4.4.3 Tulosignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.2)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
DIN1 DIN2
0 | Kéay eteen Kay taakse
1| Kéy/Seis Taak/Eteen
P221 | Kay/Seis-logiikka 0 6 0 300 |2 | Kéy/Seis | Kéyvalmis
3 | Kéy pulssi Seis pulssi
4 | Kayeteen* | Kay taakse*
5 | Kay*/Seis Taakse
6 | Kay*/Seis Kay valmis
0=Ei kaytossa
1=UlLk. vika, sulkeut. kont.
2=Ulk. vika, avaut. kont.
3=Kay valmis
4=Kiihtyv./Hid. ajan val.
5=Pakota op. I/0:lle
6=Pakota op. paneelille
. 7=Pak. op. kenttavaylaan
P2.2.2 DIN3 toiminta 0 13 1 301 8=Taakse (jos P2.2.1 2,3
tai 6)
9=Ryémintanopeus
10=Vian kuittaus
11=Kiihd./hid. toiminnan
esto
12=DC-jarrutuskasky
13=Vakionopeus
Al1 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
P2.2.3 valinta 0.1 E.10 Al 377 tabaallktes Kpllew)
0=0-10V (0-20 mA**)
. . 1=2-10V (4-20 mA**)
P2.2.4 Al1 signaalialue 0 2 0 320 2=Asiakaskohtainen
asetusalue**
p2.25 | Allasiakaskoht 4 q4000 | 16000 | % 0,00 3p1 | Analegiatulond
minimi skaalauksen minimi
pp.2.4 |AlTasiakaskohtaini 4 000 | 14000 | o 100,0 3pp | Analogiatulonl
maksimi skaalauksen maksimi
P2.2.7 |Al1signaalin kaants| 0 1 0 323 | Analogiatulon 1 ohjearvon
kaanto, paalla/pois
P2 98 Al 5|gnaa‘l|n 0,00 10,00 . 0,10 324 Analoglatu.lon 1 ohjearvon
suodatusaika suodatusaika, vakio
Al2 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
P2.2.9 valinta e =l A2 388 tapaa (kts. kpl 6.4)
0=0-20 mA (0-10 V*¥]
. . 1=4-20 mA (2-10 V*¥)
P2.2.10 Al2 signaalialue 0 2 1 325 2-Asiakaskohtainen
asetusalue
p.2.11 | Al2asiakaskoht- 1 44000 | 16000 | % 0,00 326 | Analogiatulon2
minimi skaalauksen minimi
p2.2.12 | AlZasiakaskoht 4000 1 14000 | % | 100,00 3p7 | Analogiatulon2
maksimi skaalauksen maksimi
P2.2.13 |AI2 signaalin kaants| 0 1 0 38 | Analogiatulon 2 ohjearvon
kaanto, paallad/pois
P22 14 Al2 5|gnaa.l|n 0.00 10,00 s 0.10 329 Analoglatu'lon 2 ohjearvon
suodatusaika suodatusaika, vakio
Ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
P2.2.15 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | vastaa taajuusohje-
minimiarvo signaalin minimia
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Valitsee taajuuden, joka
Ohjearvon vastaa taajuusohje-
P2.2.16 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | signaalin maksimia
maksimiarvo 0,00 = Ei skaalausta
>0 = skaalattu maks. arvo
. 0=Ei kaytossa
p2.2.17 |Vapaa a’:?log'ﬁt?lo' 0 2 0 361 | 1=Al1
signaalin valinta 2=AI2
0=Ei toimintaa
1=Virtarajan (P2.1.5)
skaalaus
Vapaan 2=DC-jarrutusvirran
p2.2.18 analogiatulon 0 4 0 362 skaalaus, P2.4.8
toiminta 3=Kiihd. ja hid. ajan
lyhentaminen
4=Momentin valvontarajan
skaalaus (P2.3.15)

Taulukko 4-4. Tulosignaalit, G2.2

* = Vaaditaan nouseva reuna
** = Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.
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4.4.4 Lahtosignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.3)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID | Huomautuksia
Analogialahdon 1 Kayta TTF-ohjelmointi-
e signaalivalinta e =l Al e tapaa (kts. kpl 6.4)
0=Ei kdytossa (20 mA/10 V)
1=Lahté6taajuus (0—f,,,)
2=Taajuusohje (0—f,,,)
3=Moottorin nopeus (0—
Analogialdhddn Moott. nimellisnopeus])
P2.32 sisalto 0 8 ! 307 4=Moottorivirta (0—I o)
5=Moott. mom (0—T, ot0r)
6=Moott. teho (0—P, o)
7=Moott. jannite (0-U, o0
8=Vilip. jann.(0—1000 V)
pp33 | Analegialahdon 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P2 3.4 Analo.g“ilalé!hdbn 0 1 0 309 0=Eiul.<.'aiénnetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialdhdon 0=0 mA (0 V]
P2.3.5 minimi 0 1 0 310 124 ma2v)
pp36 | Analgialahdon 10 1000 % 100 311
skaalaus
0=Ei kaytossa
1=Valmis
2=Kay
3=Vika
4=Vika kaannetty
5=TM yliléampdvaroitus
6=Ulkoin. vika tai varoitus
7=0hjearvovika tai varoit.
8=Varoitus
9=Suunta taaksepain
10=Ryomintanop. valittu
T 11=Asetet. nopeudessa
P2.3.7 D'g'ta?“.l.fth.dc’“ 1 0 22 1 312 | 12=Moot.saitaja kaytosss
sisatto 13=L3&htotaaj. valv.raja 1
14=Lahtotaaj. valv.raja 2
15=Mom. valvontaraja
16=0hjearvon valv.raja
17=Ulkoisen jarrun ohjaus
18=0hjausp: I/0-riviliitt.
19=TM lampétilarajan
valvonta
20=Suunta eri kuin pyynto
21=Kaant. ulkoisen jarrun
ohjaus
22=Termist.vika/varoitus
P2.3.8 Releldhdon 1 0 22 2 313 | Sama kuin par. 2.3.7
sisalto
P2.3.9 Relelahdon 2 0 22 3 314 | Sama kuin par. 2.3.7
sisalto
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.10 valvontarajan 1 0 2 0 315 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
p23.11 | Ldhtotaajuuden 000 | 32000 | Hz 0,00 316

valvontarajan 1 arvo

=
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Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.12 valvontarajan 2 0 2 0 346 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
Lahtotaajuuden
p2.3.13 valvontarajan 2 0,00 320,00 Hz 0,00 347
arvo
Momentin 0=Ei kaytossa
P2.3.14 valvontarajan 0 2 0 348 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
P2.3.15 Momentin -300,00 | 300,00 % 100,0 349
valvontarajan arvo
Ohjearvon 0=Ei kaytossa
P2.3.16 valvontarajan 0 2 0 350 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
P2.3.17 Ohjearvon 0,0 100,0 % 0,0 351
valvontarajan arvo
pp.3.1g | Ulkoisenjarrun 0,0 100,0 s 0,5 352
irtikytkentaviive
pp.3.19 | Utkoisenjarrun 0,0 100,0 s 15 353
paallekytkentaviive
Taaj. muuttajan 0=Ei kaytossa
P2.3.20 lampédtilarajan 0 2 0 354 | 1=Alarajan valvonta
valvonta 2=Ylarajan valvonta
Taaj. muuttajan
P2.3.21 lampdtilarajan -10 100 °C 40 355
valvonta-arvo
Analogialahdon 2 Kayta TTF-ohjelmointi-
P2.3.22 signaalivalinta 0.1 E.10 0.1 471 tapaa (kts. kpl 6.4)
p2.3.23 | Anatogialahdon2 0 8 4 472 | Kuten parametri 2.3.2
sisalto
p2.3.24 | Analogialahdan 2 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
pp.3.25 | Analogialahdon 2 0 1 0 474 | O=Ei kaannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhdon 2 0=0 mA (0 V]
P2.3.28 minimi 0 1 0 5 | 14 mA2)
p23.27 | Analogialdhdon 2 10 1000 % 100 476
skaalaus

Taulukko 4-5. Lahtosignaalit, G2.3
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4.4.5 Kayton ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.4]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID | Huomautuksia
. O=Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kayran kiih/hid.aika
. O=Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kayran kiih/hid.aika
P2.4.3 Kiihdytysaika 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 Hidastusaika 2 0,1 3000,0 10,0 503
0=Ei ole sallittu
1=Kaytossa ajon aikana
P2.45 Jarrukatkoja 0 4 0 504 | 27Ulkoinen jarrukatkoja
3=Kaytossa
pysaytyksessé/ajossa
4=Kaytossa; Ei testausta
0=Kiihdyttaen
A . 1=Vauhtikaynnistys
P2.4.6 Kaynnistystoiminto 0 2 0 505 2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
P2.47 | Pyséytystoiminto 0 3 0 504 | 2-Hidast+ kdy valmis: vap.
pyorien
3=Vap. pyorien+kay
valmis: hidastaen
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0,00 I A 0,7 x Iy 507
po.49 | DCiarrutusaika |\ q44 | (g9 0 s 0,00 50 | 0=DC-jarru on pois padlts
pysaytyksessa pysaytyksessa
DC-jarrutuksen
P2.4.10 alkamistaajuus 0,10 10,00 Hz 1,50 515
hidastuksessa
p2.4.11 | DCiarrutusaika g 50 1 40000 s 0,00 516 | 0=DC-jarru on pois paalts
kdynnistyksessa pysaytyksessa
P24.12 |  Vuojarrutus 0 1 0 500 | O-Pois paaltd
1=Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0,00 I A I 519

Taulukko 4-6. Kaytén ohjausparametrit, G2.4

4.4.6 Estotaajuuksien parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.5)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
pps5q | Estotaajuusalued |44, 32000 | Hz 0,00 509
alaraja
pp5p | Estowajuusalued | gqq | 50000 | h 0,0 510 | 0=Estoalue 1 ei Kiytss3
ylaraja
pp53 | Estowaluusalue2 | o540 | 50000 | h 0,00 511
alaraja
P2.5.4 ES“’“;E‘;;‘;““‘& 2| o000 | 32000 | Hz 0,00 512 | 0=Estoalue 2 ei Kaytosss
pp55 | Estowaluusalued | o540 | 50000 | h 0,00 513
alaraja
P2.5.6 ESt"“;fé‘;;‘;aL“e 31 000 | 32000 | Hz 0,00 514 | 0=Estoalue 3 ei Kiytossi
P2.5.7 Estotaajuuden 0,1 10,0 X 10 518
ohitusaika

Taulukko 4-7. Estotaajuuksien parametrit, G2.5
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4.4.7 Moottorin ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.6]
Code Parameter Min Maks Unit | Default Cust ID | Note
0=Taajuusohjaus
1=Nopeusohjaus
Moottorin Lisdksi kdytossa
P2.6.1 ohjausmuoto 0 13 0 600 NXP:ssd:
2=Ei kaytossa
3=Closed loop -nop.sdato
U/f-kayran 0=Ei k3yt6ssa
P2.6.2 optimointi 0 1 0 109 1=Aut. mom. maksimointi
O=Lineaarinen
. 1=Neliollinen
P2.6.3 U/f suhteen valinta 0 3 0 108 2-Ohjelmoitava
i 3=Lin.+ vuon optimointi
P2.6.4 Ke”ta”gg't‘ée““ys' 8,00 | 32000 | Hz | 50,00 602
Jannite kentan-
P2.6.5 heikennyspisteesss 10,00 200,00 % 100,00 603 | n% x U, ot
U/f -kayran
P2.6.6 keskipisteen taajuus 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
P2.6.7 U/f -kayran 000 | 10000 | % | 100,00 605 | Porameiiin maks. arvo -
O keskipisteen jannite ' ‘ 0 ' P2 45 ‘ -
Lahtojannite .
P2.6.8 nollataajuudella 0,00 40,00 % Vaihtelee 606 | n% x U, ot
P2.6.9 Kytkentitaajuus 1,0 | Vaihtelee | kHz | Vaihtelee 601 | Ratso tarkat arvot,
0=Ei kaytossa
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 | 1=Kaytossa, ei ramppaa
2=Kaytdssa; ramppaa
. 0=Ei kaytossa
P2.6.11 Alijannitesaataja 0 1 1 608 1=Kiytdssa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ei toiminnassa
P 1=Identifiointi ilman moott.
P2.6.13 Identifiointi 0 1/2 0 631 2-Identifiointi moottorin
kdydessa
| Closed Loop-parametriryhmé 2.6.14
P2.6.14.1 Magnetointivirta 0,00 2xly A 0,00 612
Nopeussaatajan
P2.6.14.2 vahvistus 1 1000 30 613
P2.6.14.3 NOPGﬁZSiE:taJa” 0.0 3200,0 | ms 30,0 614
Kiihdytyksen
P2.6.14.5 kompensointi 0,00 300,00 s 0,00 626
Moottorin
P2.6.14.6 nim. jttiman viritys 0 500 % 100 619
Magnetointivirta
P2.6.14.7 kiynnistyksessa 0,00 I A 0,00 627
Magnetointiaika
P2.6.14.8 Kaynnistyksessa 0 60000 ms 0 628
0-nopeusaika
P2.6.14.9 Kiynnistyksesss 0 32000 ms 100 615
0-nopeusaika
P2.6.14.10 pysdytyksessa 0 32000 ms 100 616
0=Ei kaytossa
1=Momenttimuisti
P2.6.14.11 |Kaynnistysmomentti 0 3 0 621 | 2=Momenttiohje
3=Kaynnistysmomentti
_ _ eteen/taakse
P2.6.14.12 [Kéynnistysmomenttil - 3005 | 3909 % 0,0 633
Kaynnistysmomenttl
P2.6.14.13 TAAKSE -300,0 300,0 % 0,0 634
Enkooderin
P2.6.14.15 suodatusaika 0,0 1000 ms 0,0 618
P2.6.14.17 Virtasaatajan 0,00 100,00 | % 40,00 617

vahvistus

Taulukko 4-8. Moottorin ohjausparametrit, G2.6
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4.4.8 Suojaukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.7]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
0=Ei vastetta
1=Varoitus

4mA-ohjearvovian 2=Varoitus+edell. taajuus

P2.7.1 vaste 0 5 0 700 3=Var.+ aset. taaj. 2.7.2
4=Vika,pys. P2.4.7 muk.
5=Vika,pys. vap. pyorien

Taajuusohje 4mA-
P2.7.2 ) L 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 728
ohjearvovian jalkeen

P2.73 Vaste_ulkmseen 0 3 2 701 0=Ei va_stetta

vikaan 1=Varoitus

P2.7.4 | Tulovaihevalvonta 0 3 0 730 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

Vaste 0=Vika tallentuu historiaan

P2.7.5 alijannitevikaan 0 ! 0 727 1=Vikaa ei tallenneta

P2.7.6 Lahtovaihevalvonta 0 3 2 702 | O=Ei vastetta

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 | 1=Varoitus

P2.7.8 | Moottorin lamps 0 3 2 704 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pyorien

Moottorin
P2.7.9 ympariston -100,0 100,0 % 0,0 705
lampéotilatekija
Moottorin
P2.7.10 jaahdytyskerroin 0,0 150,0 % 40,0 706
nollataajuudessa
p27.11 | , Moottorin 1 200 min | Vaihtelee 707
lampdaikavakio
P2.7.12 |Moottorin toim.jakso 0 150 % 100 708
0=Ei vastetta
L 1=Varoitus
pP2.7.13 Jumisuoja 0 3 0 709 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.14 Jumivirtaraja 0,00 2 x Iy A Iy 710
P2.7.15 Jumiaikaraja 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1,0 P2.1.2 Hz 25,0 712
0=Ei vastetta
. . . 1=Varoitus
P2.7.17 | Alikuormitussuoja 0 3 0 713 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
pp.7.1g | Alikuormituskayra 10 150 % 50 714
nimellistaajuudessa
pp.7.19 | Alikuormituskayra |, 150,0 % 10,0 715
nollataajuudessa
p2.7.20 | Alikuormasuojan 2 600 s 20 716
aikaraja
0=Ei vastetta
Vaste 1=Varoitus
P2.7.21 termistorivikaan 0 3 2 732 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
Vaste
P2.7.22 Kenttavaylavikaan 0 3 2 733 | Kuten par. 2.7.21
P2.7.23 Vaste 0 3 2 734 | Kuten par. 2.7.21

korttipaikkavikaan

Taulukko 4-9. Suojaukset, G2.7
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4.4.9 Autom. jilleenkdynnistyksen parametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.8]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.8.1 (Uudelleen- 0,10 10,00 s 0,50 717

kadynnistysviive
p2.8.2 Yritysaika 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Kiihdyttaen
P2.8.3 Kaynnistystoiminto 0 2 0 719 | 1=Vauhtikaynnistys
2=P2.4.6 mukaisesti

Yritysten lukumaara
P2.8.4 alijannitelaukaisun 0 10 0 720
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.5 ylijannitelaukaisun 0 10 0 721
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.7 4mA-ohjearvo- 0 10 0 723
vikalauk. jalkeen

Yrit. lukum. moottorin
P28.8 lampéovikalauk. jalk. 0 10 0 726

Yrit. lukum. ulkoisen

P2.8.9 vikalauk. j3lk. 0 10 0 725
Yrit.lukum.
pP2.8.10 alikuormitusvika- 0 10 0 738

laukaisun jalkeen

Taulukko 4-10. Automaattisen jalleenkaynnistyksen parametrit, G2.8

4.4.10  Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3)

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
1=Riviliitin
P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla
R3.2 Paneelin ohjearvo P2.1.1 P2.1.2 Hz
Suunnanvaihto 0=Eteenpain
P33 (paneelilta) 0 ! 0 123 1=Taaksepdin
0=Stop-painikkeen
. toiminta rajoitettu
R3.4 Stop-painike 0 1 1 114 1=Stop-painike aina
kaytossa

Taulukko 4-11. Paneeliohjauksen parametrit, M3

4.4.11  Systeemivalikko (Ohjauspaneeli: Valikko Mé)

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut
parametriryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen
kayttoon. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

4.4.12  Laajennuskortit [Ohjauspaneeli: Valikko M7)

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisdkortit, sekd muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.
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5. PID-SAATOSOVELLUS
Ohjelmistokoodi: ASFIFF05

5.1 Yleista

PID-saatosovellus valitaan valikosta M6, sivulta 56.2.

PID-saatosovelluksessa on kaksi ohjauspaikkaa riviliittimella; paikka A on PID-saataja ja paikka B
on suora taajuusohjaus. Ohjauspaikka A tai B valitaan digitaalitulolla DIN6.

PID-saatajan ohjearvoksi voidaan valita jompikumpi analogiatulo, kenttavayla,
moottoripotentiometri, PID ohjearvo 2 tai ohjauspaneelin ohjearvo. PID-saatajan oloarvoksi voidaan
valita jompikumpi analogiatulo, kenttavayla, moottorin oloarvot, tai em. arvojen matemaattinen
funktio.

Suoraa taajuusohjausta voidaan kayttaa ohjaukseen ilman PID-saatajaa ja taajuusohjeeksi voidaan
valita jompikumpi analogiatulo, kenttavayla, moottoripotentiometri tai paneelin taajuusohje.

PID-saatosovelluksen tyypillisia kayttoalueita ovat tasonmittauksen, pumppujen ja puhaltimien
ohjaustoiminnot. Naissa kaytoissa PID-saatosovelluksella saadaan aikaan juoheva moottorin
ohjaus, seka integroitu mittaus- ja ohjauspaketti, jossa ei tarvita lisakomponentteja.

e Digitaalitulot DIN2, DIN3, DINS ja kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavia.
Lisatoiminnot:

Analogiatulon signaalialueen valinta

Kaksi taajuusrajan valvontatoimintoa

Momentin valvonta

Ohjearvon valvonta

Toiset rampit ja S-kayran muotoisen rampin ohjelmointi

Ohjelmoitavat Kay- ja Seis -toiminnot

DC-jarrutus kaynnistyksessa ja pysaytyksessa

Kolme estotaajuusaluetta

Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus

Automaattinen jalleenkaynnistys

Moottorin lampo- ja jumisuojaus: Ohjelmoitava toiminta; pois paalta, varoitus, vika
Moottorin alikuormitussuoja

Tulo- ja lahtovaiheen valvonta

Summapistetaajuuden lisdysmahdollisuus PID-lahtoon

PID-saatajaa voidaan myos kayttaa B-riviliittimelta, paneelilta ja kenttavaylalta
Nopea ohjauspaikan vaihto (Easy ChangeOver)

Lepotoiminto

PID-sovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset esitetaan
parametrien tunnistenumeroiden (ID) mukaisessa jarjestyksessa.
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5.2

Ohjausliitynta

Ohjearvopotentiometri, OPT-A1
1..10kQ Liitin Signaali Kuvaus
—— — +10V,¢ earvojannite annite ohjearvopotentiometrille, tms
r 1 10V, Ohj janni Jénnite ohj p i il
| 2 All+ Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 PID-ohjearvo
T Jannitealue 0-10V DC
2-johdin | Ohjelmoitavissa (P2.1.11)
ldhetin L ————————— 3 Al1- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
Oloarvo " F—————— 4 Al2+ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2 PID:n oloarvo 1
| - ----| 5 Al2- Virta-alue 0-20 mA
)4...20 mA + ! Ohjelmoitavissa (P2.2.9)
e ——— R R + jausjannitelahto pujannite esim. kytkimille. Maks. 0,
- ~ 6 24V @ | Ohjausjannitelahto Apujanni im. kytkimille. Maks. 0,1 A
| ——— 7 | @ GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
aikka A: Kdy eteen auspaikan A kaynnistyssignaali
| 8 DIN1 Paikka A: Ka Ohjauspaikan A kaynni ignaali
e _ TTTTTTTT R, min. = 5 kQ PID-s3adin.
:_ / 9 DIN2 Ulkoinen vika -tulo Kosketin kiinni = vika
- o T/ == jelmoitavissa (P2.2. osketin auki = ei vikaa
I Ohjel (P2.2.1) Kosk k k
L _ / ________ 10 DIN3 Vian kuittaus Kosketin kiinni = vian kuittaus
Ohjelmoitavissa (P2.2.2)
" CMA Yhteinen DIN1T—DIN3 Kytke GND tai +24V
|——————————————= 12 +24V @ | Ohjausjannitelahtd Apujénnite kytkimille (katso #6)
| r———- 13 | ® GND I/0 ground Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
| / | 14 DIN4 Kay/Seis Ohjauspaikka B Kosketin kiinni = kay
:__ T T (Suora taajuusohje)
I——/ ____:_____ 15 DINS Ryémintanopeuden valinta Kosketin kiinni = Rydminténopeus valittu
I / (ohjelmoitavissa)
I—— ____:_____ 16 DING Ohjauspaikan A/B valinta Kosketin auki = Ohjauspaikka A aktiivinen
| | Kosketin kiinni = Ohjauspaikka B aktiivinen
: | 17 CMB Yhteinen DIN4—DIN6 Kytke GND tai +24V
| | —— 18 AO1+ Analogialdhté 1 Alue 0-20 mA/R_, enint. 500 Q
| VALMIS : —— 19 | ®AO0T- Lahtétaajuus
I | Ohjelmoitavissa (P2.3.2)
|——= ————T————| 20 DO1 Digitaalilahto Open collector, | £50 mA, U <48 VDC
: | VALMIS
| : Ohjelmoitavissa (P2.3.7)
! | OPT-A2
I ; | 21 RO1 Relelaht 1
: KAY 2 ot | — KAY
————® —————————— 231 ROT |— Ohjelmoitavissa (P2.3.8)
24 RO2 Releldhto 2
20—/~~~ 25 RO2 j/ VIKA
VAC—-———/ Fr————— 26 RO?2 —1  Ohjelmoitavissa (P2.3.9)

Taulukko 5-1. PID-sdatdsovelluksen ohjausliitynta tehdasasetuksin
[2-johdinléhettimelld).

Huom: Katso viereinen kuva.
Lisatietoa pistikkeiden valinnoista
tuotteen kayttoohjeessa.

Pistikeryhma X3:
CMA- ja CMB-maadoitus

(o] CMB kytketty GND:iin
[eo] CMA kytketty GND:iin
®[® | CMBerotettuGND:sta

CMA erotettu GND:sta

CMB ja CMA
kytketty sisaisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

o]
§E

=Tehdasoletus
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5.3 Ohjaussignaalien logiikka PID-saatosovelluksessa

DIN2 ® Ulkoinen vika (ohjelmoitavissa) R
DIN5 ®- | _Ryémintanopeus (ohjelmoitavissa) __ __________ 5 : —
Paikan A/B vali 1 Valmis PID paneelin ohje 2 (DIN5=13)
DING @- | -Pakan ABvalinta____ __________________ P!
Yo
P.2.7 Kenttavaylaoh]. ohjearvg----------- - i |
2.2.6 Paneeliohj. ohjearvo  |-------- a ! :
] ] ]
2.2.5 Ohje rivilitimitaB =~ |------- o p
o : |
[.2.4 PID padohjearvq ------- T ! o :
\ ro P R3.5 PID paneelin ohje Z—l
® Moottori- —:{1)'\._:_:_:_:_:_ .
— — [} A d
® otentiometr S3A ! | PID {B
.2 Pl [Oloarvojen | Oa 1 Oroarvon
P.I.II PID-ohjearvo |____..______I oo >alinta, par. [0a2 -
Coob R.2.9&221 alinta, par. 2.2.8
All @ «0 1 0
A2 ® ol 1 Lot
R34 PID paneelin onje} ®2 A | 1 ! |
»3 o
o4 AR
Q -t
NalnnE
9 I I I 1
[R3.2 Paneelin ohjearvg »2 B [ : 1
»3 b
o4 [ : |
»5 : : N '—-:
0 R
A EE E
N ! T yomintanopeusonje
el !
[}
A/B | Sisdinen
1Paneeli | taajuusohje
| Kenttavayla = :
[} [}
! ! ]
Ohjearvo kenttavaylalta |- ' \ Reset-painike !
Kay/Seis kenttavaylalita : i L
[} i
Suunta kenttavaylalta : : Kay/Seis-painikkeet
F-————————-—- - P
DIN1® Kay; Paikka A |_'LL_| : _\‘I\
Kay/Seis Sisainen Kay/Seis
— Iy >
DINA®—rayPakka B . .
[}
® | Sisainen suuntatieto
[3.3 Paneelin suunta | N >
. . . T | Siséinen vian kuittaus
Vian kuittaustulo (ohjelmoitavissa |- - - 5
DIN3 ® (ohj ) >1
NX12k04.fh8

Kuva 5-1. Ohjaussignaalien logitkka PID-saatosovelluksessa

=
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5.4 PID-Saatosovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Kustakin taulukon
parametrista on linkki vastaavaan parametriselitykseen. Parametrit on selitetty sivuilla 121-213.

Palstojen selitykset:

Koodi = Sijaintia ilmaiseva symboli ohjauspaneelilla; ilmaisee kayttajalle senhetkisen
parametrin numeron

Parametri = Parametrin nimi

Min = Parametrin minimiarvo

Maks = Parametrin maksimiarvo

Yks. = Parametrin arvon yksikko; ilmoitettu, mikali saatavissa

Oletus = Tehtaalla asetettu arvo

Oma = Asiakkaan oma asetus

ID = Parametrin tunnistenumero

= Varjatty parametririvi: Parametri ohjelmoidaan TTF-ohjelmointitapaa kayttaen
= Parametrin arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun taajuusmuuttaja on pysaytetty.

54.1 Valvonta-arvot [Ohjauspaneeli: valikko M1)

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Valvonta-arvoja ei voi muokata.

Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta. Ota huomioon, etta valvonta-arvot V1.19 - V1.23 ovat
kaytossa vain PID-saatosovelluksessa.

Koodi Parametri Yks. ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille
V1.2 Taajuusohje Hz 25 | Taajuusohje moottorin ohjaukseen
Moottorin nopeus rpm 2 Moottorin pyorimisnopeus
V1.3 : :
Kierrosta/min
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4 Moottorin akselin laskennallinen momentti
V1.6 Moottorin teho % 5 Moottorin laskennallinen akseliteho
V1.7 Moottorin jannite \ 6
V1.8 DC-valipiirin jannite \ 7
V1.9 Yksikon lampdatila °C 8 Jaahdytyselem. lampatila
V1.10 | Moottorin lampdtila % 9 Moottorin lampdtila
V1.11 | Analogiatulo 1 V/imA | 13 | Al
V1.12 | Analogiatulo 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 | Analogiatulo 3 27 | AI3
V1.14 | Analogiatulo 4 28 | Al4
V1.15 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Digitaalitulojen tilat
V1.16 | DIN1, DIN2, DIN3 16 | Digitaalitulojen tilat
V1.17 | DO1, RO1, RO2 17 | Digit.- ja relelahtdjen tilat
V1.18 | Analog. lahtovirta I, mA 26 | AO1
V1.19 | PID-ohjearvo % 20 | % maksimitaajuudesta
V1.20 | PID-saatajan oloarvo % 21 % maksimioloarvosta
V1.21 | PID-saatajan eroarvo % 22 | % maksimieroarvosta
V1.22 | PID-saatdjan lahto % 23 | % maksimilahtoarvosta
V1.23 | Oloarvon erikoisnaytto 29 | Kts. parametrit 2.2.46-2.2.49
V1.24 | PT100-kortin lampotila °C 42 | Korkein lampotila kaytossa olevilla PT100-tuloilla
G1.25 | Monivalvonta-arvot Nayttaa kolme valittavissa olevaa valvonta-arvoa

Taulukko 5-2. Valvonta-arvot
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5.4.2 Perusparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1]
Koodi Parametri Min Maks Yks Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.1.1 Minimitaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,,, > kuin
P2.1.2 Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | moottorin synkr. nopeus,
tarkista moottorin ja
laitteen sopivuus
HUOM: Mikali PID-s&ataja
P2.1.3 Kiihtyvyysaika 1 0,1 3000,0 s 10 103 ;’Et‘;‘zgﬁf@e zfly:&shst‘;v"ygs
aika 2, P2.4.3
HUOM: Mikali PID-s&ataja
P2.1.4 | Hidastuvuusaika 1 0.1 3000,0 s 1,0 104 | On Kaytossa, kaytossa on
automaattisesti Hidastu-
vuusaika 2, P2.4.4
P2.1.5 Virtaraja 0,1 x 1y 2xly A I 107
Moottorin NX2:230v
P2.1.6 nimellisjannite 180 690 \ NX5: 400V 110
NX6: 690V
p2.1y |  Moottorin 800 | 32000 | Hz | 5000 111 | Tarkista moottorin
nimellistaajuus arvokilvesta
Moottorin Ko§kge 4-nap§ista moot-
P2.1.8 . . 24 20 000 rpm 1440 112 | toria ja nimelliskokoista
nimellisnopeus . ;
taajuusmuuttajaa
Moottorin Tarkista moottorin arvo-
P2.1.9 nimellisvirta 0.1xly 2xly A ly 113 kilvesta.
P20 | Moottorin cose 030 1,00 0,85 120 | Tarkista moottorin
arvokilvesta
0=Al1
1=Al2
PID-sdatajan 2=PID-ohje paneelin
P2.1.11 ohjearvosignaali 0 4 0 332 ohjaussivulta P3.4
(paikka A) 3=0hje kenttavaylalts
(ProcessDatalN 1)
4=Moottoripotentiometri
P2.1.12 PID-sagtajdn 0,0 1000,0 % 100,0 118
vahvistus
P2.1.13 | PID-s&&tajan I-aika 0,00 320,00 s 1,00 119
P2.1.14 |PID-s&atajan D-aika 0,00 100,00 s 0,00 132
P2.1.15 Lepotaajuus 0,00 pP2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.1.16 Lepoviive 0 3600 S 30 1017
P2.1.17 Havahtumisraja 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=Havahtuu kun havaht.
. raja (2.1.17) alittuu
P2.1.18 |Havahtumistoiminto 0 1 0 1019 1=HaJvahtuu, kun havaht.
raja (2.1.17) ylittyy
P2.1.19 Rym”:ﬁj.t:ajuus' 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 124

Taulukko 5-3. Perusparametrit G2.7
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5.4.3 Tulosignaalit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.2)

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia

0=Ei kaytossa
1=Ulkoinen vika sk
2=Ulkoinen vika ak
3=Kay valmis
4=Kiihd./Hid. ajan valinta
5=0P: Riviliittimet (ID125)
6=0P: Paneeli (ID125)

P2.2.1 DIN2 toiminta 0 13 1 319 7-0P: Kenttavayl (ID125)
8=Eteenp./Taaksep.
9=Ryomintataajuus (sk)
10=Vian kuittaus (sk]
11=Kiihd./Hid. esto (sk)
12=DC-jarrutuskasky
13=Moott. pot. YLOS [sk)

. Kuten yll, paitsi:
P2.2.2 DIN3 toiminta 0 13 10 301 13=Moott. pot. ALAS (sk]
P223 | DINS toiminta 0 13 9 330 | Kutenylla, paitsi:

13= PID ohjearvo 2 valmis

0=Suora PID-lahtoarvo

1=Al1+PID-lahto

2=AI2+PID-l&ht6

3=AI3+PID-lahts

0 7 0 376 | 4=Al4+PID-l&hto

5=PID-paneeli + PID-lahto

6=Kenttavayla + PID-lahto
(ProcessDatalN3])

7=Moott.pot.+PID-ldhto

0=Al1

1=Al2

2=AI3

3=Al4

0 7 1 343 | 4=Paneelin ohjearvo

5=Kenttavaylan ohjearvo
(FBSpeedReference)

6=Moottoripotentiometri

7=PID-s&ataja

0 7 4 121 | Sama kuin P2.2.5

PID summapiste-

224 taajuusohje

Ohjauspaikan B

e ohjearvon valinta

Paneeliohjauksen
ohjearvon valinta
Kenttavaylaohjaukse
n ohjearvon valinta

P2.2.6

P2.2.7 0 7 5 122 | Sama kuin P2.2.5

0=0Oloarvo 1

loarvo 1 + Oloarvo 2
loarvo 1 - Oloarvo 2
loarvo 1 * Oloarvo 2
Min(O.arvo 1, O.arvo 2)
Max(0.arvo 1, 0.arvo 2)
=Keski(O.arvo1, 0.a.2)
7=Neli6j.(0a1)+Nj.[(0a2)

-0
-0
0

pP2.2.8 Oloarvon valinta 0 7 0 333

1
2
3
4
5
6
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0=Ei kaytossa

1=Al1 signaali (ohj.kortti)
2=Al2 signaali (ohj.kortti)
3=AI3

4=Al4

5=Kenttavayla

P2.2.9 Oloarvo 1; tulo 0 10 2 334 (ProcessDatalN2)
6=Moottorin momentti
7=Moottorin nopeus
8=Moottorin virta
9=Moottorin teho
10=Enkooderitaajuus
0=Ei kaytossa
1=Al1 signaali
2=Al2 signaali
3=AI3
4=Al4

P2.2.10 Oloarvo 2; tulo 0 9 0 335 | 5=Kenttavayla

(ProcessDatalN3)
6=Moottorin momentti
7=Moottorin nopeus
8=Moottorin virta
9=Moottorin teho

Oloarvo 1

pP2.2.11 minimiarvon -1600,0 1600,0 % 0,00 336 0=Ei min. arvon skaalausta

skaalaus

P2.2.12 Oloarvo | -1600,0 | 16000 | % 100,0 337 | 100=Ei maks. skaalausta

maks.arvon skaalaus|
Oloarvo 2

P2.2.13 minimiarvon -1600,0 1600,0 % 0,00 338 | 0=Ei min. arvon skaalausta

skaalaus

P2.2.14 Oloarvo 2 -1600,0 | 1600,0 % 100,0 339 | 100=Ei maks. skaalausta

maks.arvon skaalaus|
Al1 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-

P2.2.15 valinta 0.1 E.10 Al 377 tapaa. Kts. kpl 6.4
0=0-10V (0-20 mA*)

P2.2.16 Al1 signaalialue 0 2 0 320 | 1=2-10V (4-20 mA*)
2=Asiakaskohtainen alue*

p2.2.17 | Allasiakaskoht\ 40050 1 140,00 % 0,00 321

minimi

p2.2.1g | AlZasiakaskoht 1 4 000 | 140,00 % 100,00 322

maksimi

P2.2.19 |Al1 signaalin kisnts| 0 1 0 323 | O=Ei kaannetty
1=Kaannetty

P2.2.20 Al1 suodatusaika 0,00 10,00 s 0,10 324 | 0=Ei suodatusta

Al2 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-

P2.2.21 valinta 0.1 E.10 A2 388 e, [, gl
0=0-20 mA (0-10 V*)

P2.2.22 Al2 signaalialue 0 2 1 325 | 1=4-20 mA (2-10 V¥)
2=Asiakaskohtainen alue*

p2.2.23 | Al2asiakaskoht- 1 44000 | 140,00 % 0,00 326

minimi
p2.2.24 | Al2asiakaskoht- 1 440450 | 140,00 % 100,00 327

maksimi
P2.2.25 |AI2 signaalin kisnts| 0 1 0 308 | O=Ei kadnnetty

1=Kaadnnetty

p2.2.26 Al2 suodatusaika 0,00 10,00 S 0,10 329 0=Ei suodatusta
pp.2.27 | Moottoripotentio- | 4 20000 | Hz/s | 100 331

metrin laskunopeus
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0=Ei nollausta

1=Nollaus, jos laite pys. tai
virta katkaistaan

2=Nollaus, jos virta katk.

Moottoripot.metrin
P2.2.28 taajuusohjeen 0 2 1 367
muistin nollaus

0=Ei nollausta

Moottoripot.metrin 1=Nollaus, jos laite pys. tai

P2.2.29 PID-ohjearvon 0 2 0 370 . .
muistin nollaus virta katkaistaan
2=Nollaus, jos virta katk.
P2.2.30 PID minimiraja -1600,0 P2.2.31 % 0,0 359
pP2.2.31 PID maksimiraja P2.2.30 1600,0 % 100,0 360
P2.2.32 | Eroarvon kaants 0 1 0 340 | O-Eikdantsa
1=Eroarvon kaanto
P2.2.33 PID ohjearvon 0,0 100,0 s 5,0 341
nousuaika
P2.2.34 PID ohjearvon 0,0 100,0 s 5,0 342
laskuaika
Ohjearvon
P2.2.35 skaalauksen, 0,00 320,00 Hz 0,00 344
minimiarvo, paikka B
Ohjearvon
P2.2.36 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 345
maks.arvo,paikka B
Nopea ohjauspaikan o
P2.2.37 vaihto (Easy 0 1 0 366 | 0=S8ilyta ohjearvo
1=Kopioi ohjearvo
changeover)
AlI3 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
a7l valinta 0 =il . 141 tapaa. Kts. kpl 6.4
. . 0=0—10V
pP2.2.39 Al3 signaalialue 0 1 1 143 1=9—10V
P2.2.40 |AI3 signaalin kisnts| 0 1 0 151 | O=Ei kaannetty
1=Kaannetty
P2.2.41 Al3 suodatusaika 0,00 10,00 S 0,10 142 | 0=Ei suodatusta
Al4 signaalin Kayta TTF-ohjelmointi-
P2.2.42 valinta 0.1 E.10 0.1 152 tabaal Kisnkpl 6l
. . 0=0—10V
P2.2.43 Al4 signaalialue 0 1 1 154 1=2—10V
P2.2.44 |Al4 signaalin kaants| 0 1 0 142 | O=Ei kdannetty
1=Kaannetty
P2.2.45 Al4 suodatusaika 0,00 10,00 s 0,10 153 0=Ei suodatusta
p2.2.44 | Otoarven erikois- 0 30000 0 1033

nayttd, minimiarvo

p2.2.47 | Oloarvon erikois- 0 30000 100 1034
nayttd, maksimiarvo

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

p2.2.49 | Oloarvon erikois- 0 28 4 1036 | Kts. sivu 203.
naytto, yksikko

Taulukko 5-4. Tulosignaalit, G2.2

* Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttdohjeessa.
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5.4.4 Lhtdsignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.3)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Analogialahdon 1 Kayta TTF-ohjelmointi-
il signaalin valinta b S Al 464 tapaa. Kts. kpl 6.4
0=Ei kaytossa
1=L&htotaajuus (0—f, )
2=Taajuusohje (0—f .}
3=Moottorin nopeus (0—
Moott. nimellisnopeus)
4=Moottorivirta (0—I o)
5=Moott. mom (0—T, o)
Analogialahdon 6=Moott. teho (0—P o)
P23.2 sisalto 0 14 1 307 7=Moott. jannite (0—U, yoor)
8=Vilip. jannite(0—U yoror)
9=PID-saatajan ohjearvo
10=PID-saatajan oloarvo 1
11=PID-saatdjan oloarvo 2
12=PID-saatajan eroarvo
13=PID-saatajan lahto
14=PT100-lampétila
pp33 | Analogialahdon 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P234 Analogjgléhddn 0 1 0 309 0=Eiulféa'nnetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialahdon 0=0mA (0 V)
P2.3.5 minimi 0 1 0 310 | 14 mA2V)
pp36 | Anatogialdhdon 10 1000 % 100 311
skaala
0=Ei kaytossa
1=Valmis
2=Kay
3=Vika
4=Vika kdannetty
5=TM ylilampovaroitus
6=Ulkoin. vika tai varoitus
7=0hjearvovika tai varoit.
8=Varoitus
9=Suunta taaksepain
10=Ryomintanopeus valittu
Digitaalilahdon 1 11=Asetet. nopeudessa
P2.3.7 sisalto 0 23 1 312 12=Moot.saataja kaytossa
13=L&htotaaj. valv.raja 1
14=Lahtotaaj. valv.raja 2
15=Mom. valvontaraja
16=0hjearvon valv.raja
17=Ulkoisen jarrun ohjaus
18=0hjausp: I/0-riviliitt.
19=TM l@amp.rajan valv.
20=Suunta eri kuin pyynto
21=Kaant.ulk. jarrun ohj.
22=Termist.vika/varoitus
23=Kenttdvaylan DIN1
Relelahdon 1 .
P2.3.8 S 0 23 2 313 | Sama kuin par. 2.3.7
sisalto
P2.3.9 Releldhdon 2 0 23 3 314 | Sama kuin par. 2.3.7
sisalto
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.10 valvontarajan 1 0 2 0 315 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
Lahtotaajuuden
P2.3.11 valvontarajan 1 0,00 320,00 Hz 0,00 316
arvo
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Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.12 valvontarajan 2 0 2 0 346 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Yldrajan valvonta
Lahtotaajuuden
P2.3.13 valvontarajan 2 0,00 320,00 Hz 0,00 347
arvo
Momentin 0=Ei kaytossa
P2.3.14 valvontarajan 0 2 0 348 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Yldrajan valvonta
P2.3.15 Momentin -300,0 | 300, % 100,0 349
valvontarajan arvo
Ohjearvon 0=Ei kaytossa
P2.3.16 valvontarajan 0 2 0 350 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Yldrajan valvonta
P2.3.17 Ohjearvon 0,00 100,00 % 0,00 351
valvontarajan arvo
p23.1g | Ulkoisenjarrun 0.0 100,0 s 0,5 352
irtikytkentaviive
p23.19 | Ulkoisenjarrun 0.0 100,0 s 1,5 353
paallekytkentaviive
Taaj. muuttajan 0=Ei kaytossa
P2.3.20 lampédtilarajan 0 2 0 354 | 1=Alarajan valvonta
valvonta 2=Ylarajan valvonta
TM:n
P2.3.21 ld8mpatilarajan -10 100 °C 40 355
valvonta-arvo
Analogialdhdon 2 Kayta TTF-ohjelmointi-
e signaalivalinta b S Ll 471 tapaa. Kts. kpl 6.4
p2.3.23 | Analogialahdon 2 0 13 4 472 | Kuten parametri 2.3.2
sisalto
pp.3.24 | Analogialdhdon2 44 10,00 s 1,00 473 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P2.3.25 Analog!?lahdon 2 0 1 0 474 0=E|“I§aannetty
kaanto 1=Kaannetty
P23.26 Analog|.al.ah.don 2 0 1 0 475 0=0 mA
minimi 1=4 mA
p2.3.27 | Analogialahdon 2 10 1000 % 100 476
skaalaus

Taulukko 5-5. Lahtosignaalit, G2.3
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5.4.5 Kayton ohfausparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.4]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
. O=Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kayran kiih/hid.aika
. O=Lineaarinen
P2.4.2 Rampin 2 muoto 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kayran kiih/hid.aika
P2.4.3 Kiihdytysaika 2 0,1 3000,0 0,1 502
P2.4.4 Hidastusaika 2 0,1 3000,0 0,1 503
0=Ei ole sallittu
1=Kaytossa ajon aikana
P2.45 Jarrukatkoja 0 4 0 504 | 27Ulkoinen jarrukatkoja
3=Kaytossa
pysaytyksessé/ajossa
4=Kaytossa; Ei testausta
0=Kiihdyttaen
A . 1=Vauhtikaynnistys
P2.4.6 Kaynnistystoiminto 0 2 0 505 2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
P2.47 | Pyséytystoiminto 0 3 0 504 | 2-Hidast+ kdy valmis: vap.
pyodrien
3=Vap. pyorien+kay
valmis: hidastaen
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0,00 I A 0,7 x Iy 507
P2 4.9 DC-chjrrutusaHfa 0,00 600,00 . 0,00 508 0=DC-J.f'arru on p9|s paalta
pysaytyksessa pysaytyksessa
DC-jarrutuksen
P2.4.10 alkamistaajuus 0,10 10,00 Hz 1,50 515
hidastuksessa
p2.4.11 | DCiarrutusaika g 50 1 40000 s 0,00 51 | 0=DC-jarru on pois padlta
kdynnistyksessa kdynnistyksessa
P24.12 |  Vuojarrutus 0 1 0 500 | 0=Pois paaltd
1=Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0,00 I A I 519

Taulukko 5-6. Kaytén ohjausparametrit, G2.4

5.4.6 Estotaajuuksien parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.5)

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia

pp5q | Estotaajuusalue 1 q4q | 59009 Hz 0.00 509 | 0=Ei kaytosss
alaraja

pp5o | Estotaajuusalued | 000 | 59500 |y, 0.00 510 | 0=Ei kiytosss
ylaraja

pp53 | Estoteajuusalue2 | 000 | 5o500 |y, 0.00 511 | 0=Ei kiiytosss
alaraja

pp5y4 | Estoteajuusalue2 1000 | 5o000 |y, 0.00 512 | 0=Ei kiytosss
ylaraja

pp5s5 | Estotaajuusalue3 | 000 | 5o000 |y, 0.00 513 | 0=Ei kiiytosss
alaraja

P25 | Estotaajuusalued | 0,00 | 5944, Hz 0.00 514 | O=Ei kiiytbsss
ylaraja

P2.5.7 Estotaajuuden 0.1 10,0 X 1,0 518
ohitusaika

Taulukko 5-7. Estotaajuuksien parametrit, G2.5

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

=



60 ® VACON

PID-SAATOSOVELLUS

5.4.7 Moottorin ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.6]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
0=Taajuusohjaus
Moottorin 1=Nopeusohjaus
P2.6.1 . 0 1/3 0 600 | Lisaksi kdytossd NXP:ssa:
ohjausmuoto I =Ry
2=Ei kaytossa
3=Closed loop —nop.saato
P2 6.2 U/f-kayran 0 1 0 109 | 0=Eikaytdssa -
optimointi 1=Aut. mom. maksimointi
O=Lineaarinen
. 1=Nelidllinen
P2.6.3 U/f suhteen valinta 0 3 0 108 2-Ohjelmoitava
3=Lin.+ vuon optimointi
P2.6.4 N Kentan- 8,00 320,00 Hz 50,00 602
eikennyspiste
P& |, Jonnitekentdn- 14000 | 20000 | % | 100,00 603 | "% X Yo
eikennyspisteessa
P2.6.6 U/t -kayran 000 | P64 | Hz 50,00 604
keskipisteen taajuus
U/f -kéyran n% x U, Parametrin
P26T |\ eckipisteen jannite| %00 | 10000 | % | 10000 895 | maks.arvo=P2.65
P2.6.8 Lahtdjannite 0,00 40,00 % | Vaihtelee 606 | n%xU__.
nollataajuudella
- . . Kts. tarkat arvot,
P2.6.9 Kytkentataajuus 1,0 Vaihtelee kHz Vaihtelee 601 Taulukko 8-14
0=Ei kaytossa
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 | 1=Kaytossa, ei ramppaa
2=Kaytdssa; ramppaa
P2.6.11 Alijannitesaataja 0 1 1 608 | O=Ei kaytdssa
1=Kaytossa
P2.6.12 Kuormitusjousto 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ei toiminnassa
P2.6.13 Identifiointi 0 12 0 431 | J=ldentifiointiilman moott.

2=Identifiointi moottorin

kdydessa
I Closed Loop-parametriryhma 2.6.14

vahvistus

P2.6.14.1 Magnetointivirta 0,00 2xly A 0,00 612
P2.6.14.2 Nopeussaatajan 1 1000 30 613
vahvistus
P2.6.14.3 NOPeﬁSa?E;’taJa” 0,0 3200,0 ms 30,0 614
P2.6.14.5 [indytyksen 0,00 300,00 s 0,00 626
ompensointi
P26.14.6 | . Moottorin 0 500 % 100 619
nim.jattaman viritys
P2.6.147 | Magnetointivirta | 4 5, I, A 0,00 627
kaynnistyksessa
P26.148 | Magnetointiaika 0 60000 ms 0,0 628
kdynnistyksessa
P2.6.14.9 0-nopeusaika 0 32000 ms 100 615
kaynnistyksessa
P2.6.14.10 0-nopeusaika 0 32000 ms 100 616
pysaytyksessa
0=Ei kaytossa
1=Momenttimuisti
P2.6.14.11 [Kaynnistysmomentti 0 3 0 621 | 2=Momenttiohje
3=Kaynnistysmomentti
eteen/taakse
Kaynnistysmomentti
P2.6.14.12 EYEEN -300,0 300,0 % 0,0 633
Kaynnistysmomentt!
P2.6.14.13 TAAKSE -300,0 300,0 % 0,0 634
P2.6.14.15 Enkooderin 0,0 1000 ms 0,0 618
suodatusaika
P2.6.14.17 Virtasaatajan 0,00 100,00 % 40,00 617

Taulukko 5-8. Moottorin ohjausparametrit, G2.6
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5.4.8 Suojaukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.7]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
0=Ei vastetta
1=Varoitus

4mA-ohjearvovian 2=Varoitus+edell.taajuus

P2.7.1 vaste 0 5 4 700 3=Var.+ aset. taaj. 2.7.2
4=Vika,pys. P2.4.7 muk.
5=Vika,pys. vap. pyorien

p2.7.2 | TaajuusohjedmA- | 4, P212 | Hz 0,00 728

ohjearvovian jalkeen

P273 Vaste_ulkoiseen 0 3 2 701 0=Ei vastetta

vikaan 1=Varoitus

P2.7.4 | Tulovaihevalvonta 0 3 0 730 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

Vaste 0=Vika tallentuu historiaan

P2.7.5 alijannitevikaan 0 ! 0 727 1=Vikaa ei tallenneta

P2.7.6 Lahtovaihevalvonta 0 3 2 702 | O=Eivastetta

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 | 1=Varoitus

S 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.

P2.7.8 Moottorin lampo 0 3 2 704 3=Vika.pys. vap. pydrien

p2.7.9 [Moottorinymparis- | 4554 | 400 % 0,0 705

ton l@ampotilatekija
Moottorin jaahdytys-
P2.7.10 kerroin 0- 0,0 150,0 % 40,0 706
taajuudessa
p2.7.11 | Moottorin 1 200 min | Vaihtelee 707
lampoaikavakio
P2.7.12 Moottorin 0 150 % 100 708
toimintajakso
0=Ei vastetta
o 1=Varoitus

P2.7.13 Jumisuoja 0 3 1 709 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

P2.7.14 Jumivirtaraja 0,00 2 x|y A l 710

P2.7.15 Jumiaikaraja 1,00 120,00 s 15,00 711

P2.7.16 Jumitaajuusraja 1,0 P2.1.2 Hz 25,0 712
0=Ei vastetta

. . . 1=Varoitus

P2.7.17 | Alikuormitussuoja 0 3 0 713 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

p2.7.18 | Alikuormituskdyra |, 150 % 50 714

nimellistaajuudessa

p2.7.19 | Alikuormituskayra | g, 150,0 % 10,0 715

nollataajuudessa

p2.7.20 | Alikuormasuojan 2 600 s 20 716

aikaraja
0=Ei vastetta
Vaste 1=Varoitus

P2.7.21 termistorivikaan 0 3 2 732 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

P2.7.22 Vaste 0 3 2 733 | Katso P2.7.21

kenttavaylavikaan
Vaste
P2.7.23 korttipaikkavikaan 0 3 2 734 | Katso P2.7.21
p2.7.24 | PT100-tulojen 0 3 0 739
maara
0=Ei vastetta
Vaste PT100- 1=Varoitus

P2.7.25 vikaan 0 3 2 740 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien

P2.7.26 |PT100; varoitusraja -30,0 200,0 °C 120,0 741

P2.7.27 PT100; vikaraja -30,0 200,0 °C 130,0 742

Taulukko 5-9. Suojaukset, G2.7
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5.4.9 Autom. jilleenkdynnistyksen parametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.8]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.8.1 Uudelleen- 0,10 10,00 s 0,50 717

kaynnistysviive
p2.8.2 Yritysaika 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Kiihdyttaen
P2.8.3 Kaynnistystoiminto 0 2 0 719 | 1=Vauhtikaynnistys
2=P2.4.6 mukaisesti

Yritysten lukumaara
P2.8.4 alijannitelaukaisun 0 10 0 720
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.5 ylijannitelaukaisun 0 10 0 721
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen

Yritysten lukumaara
P2.8.7 4mA-ohjearvo- 0 10 0 723
vikalauk. jalkeen

p2.g.g | lukum. moottorin) g 10 0 726
lampovikalauk. jalk.

Yrit. lukum. ulkoisen

pP2.8.9 vikalauk. jalk. 0 10 0 725
Yrit.lukum.
P2.8.10 alikuormitusvika- 0 10 0 738

laukaisun jalkeen

Taulukko 5-10. Automaattisen jalleenkaynnistyksen parametrit, G2.8

5.4.10  Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3]

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
1=I/0-riviliittimet

P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla

R3.2 Paneelin ohjearvo P2.1.1 P2.1.2 Hz

Suunnanvaihto O=Eteenpain

P3.3 (paneelilta) 0 ! 0 123 1=Taaksepdin

P3.4 PID ohjearvo 0,00 100,00 % 0,00 167

P3.5 PID ohjearvo 2 0,00 100,00 % 0,00 168
0=Stop-painikkeen

R3.6 Stop-painike 0 1 1 114 |, loimintarajoitetty

1=Stop-painike aina
kaytossa

Taulukko 5-11. Paneeliohjauksen parametrit, M3

5.4.11  Systeemivalikko [Ohjauspaneeli: Mé)

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut parametri-
ryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

5.4.12  Laajennuskortit (Ohjauspaneeli: Valikko M7)

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisakortit, sekd muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.
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6. ERIKOISKAYTTOSOVELLUS
Ohjelmistokoodit: ASFIFF06 (NXS); APFIFF06 (NXP)

6.1 Yleista
Erikoiskayttosovellus valitaan valikosta M6 sivulla 56.2.

Erikoiskayttosovelluksessa on lukuisa maara parametreja moottorien ohjaukseen. Sita voidaan
kayttad monissa erilaisissa prosesseissa, joissa tarvitaan joustavaa ja laajaa |/O—signaalivalikoimaa
ja joissa PID-s&&to ei ole tarpeellinen (jos tarvitset PID-sa&totoimintoja, kayta PID-sa&tosovellusta
tai Pumppu- ja puhallinautomatiikkasovellusta).

Tassa sovelluksessa taajuusohjeeksi voidaan valita esim. jokin analogiatulo, sauvaohjaus, moottori-
potentiometri tai analogiatulojen matemaattinen funktio. Kaytettavissa on myos parametrit kentta-
vaylaohjaukseen. Vakionopeuksia ja rydmintanopeus voidaan myds valita, jos naille toiminnoille on
ohjelmoitu digitaalitulot.

e Digitaalitulot ja kaikki lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa ja sovellus tukee myos kaikkia
I/0-kortteja.

Lisatoiminnot:

Analogiatulon signaalialueen valinta

Kaksi taajuusrajan valvontatoimintoa

Momentin valvonta

Ohjearvon valvonta

Toiset rampit ja S-kayran muotoisen rampin ohjelmointi
Ohjelmoitava Kay-/Seis- ja Suunnanvaihtologiikka
DC-jarrutus kaynnistyksessa ja pysaytyksessa

Kolme estotaajuusaluetta

Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus
Automaattinen jalleenkaynnistys

Moottorin lampo- ja jumisuojaus: taysin ohjelmoitavissa; pois paalta, varoitus, vika
Moottorin alikuormitussuoja

Tulo- ja lahtovaiheen valvonta

Sauvaohjaimen hystereesi

Lepotoiminto

NXP-toiminnot:
e Tehorajatoiminnot
Tehorajat erikseen moottori- ja generaattoripuolelle
Isanta-seuraaja -toiminto
Momenttirajat erikseen moottori- ja generaattoripuolelle
Jaahdytyksen valvontatulo lammadnvaihdinta varten
Jarrunvalvontatulo ja olovirranvalvonta, jonka avulla jarrun sulkeminen valittomasti on
mahdollista
Erillinen nopeussaatajan viritys eri nopeuksille ja kuormille
Askellustoiminto kahdella nopeusohjeella
Mahdollisuus yhdistaa kenttavaylatieto mihin tahansa parametriin ja joihinkin valvonta-arvoihin
Identifiointiparametrin manuaalinen saato

Erikoiskayttosovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset
esitetdan parametrien tunnistenumeroiden (ID) mukaisessa jarjestyksessa.
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6.2 Ohjausliitynta

Ohjearvo-
potentiometri, 1..10 kQ | OPT-A1l
Liitin Signaali Kuvaus
r——ﬁ——— 1 +10V Ohjearvojannite Jannite ohjearvopotentiometrille, tms
| 2 All+ Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 taajuusohje
r T T T Jannitealue 0-10V DC
| Ohjelmoitavissa (P2.1.11)
b 3 All- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
4 Al2+ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2 taajuusohje
5 Al2- Virta-alue 0-20 mA
e it 6 +24V @ | Ohjausjinniteldhts Apujannite esim. kytkimille,. maks. 0.1 A
I / 7 |® GND 1/0 maa Jénniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
b—  ——_——_———— 8 DIN1 Kay eteenpain Kosketin kiinni = kay eteenpdin
I Ohjelmoitava logiikka (P2.2.1.1)
:__ / ________ 9 DIN2 Kay taaksepain Kosketin kiinni = kay taaksepain
| R; min. =5 kQ
| / 10 DIN3 Vian kuittaus Kosketin kiinni (nouseva reuna) = vian
- T/ === Ohjelmoitavissa (62.2.7) kuittaus
11 CMA Yhteinen DINT—DIN3 Kytke GND tai +24V
F——————————————- 12 +24V @ | Ohjausjénniteldhtd Apujénnite kytkimille (katso #6)
| [ ® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
: / | 14 DIN4 Ryomintanopeuden valinta Kosketin auki = 10-ohje aktiivinen
L TTTITT T T Ohjelmoitavissa (62.2.7) Kosketin kiinni = Ryéminténopeus valittu
|__/ o I | 18 DINS Ulkoinen vika Kosketin auki = ei vikaa
I / T Ohjelmoitavissa (G2.2.7) Kosketin kiinni = ulkoinen vika
I__ 4| 16 DINé Kiiht. /hidast. ajan valinta Kosketin auki = P2.1.3 ja P2.1.4 kdytossa
: I Ohjelmoitavissa (62.2.7) Kosketin kiinni = P2.4.3 ja P2.4.4 kaytdssa
| | 17 CMB Yhteinen DIN4—DINé Kytke GND tai +24V
I : \" | 18 | | AOA1+ | Analogialahtd 1 Alue 0-20 mA/R, enint. 500 Q
I | ="~ 19 [®A0A1- | Lahtétaajuus
I VALMIS | Ohjelmoitavissa (P2.3.5.2)
: _ 1| 20 DOA1 Digitaalilahto Open collector, | £50 mA, U <48 VDC
| | VALMIS
| | Ohjelmoitavissa (62.3.3)
| : OPT-A2
I 21 RO1 Relel&hts 1
: KAY e 22 RO1 _ KAY
L __® __________ 23 RO1 —1  Ohjelmoitavissa (G2.3.3)
24 RO2 Relelahto 2
20— /I~~~ 25 RO2 j/ VIKA
VAC - — — :|Z|: ————— 26 RO2 |—! Ohjelmoitavissa (G2.3.3)
— — Taulukko 6-1. Erikoiskdyttosovelluksen ohjausliityntd tehdasasetuksin ja
kytkentdesimerkki.
Huom: Katso viereinen kuva. Pistikeryhma X3:
Lisatietoa pistikkeiden valinnoista CMA- ja CMB-maadoitus

tuotteen kayttdohjeessa. @ 9] Ehel) Leyitieithy (G060
(o] CMA kytketty GND:iin

®[® | CMBerotettu GND:sta
[ ] CMA erotettu GND:sta

@ ]
0 CMB ja CMA
kytketty sisdisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

=Tehdasoletus
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6.3 Ohjaussignaalien logiikka Erikoiskayttosovelluksessa

3.2 Paneelin ohjearvo |,

2.1.11 Ohjearvo riviliittimilta

I
: — 2.1.12 Paneeliohj. ohjearvo
: | ;--- 2.1.13Kenttavaylaohj. ohjearvq
: o 2.1.15 Vakionopeus 1
: o ...2.1.21 Vakionopeus 7
@' ————————————————————— 1 | | YT
| I P 2.1.14 Rydminta-
DIN#®- Vakionopeus 1 T i --1  [taguusohje
DIN#®- Vakionopeus 2 i Lo T: !
________________________ IS L I
Vakionopeus 3 ! 0 i | |
DIN#@-f-============-1-=====7~ R T ! 3.1 Ohjauspaikka
! [ 1! \ !
AlA# Q T RN i
AIA% @ :\\.i l N :
- ] ! |
. Lo !
o
® VMIOOTON- . | Sisainen
. | o 1 i i
I
Q potentiometr [ taajuusohje
I g
: ! vagsan
l
Lo r———-—- =
L e !
—/
- AT Reset-painike —
L__{ Ohjearvo kenttavaylalta Kay/Seis-painikkeet i
Kay/Seis kenttavaylalta |
Suunta kenttavaylalta i
DIN#® Ka¥ etegn i Ohjelmoitava Kdy/Seis : Sisdinen Kay/Seis
(ohjelmoitavissa) Kay/Seis- ja L—e >
DIN#® suunnanvaihto- .
Kéay taakse (ohjelmoitavissa) | logiikka |
Suuntatieto ! o )
[3.3 Paneelin suunta :I\. Sisdinen suuntatuito
Vian kuittaustulo T >1 Sisainen vian kuittaus
DIN# = >
® (ohjelmoitavis sa)
NX12k103.th8

Kuva 6-1. Ohjaussignaalien logiikka Erikoiskdyttésovelluksessa

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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6.4 “Terminal To Function” (TTF) -ohjelmointitapa

Erikoiskayttosovelluksen kuten myos Pumppu- ja puhallinautomatiikka-sovelluksen (vain
osittain muiden sovellusten) tulo- ja lahtésignaalien ohjelmointiperiaate poikkeaa perinteisesté
ohjelmointitavasta, jota kaytetdaan muissa Vacon NX-sovelluksissa.

Perinteisessa ohjelmointitavassa " Toiminto liittimelle " (kaytetaan lyhennetta F77 = Function to
Terminal/ on kiintea tulo tai lahtd, jolle maé&ritellaan tietty toiminto. Yllamainituissa kahdessa sovel-
luksessa kaytetaan kuitenkin “Liitin toiminnolle " -ohjelmointitapaa (kaytetdan lyhennetta 77F =
Terminal to Function), jossa ohjelmointiprosessi etenee toisinpain: toiminnot ovat parametreja, joille
kayttaja maarittelee haluamansa tulon tai lahdon. Kts. Varostus sivulla 67.

6.4.1 Tulon/ldhdon maéritteleminen tietylle toiminnolle paneelilla

Tietty tulo tai lahto maaritellaan tietylle toiminnolle antamalla parametrille tarvittava arvo. Arvo
muodostuu Vacon NX:n ohjauskortin korttjpaikasta (katso tuotteen kayttéohje) ja vastaavasta
tulon/lahdén numerosta, ks. alla.

[READ
P2331EED

Toiminto »| Al ohj. vika/var

DigOUT: B 1‘
Y% .t

Kortt|— Liittimen nro
Liitin  paikka

Esimerkki: Haluat kytked digitaalisen lahdén toiminnon Ohjearvovika/-varoitus (parametri 2.3.3.7)
peruskortti OPT-A1:n digitaalilédhtoon DO1 (Kortin kuvaus on tuotteen kayttoohjeessal.

Etsi ensin paneelilta parametri 2.3.3.7. Painamalla kerran Oikeanpuoleista Valikkondppainta paaset
muokkaustilaan. Arvorivilld nakyy vasemmalla liitintyyppi (DigIN, DigOUT, An.IN, An.OUT) ja oikealla
tulo/lahtd, johon toiminto on liitetty (B.3, A.2 jne.), tai arvo (0.#), jos toimintoa ei ole kytketty.

Kun arvo vilkkuu pida selausnappainta ylos tai alas alhaalla kunnes loydat halutun korttipaikan ja
tulon/ldhdon numeron. Ohjelma selaa korttipaikkoja alkaen 0:sta ja jatkaen A:sta E:hen ja I/0-
valintanumeroita 1:sta 10:een.

Kun olet asettanut haluamasi arvon, vahvista muutos painamalla Enter-painiketta.

[READY [READY [READY
P233 1D P233 1 @D EERT -

Al ohj. vika/var | P |Al ohj. vika/var | A|Al ohj. vika/var
DigOUT:0.0 4| |DigOUT;0.0- 4| |DigOUT;B.L- 4
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6.4.2 Liittimen maarittaminen tietylle toiminnolle NCDrive-ohjelmointi-tyokalun avulla

Jos kaytat NCDrive-ohjelmointityokalua parametrointiin, yhteys toiminnon ja liittimen valilla taytyy
maaritella samaan tapaan kuin paneelilla. Valitse value-palstan tippuvalikosta haluamasi kortin ja
liittimen osoitekoodi. (Katso allaoleva kuva).

—10/x|
LOADED Compare. .. |
(1 G225 ANALDG INPUT 4 ;I Index W ariable Text Walue Default Unit Iin (LD |
3 G 226 DIGITAL INPUTS P231.3 [Fault DigQUT:A.1 DigQUT:0.1 g UT:E. 10 :I
F231.4 |Faul, lrverted DigDUT:0.1 DigOUT:0.1 [2ig0UT:E. 10
5-8 623 0UTPUT SIGNALS F2215 |Warming DigQUT.0.1 DigOUT:0.1 [Nig0UT:E. 10
=3 G227 DIG 0UT SIGMALS F 2316 |Extemal Faul DigOUT:0.1 DigOUT:0.1 Digd UT:E. 10
P 2.31.1 Ready F 2317 |2 Ref Faultwam DigDUT:E T DigDUT:0.1 [2igOUT:E 10
: DiglUT:A4 &
P231.2Fun DigOUT:4.5
F2.3.1.3 Fault DighUT A8
F 2.3.1.4 Fault, Inverted DigQUT:A.7
P 2.3.1.5Waning B:gSHFi-S
P 2.3.1.6 Extemal Faul DiglUT:4.10

DighUT:B.2
DigOUT:B.3 >

31, p
P 2.3.1.9 Reserved
P 2.3.1.10 Direct. Differenc

P 23.1.11 &t Ref. Speed

P 2.3.1.12 Jogging Spe=d

P 2.3.1.13 ExtContral Place

P 2.3.1.14 Est Brake Contrl
F 2.3.1.15 ExtBrakeChl I

P 2.3.1.16 FreqOut Sup+Lim1
P 2.3.1.17 FreqOut SupvLim2
P 23118 RefLimSupere. 7| -

Kuva 6-2. Ndkyma NCDrive-ohjelmointityékalusta; osoitekoodin sydtto

Vialttadksesi yliajot ja varmistaaksesi virheettoman toiminnan
tarkista HUOLELLISESTI, ettet kytke kahta toimintoa samalle

Huom: Toisin kuin (&htdj3, tuloja ei voi muuttaa KAY-tilassa.

6.4.3 Kayttamattomien tulojen/lahtojen maarittaminen

Kaikille kayttamattomille tuloille ja lahdaille taytyy antaa korttipaikan arvoksi 0 ja liittimen arvoksi 1
Tama arvo 0.1 on myds useimpien toimintojen oletusarvona. Jos kuitenkin haluat kayttaa digitaali-
sen tulosignaalin arvoja esim. ainoastaan testaukseen, voit asettaa korttipaikan arvoksi 0 ja liitti-
men arvoksi minka tahansa numeron valilta 2...10. Nain tulo asettuu TOSI - tilaan. Toisin sanoen,
arvo 1 vastaa vastaa ‘avointa kontaktia’ ja arvot 2 - 10 'suljettua kontaktia’.

Analogiatuloissa liittimen numeron arvo 1 vastaa signaalitasoa 0%, arvo 2 vastaa 20%:a, arvo 3
30%:a ja niin edelleen siten, ettd arvo 10 vastaa signaalitasoa 100%.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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6.5 Isanta/seuraaja -toiminto (vain NXP-laitteet)

Isanta/seuraaja-toiminto on suunniteltu sovelluksiin, joissa jarjestelm&a ajaa useampi NXP-laite ja
joissa moottoriakselit kytkeytyvat yhteen vaihteiston, ketjun, hihnan tai muun vastaavan jarjestel-
man valityksella. Talloin on suositeltavaa kayttaa closed loop -ohjausta.

Ulkoiset kay/seis-ohjaussignaalit on kytketty vain isanténa toimivaan taajuusmuuttajaan. Nopeuden
ja momentin ohjearvot ja ohjaustavat valitaan erikseen kullekin taajuusmuuttajalle. Isanta ohjaa
seuraajia SystemBus-vaylan kautta. Isantalaite on tyypillisesti nopeusohjaustilassa ja muut taajuus-
muuttajat seuraavat sen momentti- tai nopeusohjetta.

Seuraajassa tulisi kdyttdd momenttiohjetta, kun isannan ja seuraajien moottoriakselit on kytketty
kiinteasti toisiinsa vaihteiston, ketjun tai muun vastaavan jarjestelman valityksella siten, etta kayt-
tojen valille ei voi syntya nopeuseroa. On suositeltavaa kayttaa ikkunaohjausta, jolla seuraajan
nopeus voidaan pitaa lahella isannan nopeutta.

Seuraajassa tulisi kdyttaa nopeusohjetta tilanteissa, joissa nopeuden tarkkuus on vahemman
tarkeaa. Talloin on suositeltavaa kayttaa kuormitusjoustoa kuormituksen tasaamiseen.

é6.5.1 Isdntid/seuraaja -laitteiden fyysiset kytkennat

Seuraavissa kuvissa isantalaite on vasemmalla ja muut laitteet ovat seuraajia. Fyysinen isanta/
seuraajakytkenta voidaan tehda kayttamalla OPT-D1- tai OPT-D2-laajennuskorttia. Lisatietoja on
Vaconin laajennuskorttikasikirjassa (ud00741).

6.5.2 Taajuusmuuttajien yhteenkytkenta optista kuitua ja laajennuskorttia OPT-D1 kdyttien

Tassa esimerkkikytkennassa isantalaite on vasemmalla ja muut laitteet ovat seuraajia. Kytke
laitteen 1 lahto 1 laitteen 2 tuloon 2 seka laitteen 1 tulo laitteen 2 lahtoon 2. Huomaa, etta laitejonon
paassa yksi liitinpari jaa kayttamatta.

TX| RX| TX| RX TX | RX| TX|RX TX|RX | TX | RX TX|RX| TX RX
2|2 1 2|2 1 2|2 1

Kuva 6-3. Fyysiset System Bus -kytkennat OPT-D1-korttia kdyttaen
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6.5.3 Taajuusmuuttajien yhteenkytkenta optista kuitua ja laajennuskorttia OPT-D2 kdyttaen

Isantalaitteen OPT-D2-kortissa kaytetaan oletuspistikeasetuksia, ts. X6:1-2, X5:1-2. Sen sijaan
seuraajien pistikeasetukset taytyy muuttaa: Xé6:1-2, X5:2-3. Tassa kortissa on lisaksi CAN-
yhteysmahdollisuus, jota voidaan kadyttaa useiden kayttdjen valvontaan NCDrive PC -sovelluksella
silloin, kun isanta/seuraajatoimintoja tai verkkojarjestelmia otetaan kayttoon.

R X TX R X TX R X TX R X TX

1 1 2 1 ZL JZI.

Kuva 6-4. Fyysiset kytkenndt SystemBusissa OPT-D2 -korttia kdyttaen

Lisatietoja OPT-D1- ja OPT-D2-laajennuskorttien parametreista on Vaconin
laajennuskorttikasikirjassa (ud00741).

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (0)40 837 1150 e S&hkoposti: vacon@vacon.com
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6.6 Erikoiskayttosovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Kustakin taulukon
parametrista on linkki kyseisen parametrin kuvaukseen. Parametrit on selitetty sivuilla 121-213.

Palstojen selitykset:

Koodi =
Parametri =
Min =
Maks =
Yks =
Oletus =
Oma =
D =

6.6.1

Sijaintia ilmaiseva symboli paneelilla; ilmaisee kayttajalle parametrin numeron
Parametrin nimi

Parametrin minimiarvo

Parametrin maksimiarvo

Parametriarvon yksikko; ilmoitettu, mikali saatavissa

Tehtaalla asetettu arvo

Asiakkaan oma asetus

Parametrin tunnistenumero

Koodin paalla: Parametrin arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun
taajuusmuuttaja on pysaytetty.

Varjatty parametririvi: nama parametrit ohjelmoidaan kayttaen TTF-
ohjelmointimenetelméa (ks. kpl. 6.4)

Valvonta-arvot, joita voidaan ohjata kenttavaylalta ID-numeroa kayttaen

Valvonta-arvot [Ohjauspaneeli: valikko M1)

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Varjostettuja valvonta-arvoja voi muokata kenttavaylalta. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Yks ID Kuvaus

V1.1 Lahtdtaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille

V1.2 Taajuusohje Hz 25 Taaj.ohje moott. ohjaukseen

V1.3 Moottorin nopeus rpm 2 Moott. nopeus kierrosta/min

V1.4 Moottorin virta A 3

V15 Moottorin momentti % 4 Moottoriq akselin laskennallinen

momentti

V1.6 Moottorin teho % 5 Moottorin laskennallinen akseliteho

V1.7 Moottorin jannite \ 6

V1.8 DC-valipiirin jann. \ 7

V1.9 Yksikon lampdtila °C 8 Jaahdytyselem. Lampétila

V1.10 Moottorin lampdtila % 9 Moottorin lampdtila

V1.1 Analogiatulo 1 V/mA 13 Al1 - tulon arvo

V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14 Al2 - tulon arvo

V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Digitaalitulojen tilat

V1.14 DIN4, DIN5, DIN6 16 Digitaalitulojen tilat

V1.15 | Anal. lahtovirta |, V/mA 26 AO1

V1.16 | Analogiatulo 3 V/mA 27 Al3 - tulon arvo

V1.17 Analogiatulo 4 V/mA 28 Al4 - tulon arvo

V1.18 Momenttiohje % 18

o o Korkein lampotila kaytossa olevilla

V1.19 PT100-kortin lampatila C 42 PT100-tuloilla

M120 | Monivalvonta-arvot Nayttaa kolme valittavissa olevaa

valvonta-arvot
V1.21.1 | Virta A 1113 | Suodattamaton moottorivirta
V1.21.2 | Momentti % 1125 | Suodattamaton moottorimomentti
V1.21.3 | DC-jannite \ 44 Suodattamaton valipiirin jannite
V1.21.4 | Status Word 43 Katso luku 6.6.2
Moottorivirta Moottorivirta (laitekoosta riippuma-

V1.21.5 kenttavaylalle A 45 ton) ilmoitettuna 1 desimaalilla

Taulukko 6-2. Valvonta-arvot, NXS-laitteet
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Koodi Parametri Yks ID Kuvaus
V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille
V1.2 Taajuusohje Hz 25 Taaj.ohje moott. ohjaukseen
V1.3 Moottorin nopeus rpm 2 Moott. nopeus kierrosta/min
V1.4 Moottorin virta A 3
V1.5 Moottorin momentti % 4 Moottorin akselin laskenn. momentti
V1.6 Moottorin teho % 5 Moottorin laskennallinen akseliteho
V1.7 Moottorin jannite \ 6
V1.8 DC-valipiirin jann. \ 7
V1.9 Yksikon lampotila °C 8 Jaahdytyselem. Lampdtila
V1.10 Moottorin ldmpétila % 9
V1.1 Analogiatulo 1 V/mA 13 Al1 - tulon arvo
V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14 Al2 - tulon arvo
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Digitaalitulojen tilat
V1.14 DIN4, DIN5, DIN6 16 Digitaalitulojen tilat
V1.15 Analogialdhtd 1 V/mA 26 AO1
V1.16 Analogiatulo 3 V/mA 27 Al3 - tulon arvo
V1.17 Analogiatulo 4 V/mA 28 Al4 - tulon arvo
V1.18 Momenttiohje % 18
V1.19 PT100-kortin lampatila °C 42 Korkein lampotila kaytetyillda PT100-tuloilla
G1.20 Monivalvonta-arvot Nayttaa kolme valittavissa olevaa valvonta-arvoa
V1.21.1 | Virta A 1113 | Suodattamaton moottorivirta
V1.21.2 | Momentti % 1125 | Suodattamaton moottorimomentti
V1.21.3 | DC-jannite \ 44 Suodattamaton valipiirin jannite
V1.21.4 | Status Word 43 Kts. kappale 6.6.2
V1.21.5 | Enkooderin 1 taajuus Hz 1124 | Tulo C.1
V1.21.6 | Akselikierrokset r 1170 | Katso ID1090
V1.21.7 | Akselikulma ° 1169 | Katso ID1090
V1.21.8 | Mitattu lampétila 1 °C 50
V1.21.9 | Mitattu lampétila 2 °C 51
V1.21.10 | Mitattu ldmpdtila 3 °C 52
V1.21.11 | Enkooderin 2 taajuus Hz 53 OPTA7-kortilta (tulo C.3)
V1.21.12 | Absoluuttienkooderin asento 54 Kortilta OPT-BB
V1.21.13 | Absoluuttienkooderin kierrokset 55 Kortilta OPT-BB
V1.21.14 | Identifiointiajon tila 49
V1.21.15 | Napaparin numero 58 Kaytetty PPN moottorin nimellisarvoista
V1.21.16 | Analogiatulo 1 % 59 Al
V1.21.17 | Analogiatulo 2 % 60 Al2
V1.21.18 | Analogiatulo 3 % 61 Al3
V1.21.19 | Analogiatulo 4 % 62 Al4
V1.21.20 | Analogialahtd 2 % 50 AO02
V1.21.21 | Analogialahtd 3 % 51 A03
V1.21.22 | Lopullinen taaj.ohje (CL) Hz 1131 Kéy.tet'a'a'n nopeussaatajan viritykseen closed loop
-ohjauksessa
V12123 | Askelvaste Hz 1132 Kéy.tetéén nopeussaatajan viritykseen closed loop
-ohjauksessa
V1.21.24 | Lahtoteho kW 1508 | Kayton lahtoteho kilowatteina
V1.22.1 | Mom.ohje (kenttavayla) % 1140 | Ohjaus kenttév. PD tulo 1 (oletus)
V1.22.2 | Rajan skaalaus (KV) % 46 Ohjaus kenttév. PD tulo 2 (oletus)
V1.22.3 | Saatotulo (KV) % 47 Ohjaus kenttav. PD tulo 3 (oletus)
V1.22.4 | Analogiatulo (KV) % 48 Ohjaus kenttév. PD tulo 4 (oletus)
V1.22.5 | Viimeisiin aktiivinen vika 37
V1.22.6 | Moottorivirta kenttavaylalle A 45 | Moottorivirta (laitekoosta riippumaton)
ilmoitettuna 1 desimaalilla
V1.24.7 | DIN StatusWord 1 56
V1.24.8 | DIN StatusWord 2 57

Taulukko 6-3. Valvonta-arvot, NXP-laitteet

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

=



72 ® VACON ERIKOISKAYTTOSOVELLUS

6.6.1.1  Digitaalitulojen tila: D15 ja IDT6

DIN1/DIN2/DIN3 tila DIN4/DIN5/DING tila
b0 | DIN3 DING
b1 DIN2 DIN5
b2 | DINT DIN4

6.6.1.2  Digitaalitulojen tila: ID56 ja ID57

DIN-StatusWord 1 DIN-StatusWord 2

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

b15 | DIN:C.4
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6.6.2 Status Word sovelluksessa

Sovelluksen Status Wordyhdistaa taajuusmuuttajien tilat yhdeksi sanaksi (katso valvonta-arvo
V1.21.4 Status Word). Status Word nakyy paneelissa vain erikoiskayttosovelluksessa. Kaikkien
muiden sovellusten Status Word voidaan lukea NCDrive PC -sovelluksella.

Status Word
Sovellus , Paik./ Vakio- Erikols-
Status Word vakio kauko nopeus PID kaytto Pumppy
b0
b1 Valmis Valmis Valmis Valmis Valmis Valmis
b2 Kay Kay Kay Kay Kay Kay
b3 Vika Vika Vika Vika Vika Vika
b4
Ei Hataseis
bS (NXP)
bé Kay valmis | Kay Kay Kay valmis Kay valmis Kay
valmis valmis valmis
b7 Varoitus Varoitus Varoitus Varoitus Varoitus Varoitus
b8
b9
b10
b11 DC-jarru | DC-jarru | DC-jarru | DC-jarru DC-jarru DC-jarru
b12 Kay- Kay- Kay- Kay-pyynto Kay-pyynto | Kay-
pyynto pyynto pyynto pyynto
Rajan- Rajan- Rajan- Rajan- Rajan- Rajan-
b13
valvonta valvonta valvonta valvonta valvonta valvonta
b14 Jarrun Utk 1
ohjaus
Paikka B PID aktiivinen
b15 on Ulk 2
aktiivinen

Taulukko 6-4. Status Wordin sisalto
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6.6.3 Perusparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1]

Koodi Parametri Min Maks Yks Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.1.1 Minimitaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,, > moottorin
pP2.1.2 Maksimitaajuus P2.1.1 320,00 Hz 50,00 102 | synkr. nopeus, tarkista mootto-
rin ja laitteen sopivuus
P2.1.3 Kiihtyvyysaika 1 0,1 3000,0 S 3,0 103 | 0 Hz - enimmaistaajuus
P2.1.4 Hidastuvuusaika 1 0,1 3000,0 s 3,0 104 | Enimmaistaajuus - 0 Hz
P2.1.5 Virtaraja 0,1xly 2 x|y A I 107
Moottorin NX2: 230V Tark?sta mo9ttorin arv.(l)kilvesté.
P2.1.6 nimellisjannite 180 690 \Y NX5: 400V 110 | Tarkista myos kytkenta
NX6: 690V (kolmio/t&hti).
P2.1.7 . Mogttorm 8,00 320,00 Hz 50,00 111 | Tarkista moottorin arvokilvesta
nimellistaajuus
P2.18 . Moqttorin 2% 20000 rpm 1440 112 Kpskeg A-napaista moottoria ja
nimellisnopeus nimelliskokoista taajuusm.
P2.1.9 |Moottorin nimellisvirta | 0,1 x I, 2 x Iy A I 113 | Tarkista moottorin arvokilvesta.
P2.1.10 Moottorin cosg@ 0,30 1,00 0,85 120 | Tarkista moottorin arvokilvesta
0=Al1
1=AI2
2=Al1+AI2
3=Al1-AlI2
4=A12-Al1
5=Al1xAl2

6=Al1 ohjaussauva

7=Al2 ohjaussauva
P2.1.11 [Ohjearvopaikan valinta 0 16 0 117 | 8=Paneeli

9=Kenttavayla
10=Moottoripotentiometri
11=Al1, A2 minimi
12=Al1, Al2 maksimi
13=Maksimitaajuus
14=Al1/AI2 valinta
15=Enkooderi 1
16=Enkooderi 2 [vain NXP)

0=Al1
1=AI2
2=Al1+AI2
3=Al1-AlI2
Paneeliohjauksen 4=A12-Al1
P2.1.12 ohjeaJrvo 0 ? 8 121 5=Al1xAl2
6=Al1 ohjaussauva
7=Al2 ohjaussauva
8=Paneeli
9=Kenttavayla
p2.1.13 |Kenttavayla-ohjauksen |, 9 9 122 | Katso P2.1.12
ohjearvo
P2.1.14 | Ryomintataajuusohje 0,00 P2.1.2 Hz 5,00 124 | Kts. ID413
P2.1.15 Vakionopeus 1 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 105 | “Multi-step”-nopeus 1
P2.1.16 Vakionopeus 2 0,00 P2.1.2 Hz 15,00 106 | “Multi-step”-nopeus 2
P2.1.17 Vakionopeus 3 0,00 P2.1.2 Hz 20,00 126 | “Multi-step”-nopeus 3
P2.1.18 Vakionopeus 4 0,00 P2.1.2 Hz 25,00 127 | “Multi-step”-nopeus 4
P2.1.19 Vakionopeus 5 0,00 P2.1.2 Hz 30,00 128 | “Multi-step”-nopeus 5
P2.1.20 Vakionopeus 6 0,00 P2.1.2 Hz 40,00 129 | “Multi-step”-nopeus 6
P2.1.21 Vakionopeus 7 0,00 P2.1.2 Hz 50,00 130 | “Multi-step”-nopeus 7

Taulukko 6-5. Perusparametrit G2. 1
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6.6.4 Tulosignaalit
6.6.4.1  Perusasetukset [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2.G2.2.1]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Kay-sign. 1 | Kay-signaali 2
(Oletus: (Oletus: DIN2)
DIN1)
0 [ Kay eteen Kay taakse
o . . 1 | Kéy/Seis Taakse
paad | K&/ Sve;fi'ntt"ag”ka” 0 7 0 300 | 2 | Kay/seis | Kay valmis
3 | Kéy-pulssi | Seis-pulssi
4 | Kay M.pot.YLOS
5 | Kay eteen* | Kay taakse*
6 | Kay*/Seis | Taakse
7 | Kéy*/Seis | Kayttd sallittu
paiaig | Moottoripotentio | g 20000 | Hz/s | 10,0 331

metrin laskunopeus

0=Ei nollausta

1=Nollaus, jos laite pys.tai
virta katkaistaan

2=Nollaus, jos virta katk.

Moottoripotentio-
P2.2.1.3 |metrin taajuusohjeen 0 2 1 367
muistin nollaus

0=Ei kaytossa

1=Al1
i 2=Al2
P2.2.1.4 Saatétulo 0 5 0 493 3-A13
4=Al4
5=Kenttdvayla (kts. ryhma G2.9)
P2.2.1.5 Minimin saato 0,0 100,0 % 0,0 494
P2.2.1.6 Maksimin saato 0,0 100,0 % 0,0 495

Taulukko 6-6. Tulosignaalit: perusasetukset, G2.2.7

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.22.1 | Allsignaalinval. | 0.1 E.10 A g7 | TUFCU e, (EhE
luku 6.4
P2.2.2.2 Al1 suodatusaika 0,00 10,00 s 0,10 324 | 0=Ei suodatusta
0=0-10V (0-20 mA*)
. . 1=2-10V (4-20 mA*)
P2.2.2.3 Al1 signaalialue 0 3 0 320 2= _10V._+10 V*
3= Asiakaskohtainen alue*
P2.2.2.4 |All asiakaskoht min.| ~160,00 | 160,00 % 0,00 321 | 7 tulosignaalialueesta.
esim.3V=30%
p.2.05 [\ asiakaskohtainen ;5000 | 14000 | % 100,00 322 | Esim. 9V =90%
maksimi
Al1 ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
P2.2.2.6 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | vastaa minimaalista
minimiarvo taajuusohjesignaalia
Al1 ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
pP2.2.2.7 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | vastaa maksimaalista
maksimiarvo taajuusohjesignaalia
P2 9228 Al sauvaohjaqksen 0,00 20,00 % 0,00 384 Sauvaohjauksen kuollut
hystereesi alue
Taajuusmuuttaja siirtyy
P2.2.2.9 Al leporaja 000 | 100,00 % 0,00 3g5 | lepotilaan, jos tulo pysyy
taman rajan alapuolella
madritetyn ajan.
P2.2.2.10 Al1 lepoviive 0,00 320,00 s 0,00 386
Maarita offset 1 s paina-
P2.2.2.11 | Al1 sauvaoh;. offset | -100,00 100,00 % 0,00 165 | malla Enter tai nollaa
painamalla Reset

Taulukko 6-7. Analogue input 1 parameters, G2.2.2 * Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.

Lisatietoja on tuotteen kayttoohjeessa.
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6.6.4.3  Analogiatulo 2 [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.2.3/

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2 931 Al2 &g_naalm 01 E10 A2 188 TTF-ohjelmointi. Katso
valinta luku 6.4
pP2.2.3.2 Al2 suodatusaika 0,00 10,00 S 0,10 329 | 0=Ei suodatusta

0=0-20 mA (0-10 V¥

iy — *
P2.2.3.3 Al2 signaalialue 0 3 1 325 1=4-20 mA (2-10 V%)

2=-10V..+10 V*
3= Asiakaskohtainen alue*
P223.4 AI2 asiakgas_ko_htainen 160,00 160,00 % 20,00 326 % Fulosignaalialueesta,
minimi esim.2mA=10%
p2.2.35 [\2asiakaskohtainen 4,000 | 4000 | % | 100,00 327 | esim. 18 mA = 90 %
maksimi
Al2 ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
pP2.2.3.6 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 393 | vastaa taajuusohje-
minimiarvo signaalin minimiarvoa
Al2 ohjearvon Valitsee taajuuden, joka
P2.2.3.7 skaalauksen 0,00 320,00 Hz 0,00 394 | vastaa taajuusohje-
maksimiarvo signaalin maksimiarvoa

Al2 sauvaohjauksen
hystereesi

Sauvaohjauksen kuollut

P2.2.3.8 alue, esim. 10 % =+/-5%

0,00 20,00 % 0,00 395

Taajuusmuuttaja siirtyy

P2.2.3.9 AI2 leporaja 000 | 10000 | % 0,00 39¢ | lepotilaan, jos tulo pysyy
taman rajan alapuolella

maaritetyn ajan.

P2.2.3.10 Al2 lepoviive 0,00 320,00 s 0,00 397

Maarita offset 1 s paina-
P2.2.3.11 | Al2 sauvaoh;. offset | -100,00 100,00 % 0,00 166 | malla Enter tai nollaa
painamalla Reset

Taulukko 6-8. Analogiatulon 2 parametrit, G2.2.3
6.6.4.4  Analogiatulo 3 [Ohjauspaneels: Valikko M2 2 G2.2.4]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia
P2 2 41 Al3 S|g_naal|n 01 E10 01 141 TTF-ohjelmointi. Katso
valinta luku 6.4
P2.2.4.2 Al3 suodatusaika 0,00 10,00 S 0,00 142 | 0=Ei suodatusta
P2.2.4.3 0=0-20 mA (0-10 V*)
. . 1=4-20 mA (2-10 V*)
Al3 signaalialue 0 3 0 143 2= _10V._+10 V*
3= Asiakaskohtainen alue*
- - S - -
P22 44 AI3 aS|ak.as.ko.hta|nen 160,00 160,00 % 0,00 14d % .tul05|gnaal|alueesta,
minimi esim.2mA=10%
IAI3 asiakaskohtainen .
P2.2.4.5 S -160,00 160,00 % 100,00 145 | esim. 18 mA =90 %
maksimi
P2.2.4.6 |Al3signaalin kadnts| 0 1 0 151 | O=Ei kadnnetty

1=Kaannetty

Taulukko 6-9. Analogiatulon 3 parametrit, G2.2.4

* Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttdohjeessa.
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Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.25.1 Al4 S|gnaal|n 0 01 152 TTF-ohjelmointi. Katso
valinta luku 6.4
pP2.2.5.2 Al4 suodatusaika 0,00 10,00 s 0,00 153 | 0=Ei suodatusta
0=0-20 mA (0-10 V*)
. . 1=4-20 mA (2-10 V*)
P2.2.5.3 Al4 signaalialue 0 3 1 154 2= 10V +10 V*
3= Asiakaskohtainen alue*
- - S - -
P2 254 Al4 a5|ak.as.ko.hta|nen 160,00 160,00 % 20,00 155 %o 'tul05|gnaal|alueesta,
minimi esim.2mA=10%
pp.255 [W4asiakaskohtainen .50 | 14000 % 100,00 156 | esim. 18 mA =90 %
maksimi
P2.2.5.6 |Al4 signaalin kadnts| 0 1 0 142 | O=Ei kadnnetty
1=Kadnnetty

Taulukko 6-10. Analogiatulon 4 parametrit, G2.2.5

8.6.4.6  Vapaaanal. tulo, signaalinvalinta [Paneeli: Valikko M2 2 G2.2.6]
Koodi Parametri Min Maks Yks. | Oletus | Oma ID Huomautuksia
0=Ei kaytossa
1=Al1
2=Al12
P2.2.6.1 | Virtarajan skaalaus 0 5 0 399 3=AI3
4=Al4
5=Kv-rajaskaalaus
Katso ryhma G2.9
DC-jarrutusvirran Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.62 skaalaus 0 > 0 400 Skaalaus 0:sta ID507:34n
. . . Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.6.3 K”hds'ﬁ:;lrito]e” 0 5 0 401 | Skaalaa aktiivisen rampin
100 %:sta 10 %:iin.
Momentin valvonta- Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.6.4 rajan skaalaus 0 5 0 402 Skaalaus 0:sta ID348:aan
Momenttiraian Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.6.5 skaalausJ 0 5 0 485 Skaalaus 0:sta ID609:aan
(NXS] tai ID1287:33n (NXP)
Vain NXP-laitteet
Generaattorin .
o Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.6.6 momenttirajan 0 5 0 1087 Skaalaus 0-sta ID1288:aan
skaalaus
Moottoripuolen Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.6.7 tehorajan skaalaus 0 5 0 179 Skaalaus 0:sta ID1289:aan
Generaattorin Kuten parametri P2.2.6.1
P2.2.68 tehorajan skaalaus 0 5 0 1088 Skaalaus 0:sta ID1290:aan

Taulukko 6-11. Vapaan analogiatulon signaalin valinta, G2.2.6

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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6.6.4.7  Digitaalitulot [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2.G2.2.4]

Kayta TTF-ohjelmointitapaa kaikille naille parametreille. Lisatietoja on luvussa 6.4.

Koodi Parametri Min Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.2.7.1 Kay-signaali 1 0.1 Al 403 | Katso P2.2.1.1.
P2.2.7.2 Kay-signaali 2 0.1 A2 404 | Katso P2.2.1.1.
P2.2.7.3 Kay valmis 0.1 0.2 407 | Moottorin kdynnistys sallittu (sk)
Suunta eteen (ak]
P2.2.7.4 Suunta 0.1 0.1 412 Suunta taakse (sk)
P2.2.7.5 Vakionopeus 1 0.1 0.1 419
P2.2.7.6 Vakionopeus 2 0.1 0.1 420 | Kts. Taulukko 6-5
P2.2.7.7 Vakionopeus 3 0.1 0.1 421
Moottoripotentiometrin ohje Moot. pot. metrin taajuusohje
P2.2.7.8 ALAS 0.1 0.1 417 laskee [sk)
P2279 Moottoripotentiometrin ohje 01 01 48 Moot. pot. metrin taajuusohje
YLOS nousee (sk])
P2.2.7.10 Vian kuittaus 0.1 A3 414 | Kaikkien vikojen kuittaus (sk)
P2.2.7.11 Ulkoinen vika (kiinni) 0.1 A5 405 | N&yttds ulk. vian (F51) (sk)
P2.2.7.12 Ulkoinen vika (auki) 0.1 0.2 406 | N&yttds ulk. vian (F51) (ak]
. S . Kiihd./hid. aika 1 (ak]
P2.2.7.13 Kiihd./hid.ajan valinta 0.1 A6 408 Kiihd./hid. aika 2 (sk)
P2.2.7.14 Kiihd./hid. esto 0.1 0.1 415 | Kiihd./hid. estetty (sk]
P2.2.7.15 DC-jarrutus 0.1 0.1 416 | DC-jarrutus aktiivinen (sk)
L Ryomintanopeus valittu
P2.2.7.16 Ryomintanopeus 0.1 AL 413 taajuusohjeeksi (sk]
. sk = Al2 ohjearvona,
P2.2.7.17 Al1/AI2 valinta 0.1 0.1 422 kun ID117 = 14
P2.2.7.18 Ohjaus riviliittimilts 0.1 0.1 ) || FELStERI I
ohjauspaikaksi (sk)
. . Pakottaa paneelin
P2.2.7.19 Ohjaus paneelilta 0.1 0.1 410 ohjauspaikaksi (sk]
P2.27.20 |  Ohjaus kenttivaylalts 0.1 0.1 gy || FELCED femi ey
ohjauspaikaksi (sk)
Parametriasetusten Kosk. kiinni. = aset. 2 on kaytossa
R 1/ 2 valinta Ui Uil it Kosk. auki. = aset. 1 on kaytdssa
Kosk. auki. = ohj.muoto 1 on
Moottorin Y
P2.2.7.22 . 0.1 164 Kosk. kiinni. = ohj.muoto 2 on
ohjausmuoto 1/2 KEvtEess
aytossa

Ks. Par. 2.6.1, 2.6.12

Vain NXP-laitteet:
P2.2.7.23 Jaahdytyksen valvonta 0.1 0.2 750

Kaytossa nestejaahdytteisessa

laitteessa
P2.2.7.24 | Ulkoisen jarrun tunnistus | 0.1 0.2 1210 frl;’&rt‘;as'gnaa“ mekaaniselta
P2.2.7.26 Salli askellus 0.1 0.1 532 | Askellustoiminto kaytossa
Askellustaajuusohje 1 (Oletus
P2.2.7.27 Askellustaajuusohje 1 0.1 0.1 530 eteen 2 Hz. Katso P2.4.16)

Tama kdynnistda laitteen!
Askellustaajuusohje 2 (Oletus
P2.2.7.28 Askellustaajuusohje 2 0.1 0.1 531 eteen 2 Hz. Katso P2.4.17)
Tama kaynnistaa laitteen!
Nollaa valvonta-arvot, akselin

P2.2.7.29 | Enkooderilaskimen nollaus 0.1 0.1 1090 | kierrokset ja kulman (katso
Taulukko 6-3)
P2.2.7.30 Hatdseis 0.1 0.2 1213 | Matala signaali aktivoi EM:n

Katso luku 6.5 ja parametrit

P2.2.7.31 Isanta-Seuraaja -tila 2 0.1 0.1 1092 P2 11 1-P2.11.7
P2.27.32 |  Tulokytkimen tunnistus 0.1 0.2 1209 '[\g‘zzla SRRl AEUiER Ve
Taulukko 6-12. Digitaaliset tulosignaalit, G2.2.4 sk = sulkeutuva kosketin

ak = avautuva kosketin
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6.6.5 Lahtosignaalit
6.6.5.1  Viivastetty digitaalilahto 1 [Paneeli: Valikko M2 2 G2.3.1]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
TTF-ohjelmointi. Katso
Digitaalilahdon 1 luku 6.4
FEE ol signaalin valinta O 2L O e Signaali on mahdollista
k&3ntd3 par.ID1084 (NXP)
0=Ei kaytossa
1=Valmis
2=Kay
3=Vika
4=Vika kaannetty
5=TM ylildmpdvaroitus
6=ULk. vika tai varoitus
7=0hjearvovika tai var.
8=Varoitus
9=Suunta taaksepain
10=Ryomintanop. valittu
11=Aset. nopeudessa
12=Moot.saat. kaytdssa
Digitaalildhdon 1 13=Lahtotaaj. valv.raja 1
P2312 sisalto 0 26 ! 312 14=L3ahtotaaj. valv.raja 2
15=Mom. valvontaraja
16=0hjearvon valv.raja
17=Ulkoisen jarrun oh;.
18=0hj.paikka: riviliitt.
19=TM l@mpaot.rajan valv.
20=0hjearvo kaannetty
21=Ulk. jarrun ohj.
kaannetty
22=Term. vika tai varoitus
23=An. tulon valvonta
24=Kenttavayla DIN 1
25=Kenttavayla DIN 2
26=Kenttavayla DIN 3
pp3.3 | Digitaaliléhdon Ty 05 1 390 g9 s 0,00 4g7 | .00 = paslle-viive ei
paallekytkentaviive kaytossa
p23.14 | Digitaalilahdon T4 555 | 30000 | s 0.00 48g | 000 = irti-viive ei
irtikytkentaviive kaytossa
Taulukko 6-13. Viivastetyn digitaalildhdon 1 parametrit, G2.3.1
6.6.5.2  Viivdstetty digitaalilghtd 2 [Paneeli: Valikko M2 2 G2.3.2]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
TTF-ohjelmointi. Katso
P23.21 Dlglta§l|lahQOn 2 01 E10 01 489 lukg 6.4.“5”|gr7.§.al| on mah-
signaali dollista kaantaa para-
metrilla ID1084 (vain NXP)
p23.22 | Digitealilahdon2 0 26 0 490 | Katso P2.3.1.2
sisalto
p23.23 | Digitaaliléhdon2 4 5, 320,00 s 0,00 491 | 000 =paalle-vive el
paallekytkentaviive kaytossa
p2.3.2.4 | Digitaalilahdin2 | g5 1 59009 s 0,00 492 | 0,00 =irti-viive ei kiytossa
irtikytkentaviive

Taulukko 6-14. Viivastetyn digitaalilahdon 2 parametrit, G2.3.2

=
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6.6.5.3  Digitaaliset [dhtdsignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.3.3]

Kayta TTF-ohjelmointitapaa kaikille naille parametreille. Katso luku 6.4.

Koodi Parametri Min Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.3.3.1 Valmis 0.1 Al 432 Toimintavalmis
P2.3.3.2 Kay 0.1 B.1 433 Kaynnissa
P2.3.3.3 Vika 0.1 B.2 434 Kaytto vikatilassa
P2.3.3.4 Kaannetty vika 0.1 0.1 435 Kaytto ei vikatilassa
P2.3.3.5 Varoitus 0.1 0.1 436 | Varoitus aktiivinen
P2.3.3.6 Ulkoinen vika 0.1 0.1 437 Ulkoinen vika aktiivinen
P233.7 Ohjearvoyika tai 0.1 0.1 438 4 mAn vika tai varoitus

-varoitus aktiivinen
P2.3.3.8 Ylildmpovaroitus 0.1 0.1 439 Kayton ylilampo aktiivinen
P2.3.3.9 Suunta taaksep. 0.1 0.1 440 | Lahtotaajuus <0 Hz
P2.3.3.10 | Suuntaerikuinpyynts | 0.1 0.1 441 ?;;d”er;?y”szljﬁg’c’ e
P2.3.3.11 Asetetussa nopeudessa 0.1 0.1 442 | Ohje = Lahtotaajuus
P2.3.3.12 Ryémintinopeus 0.1 0.1 A || ST B VR Aol

peuskomento aktiivinen
P2.3.3.13 Ulk. ohjauspaikka 0.1 0.1 L4l |0-ohjaus aktiivinen
P2.3.3.14 Ulkoisen jarrun ohjaus 0.1 0.1 445 .
Ulkoisen jarrun ohjaus Katso selitykset

P2.3.3.15 ' 0.1 0.1 446 | sivulta 163.

kaannetty
P233.16 | lehtotaajuusrajant 0.1 0.1 447 | Katso ID315.

valvonta
p23317 | Lahtotaajuusrajan 2 0.1 0.1 448 | Katso ID346.

valvonta
P2.3.3.18 Ohjearvorajan valvonta 0.1 0.1 449 Katso ID350.

Lampotilarajan Kayton lampatilan

2N valvonta 0 i a0 valvonta. Katso ID354.
P2.3.3.20 SR 0.1 0.1 451 | Katso ID348.

valvonta
P2.3.3.21  Moottorin 0.1 0.1 452

lamposuojaus
P2.3.3.22 |Analogiatulon valvontaraja| 0.1 0.1 463 Katso 1D356.
P2.3.3.23 |Moottorisaatajan aktivointif 0.1 0.1 454
P2.3.3.24 Kenttavaylan DIN 1 0.1 0.1 455 Katso kenttavaylaopas
P2.3.3.25 Kenttavaylan DIN 2 0.1 0.1 456 Katso kenttavayldaopas
P2.3.3.26 Kenttavaylan DIN 3 0.1 0.1 457 Katso kenttavaylaopas
P2.3.3.27 Kenttavaylan DIN 4 0.1 0.1 169 Katso kenttavaylaopas
P2.3.3.28 Kenttavaylan DIN 5 0.1 0.1 170 Katso kenttavaylaopas
Vain NXP-laitteet
P2.3.3.29 DC valmis -pulssi 0.1 0.1 1218 | Ulkoiselle tasavirtalaturille
Odottamattoman

P2.3.3.29 kdynnistyksen esto 0.1 0.1 756

aktiivinen

Taulukko 6-15. Digitaaliset [Ghtésignaalit, G2.3.3

Valttaaksesi yliajot ja varmistaaksesi virheettoman toiminnan
tarkista HUOLELLISESTI, ettet kytke kahta toimintoa samalle
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6.6.5.4  Raja-arvojen asetukset [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.3.4]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Lahtotaajuuden ?;illakraax]taons\?:lvonta
P2.3.4.1 valvontarajan 1 0 3 0 315 .
toiminta 2=Ylarajar.1. I\I/alvont.a
3=Jarru paalle-ohjaus
P23.42 | Lahtotasjuuden 000 |Par.212| Hz 0,00 316
alvontarajan 1 arvo
0=Ei kaytossa
o e
P2.3.4.3 valvontarajan 2 0 4 0 346 . .
toiminta 3=Jarru pois-ohjaus
4=Jarru paalle/pois-
ohjaus
Lahtotaajuuden
P2.3.4.4 valvontarajan 2 0,00 Par. 2.1.2 Hz 0,00 347
arvo
0=Ei rajaa
P2 345 Mom_entin yal_vonta- 0 3 0 348 1=Al?rajan valvonta
rajan toiminta 2=Ylarajan valvonta
3=Jarru pois-ohjaus
Mormentin Jarrun ohjauksessa_ _
pP2.3.4.6 . -300,0 300,0 % 100,0 349 | kaytetaan absoluuttisia
valvontarajan arvo )
arvoja
Ohjearvon 0=Ei rajaa
P2.3.4.7 valvontarajan 0 2 0 350 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
P2.3.4.8 Ohjearvon 0,0 100,0 % 0,0 351 | 0.0=vahimmdistaajuus
valvontarajan arvo 100,0=enimmaistaajuus
p234y9 | Ulkoisenjarrun 0,0 100,0 s 0,5 352 | Jarruirti -rajoista
irtikytkentaviive
Ulkoisen jarrun Kay-kaskysta. Aika
P2.3.4.10 paallekytkentaviive 0.0 100.0 ° 1.5 353 pitempi kuin P2.1.4
Taaj.muuttajan 0=Ei rajaa
P2.3.4.11 lampéatilarajan 0 2 0 354 | 1=Alarajan valvonta
valvonta 2=Ylarajan valvonta
Taaj.muuttajan
P2.3.4.12 l@mpatilarajan -10 100 °C 40 355
valvonta-arvo
0=Ei kaytossa
. 1=Al1
P2.3.4.13 Oﬁfaajées/igﬂi“ 0 4 0 356 | 2=AlI2
3=AI3
4=Al4
Paalle/pois- o DO irti -raja.
P2.3.4.14 ohjauksen alaraja 0.00 100,00 & 10.00 357 Katso P2.3.3.22
Paalle/pois- o DO irti -raja.
P2.3.4.15 ohjauksen ylaraja 0.00 100,00 & 90,00 358 Katso P2.3.3.22
Vain NXP-laitteet
Jarru paslla/pois Jarru suljetaan ja pide-
P2.3.4.16 0 2xly A 0 1085 | taan suljettuna, jos virta

virtaraja

on tata arvoa pienempi.

Taulukko 6-16. Raja-arvojen asetukset, G2.3.4
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6.6.5.5  Analogialdhtd 1 [(Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.3.5/

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2 351 Ar_1alog|_alahd_on 1 01 £.10 A 46 TTF-ohjelmointi. Katso
signaalin valinta luku 6.4
0=Ei kayt6ssa (20 mA/10 V)
1=Lahto6taajuus (0—f )
2=Taajuusohje (0—f,.,,)
3=Moottorin nopeus (0—
moott. nimellisnopeus])
4=Moottorivirta (0—I o)
5=Moott.momentti (0—T yo0r)
6=Moottorin teho (0—P,yotor
7=Moott. jannite (0--U,yot0r)
P2 352 Analogmﬂlahdon 1 0 15 1 307 8=Valip.jann. (0-1000V)
sisalto 9=Al1
10=AI2
11=L&ht6taaj. (f - fra)
12=Moottorin momentti
(-2...42XTymot)
13=Moottorin teho
(=2...4+2XT ot
14=PT100-lampétila
15=Analogialahtd (kenttav.)
ProcessData4 [NXS)
pp353 | Anatogialahdont - 4 10,00 s 1,00 308 | 0=Fi suodatusta
suodatusaika
P23.5.4 Analog.!z.a.Lahldon 1 0 1 0 309 0=E|"I§aannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialéhdon 1 0=0mA (0 V]
P23535 minimi 0 1 0 310 1 124 ma2v)
p235¢ | Anategialahdon 10 1000 % 100 311
skaala
p2357 | AnalegialahdonT 10609 | 100,00 % 0,00 375
offset
Taulukko 6-17. Analogialahdén T parametrit, G2.3.5
6.6.5.6  Analogialghtd 2 [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.3.6]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.3.6.1 Apaloglglahdpn 2 01 E10 01 471 TTF-ohjelmointi. Katso
signaalin valinta luku 6.4
p23.4.2 | Analogialahdon2 0 14 4 472 | Katso P2.3.5.2
sisalto
p2363 | Analogialahdsn? 0,00 10,00 s 1,00 473 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P23.6.4 Analog.lélak.l.don 2 0 1 0 474 0=E|“Lfaannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhdon 2 0=0mA (0 V]
P23.63 minimi 0 1 0 5 | 1-4mA2V)
P23.4.6 | Analogialandon2 10 1000 % 100 476
skaala
p23.47 |Analegialahdonz - 19549 | 100,00 % 0,00 477
offset

Taulukko 6-18. Analogialahdon 2 parametrit, G2.3.6
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Code Parameter Min Maks Unit Default Cust ID Note
Analogialahdon 3 TTF-ohjelmointi. Katso
s signaalin valinta i =i - - luku 6.2 ja 6.4
p2.3.72 | Analogialahdon3 0 14 5 479 | Katso P2.3.5.2
sisalto
p2.3.73 | Analogialahdon3 0,00 10,00 s 1,00 480 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
p23.74 | Analogialahdsn3 0 1 0 4g1 | OEi kaannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhdon 3 0=0 mA (0 V]
P2.3.7.5 minimi 0 ! 0 4821 L mA2V)
p2.3.74 | Analogialahdon3 10 1000 % 100 483
skaala
p2.3.77 | Anategialdhdon3 1 16000 | 100,00 % 0,00 484
offset

Taulukko 6-19. Analogialdhdon 3 parametrit, G2.3.7
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6.6.6 Kayton ohfausparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.4]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia

. O=Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kayrn kiih/hid.aika
O=Lineaarinen
>0=S-kayran kiih/hid.aika

P2.4.2 Rampin 2 muoto 0,0 10,0 s 0,0 501

P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0,1 3000,0 3 10,0 503

0=Ei ole sallittu
1=Kaytossa ajon aikana
2=Ulkoinen jarrukatkoja
3=Kaytossa
pysaytyksessé/ajossa
4=Kaytossa; Ei testausta
0=Kiihdyttaen
1=Vauhtikaynnistys
2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
2=Hidast.+ kay valmis: vap.
pyorien
3=Vap. pyorien+kay
valmis: hidastaen

P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504

P2.4.6 |Kaynnistystoiminto 0 2 0 505

P2.4.7 Pysaytystoiminto 0 3 0 506

P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0 I A 0,7 x 1y 507
DC-jarrutusaika

0=DC-jarru on pois paalta

P2.4.9 ¢ N 0,00 | 600,00 s 0,00 508 5 °
pysaytyksessa pysaytyksessa
po.4.10 | DC-jarrutuksen 0,10 10,00 Hz 1,50 515
alk.taajuus hid.
po.4.11 | DCrarrutusaika 000 | 600,00 | s 0,00 514 | 0=DC-jarru on pois paalta
kaynnistyksessa kaynnistyksessa
P2.4.12 Vuojarrutus 0 1 0 520 | 9=Pois paalta
1=Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0 I A Iy 519
Vain NXP-laitteet
P2.4.15 DC-jarruvirta 0 I, A | 01xl, 1080
pysaytyksessa
P2.4.16 | Askelltaajuus1 | -320,00 | 320,00 | Hz 2,00 1239
P2.4.17 | Askellustaajuus 2| -320,00 | 320,00 | Hz -2,00 1240
Askellusnopeuden
P2.418 |\ 10 ehidastus 0.1 3200,0 s 1,0 1257
P2.4.21 |Hataseis-toiminto 0 1 0 127¢ | 0=Vapaasti pybrien
1=Hidastaen
P23 |Ohjausvaihtoehdot 0 65536 0 1084 | Muuttaminen sallittu vain

Seis-tilassa

Taulukko 6-20. Kayton ohjausparametrit, G2.4
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6.6.7 Estotaajuuksien parametrit (Ohjaupaneeli: Valikko M2 > G2.5]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia

pp5q |Estotaajuusalue bl g5 | 59000 | 0,00 509 | 0=Ei kaytossi
alaraja

pp5p |Estotaajuusalue bl a0 | 5oq00 | 0,00 510 | 0=Ei kaytossi
ylaraja

pp53 |Estotaajuusalue 2l o0 | 5oq00 | g 0,00 511 | 0=Ei kaytossi
alaraja

pp5y |EStotadjuusalue 2l a0 | goq00 | 0,00 512 | 0=Ei kaytossi
ylaraja

pp55 |Estotaajuusalued| 4, 320,00 Hz 0,00 513 | 0=Ei kaytossa
alaraja

pp5e |EStotaajuusalue3 | gq0 | 59000 | 1 0,00 514 | 0=Ei kiytosss
ylaraja

pp5y | Estotaajuuden 0,1 10,0 X 1.0 518
ohitusaika

Taulukko 6-21. Estotaajuuksien parametrit, G2.5
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6.6.8 Moottorin ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.6]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
0=Taajuusohjaus
1=Nopeusohjaus

Moottorin 2=Momenttiohjaus

R2=cy ohjausmuoto 0 2/4 0 600 | | isaksi NXP-laitteille:
3=Closed loop -nopeusohj.
4=Closed loop -momenttiohj

P2.6.2 U/f-kayran 0 1 0 109 | O=Eikaytossa

optimointi 1=Aut. mom. maksimointi
O=Lineaarinen

P2.6.3 U/f suhteen valinta 0 3 0 108 1=Ne.l|oll|n.en
2=0hjelmoitava
3=Lin.+ vuon optimointi

P2.6.4 Kentan- 800 | 32000 | Hz | 50,00 602

heikennyspiste
pogs | Jannittekentan- o4 | 20000 | % | 100,00 603 | n%x U,
heikennyspisteessa
U/f -kéyran par.
21T keskipisteen taajuus 0.00 P2.6.4 Hz 50,00 604
U/f -kayran N% X Uy
P2.6.7 . . 0,00 100,00 % 100,00 605 [ Parametrin maks. arvo =
keskipisteen jannite
par. 2.6.5
P2.6.8 Lahtdjannite 0,00 4000 | % | Vaihtelee 606 | n%x U,
nollataajuudella
s . . Kts. tarkat arvot,

P2.6.9 Kytkentadtaajuus 1,0 Vaihtelee | kHz | Vaihtelee 601 Taulukko 8-14
0=Ei kaytossa

P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 | 1=Kaytossa, ei ramppaa
2=Kaytdssa; ramppaa
0=Ei kaytossa

P2.6.11 Alijannitesaataja 0 2 1 608 | 1=Kaytdssa ei ramppaa
2=Kaytdssa;ramppaa nollaan

P2.6.12 Moottorin 0 26 2 521 | Kts. par. 2.6.1

ohjausmuoto 2

pp.6.13 | NopeussddtdjanP- |, 32767 3000 637

vahvistus (open loop)

P2.6.14 | Nopeussadtajanl- 0 32767 300 638

vahvistus (open loop)

P2.6.15 Kuormitusjousto 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ei toiminnassa
1=ldentifiointi ilman moott.
Lisaksi NXP-laitteille:

P2.6.16 Identifiointi 0 1/3 0 631 | 2=Ildentifiointi moottorin

kaydessa
3=Enkooderi-identifiointi
(kestomagneettimoottori)
Vain NXP-laitteet

pp.6.y | Jaleenkdymnistys- | g 600 1 45535 | 5 | vaihtelee 1424 | OL-Vilve, pys. vapaasti

viive pyérien

P2.6.18 |Kuormitusjoustoaika 0 32000 ms 0 656 | Dynaamisille muutoksille

P2.6.19 Negativinen 32600 | 320,00 | Hz | -320,00 1286 | Vaihtoehtoinen raja

taajuusraja negatiiviselle suunnalle

P2.6.20 Positiivinen -32000 | 32000 | Hz | 320,00 1285 | valhtoehtoinen raja

taajuusraja positiiviselle suunnalle

p.6.21 |Cenerastioripuolen) g g 3000 | % | 3000 1288

momenttiraja
pp.6.22 | Moottoripuolen 0,0 3000 | % | 3000 1287

momenttiraja

Taulukko 6-22. Moottorin ohjausparametrit
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6.6.8.1  Closed Loop-parametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.6.23]

HUOMAUTUS: Joissakin sovelluksen versioissa parametrin koodi voi olla 2.6.17.xx eika 2.6.23.xx

Koodi Parametri Min Maks Yks. | Oletus | Oma ID Huomautuksia
P2.6.23.1 Magnetointivirta 0,00 2xly A 0,00 612 Jos nolla laskettu sisdisesti
P2.6.23.2 | Nopeussaatajan 1 1000 30 613

vahvistus
P2 6.23.3 Nopeussaatajan |- -32000 32000 ms 100,0 614 Negatiivisen arvon tarkkuus
aika on1ms
P2.6235 | jihdytyksen 000 | 30000 | s | 000 626
ompensointi
P2.6.23.6 | . Moottorin 0 50 | % | 75 619
nim.jattaman viritys
p2.6.237 | Magnetointivirta 0 A A | 000 627
kaynnistyksessa
p26.238 | Magnetointiaika 0 32000 | ms | 0 628
kaynnistyksessa
P2.6.239 |  D-nopeusaika 0 32000 | ms | 100 615
kaynnistyksessa
P2.6.23.10 | O-nopeusaika 0 32000 | ms | 100 616
pysaytyksessa
0=Ei kaytossa
1=Momenttimuisti
P2.6.23.11 |Kaynnistysmomentti 0 3 0 621 2=Momenttiohje
3=Kaynnistysmomentti
eteen/taakse
Kaynnistysmomentti
P2.6.23.12 ETEEN -300,0 300,0 % 0,0 633
Kaynnistysmomenttl
P2.6.23.13 TAAKSE -300,0 300,0 % 0,0 634
P2.6.23.15 | Enkooderin 0.0 1000 | ms | 00 618
suodatusaika
P2.6.23.17 |  Virtasadtajan 000 | 10000 | % | 40,00 617
vahvistus
Generaattoripuolen
P2.6.23.19 tehoraja 0,0 300,0 % 300,0 1290
P2.6.23.20 | Moottoripuolen 0,0 3000 | % | 3000 1289
ehoraja
P2.6.23.21 Negatilvinen 0,0 3000 | % | 3000 645
momenttiraja
P2.6.23.22 Positiivinen 0,0 3000 | % | 3000 646
momenttiraja
P2.6.23.23 [Vuon sammutusviive -1 32000 s 0 1402 [ -1=Aina
P2.6.23.24 Seis-tilan vuo 0,0 150,0 % 100,0 1401
P2.6.23.25 NOPe‘;ffpr;gf:taJa” 0,00 | 32000 | Hz | 0,00 1301
P2.6.23.26 | NOPeYUensadtaian | o9 | 32000 | Hz | 000 1300
-piste
Nopeudensaatajan
P2.6.23.27 |vahvistus fO-pisteen 0 1000 % 100 1299
alapuolella
Nopeudensaatajan
P2.6.23.28 vahvistus 0 1000 % 100 1298
kentanheik.alueella
P2.6.23.29 | Nopeudensdatajan | g 4000 | % | 00 1296
min. momentti
P2.6.23.30 |Nopeudensast. min.| 1000 | % | 100 1295
momentin vahvistus
Nopeudensaatajan
P2.6.23.31 min. momentin 0 1000 ms 0 1297
suodatusaika
P2.6.23.32 Vuo-ohje 0,0 500,0 % 100,0 1250
Nopeusvirheen
P2.6.23.33 cUodatusaika 0 1000 ms 0 1311
L Jos siniaaltosuodatin on
P2.6.23.34 Modulaatioraja 0 150 % 100 655 Kiytosss, aseta arvoksi 96 %

Taulukko 6-23. Closed Loop -parametrit [G2.6.23)
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6.6.8.2  Kestomagneettimaottorin ohjausparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.6.24]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus [ Oma ID Huomautuksia
. . 0=Epatahtimoottori
P2.6.24.1 Moottorityyppi 0 1 0 650 1=Kestomagneettimoott.
P2.6.24.2 Vuovirran vahvistus 0 32000 5000 651
P2.6.24.3 Vuovirran |-aika 0 1000 25 652
P2.6.24.4 | KM-moottorin akselin 0 65565 0 649
nolla-asento
P2 6.24.5 Staatt.r_esmtanssm 0 1 1 654 0=Ei )
mittaus 1=Kylla
P2.6.246 |Momenttistabilaattorin |, 1000 100 1412
lisavahvistus (Gain)
Momenttistabilaattorin Kestomagneettimoottorill
P2.6.24.7 aikavakion maaritys 0 1000 900 1413 >Lomag
. e kaytetaan arvoa 980
(Damping])
P2 6.24 8 Momenttlst_abllaattorln 0 1000 50 1414
vahvistus

Taulukko 6-24. Kestomagneettimoottorin ohjausparametrit, NXP-laitteet

6.6.8.3  NXP-laitteet: Identifiointi [Ohjauspaneels: Valikko M2 2 G2.6.25]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia

P2.6.25.1 Vuo 10 % 0 2500 % 10 1355

P2.6.25.2 Vuo 20 % 0 2500 % 20 1356

P2.6.25.3 Vuo 30 % 0 2500 % 30 1357

P2.6.25.4 Vuo 40 % 0 2500 % 40 1358

P2.6.25.5 Vuo 50 % 0 2500 % 50 1359

P2.6.25.6 Vuo 60 % 0 2500 % 60 1360

P2.6.25.7 Vuo 70 % 0 2500 % 70 1361

P2.6.25.8 Vuo 80 % 0 2500 % 80 1362

P2.6.25.9 Vuo 90 % 0 2500 % 90 1363

P2.6.25.10 Vuo 100 % 0 2500 % 100 1364

P2.6.25.11 Vuo 110 % 0 2500 % 110 1365

P2.6.25.12 Vuo 120 % 0 2500 % 120 1366

P2.6.25.13 Vuo 130 % 0 2500 % 130 1367

P2.6.25.14 Vuo 140 % 0 2500 % 140 1368

P2.6.25.15 Vuo 150 % 0 2500 % 150 1369

Mitattu _ Kaytetddan momentin
P2.6.25.16 . . 0 30000 Vaihtelee 662 | laskentaan open loop -
staatt.resistanssi .
ohjauksessa
P2.6.25.17 Irlisad o | 30000 Vaihtelee 864
nollapistejannite
Generaattoripuolen
P2.6.25.18 | Ir-kompensoinnin 0 30000 Vaihtelee 665
skaalaus
Moottoripuolen
P2.6.25.19 | Ir-kompensoinnin 0 30000 Vaihtelee 667
skaalaus

P2.6.25.20 lu Offset -32000 | 32000 0 668

P2.6.25.21 lv Offset -32000 | 32000 0 669

P2.6.25.22 Iw Offset -32000 | 32000 0 670

P2.629.23 | Nopeusaskel | -50,0 | 50,0 | 0.0 0,0 1252 | Nop.sdadon viritys

(NCDrive)
P2.6.29.24 Momenttiaskel -100,0 100,0 0,0 0,0 1253 | Mom.s3adon vir. (NCDrive)

Taulukko 6-25. ldentifiointiparametrit, NXP-laitteet
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6.6.9 Suojaukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.7]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
0=Ei vastetta
1=Varoitus

4mA-ohjearvovian 2=Varoitus+edell.taajuus

P2.7.1 vaste 0 5 0 700 3=Var.+ aset. taaj. 2.7.2
4=Vika,pys. P2.4.7 muk.
5=Vika,pys. vap. pyorien

pp.72 | Taaluusohje dmA- | 4 o, P2.1.2 Hz 0,00 728

ohjearvovian jalkeen

P27 3 Vaste'ulkmseen 0 3 2 701 0=Ei va;tetta

vikaan 1=Varoitus

P2.7.4 | Tulovaihevalvonta 0 3 3 730 | 27Vika.pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pyorien

Vaste 0=Vika tallentuu historiaan

P2.7.5 alijannitevikaan 0 1 0 727 1=Vikaa ei tallenneta

P2.7.6 Lahtdvaihevalvonta 0 3 2 702 | O=Ei vastetta

P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 | 1=Varoitus

e 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.

P2.7.8 Moottorin lampo 0 3 2 704 3-Vika,pys. vap. pybrien

pp.7.9 | Moottorinymp. 4564 1 g0 % 0,0 705

lampotilatekija
pp.7.10 |Moottorinjadhdytys-) 4 4 150,0 % 40,0 706
kerr. 0-taajuudessa
p27.11 | , Moottorin 1 200 min | Vaihtelee 707
lampoaikavakio
P2.7.12 Moottorin 0 150 % 100 708
toim.jakso
0=Ei vastetta
L 1=Varoitus
pP2.7.13 Jumisuoja 0 3 0 709 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.14 Jumivirtaraja 0,00 2 x|y A I 710
P2.7.15 Jumiaika 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Jumitaajuusraja 1,00 pP2.1.2 Hz 25,00 712
0=Ei vastetta
) . . 1=Varoitus
P2.7.17 | Alikuormitussuoja 0 3 0 713 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
pp.7.1g | Alikuormituskayra |, 4 150,0 % 50,0 714
nimellistaajuudessa
p2.7.19 | Alikuormituskayra 5,0 150,0 % 10,0 715
nollataajuudessa
pp.7.00 | Alikuormasuojan 2,00 600,00 s 20,00 716
aikaraja
0=Ei vastetta
Vaste 1=Varoitus
P2.7.21 termistorivikaan 0 3 2 732 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.22 | Vaste kenttav.vik. 0 3 2 733 | Katso P2.7.21
Vaste
P2.7.23 korttipaikkavikaan 0 3 2 734 | Katso P2.7.21
p2.7.24 | DT100-tulojen 0 3 0 739
maara
0=Ei vastetta
. 1=Varoitus
P2.7.25 |Vaste PT100-vikaan 0 3 0 740 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pyorien
P2.7.26 |PT100; varoitusraja -30,0 200,0 °C 120,0 741
P2.7.27 PT100; vikaraja -30,0 200,0 °C 130,0 742
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Koodi | Parametri | Min | Maks | Yks. | Oletus | Oma | ID | Huomautuksia
Vain NXP-laitteet:
1=Varoitus
P2.7.28 | Vaste jarruvikaan 1 3 1 1316 | 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pyorien
p2.7.29 Jarruvian viive 0,00 320,00 s 0,20 1317
0=Ei vastetta
Vaste SystemBus- 1=Varoitus
P2.7.30 vikaan 3 3 3 1082 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.31 SVSterL‘“Ei‘;S'V'a” 0,00 320,00 s 3,00 1352
P2.7.32 | Jaahdytysvian viive 0,00 7,00 s 2,00 751
0=Ei vastetta
. . 1=Varoitus
P2.7.33 Nopeusvirhetila 0 2 0 752 2-Vika, pysiytys vapaasti
pyorien
p2.7.34 | NNopeusvirheen 0 100 % 5 753
maksimiero
pp.7.35 | Nopeusvirheen 0,00 10,00 S 0,50 754
vikaviive
Odottamattoman 1=:,/§r(:;:tsi' py;:;z;ys
P2.7.36 | kaynnistyksen 1 2 1 755 2—vnfa S;’yt i
estotila =Vika, pysaylys vap
pyodrien

Taulukko 6-26. Suojaukset, G2.7

6.6.10  Autom. jélleenkdynnistyksen parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.8)

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia
P2.8.1 Uudelleen- 0,10 10,00 s 0,50 717

kaynnistysviive
pP2.8.2 Yritysaika 0,00 60,00 3 30,00 718

0=Kiihdyttaen
P2.8.3 Kaynnistystoiminto 0 2 0 719 | 1=Vauhtikaynnistys
2=P2.4.6 mukaisesti

Yritysten lukumaara
P2.8.4 alijannitelaukaisun 0 10 0 720
jalkeen
Yritysten lukumaara
P2.8.5 ylijannitelaukaisun 0 10 0 721
jalkeen
Yritysten lukumaara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 0 722
jalkeen
Yritysten lukumaara
pP2.8.7 4mA-ohjearvo- 0 10 0 723
vikalauk. jalkeen
Yrit. lukum.
P2.8.8 moottorin 0 10 0 726
lampovikalauk. jalk.
Yrit. lukum. ulkoisen

P28.9 vikalauk. jalk. 0 10 0 725
Yrit.lukum.
P2.8.10 alikuormitusvika- 0 10 0 738

laukaisun jalkeen

Taulukko 6-27. Automaattisen jalleenkaynnistyksen parametrit, G2.8
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6.6.11  Kenttivaylaparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 >G2.9)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.9.1 Kenttavayldn minimi 0,00 320,00 Hz 0,00 850
P2.9.2 | Kenttavaylan maksimi | 0,00 320,00 Hz 0,00 851
R T Valitse valvottava data
pp.9.3 |Kenttavayla: dataldhdon) | 44009 i 852 | parametrin ID-numerolla
1 valinta iy
Oletus: Lahtotaajuus
R S Valitse valvottava data
p2.9.4 |Kenttavayla: dataldhdon) o1 49000 2 853 | parametrin ID-numerolla
2 valinta .
Oletus: Moottorin nopeus
Valitse valvottava data
Kenttavayla: datalahdon parametrin ID-numerolla
P2.9.5 3 valinta 0 10000 45 854 Oletus: Moottorin virta
kenttavayldan
Valitse valvottava data
Kenttavayla: datalahdon parametrin ID-numerolla
P2.9.6 4 valinta 0 10000 4 855 Oletus: Moottorin
momentti
R A Valitse valvottava data
P2.9.7 Ke”ttavzyvlziii?;alahd"” 0 10000 5 856 | parametrin ID-numerolla
Oletus: Moottorin teho
I a Valitse valvottava data
pp.g.g |Kenttavayla: datalahdoni 5 | 4400 6 857 | parametrin ID-numerolla
6 valinta L
Oletus: Moottorin jannite
R T Valitse valvottava data
pp.g.g |Kenttavayla: datalahdon) g 10000 7 858 | parametrin ID-numerolla
7 valinta L
Oletus: DC-piirin jannite
Valitse valvontatiedot
P29 10 Kenttavayla:_datalahdon 0 10000 37 859 parametr!n tu.n.nukse“ll.a
8 valinta Oletus: Viimeisin aktiivinen
vika
Vain NXP-laitteille (NXS-laitteissa oletusarvoja ei voi muuttaal
Kenttavavls: datatulon 1 Valitse valvottava data
P2.9.11 \iali.nta 0 10000 1140 876 | parametrin ID-numerolla
Oletus: Momenttiohje (KV)
Valitse valvottava data
P2 9 12 Kenttavayla_: datatulon 2 0 10000 46 877 parametrlr_1 ID-numerolla
valinta Oletus: Rajan skaalaus
(KV)
i Valitse valvottava data
P2.9.13 Ke”ttavaz;ali'ndtztat““’” 3 ¢ 10000 47 878 | parametrin ID-numerolla
Oletus: S&&t6tulo (KV]
R Valitse valvottava data
P2.9.14 Ke”ttava\{;a“'n‘i:tamlo“ “4g 10000 48 879 | parametrin ID-numerolla
Oletus: Analogiatulo (KV)
P29 15 Kenttévéylé_: datatulon 5 0 10000 0 880 Valitse va_lvottava data
valinta parametrin ID-numerolla
P29 16 Kenttavayla.: datatulon 6 0 10000 0 881 Valitse va.lvottava data
valinta parametrin ID-numerolla
P29 17 Kenttavayla.: datatulon 7 0 10000 0 882 Valitse va.lvottava data
valinta parametrin ID-numerolla
P29 18 Kenttavayla.: datatulon 8 0 10000 0 883 Valitse va.lvottava data
valinta parametrin ID-numerolla

Taulukko 6-28. Kenttdvaylaparametrit

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

=



92 ® VACON ERIKOISKAYTTOSOVELLUS

6.6.12  Momentin saatoparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 >G2.10)

Koodi Parametri Min Maks Yks. [ Oletus | Oma ID Huomautuksia
ID1288:n ja ID1287:n
P2.10.1 Momenttiraja 0,0 300,0 % 300,0 609 | yhdistelma, kaytetaan
alempaa.
Momenttiraja-
P2.10.2 saatajan 0,0 32000 3000 610 o
: Kaytossa vain Open Loop-
P-vahvistus ; .
Momenttiraia- ohjaustilassa
P2.10.3 | .. ... )¢ 0,0 32000 200 611
sdatajan |-vahvistus
0=Ei kaytossa
1=AI
2=AI12
Momentin ohjearvon 3=AI3
P2.10.4 o 0 8 0 641 | 4=Al4
5=Al1-ohjaussauva (-10...10 V)
6=Al2-ohjaussauva (-10...10 V)
7=Momenttiohje paneelilta, R3.5
8=Kenttavayla
p2.10.5 [Momentinohjearvoni 504 | 500 g % 100 642
maksimi
p2.10.6 [Momentin ohjearvoni 504 | 390 g % 0,0 643
minimi
Momentin 0=Maksimitaajuus
P2.10.7 nopeusraioitus [OL) 0 2 1 644 1=Valittu taajuusohje
P J 2=Vakionopeus 7
Open loop -
P2.10.8 |momenttiohjauksen 0,00 50,00 Hz 3,00 636
minimitaajuus
p2.1g.9 | Momenttisdatajan | 32000 150 639
P-vahvistus
p2.10.10 | Momenttisdatajan | 32000 10 640
I-vahvistus
Vain NXP-laitteet
0=CL-nopeussaato
1=Pos/neg taajuusrajat
2=Rampin &ht& (-/+)
Momentin 3=Rampin l&hto:Neg.taaj.raja
P2.10.11 nopeusrajoitus (CL) 0 7 2 1278 4=Rampin laht6:Pos.taaj.raja
5=lkkunasaato
6=0:sta rampin lahtoon
7=lkk.saato On/Off-rajoilla
p2.10.12 | Momenttiohjeen 0 32000 | ms 0 1244
suodatusaika
p2.10.13 | >adtoikkunan 0,00 50,00 Hz | 2,00 1305
alaraja
p2.10.14 | >ddtoikkunan 0,00 50,00 Hz | 2,00 1304
ylaraja
P2.10.15 | 'Kkunansaadon - q50 | pyqgq3 | Hz | 000 1307
sammutusraja
P2.10.16 | 'Kkunansaadon - q50 | pyqg4 | Hz | 000 1306
kdynnistysraja
P2.10.17 | Nopeussadtdjdn 0.0 300,0 % 300,0 1382
lahtoarvon raja

Taulukko 6-29. Momentin sdatoparametrit, G2.10
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6.6.13

NXP-laitteet: Isdntd-seuraaja -parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.11)

Koodi

Parametri

Min

Maks

Yks.

Oletus

Oma

ID

Huomautuksia

P2.11.1

Isanta-seuraaja -
valinta

0

2

0

1324

0=Yksittdinen laite
1=Isantalaite
2=Seuraajalaite

P2.11.2

Seuraajalaitteen
pysaytys

1089

0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
2=lsdannan mukaisesti

P2.11.3

Seuraajalaitteen
nopeusohjeen
valinta

18

1081

0=Al"

1=Al2

2=Al1+AI2

3=Al1-Al2

4=A12-Al1

5=Al1xAI2

6=Al1 sauvaohjaus
7=Al2 sauvaohjaus
8=Paneeli
9=Kenttavayla
10=Moott.potentiometri
11=Al1, AI2 minimi
12=Al1, Al2 maksimi
13=Maks.taajuus
14=Valinta Al1/AI2
15=Enkooderi 1 (C.1)
16=Enkooderi 2 (C.3)
17=Isdnnéan ohje
18=Isdnnan rampin lahto

P2.11.4

Seuraajalaitteen
momenttiohjeen
valinta

1083

0=Ei kaytossa

1=Al1

2=A12

3=AI3

4=Al4

5=Al1 sauvaohjaus

6=Al2 sauvaohjaus
7=Mom.ohje paneelilta, R3.5
8=Mom.ohje kenttavaylalta
9=Padmomentti

P2.11.5

Nopeuden jako

-300,00

300,00

%

100,00

1241

Kaytossa myds Yksittdinen
laite -tilassa

P2.11.6

Kuorman jako

0,0

500,0

%

100,0

1248

Kaytossa myds Yksittdainen
laite -tilassa

P2.11.7

Isénta-seuraaja -
valinta 2

1093

Aktivoidaan parametrilla
P2.2.7.31

0=Yksittdinen laite
1=Isantalaite
2=Seuraajalaite

Taulukko 6-30. Master Follower -parametrit, G2.5
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6.6.14  Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3]

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia

0=PC-ohjaus
. . 1=1/0-riviliitin

P3.1 Ohjauspaikka 0 3 1 125 2-Paneeli
3=Kenttavayla

R3.2 Paneelin ohjearvo | P2.1.1 P2.1.2 Hz

Suunnanvaihto 0=Eteen

P33 (paneelilta) 0 ! 0 123 1=Taakse
0=Stop-painikkeen

P3.4 Stop-painike 0 1 114 toiminta rajoitettu
1=Painike aina kaytossa

R3.5 Momenttiohje -300,0 300,0 % 0,0

Taulukko 6-31. Paneeliohjauksen parametrit, M3

6.6.15  Systeemivalikko [Ohjauspaneeli: Mé)

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut
parametriryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen
kayttoon. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

6.6.16  Laajennuskortit (Ohjauspaneeli: Valikko M7)]

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisakortit, sekd muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.
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7. PUMPPU- JA PUHALLINAUTOMATIIKKASOVELLUS
Ohjelmistokoodi: ASFIFFQ7

7.1 Yleista

Pumppu- ja puhallinsovellus valitaan valikosta M6 sivulla S6.2.

Pumppu- ja puhallinsovellusta voidaan kayttaa yhden taajuusmuuttajalla ohjatun kayton ja 0-4 verk-
koon kytkettavan kayton ohjaukseen. Taajuusmuuttajan PID-saataja ohjaa taajuusmuuttajaan kytke-
tyn moottorin pyorimisnopeutta ja kytkee apukayttoja paalle ja pois ohjaustarpeen mukaisesti. Kah-
deksan vakioparametriryhman lisaksi sovelluksessa on parametriryhma pumppu- ja puhallin-
automatiikan ohjaustoimintoja varten.

Sovelluksella on kaksi ohjauspaikkaa riviliittimella. Paikka A on pumppu- ja puhallinohjauspaikka ja
paikka B on suora taajuusohjaus. Ohjauspaikka valitaan digitaalitulolla DING.

Nimensa mukaisesti Pumppu- ja puhallinautomatiikkasovellusta kaytetaan pumppujen ja puhalti-
mien ohjaukseen. Sita voi kayttaa esimerkiksi syottopaineen vahentamiseen paineenkorotus-
asemilla, jos mitattu tulopaine laskee kayttajan maarittaman rajan alapuolelle.

Sovellus kayttaa ulkoisia kontaktoreja taajuusmuuttajaan kytkettyjen moottoreiden valiseen vuorot-
teluun. Vuorottelutoiminto mahdollistaa apukayttdjen kaynnistymisjarjestyksen muuttamisen.
Oletustoiminnaksi on asetettu vuorottelu 2 kaytolla (1 pagkaytto + 1 apukaytto), kts. kappale 7.4.1.

e Kaikki tulot ja lahdot ovat vapaasti ohjelmoitavissa.
Lisdtoiminnot:

Analogiatulon signaalialueen valinta

Kaksi taajuusrajan valvontatoimintoa

Momentin valvonta

Ohjearvon valvonta

Toiset rampit ja S-kayran muotoisen rampin ohjelmointi
Ohjelmoitava kdy/seis- ja suunnanvaihtologiikka
DC-jarrutus kaynnistyksessa ja pysaytyksessa

Kolme estotaajuusaluetta

Ohjelmoitava U/f-kayra ja kytkentataajuus
Automaattinen jalleenkaynnistys

Moottorin lampo- ja jumisuojaus: taysin ohjelmoitavissa; pois paalta, varoitus, vika
Moottorin alikuormitussuoja

Tulo- ja lahtovaiheen valvonta

Lepotoiminto

Pumppu- ja puhallinsovelluksen parametrit on kuvattu taman kasikirjan kappaleessa 8. Kuvaukset
esitetaan parametrien tunnistenumeroiden (ID) mukaisessa jarjestyksessa.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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7.2

Ohjausliitynta

Ohjearvopotentiometri, | OPT-A1
1...10 kQ Liitin Signaali Kuvaus
r———@——— 1 +10V Ohjearvojannite Jannite ohjearvopotentiometrille, tms
| 2 All+ Analogiatulo 1 Analogiatulon 1 PID-ohje riviliittimista
2-johdin- | T Jannitealue 0-10V DC Oletusohje paneelilta P3.4
\dhetin_ L _ 3 All- 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
Oloarvo  _~f—————— 4 Al2+ Analogiatulo 2 Analogiatulon 2 PID:n oloarvo 1
| - ——— 5 Al2- Virta-alue 0-20 mA
4.20mA |+ Ohjelmoitavissa (P2.2.1.9)
== ¢ +24V_@| Ohjausjannitelahtd Apujannite esim. kytkimille,. maks. 0.1 A
I l———"7]®GND 1/0 maa Jénniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
| / 8 DIN1 Paikka A: Kay/Seis Ohjauspaikan A kaynnistyssignaali
e ———— Ohjelmoitavissa (62.2.6) PID-saadin.
L / 9 DIN2 Lukitus 1 Kosketin kiinni = lukitus kaytdssa
- T T T T T Ohjelmoitavissa (G2.2.6) Kosketin auki = lukitus ei kdytdssé
| / 10 DIN3 Lukitus 2 Kosketin kiinni = lukitus kaytossa
- T/ /0 = Ohjelmoitavissa (G2.2.6) Kosketin auki = lukitus ei kaytéssa
11 CMA Yhteinen DIN1—DIN3 Kytke GND tai +24V
|[——————————————— 12 +24V @| Ohjausjanniteldhts Apujénnite kytkimille (katso #6)
| r———1.13 ® GND 1/0 maa Janniteohjearvon ja ohjaustulojen maa
| / | 14 DIN4 Paikka B: Kay/Seis Kosketin kiinni = kdy
l—— -t Ohjelmoitavissa (G2.2.6)
: / _l_ 15 DINS Ryoémintanopeuden valinta Kosketin kiinni = Ryémintdnopeus valittu
I~ T T Ohjelmoitavissa (G2.2.6)
|__/ I R I DINé Ohjauspaikan A/B valinta Kosketin auki = Ohjauspaikka A aktiivinen
| I Ohjelmoitavissa (G2.2.6) Kosketin kiinni = Ohjauspaikka B aktiivinen
I | 17 CMB Yhteinen DIN4—DINé Kytke GND tai +24V
: : 18 AO1+ Analogial&hto 1 Katso luvut 7.5.4.3, 7.5.4.4 ja 7.5.4.5.
I | 19 ® AO1- L&htotaajuus Alue 0-20 mA/R,, enint. 500 Q
| VIKA | (GND) Ohjelmoitavissa (P2.3.3.2)
| | 20 DO1 Digitaalilahto Open collector, | £50 mA, U <48 VDC
:___ ————t—-—— VIKA
| : Ohjelmoitavissa (62.3.1)
I I OPT-A2
| | 21 RO1 RO 1 | Katso luku 7.5.4.1
: ~————22| Ro1 _ Apukaytts 1
] % _____ 23 RO1 —1  Ohjelmoitavissa (G2.3.1)
24 RO2 RO 2 | Katso luku 7.5.4.1
220 "":IZI:"" 25 RO2 _ Apukaytto 2
VAC——— F—————] 26 RO2 |— Ohjelmoitavissa (62.3.1)

Taulukko 7-1. Pumppu- ja puhallinautomatitkkasovelluksen ohjausliitynts
tehdasasetuksin ja kytkentiesimerkki [2-johdinldhettimells).

Huom: Katso pistikkeiden valinnat.
Lisatietoja loydat tuotteen kaytto-
ohjeesta.

Pistikeryhma X3:
CMA- ja CMB-maadoitus

[o®] CMB kytketty GND:iin
[oe] CMA kytketty GND:iin
®[® | CMB erotettu GND:sta
[ CMA erotettu GND:sta

CMB ja CMA
kytketty sisdisesti toisiinsa,
erotettu GND:sta

s

=Tehdasoletus
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230 VAC

22 VACON OPT-A2 25
24VDC
RO1 RO2
12 9 DIN2 DIN3 ? 10
23 26

Autom <|3 Verkko

Autom. O Verkko
", o
S s2 ¥

K2 K1

K1 K11 K2 K2.1
NX12k105.dsf

M1/Vacon Mi/verkko M2/Nacon M2/verkko

Kuva 7-1. Kahden pumpun vuorottelu, pagohjauskaavio

230 VAC
VACON OPT-A1 VACON OPT-A1 VACON OPT-A1
24VDC  DIN2 DINg 10 DIN4
12 9 "
22 VACON OPT-B5 25 VACON OPT-B5 28
23 26 29
A Ov'erkko A O verkko A O verkko
s1 1 2 N 2 i 2 \ s3 l £ N
K2 K1 K2

) — ) ] ) ]
) "\ 10

7 7 7

] ] 1

K1 [ | K2 | ] ka1 |

ke [ ] wksa[

NX12k106.dsf

M1Nacon Minverkko M2/Nacon M2/verkko M3/Vacon M3/verkko

Kuva 7-2. Kolmen pumpun vuorottelu, pdaohjauskaavio

=
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7.3 Ohjaussignaalien logiikka Pumppu- ja puhallinsovelluksessa

DIN5®- [ _Ryomintanopeus (ohjelmoitavissa, par. 2.2.6.12

DING @- Pail_<an A/B vglinta__(c_)h_jelmoitavissa, par.2.2.6.3
Lukitus 1 (ohjelmoitavissa, par. 2.2.6.18)

1
B
DIN2@ . —— —
Lukitus 2 (ohjelmoitavissa, par. 2.2.6.19) -
DIN3® !
P.2.1.3 Kenttav.ohj. ohjearvol - - - - - - - - - - 1!
— - \ 1
2.2.1.2 Paneeliohj. ohjearvo F--------- Vo ' : Valmis PID paneelin ohje 2
2.2.1.1 Ohje riviliitimeltda B f------- oy (par} 2.2.6.23)
[}
p.2.1.4PD-ohjearvo 2 }---- T
I I
2.1.11 PID-ohjearvo 1 IR
AL ® e - ITaeijuusohjeen -
A2 @ Al3 ol | :Al' Lo apukayttojen
het [J [ ——e N N
Ald >t i v ' Oloarvo 1 pip| [Chauslogiikka Vuorottelul ~ RO1
- I
PID Kenttav. ohje. 2o 0 2219 | | ] | (ohjelmoitavissa)
(FBProcessDatalIN1) | Lo 2:%} lkaytossa Vuorottelu- Vuorottelu 2 RO2
"% ol 1 | |2=az logikka (ohjeimoitavissa)
. Al e 3 =AI3

L

N RO OUIRWNRFO OUhWNHO NRUBWNRFO OUIRWNFO
T
|

PID paneelin ohje 1 4 =Ald
\—RM g 5 = Kenttavayla
PID paneelin ohje 2 Oloarvo 2

R3.5

0 = Ei kéytossa

(ohjelmoitavissa)

[} |
I
b
[ [
(] : |
PID kenttav. ohje 2|/ P! % fﬁ:%
(FBProcessDatalN3) - 1 [ =
* B [ ] 3 =AI3
[Paneelin ohje R3.2] e Lro 4 =Al4
. Co 5 = Kenttavayla
|
" o A ohjearvo
o [
° [}
[}
*2 o
DIN#& ylos ooTorT —— ! A r_pl 1. T9 Rydminianopeusohjg
DIN#® alas |potentiometri b . ' !
H L+ o
s B
—e
—e
—e

Sisdinen
taajuusohje

|

:@

Ohjearvo kenttavaylalta H

Kay/Seis kenttavaylalta

Suunta kenttavaylalta

]
1
1
1
1
1
1
: Reset-painike
1
1
1
1
1
1

Kay/Seis-painikkeet

Ky, paikka A, ohjelm. par. 2.26.1 | 1o —
DIN1® Al Kay/Seis \__Siséinen Kéy/Seis | Soepanike
DIN4Q Kay; paikka B, ohj. par.2.26.2 g . N — S 1 M ’

! 2z
I | P .
DIN#Q@ *__ Siséinen suuntatieto
3.3 Paneelisuunta . >

- Sisadinen vian kuittaus
|[Kuittaus kenttavaylalta | 2l —m

NX12<08 i+8

Al = PID-ohjearvo (I/OA); A2 = PID-ohjearvo 2 (/O A); B = Suora taajuusohje (I/O B); K = Paneelin ohjearvo; F = Kenttévaylan ohjearvo

Kuva 7-3. Pumppu- ja puhallinautomatitkkasovelluksen ohjaussignaalien logitkka

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




PUMPPU- JA PUHALLINAUTOMATIIKKASOVELLUS VACON ® 99

7.4 Tarkeimpien parametrien ja niiden toiminnan lyhyt kuvaus
7.4.1 Automaattinen vuorottelu kdyttojen valilld (Vuorottelu, P2.9.24)

Automaattinen vuorottelutoiminto mahdollistaa pumppu- ja puhallinautomatiikan ohjaamien kaytto-
jen kaynnistys- ja pysaytysjarjestyksen muuttamisen halutuin aikavalein. Taajuusmuuttajan ohjaama
kaytto voidaan myds liittda automaattiseen vuorottelu- ja lukitussekvenssiin (P2.9.25). Vuorottelu-
toiminto mahdollistaa moottorien kayntiaikojen yhtendistamisen ja sen avulla voidaan estaa esim.
lilan pitkien kayntikatkosten aiheuttama pumppujen jumiutuminen.

e Automaattinen vuorottelutoiminto otetaan kayttoon parametrilla 2.9.24, Vuorottelu.

e Vuorottelu tapahtuu, kun parametrilla 2.9.26 Vuorottelun aikavéli) maaritelty aika on kulunut ja
kaytosséa oleva kapasiteetti on parametrilla 2.9.28 Vuorottelun taajuusraja/ méaaritellyn arvon
alapuolella.

e Kaynnissa olevat kaytot pysaytetaan ja kaynnistetaan uudelleen uuden jarjestyksen mukaisesti.

e Ulkopuoliset kontaktorit, joita ohjataan taajuusmuuttajan relelahtojen kautta, kytkevat kaytot
taajuusmuuttajaan tai verkkoon. Jos taajuusmuuttajan ohjaama moottori on mukana vuorottelu-
sekvenssissa, sita ohjaa aina ensimmaisena aktivoituva relelahto. Muut, myohemmin aktivoi-
tuvat releet ohjaavat apukayttoja. (Katso Kuva 7-5 ja Kuva 7-6).

Parametri 2.9.24, Vuorottelu
0 Vuorottelu ei kaytossa
1 Vuorottelu kaytossa

Kaynnistys- ja pysaytysjarjestyksen automaattiseen vuorotteluun voidaan aktivoida joko ainoastaan
apukaytot tai seka apukaytot etta taajuusmuuttajan ohjaama kaytto riippuen parametrin 2.9.25
[Automatiikan valinta/ asetuksista. Tehdasoletuksena on 2 pumpun vuorottelu asetettu aktiiviseksi.
Kts. Kuva 7-1 ja Kuva 7-5.

Parametri 2.9.25, Vuorottelu-/lukitusautomatiikan valinta

0 Vain apukaytot mukana vuorottelu-/lukitussekvenssissa

Taajuusmuuttajan ohjaama kaytto pysyy samana. Nainollen verkkokontaktori tarvitaan vain yhta
apukayttoa varten.

1 Kaikki kaytot mukana vuorottelu-/lukitussekvensissa.

Taajuusmuuttajalla ohjattu kaytté on mukana vuorottelussa ja jokaista kayttoa kohden tarvitaan
kontaktori taajuusmuuttajalle ja verkolle.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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Parametri 2.9.26, Vuorotteluaika

Talla parametrilla maaritellaan aika, jonka jalkeen vuorottelu tehdaan, jos kaytossa
olevan kapasiteetin taso on alle parametrien 2.9.28 (Vuorottelun taajuusraja) ja 2.9.27
(Apukédyttojen maksimilukumaard) arvon. Jos kapasiteetti on yli parametri 2.9.28:n rajan,
vuorottelua ei tapahdu ennen kuin tama raja alittuu.

e Vuorotteluajan laskenta toimii vain moottori kay.
e Ajan laskeminen nollataan vuoron vaihduttua automaattisesti tai sen jalkeen, kun
Kay-kasky on poistettu ohjauspaikasta A

Parametrit 2.9.27, Apukdyttéjen maksimilukumaard ja
2.9.28, Vuorottelun taajuusraja
Nailla parametreilla maaritellaan taso, jonka alla kapasiteetin taytyy pysya, jotta vuorot-
telu voidaan tehda.

Tama taso maaritellaan seuraavasti:

e Jos kaynnissa olevien apukayttojen maara on pienempi kuin parametrin 2.9.27 arvo,
vuorottelu voi tapahtua.

e Jos kaynnissa olevien apukayttojen maara on samansuuruinen kuin parametrin
2.9.27 arvo ja ohjatun kayton taajuus on parametrin 2.9.28 arvon alapuolella, vuorot-

telu voi tapahtua.

Jos parametrin 2.9.28 arvo on 0.0 Hz, vuorottelu voi tapahtua ainoastaan lepoasen-
nossa (Seis ja Lepo) huolimatta parametrin 2.9.27 arvosta.
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7.4.2 Lukitusten pdivitys (P2.9.23)

Tata parametria kaytetaan lukitustulojen aktivoimiseen. Lukitussignaalit tulevat moottorin kytki-
mistd. Signaalit (toiminnot) kytketd&n digitaalituloihin, jotka ohjelmoidaan lukitustuloiksi vastaavien
parametrien avulla. Pumppu- ja puhallinautomatiikka ohjaa vain niita moottoreita, joiden lukitustulo
on voimassa.

e Lukitustietoja voidaan kayttaa myaos silloin, kun vuorottelutoiminto ei ole kaytossa.

e Jos apukayton lukitus poistuu ja toinen apukaytto on kaytettavissa, jalkimmainen
otetaan kayttoon pysayttamatta taajuusmuuttajaa.

e Jos taajuusmuuttajan ohjaaman kayton lukitustieto poistuu, kaikki moottorit pysay-
tetdaan ja kaynnistetaan uudelleen uudessa jarjestyksessa.

e Jos lukitus aktivoituu uudelleen KAY-tilan aikana, automatiikka toimii parametrin
2.9.23 [Lukitusten pdivitys/ asetusten mukaisesti:

0 Ei kaytossa
1 Paivitys seis-tilassa

Lukitukset ovat kaytossa. Uusi kaytto sijoitetaan viimeiseksi vuorottelujonoon jarjes-
telmaa pysayttamatta. Jos vuorottelujarjestykseksi tulee kuitenkin nyt esimerkiksi
[P1 > P3 > P4 > P2], se paivitetdaan seuraavan SEIS-komennon yhteydessa
(vuorottelu, lepo, seis, jne.)

Esimerkki:
[P1 2 P32 P4] 2 [P2 LUKITTU] 2 [PT 2 P32 P4 2> P2] 2 [LEPO] 2 [P1 2 P2 2> P32 P4]

2 Seis & Paivitys

Lukitukset ovat kaytossa. Automatiikka pysayttaa kaikki moottorit heti ja kaynnistaa
ne uudelleen uudessa jarjestyksessa.

Esimerkki:
[P 2> P2 > P4] > [P3LUKITTU] 2 [SEIS] 2 [P] 2> P2 2 P3 > P4]

Katso kappale 7.4.3, Esimerkkeja.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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7.4.3 Esimerkkeja

Pumppu- ja puhallinautomatiikka lukituksin ja ilman vuorottelua

Tilanne:  Yksi ohjattu kaytto ja kolme apukayttoa.
Parametriasetukset: 2.9.1=3, 2.9.25=0
Lukitusten palautesignaalit ovat kaytossa, vuorottelu ei ole kaytossa.
Parametriasetukset: 2.9.23=1, 2.9.24=0
Lukitusten palautesignaalit tulevat digitaalituloilta, jota on valittu parametreilla 2.2.6.18
-2.2.6.21.
Apukaytén nro 1 ohjaus (P2.3.1.27) on sallittu lukituksen 1 kautta (P2.2.6.18), apukaytén
2 ohjaus (P2.3.1.28) lukituksen 2 kautta (P2.2.6.19) jne.

Vaiheet: 1] Systeemi ja taajuusmuuttajan ohjaama moottori kdynnistetaan.

2] Apukayttd 1 kaynnistyy, kun paakaytto saavuttaa asetetun kdynnistymistaajuuden
(P2.9.2).

3] Paakéaytto alentaa nopeutensa apukaytto 1:n pysdytystaajuuteen (P2.9.3) ja alkaa
nostaa sita kohti apukaytto 2:n kaynnistymistaajuutta, mikali se on tarpeen.

4) Apukaytto 2 kaynnistyy, kun paakaytto on saavuttanut asetetun kaynnistymis-
taajuuden (P2.9.4).

5] Lukituspalaute poistetaan apukaytto 2:sta. Koska apukaytto 3 ei ole kdytossa se
ryhtyy korvaamaan poistettua apukayttoa 2.

6] P&&kaytto nostaa nopeuden maksimiin, koska useampia apukéayttdja ei ole saata-
vissa.

7] Poistettu apukaytto 2 kytketaan uudelleen ja sijoitetaan viimeiseksi apukayttojen
kaynnistysjarjestyksessa, joka on nyt 1-3-2. Paakaytto alentaa nopeuden asetettuun
pysaytystaajuuteen. Apukayttojen kaynnistymisjarjestys paivitetaan joko valittomasti
tai seuraavan SEIS-komennon yhteydessa (vuorottelu, lepo, seis, jne.) parametrin
P2.9.23. mukaisesti.

8] Mikali tarvitaan vielé lisda tehoa, paakéayttd nostaa nopeutensa maksimiin ja ndin
100% lahtotehosta on jarjestelman kaytossa.

Kun tehontarve vahenee, apukaytot kytkeytyvat pois paalta kaannetyssa jarjestyk-

sessa (2-3-1; paivityksen jalkeen 3-2-1).

Pumppu- ja puhallinautomatiikka lukituksilla ja vuorottelulla

Edellamainittu patee myos, kun vuorottelutoiminto on kaytossa. Muutetun ja paivitetyn kaynnis-
tymisjarjestyksen lisaksi myos paakayttojen vuorottelujarjestys riippuu parametrista 2.9.23.
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Lukitukset

; PAALLA
Lukitus 4 POIS

PAALLA

Lukitus 3 POIS
LA

57

. PAAL
Lukitus 2 poOIS

. PAALLA
Lukitus 1 POIS

Apuk. 3 kdynnissa

PAALLA
POIS
Rele- N ' H :
ohjaus ggf\SI_LA E | Apuk. 2 kdynnissa
Eg?SI_LA I Apuk. 1 kaynnissa
PAALLA e
POIS i Paakaytto kaynnissa
Maks. taajuus - e .
N 24 64 8
Apuk.1,2ja3 |—-—5S-——° i — S —— e — e ——— -
Kaynnistystaajuus : : o ’ i
Paak éyt_d n :.' ; :.~ b -\‘ -.‘_
lahtotaajuus B B N il 5 Y
Apuk.1,2ja3 | i Vo ' k 4o 4%
Pysaytystaajuus | 7"~ """ T [Ty T T T T T T - T TR
§ 1 '.‘;

Min. taajuus

fa

100%

PID-1aht6

Apukaytto 2

Apukéayttod 3

Apukaytto 1
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Kuva 7-5. Esimerkki 2:n pumpun vuorottelusta
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Kuva 7-6. Esimerkki 3:n pumpun vuorottelusta
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7.5 Pumppu- ja puhallinautomatiikkasovellus - Parametriluettelot

Seuraavilla sivuilla on luettelot kunkin parametriryhman parametreista. Jokaisessa parametrissa
on linkki kyseisen parametrin kuvaukseen. Parametrit on selitetty sivuilla 121-213.

Palstojen selitykset:

Koodi = Sijaintia ilmaiseva symboli paneelilla; ilmaisee kayttajalle parametrin numeron
Parametri = Parametrin nimi

Min = Parametrin minimiarvo

Maks = Parametrin maksimiarvo

Yks = Parametriarvon yksikkd; ilmoitettu, mikali saatavissa

Oletus = Tehtaalla asetettu arvo

Oma = Asiakkaan oma asetus

ID = Parametrin tunnistenumero

= Koodin paalla: par. arvoa voi muuttaa vain sen jalkeen, kun taaj.m.on pysaytetty.
= Varjatty parametririvi: nama parametrit ohjelmoidaan kayttaen TTF-ohjelmointi-
menetelmaé (ks. kpl. 2)

7.5.1 Valvonta-arvot [Ohjauspaneeli: valikko M1)

Valvonta-arvot ovat parametrien ja signaalien varsinaisia arvoja kuten myos tiloja ja mittauksia.
Valvonta-arvoja ei voi muokata. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta. Huomaa, etta valvonta-
arvot V1.18...V1.23 ovat kaytdssa vain Pumppu- ja puhallinsovelluksessa.

Koodi Parametri Yks ID Kuvaus

V1.1 Lahtotaajuus Hz 1 Lahtotaajuus moottorille

V1.2 Taajuusohje Hz 25 Taaj.ohje moott. ohjaukseen

V1.3 Moottorin nopeus rpm 2 Moott. nopeus kierrosta/min

V1.4 Moottorin virta A 3

V1.5 Moottorin momentti % 4 Moottorin akselin laskennallinen momentti
V1.6 Moottorin teho % 5 Moottorin laskennallinen akseliteho

V1.7 Moottorin jannite \Y 6

V1.8 DC-valipiirin jann. \ 7

V1.9 Yksikon lampdtila °C 8 Jaahdytyselem. Lampdatila

V1.10 Moottorin lampétila % 9 Moottorin lampétila

V1.11 Analogiatulo 1 V/mA 13 Al1 - tulon arvo

V1.12 Analogiatulo 2 V/mA 14 Al2 - tulon arvo

V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Digitaalitulojen tilat

V1.14 DIN4, DIN5, DINé 16 Digitaalitulojen tilat

V1.15 Anal. [ahtovirta |, mA 26 AO1

V1.16 Analogiatulo 3 V/mA 27 AI3 - tulon arvo

V1.17 Analogiatulo 4 V/mA 28 Al4 - tulon arvo

V1.18 PID-ohjearvo % 20 % maksimitaajuudesta

V1.19 PID-saatajan oloarvo % 21 % maksimioloarvosta

V1.20 PID-saatajan eroarvo % 22 % maksimieroarvosta

V1.21 PID-saatajan lahto % 23 % maksimilahtoarvosta

V1.22 Kaytdssa olevat apukaytot 30 Apukayttojen maara

V1.23 Oloarvon erikoisnaytto 29 Kts. parametrit 2.9.29-2.9.31

V1.24 PT100-kortin (ampétila oC 42 EJOLLII([T: lampatila kaytdssa olevilla PT100-
G1.25 Monivalvonta-arvot la:lri’:\i/);t;éé kolme valittavissa olevaa valvonta-

Taulukko 7-2. Valvonta-arvot

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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7.5.2 Perusparametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.1)
Koodi Parametri Min Maks Yks Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.1.1 Minimitaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
HUOM: Jos f,, > kuin
P2.1.2 Maksimitaajuus | P2.1.1 | 320,00 | Hz 50,00 102 | moottorin synkr. nopeus,
tarkista moottorin ja
laitteen sopivuus
P2.1.3 Kiihtyvyysaika 1 0,1 3000,0 s 1,0 103
P2.1.4 Hidastuvuusaika 1 0,1 3000,0 s 1,0 104
P2.1.5 Virtaraja 0,1 xly 2xly A I 107
Moottorin NX2:230v
P2.1.6 nimellisjannite 180 690 v NX5: 400V 110
NXé: 690V
pa.17 |  Moottorin 800 | 320,00 | Hz 50,00 111 | Tarkista moottorin
nimellistaajuus arvokilvesta
Moottorin Koskee 4-napaista moot-
P2.1.8 . . 24 20 000 rpm 1440 112 | toria ja nimelliskokoista
nimellisnopeus . :
taajuusmuuttajaa
Moottorin Tarkista moottorin
2 nimellisvirta 0.1y 2xly A ly 113 arvokilvesta.
P20 | Moottorin cose 0,30 1,00 0,85 120 | Tarkista moottorin
arvokilvesta
0=Al1
1=Al2
2=AI3
PID-s&atajan 3=Al4
P2.1.11 ohjearvosignaali 0 6 4 332 | 4=PID-ohje paneelin
(paikka A) ohjaussivulta, P3.4
5=PID-ohje kenttavaylalta
(FBProcessDatalN1)
6=Moottoripotentiometri
P2.1.12 PID-saatajdn 0,0 1000,0 | % 100,0 118
vahvistus
P2.1.13 |PID-saatdjan I-aika 0,00 320,00 s 1,00 119
P2.1.14 P'D'SZ?EJE’” b- 0,00 | 10,00 s 0,00 132
P2.1.15 Lepotaajuus 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.1.16 Lepoviive 0 3600 s 30 1017
P2.1.17 Havahtumisraja 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=Herdaminen kun hav.
raja alittuu (P2.1.17))
1=Heraaminen, kun hav.
P2.1.18 |Havahtumistoiminto| 0 3 0 1019 |, rajaylittyy (P2..17)
2= Herdaminen kun hav.
raja alittuu (P3.4/3.5)
3= Heraaminen, kun hav.
raja ylittyy (P3.4/3.5)
pp.1.19 | RyOmintataajuus- g g4 | po gy | g 10,00 124

ohje

Taulukko 7-3. Perusparametrit G2.1
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7.5.3
7.5.3.1

Tulosignaalit

Koodi

Parametri

Min

Maks

Yks.

Oletus

Oma

Huomautuksia

P2.2.1.1

Riviliittimien
B-taajuuusohjeen
valinta

343

0=Al"

1=Al2

2=Al13

3=Al4

4=Paneelin ohjearvo

5=Kenttavaylan ohjearvo
(FBSpeedReference)

6=Moottoripotentiometri

7=PID-saato

P2.2.1.2

Paneeliohjauksen
ohjearvon valinta

121

Sama kuin P2.2.1.1

P2.2.1.3

Kenttavaylaohjauksen
ohjearvon valinta

122

Sama kuin P2.2.1.1

P2.2.1.4

PID-taajuusohje 2

371

0=Al1

1=Al2

2=Al13

3=Al4

4=P|D-taajuusohje 1
paneelilta

5=Kenttavaylataajuusohje
(FBProcessDatalN3)

6=Moottoripotentiometri

7=PID-taajuusohje 2
paneelilta

P2.2.1.5

PID-eroarvon kaanto

340

0=Ei kaantoa
1=Kaanto

P2.2.1.6

PID-taajuusohjeen
nousuaika

0,0

100,0

50

341

Aika, jona ohjearvo
muuttuu 0%:sta 100%:iin

P2.2.1.7

PID-taajuusohjeen
laskuaika

0,0

100,0

50

342

Aika, jona ohjearvo
muuttuu 100%:sta 0%:iin

P2.2.1.8

PID-oloarvon valinta

333

0=0loarvo 1

1=0loarvo 1 + Oloarvo 2
2=0loarvo 1 - Oloarvo 2
3=0loarvo 1 * Oloarvo 2
4=Max(0.arvo1,0.arvo 2)
5=Min(0.arvo1, O.arvo 2)
6=Keski(0.arvo1, 0.a.2)
7=Nelij.(0a1)+Nj.(0a2)
Katso P2.2.1.9 ja P2.2.1.10

P2.2.1.9

Oloarvo 1; tulo

334

0=Ei kaytossa

1=Al1 (ohjauskortti)

2=Al2 (ohjauskortti)

3=AI3

4=Al4

5=Kenttavayla
(FBProcessDatalN2)

P2.2.1.10

Oloarvo 2; tulo

335

0=Ei kaytossa

1=Al1 (ohjauskortti)

2=A12 (ohjauskortti)

3=AI3

4=Al4

5=Kenttavayla
(FBProcessDatalN3)

P2.2.1.11

Oloarvo 1 min.arvon
skaalaus

-1600,0

1600,0

%

0,0

336

0=Ei min.arvon skaalausta

P2.2.1.12

Oloarvo 1 maks.arvon

skaalaus

-1600,0

1600,0

%

100,0

337

100=Ei maks.arvon
skaalausta
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pp.2.1.13 |OlearvoZminarvon| 4 665 1 44000 % 0.0 338 | 0=Ei min.arvon skaalausta
skaalaus

P2.2.1.14 Oloarvo 2 16000 | 16000 | % 100,0 339 | 100=Ei maks.arvon
maks.arvon skaalaus| skaalausta

Moottoripotentio-

P2.2.1.15 metrin laskunopeus

0,1 2000,0 Hz/s 10,0 331

0=Ei nollausta

1=Nollaus, jos laite pys. tai
virta katkaistaan

2=Nollaus, jos virta katk.

Moottoripot. metrin
P2.2.1.16 taajuusohjeen 0 2 1 367
muistin nollaus

0=Ei nollausta

1=Nollaus, jos laite pys. tai
virta katkaistaan

2=Nollaus, jos virta katk.

Moottoripot.metrin
P2.2.1.17 PID-ohjearvon 0 2 0 370
muistin nollaus

Ohjearvon
P2.2.1.18 skaalauksen, 0,00 320,00 Hz 0,00 344
minimiarvo, paikka B

0=Ei skaalausta
>0=Skaalattu minimiarvo

Ohjearvon skaalauk-
P2.2.1.19 sen maksimiarvo, 0,00 320,00 Hz 0,00 345
paikka B

0=Ei skaalausta
>0=Skaalattu maksimiarvo

Taulukko 7-4. Tulosignaalit, perusasetukset

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Al1 signaalin TTF-ohjelmointi
AL valinta 0 =10 A Sily Katso luku 6.4
p2.2.2.2 Al1 suodatusaika 0,00 10,00 S 0,10 324 | 0=Ei suodatusta
0=0-10V (0-20 mAJ*
P2.2.2.3 Al1 signaalialue 0 2 0 320 | 1=2-10V (4-20 mA)*
2=Asiakaskohtainen*
P2.2.2.4 Allasiakas- | 40000 | 140,00 % 0,00 321
kohtainen minimi
P2.2.2.5 Allasiakas- | 40000 | 140,00 % 100,00 322
kohtainen maksimi
Al1 signaalin 0=Kadnnetty
P2.2.2.6 kaanto 0 [ 0 323 1=Ei kdannetty

Taulukko 7-5. Tulosignaalit, analogiatulo 7

7.5.3.3  Analogiatulo 2 [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.2.3]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia
Al2 signaalin TTF-ohjelmointi
PLLE valinta L] £l S Seld Katso luku 6.4
pP2.2.3.2 Al2 suodatusaika 0,00 10,00 s 0,10 329 | 0=Ei suodatusta
0=0-20 mA (0-10 V)*
P2.2.3.3 Al2 signaalialue 0 2 1 325 | 1=4-20 mA (2-10 V)*

2=Asiakaskohtainen*

Al2 asiakaskohtainen

P2.2.3.4 ASKO! -160,00 | 160,00 % 0,00 326
minimi
p2.2.35 [M2asiakaskohtainenl 4.6 00 1 14000 % 100,00 327
maksimi
P2.23.6 |Al2 signaalin kisnts| 0 1 0 308 | O=Ei kaannetty

1=Kaannetty

Taulukko 7-6. Tulosignaalit, analogiatulot 2

* Muista kytkea ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttdohjeessa.
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7.5.3.4  Analogiatulo 3 [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.2.4]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
AI3 signaalin TTF-ohjelmointi
pP2.2.4.1 valinta 0.1 E.10 0.1 141 Katso Luku 6.4
P2.2.4.2 Al3 suodatusaika 0,00 10,00 s 0,10 142 | 0=Ei suodatusta
0=0-20 mA (0-10 V)*
P2.2.4.3 Al3 signaalialue 0 2 1 143 | 1=4-20 mA (2-10 V)*
2=Asiakaskohtainen*
P2.2.44 [MN3asiakaskohtainen ;.60 1 44000 % 0,00 144
minimi
pp.245 [M3asiakaskohtainenl ;.60 | 44000 % 100,00 145
maksimi
P2.2.4.6 |Al3signaalin kisnts| 0 1 0 157 | O=Ei kadnnetty
1=Kaadnnetty
Taulukko 7-7. Tulosignaalit, analogiatulo 3
7.5.3.5  Analogiatulo 4 [Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.2.5)
Code Parameter Min Maks Unit Default Cust ID Note
Al4 signaalin TTF-ohjelmointi
P2.2.5.1 valinta 0.1 E.10 0.1 152 Katso luku 6.4
p2.2.5.2 Al4 suodatusaika 0,00 10,00 S 0,10 153 | 0=Ei suodatusta
0=0-20 mA (0-10 V)*
p2.2.5.3 Al4 signaalialue 0 2 1 154 | 1=4-20 mA (2-10 V)*
2=Asiakaskohtainen*
pp.25.4 [\4asiakaskohtainenl ;.00 | 14000 % 0,00 155
minimi
pp.255 [M4asiakaskohtainenl ;.60 | 44000 % 100,00 156
maksimi
P2.2.5.6 |Al4 signaalin kaants| 0 1 0 142 | O=Ei kadnnetty

1=Kaannetty

Taulukko 7-8. Tulosignaalit, analogiatulo 4

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

* Muista kytked ryhman X2 pistikkeet vastaavasti.
Lisatietoja on tuotteen kayttdohjeessa.
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7.5.3.6

Kayta TTF-ohjelmointitapaa kaikille naille parametreille. Katso luku 6.4.

Koodi Parametri Min Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.2.6.1 Kay-signaali A 0.1 Al 423
P2.2.6.2 Kay-signaali B 0.1 AL 424
Ohjauspaikan A/B Ohjauspaikka A (ak]
POz valinta . - — Ohjauspaikka B (sk])
P2.2.6.4 Ulkoinen vika (sk] 0.1 0.1 405 | Nayttas ulk. vian F51 (sk)
P2.2.6.5 Ulkoinen vika (ak) 0.1 0.2 406 | Nayttaa ulk. vian F51 (ak)
P2.2.6.6 Kay valmis 0.1 0.2 407 ["QE]‘” ST S
Kiiht./hid. ajan Kiihd./hid. aika 1 (ak)
P2267 valinta 0.1 01 408 | Kiihd./hid. aika 2 (sk]
P2.2.68 | Ohjaus riviliittimelta | 0.1 0.1 409 | Pakottaa riviliittimen
ohjauspaikaksi (sk)
. . Pakottaa paneelin
P2.2.6.9 Ohjaus paneelilta 0.1 0.1 410 I
P2.2.6.10 | Ohjaus kenttaviylslta | 0.1 0.1 Aqq) || FELOUER) SEENE
ohjauspaikaksi (sk)
Suunta eteen (ak])
P2.2.6.11 Suunta 0.1 0.1 412 Suunta taakse (sk]
P2.2.6.12 Ry6mintanopeus 0.1 A5 gy || FEmITIE G R v
taajuusohjeeksi
P2.2.6.13 Vian kuittaus 0.1 0.1 414 [ﬁ']kk'e” LT
P2.2.6.14 Kiihd./hid. esto 0.1 0.1 415 | Kiihd./hid. estetty (sk)
P2.2.6.15 DC-jarrutus 0.1 0.1 416 | DC-jarrutus aktiivinen (sk])
Moottoripotentio- Moot. pot. metrin
P2.2.6.16 metrin ohje ALAS 0.1 0.1 417 taajuusohje laskee (sk)
Moottoripotentio- Moot. pot. metrin
P2.2.6.17 metrin ohje YLOS 0.1 0.1 418 taajuusohje nousee (sk)
P2.2.6.18 Vuorottelu | 0.1 A2 426 | Aktiivinen, jos sk
lukitus
P2.2.6.19 Vuorottelu 2 0.1 A3 427 | Aktiivinen, jos sk
lukitus
P2.2.6.20 Vuorottelu 3 0.1 0.1 428 | Aktiivinen, jos sk
lukitus
P2.2.6.21 Vuorottelu 4 0.1 0.1 429 | Aktiivinen, jos sk
lukitus
P2.2.6.22 Vuorottelu 3 0.1 0.1 430 | Aktiivinen, jos sk
lukitus
. . Valitaan par:lla 2.1.11 (ak]
P2.2.6.23 PID-taajuusohje 2 0.1 0.1 431 Valitaan par:lla 2.2.1.4 (sk]

Taulukko 7-9. Tulosignaalit, digitaalitulot

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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7.5.4 Lahtosignaalit
7.5.4.1  Digitaaliset lahtosignaalit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 G2.3.1]

Kayta TTF-ohjelmointitapaa kaikille naille parametreille. Katso luku 6.4.

Koodi Parametri Min Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.3.1.1 Valmis 0.1 0.1 432 | Toimintavalmis
P2.3.1.2 Kay 0.1 0.1 433 | Kaynnissa
P2.3.1.3 Vika 0.1 Al 434 | Kaytto vikatilassa
P2.3.1.4 Kaannetty vika 0.1 0.1 435 | Kaytto ei vikatilassa
P2.3.1.9 Varoitus 0.1 0.1 436 | Varoitus aktiivinen
P2.3.1.6 Ulkoinen vika 0.1 0.1 437 | Ulkoinen vika aktiivinen
P2.3.1.7 Ohjearvovika/ 0.1 0.1 438 | 4 mA:n vika aktiivinen

varoitus
P2.3.1.8 Ylilsmpévaroitus 0.1 0.1 gz || ey il
aktiivinen
P2.3.1.9 Suunta taaksepain 0.1 0.1 440 | Lahtotaajuus < 0 Hz
P2.3.1.10 kSU.“”ta en 0.1 0.1 441 | Ohje <> Lahtdtaajuus
uin pyynto
P2.3.1.11 SEElisL 0.1 0.1 442 | Ohje = Lahtétaajuus
nopeudessa
Ryominta- tai
P2.3.1.12 Ryomintanopeus 0.1 0.1 443 | vakionopeuskomento
aktiivinen
P2.3.1.13 Ulk. ohjauspaikka 0.1 0.1 444 | 10-ohjaus aktiivinen
P2.3.1.14 Ulleelren [z 0.1 0.1 445 | Katso selitykset sivulta 163.
ohjaus
P2.3.1.15 Ulkoisen jarrun 0.1 0.1 446
ohjaus, kadnnetty
PRa 06 || DR 0.1 0.1 447 | Katso ID315.
valvonta
FRgAqy ||| CEnOEELEED 2 0.1 0.1 448 | Katso 1D346.
valvonta
P2.3.1.18 Eljeitoie 0.1 0.1 449 | Katso ID350.
valvonta
Kayton lampatilarajan Kayton lampatilan
P valvonta Ll 0L #al valvonta. Katso ID354.
P2.3.1.20 AL Il 0.1 0.1 451 | Katso ID348.
valvonta
P23.1 21 ) M09tt0rjn 01 01 452 Tltla_rn_w_istori viallinen tai
lampdsuojaus vaara
P2.3.1.22 sl 0.1 0.1 463 | Katso ID356.
valvontaraja
P2.3.1.23 IOl 0.1 0.1 454 | Rajasaadin on aktiivinen
aktivointi
P2.3.1.24 Kenttévaylan DIN 1 0.1 0.1 455
P2.3.1.25 Kenttavaylan DIN 2 0.1 0.1 456
P2.3.1.26 Kenttéavaylan DIN 3 0.1 0.1 457
Vuorottelu 1/
P2.3.1.27 Sl (| mifEre 0.1 B.1 458
Vuorottelu 2/
P2.3.1.28 Fle 2 ifars 0.1 B.2 459
Vuorottelu 3/
P2.3.1.29 Sl 8 aifEre 0.1 0.1 460
Vuorottelu 4/
P2.3.1.30 e 0.1 0.1 461
P2.3.1.31 Vuorottelu 5 0.1 0.1 462

Taulukko 7-10. Léhtdsignaalit, digitaalilédhdot

A Valttadksesi yliajot ja varmistaaksesi virheettoman toiminnan tarkista
HUOLELLISESTI, ettet kytke kahta toimintoa samalle lahdélle.

WARNING

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

=



112 ®¢ VACON

PuUMPPU-JA PUHALLINAUTOMATIIKKASOVELLUS

7.5.4.2  Raja-arvojen asetukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 2 62.3.2]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.2.1 valvontarajan 1 0 2 0 315 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
pp322 | Ldhtotaajuuden 000 | 32000 | Hz 0,00 316
alvontarajan 1 arvo
Lahtotaajuuden 0=Ei rajaa
P2.3.2.3 valvontarajan 2 0 2 0 346 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
p23.24 | dhtotaajuuden 000 | 32000 | Hz 0,00 347
alvontarajan 2 arvo
Momentin 0=Ei rajaa
P2.3.2.5 valvontarajan 0 2 0 348 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
P2.3.2.6 Momentin -3000 | 300,0 % 100,0 349
valvontarajan arvo
. 0=Ei kaytossa
pp.3.27 [|hiearvon valvonta- 0 2 0 350 | 1=Alaraja
rajan toiminta o
2=Ylaraja
P2.3.2.8 Ohjearvon 0,0 1000 | % 0,0 351
valvontarajan arvo
p23.29 | Ulkeisenjarrun 00 100,0 s 05 352 | Jarruirti -rajoista
irtikytkentaviive
Ulkoisen jarrun Kay-kaskysta. Aika
P2.3.2.10 paallekytkentaviive 0.0 100.0 s 1.5 353 pitempi kuin P2.1.4
Taaj. muuttajan 0=Ei kaytossa
P2.3.2.11 lampatilarajan 0 2 0 354 | 1=Alaraja
valvonta 2=Ylaraja
Taaj. muuttajan
P2.3.2.12 lampéatilarajan -10 100 °C 40 355
valvonta-arvo
Valvottu 0=Al1
P2.3.2.13 analogiatulo 0 1 0 372 1=A12
Analogiatulon 0=Ei rajaa
P2.3.2.14 valvontarajan 0 2 0 373 | 1=Alarajan valvonta
toiminta 2=Ylarajan valvonta
p23.2.15 | Analegiatulon 0,00 100,00 % 0,00 374

valvontarajan arvo

Taulukko 7-11. Ldhtésignaalit, raja-arvojen asetukset
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7.5.4.3  Analogialahto 1 [Ohjauspaneeli: valikko M2 2 G2.3.5]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Analogialahdon TTF-ohjelmointi
s signaalin valinta i = A L Katso luku 6.4
0=Ei kaytossa (20 mA/10 V)
1=L3ahto6taajuus (0—f,,)
2=Taajuusohje (0—f,,,,)
3=Moottorin nopeus (0—
moott. nimellisnopeus])
4=Moottorivirta (0—I o)
5=Moottorin momentti (0-
TnMotor]
Analogialahdon 6=Moottorin teho (0-P, )
P2332 sisalto 0 14 ! 307 7=Moottorin j&nnite (0-
UnMotor]
8=Valip. jann. (0-1000V)
9=PID-saatajan ohjearvo
10=PID-saat. oloarvo 1
11=PID-saét. oloarvo 2
12=PID-saat. eroarvo
13=PID-saatdjan lahto
14=PT100-lampétila
pp.333 | Analogialdhdon 0,00 10,00 s 1,00 308 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P23.3.4 Analo.g.;.l.alalhdon 0 1 0 309 0=E|"Ifaannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhddn 0=0mA (0 V)
P2333 minimi 0 1 0 310 | 1-amAal2v)
p233. | Analogialahdon 10 1000 % 100 311
skaala
p2.33.7 | Analegialahdon 1 40000 | 10000 | % 0,00 375
offset
Taulukko 7-12. Lahtésignaalit, analogialahto 1
7.5.4.4  Analogialahto 2 [Ohjauspaneeli: valikko M2 2. G2.3.4]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Analogialahdon 2 TTF-ohjelmointi
2 signaalin valinta 0 = . 471 Katso luku 6.4
P23.4.2 | Analegialahdon?2 0 14 0 472 | Katso par. 2.3.3.2
sisalto
p2.3.43 | Analogialahdonz g qq 10,00 s 1,00 473 | 0=Ei suodatusta
suodatusaika
P2.3.4.4 | Anatogialdhdon 2 0 1 0 474 | O=Ei kaannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhdon 2 0=0 mA (0 V]
P23.45 minimi 0 1 0 5 | 124 mA2V)
P23.4.6 | Analogialdndon2 10 1000 % 100 476
skaalaus
p2.3.47 | Analogialahdon2 | 10009 | 100,00 % 0,00 477
offset

Taulukko 7-13. Léhtésignaalit, analogialahto 2

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
Analogialahdon 3 TTF-ohjelmointi
S signaalin valinta . =i - - Katso luku 6.4
pp352 | Analogialahdsn3 0 14 0 479 | Katso par. 2.3.3.2
sisalto
p2.353 | Analogialdhdon3 0,00 10,00 s 1,00 480 | 0=Ej suodatusta
suodatusaika
pp354 | Analogialahdsn3 0 1 0 4g1 | OEi kaannetty
kaanto 1=Kaannetty
Analogialédhdon 3 0=0 mA (0 V]
P2.35.5 minimi 0 ! 0 4821 i mA2V)
P2.35.6 | Analogialdhdon3 10 1000 % 100 483
skaalaus
p2.35.7 | Anategialdhdon3 44065 1 100,00 % 0,00 484
offset

Taulukko 7-14. Lahtésignaalit, analogialahto 3
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7.5.5 Kayton ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.4]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia

. O=Lineaarinen
P2.4.1 Rampin 1 muoto 0,0 10,0 3 0,1 500 »0-5-Kayran kiih/hid.aika

O=Lineaarinen

P2.4.2 Rampin 2 muoto 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kayran kiih/hid.aika
P2.4.3 Kiihtyvyysaika 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Hidastuvuusaika 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
0=Ei ole sallittu
1=Kaytossa ajon aikana
P2.4.5 Jarrukatkoja 0 4 0 504 | 2=Utkoinen jarrukatkoja
3=Kaytossa
pysaytyksessd/ajossa
4=Kaytossa; Ei testausta
0=Kiihdyttaen
. . 1=Vauhtikaynnistys
P2.4.6 |Kaynnistystoiminto 0 2 0 505 2=Ehdollinen
vauhtikdynnistys
0=Vapaasti pyorien
1=Hidastaen
P2.47 | Pyssytystoiminto 0 3 0 506 | 2=Hidast.+ kdy valmis: vap.
pyérien
3=Vap. pyorien+kay
valmis: hidastaen
P2.4.8 DC-jarrutusvirta 0,00 I A 0,7 x Iy 507
P2 4.9 DC-Jﬁrrutusa|I§a 0,00 400,00 S 0.00 508 0=DC-J"arru on pois paalta
pysaytyksessa pysaytyksessa
DC-jarrutuksen
P2.4.10 alkamistaajuus 0,10 10,00 Hz 1,50 515
hidastuksessa
pp.4.11 | DCarrutusaika 000 | 60000 | s 0,00 514 | 0=DC-jarru on pois paalta
kaynnistyksessa kaynnistyksessa
P2.4.12 Vuojarrutus 0 1 0 500 | 9-Fois paalta
1=Paalla
P2.4.13 Vuojarrutusvirta 0,00 I A I, 519
Taulukko 7-15. Kayton ohjausparametrit, G2.4
7.5.6 Estotaajuuksien parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.5)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
pp5q |Estotaluusalue Tl gq0 | 35000 | H 0,00 509 | 0=Ei kiytosss
alaraja
pp5p |Estotaajuusalue ] qn5 | 39000 | Ha 0,00 510 | 0=Ei kéytossa
ylaraja
pp5g |FStotealuusalue 2l g gq | 3000 | g 0,00 511 | O=Ei kéytéssi
alaraja
pp54 |FStotadluusalue 2l g g0 | 3000 | g 0,00 512 | O=Ei kéytssi
ylaraja
pp55 |FStotealuusalued| g g0 | 3000 | g 0,00 513 | 0=Ei kéytssi
alaraja
pp5e |FStotedluusalued| g g0 | 3000 | g 0,00 514 | O=Ei kéytssi
ylaraja
pp5y | Estotaajuuden 0,1 10,0 X 1.0 518
ohitusaika

Taulukko 7-16. Estotaajuuksien parametrit, G2.5

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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7.5.7 Moottorin ohjausparametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.6]
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.6.1 Mpottorln 0 1 0 600 0=Taajuusoh4aus
ohjaustapa 1=Nopeusohjaus
U/f-kayrén 0=Ei kaytossa
1Y optimointi 0 ! 0 109 1=Aut. mom. maksimointi
O=Lineaarinen
. 1=Nelidllinen
P2.6.3 U/f suhteen valinta 0 3 0 108 . .
2=0hjelmoitava
3=Lin.+ vuon optimointi
P2.6.4 Kentan- 8,00 320,00 Hz 50,00 602
heikennyspiste
P2.6.5 Jannite kentan- | 4999 | 20000 | % | 100,00 603 | n%x U,
heikennyspisteessa
P2.6.6 U/t -kayran 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
keskipisteen taajuus
U/f -kéyran N% X Uy
P2.6.7 s Lo 0,00 100,00 % 100,00 605 | Parametrin maks. arvo =
keskipisteen jannite
P2.6.5
P2.6.8 Lahtojannite 0,00 40,00 % | Vaihtelee 606 | n%x U,
nollataajuudella
- . . Kts. tarkat arvot,
P2.6.9 Kytkentataajuus 1,0 Vaihtelee kHz | Vaihtelee 601 Taulukko 8-14
0=Ei kaytossa
P2.6.10 Ylijannitesaataja 0 2 1 607 | 1=Kaytdssa, ei ramppaa
2=Kaytossa; ramppaa
P2.6.11 Alijannitesastaja 0 1 1 s0g | 9-Ei kaytossa
1=Kaytossa
P2.6.12 Tunnistus 0 1 0 431 | 9-Ei toimintaa

1=Tunnistus ilman kayntia

Taulukko 7-17. Moottorin ohjausparametrit, G2.6
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7.5.8 Suojaukset (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.7]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma 1D Huomautuksia
0=Ei vastetta
1=Varoitus
4mA-ohjearvovian 2=Varoitus+edell.taajuus
P2.7.1 vaste 0 5 4 700 3=Var.+ aset. taaj. 2.7.2

4=Vika,pys. P2.4.7 muk.
5=Vika,pys. vap. pyorien

Taajuusohje 4mA-

P2.7.2 : A 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 728
ohjearvovian jalkeen
P2.7.3 |Vaste ulkoiseen vikaan 0 3 2 701 | O=Ei vastetta
1=Varoitus
P2.7.4 Tulovaihevalvonta 0 3 0 730 | 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.

3=Vika,pys. vap. pyorien

727 0=Vika tallentuu historiaan

P2.7.5 |Vaste alijannitevikaan 0 1 0 . .
1=Vikaa ei tallenneta
P2.7.6 Lahtovaihevalvonta 0 3 2 702 | O=Ei vastetta
P2.7.7 Maasulkusuojaus 0 3 2 703 | 1=Varoitus
o 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.

P2.7.8 Moottorin lampo 0 3 2 704 3=Vika.pys. vap. pybrien
pp.7.9 |Moottorinympdriston 1 4500 | 1000 | % 0,0 705

lampdtilatekija

Moottorin

P2.7.10 jaahdytyskerroin 0,0 150,0 % 40,0 706

nollataajuudessa
p2.7.11 |, Moottorin 1 200 | min | Vaihtelee 707

lampoaikavakio
P2.7.12 | Moottorin toim.jakso 0 150 % 100 708

0=Ei vastetta

L 1=Varoitus
P2.7.13 Jumisuoja 0 3 1 709 2-Vika.pys. P2.4.7 muk.

3=Vika,pys. vap. pyorien

P2.7.14 Jumivirtaraja 0,00 2xly A I, 710
P2.7.15 Jumiaika 1,00 120,00 s 15,00 711
pP2.7.16 Jumitaajuusraja 1,0 pP2.1.2 Hz 25,0 712

0=Ei vastetta

713 1=V§roitus

2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pyorien

P2.7.17 | Alikuormitussuoja 0 3 0

Alikuormituskayra

P2.7.18 . X ) 10 150 % 50 714
nimellistaajuudessa
p2.7.19 | Alkuormituskayra 55 1 4500 | g 10,0 715
nollataajuudessa
p2.7.20 | Alikuormasuojan 2 600 s 20 716
aikaraja
0=Ei vastetta
Vaste 1=Varoitus
P2.7.21 termistorivikaan 0 3 2 732 2=Vika,pys. P2.4.7 muk.
3=Vika,pys. vap. pydrien
P2.7.22 Vaste 0 3 2 733 | Katso P2.7.21
kenttavayldvikaan
Vaste
P2.7.23 korttipaikkavikaan 0 3 2 734 | Katso P2.7.21
P2.7.24 |PT100-tulojen maara 0 3 0 739

0=Ei vastetta

. 1=Varoitus
P2.7.25 | Vaste PT100-vikaan 0 3 2 740 2-Vika,pys. P2.4.7 muk.

3=Vika,pys. vap. pyorien

P2.7.26 | PT100; varoitusraja -30,0 200,0 °C 120,0 741

P2.7.27 PT100; vikaraja -30,0 200,0 °C 130,0 742
Taulukko 7-18. Suojakset, G2.7

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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7.5.9 Autom. jilleenkdynnistyksen parametrit [Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.8]

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.8.1 Uudelleen- 0,10 10,00 s 0,50 717

kaynnistysviive
P2.8.2 Yritysaika 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Kiihdyttaen
P2.8.3 Kaynnistystoiminto 0 2 0 719 | 1=Vauhtikaynnistys
2=P2.4.6 mukaisesti

Yritysten lukumaara
P2.8.4 alijannitelaukaisun 0 10 1 720
jalkeen
Yritysten lukumaara
P2.8.5 ylijannitelaukaisun 0 10 1 721
jalkeen
Yritysten lukumaara
P2.8.6 ylivirtalaukaisun 0 3 1 722
jalkeen
Yritysten lukumaara
P2.8.7 4mA-ohjearvo- 0 10 1 723
vikalauk. jalkeen
Yrit. lukum.
P2.8.8 moottorin 0 10 1 726
lampdovikalauk. jalk.
Yrit. lukum. ulkoisen

p2.8.9 vikalauk. j3lk. 0 10 0 725
Yrit.lukum.
P2.8.10 alikuormitusvika- 0 10 1 738

laukaisun jalkeen

Taulukko 7-19. Autom. jalleenkdynnistyksen parametrit, G2.8
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7.5.10  Pumppu- ja puhallinautom. parametrit (Ohjauspaneeli: Valikko M2 > G2.9)
Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
P2.9.1 Apukayttojen 0 4 1 1001
lukumaara
Apukayton 1
P2.9.2 L . P2.9.3 320,00 Hz 51,00 1002
kaynnistystaajuus
P2.9.3 Apukayton 1 P2.1.1 | P2.9.2 Hz 10,00 1003
pysaytystaajuus
P2.9.4 _Apukayton 2 P2.9.5 | 320,00 Hz 51,00 1004
kdynnistystaajuus
P2.9.5 Apukdyton 2 P2.1.1 | P2.9.4 Hz 10,00 1005
pysaytystaajuus
P2.9.6 _Apukayton 3 P2.9.7 | 320,00 Hz 51,00 1006
kdynnistystaajuus
P2.9.7 Apukdyton 3 P2.1.1 P2.9.6 Hz 10,00 1007
pysaytystaajuus
P2.9.8 _Apukayton 4 P2.9.9 | 320,00 Hz 51,00 1008
kdynnistystaajuus
P2.9.9 Apukayton 4 P2.1.1 P2.9.8 Hz 10,00 1009
pysaytystaajuus
P2.9.10 Apukdyttsjen 0,0 300,0 s 40 1010
kaynnistysviive
P2.9.11 Apukayttcjen 0,0 300,0 s 2,0 1011
pysaytysviive
P2.9.12 Ohjearvoaskel, 0.0 100,0 % 0,0 1012
apukaytto
P2.9.13 Ohjearvoaskel, 0.0 100,0 % 0,0 1013
apukaytto 2
P2.9.14 Ohjearvoaskel, 0.0 100,0 % 0,0 1014
apukaytto 3
P2.9.15 Ohjearvoaskel, 0.0 100,0 % 0,0 1015
apukaytto 4
P2.9.16 | PID-saat&jan ohitus 0 1 0 1020 | 1=PID-saataja ohitettu
0=Ei kaytossa
1=AI
Analogiatulon valinta 2=Al2
P2.9.17 tulopaineen 0 5 0 1021 | 3=AI3
mittaukselle 4=Al4
5=Kenttavaylasignaali
(FBProcessDatalN3)
P2.9.18 | Tulopaineen ylaraja 0,0 100,0 % 30,00 1022
P2.9.19 |Tulopaineen alaraja 0,0 100,0 % 20,00 1023
P2.9.20 Lahtopaineen | g g 100,0 % 30,00 1024
pudotuksen maara
Taaiuuden 0=Ei viivetta
P2.9.21 juude 0,0 300,0 s 0,0 1025 | 300=Ei taajuuden
pudotusviive -
pudotusta, eika nostoa
0=Ei viivetta
P2.9.22 [Taajuuden nostoviive] 0,0 300,0 s 0,0 1026 | 300=Ei taajuuden
pudotusta, eikd nostoa
O=Lukitukset ei kdytdssa
1=Uusi lukitus
viimeiseksi;
. e jarjestyksen paiv.
P2.9.23 | Lukitusten paivitys 0 2 1 1032 P29 26 ilm. arvon
jalk. tai Seis- tilassa
2=Pysaytys ja jarj.
paivitys valittomasti
0=Ei kaytossa
P2.9.24 Vuorottelu 0 1 1 1027

1=Vuorottelu kaytossa

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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Vuor.- ja
P2.9.25 [lukitusautomatiikan 0 1 1 1028
valinta

0=Vuorottelu vain apuk.
1=Vuor. kaikilla kaytailla

P2.9.26 Vuorotteluaika 0,0 3000,0 h 48,0 1029 | 0,0=TEST=40s

Vuorottelu;
P2.9.27 apukayttojen 0 4 1 1030
maksimimaara

P2.9.28 Vuorottelun 0,00 P2.1.2 Hz 25,00 1031
taajuusraja

Oloarvon
P2.9.29 erikoisnaytto, 0 30000 0 1033
minimiarvo

Oloarvon
P2.9.30 erikoisnaytto, 0 30000 100 1034
maksimiarvo

Oloarvon
P2.9.31 erikoisnaytto, 0 4 1 1035
desimaalit

Oloarvon
P2.9.32 erikoisnaytto, 0 28 4 1036 | Kts. sivu 203.
yksikko

Taulukko 7-20. Pumppu- ja puhallinautomatiikan parametrit, G2.9

7.5.11  Paneeliohjaus (Ohjauspaneeli: Valikko M3)

Parametrit ohjauspaikan ja suunnan valitsemiseen ohjauspaneelilta on lueteltu alla. Katso
lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

Koodi Parametri Min Maks Yks. Oletus Oma ID Huomautuksia
1=1/0-riviliittimet

P3.1 Ohjauspaikka 1 3 1 125 | 2=Paneeli
3=Kenttavayla

R3.2 Paneelin ohjearvo P2.1.1 P2.1.2 Hz

Suunnanvaihto 0=Eteenpain

P33 (paneelilta) 0 ! 0 123 1=Taaksepdin

P3.4 PID ohjearvo 0,00 100,00 % 0,00 167

P3.5 PID ohjearvo 2 0,00 100,00 % 0,00 168

0=Stop-painikkeen
R3.6 Stop-painike 0 1 1 114 toiminta rajoitettu
1=Painike aina kaytossa

Taulukko 7-21. Paneeliohjauksen parametrit, M3

7.5.12  Systeemivalikko (Ohjauspaneeli: Mé)

Systeemivalikon parametrit ja toiminnot, kuten sovelluksen ja kielen valinta, muokatut parametri-
ryhmat seka tiedot laitteistosta ja ohjelmistosta, liittyvat taajuusmuuttajan yleiseen kayttoon.

7.5.13  Laajennuskortit (Ohjauspaneeli: Valikko M7]

Valikossa M7 naytetaan ohjauskorttiin liitetyt laajennus- ja lisakortit, seka muuta kortteihin liittyvaa
tietoa. Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.
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8. PARAMETRIEN KUVAUS

Seuraavilla sivuilla kaikki parametrit on kuvattu parametrien tunnistenumeroiden mukaisessa
jarjestyksessa. Jos parametrin tunnistenumero on varjostettu (esim. 478 Moottoripotentiometri
YLOS), parametri ohjelmoidaan 77F-ohjelmointitapaa kayttien (katso kappale 6.4).

Joidenkin parametrien nimien jalkeen ilmoitetaan numerokoodi, joka kertoo, mitka "All in One" -
sovellukset sisaltavat kyseisen parametrin. Mikali numerokoodia ei ole, parametri on kaytossa
jokaisessa sovelluksessa. Koodit on lueteltu alla. Parametrin nimen jalkeen luetellaan myds
parametrinumero, joka parametrilla on eri sovelluksissa.

7 Perussovellus 5 PID-sastéosovellus

2 Vakiosovellus 6 Erikoiskdyttésovellus

3 Paikallis-/kauko-ohj. sovellus 7 Pumppu- ja puhallinsovellus
4 Vakionopeussovellus

107 Minimitaajuus 2.1,21.1)

102 Maksimitaajuus (2.2 21.2)

Maarittelee taajuusmuuttajan taajuusrajat.

Naiden parametrien maksimiarvo on 320 Hz.

Minimi- ja maksimitaajuudet asettavat rajat muille taajuusparametreille (esimerkiksi
vakionopeudelle 1 (ID105), vakionopeudelle 2 (ID106) seka 4 mA:n vian vakionopeudelle

(1D728).
103 Kiihtyvyysaika 1 2.3 2.1.3)
104 Hidastuvuusaika 1 (2.4, 21.4)

Nama raja-arvot maarittavat ajan, joka tarvitaan lahtotaajuuden muuttamiseksi
nollataajuudesta asetettuun maksimitaajuuteen (par.ID102).

105 Vakionopeus 1
106 Vakionopeus 2

1246 [2.18 2.1.74,2.1.15)
1246 (2.9, 2.1.15 2.1.16]

Nailla parametreilla voidaan maarittaa ohjetaajuudet, joita kaytetaan, kun tietyt
digitaalitulot aktivoituvat.
Parametriarvot rajoitetaan automaattisesti maksimitaajuuteen (ID102).

Huomaa TTF-ohjelmointitavan kaytto Erikoiskadyttosovelluksessa. Koska kaikki
digitaalitulot ovat ohjelmoitavissa, ensimmaiseksi on maaritettava kaksi digitaalituloa
(DIN) vakionopeustoiminnoille (parametrit ID419 ja ID420).

107

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

N Vakionopeus 1 Vakionopeus 2
(DIN4/1D419) (DIN5/ID420)
Perusohje 0 0
ID105 1 0
ID106 0 1

Taulukko 8-1. Vakionopeus 1 ja 2

Virtaraja (2.5, 2.1.5]

Talla parametrilla maaritetaan enimmaisvirta, jonka moottori saa taajuusmuuttajalta.
Parametrin kaytettavissa oleva arvoalue vaihtelee koon mukaan. Kun virtarajaa
muutetaan, jumivirtaraja (ID710) asettuu automaattisesti 90 %:iin virtarajasta.

Kun virtaraja on aktiivinen, taajuusmuuttajan lahtotaajuus pienenee.

HUOMAUTUS: Tama ei ole ylivirran katkaisuraja.

=
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108 U/f-suhteen valinta 234567 (2.6.3)
Lineaarinen:  Moottorin jannite kasvaa lineaarisesti lahtojannitteen funktiona
0 nollataajuusjannitteesta (ID606) kentan heikennyspisteen (FWP)

jannitteeseen (ID603) FWP:n taajuudella (ID602). T4td oletusasetusta tulee
kayttaa, ellei ole erityista syyta muun asetuksen kayttéon.

Neliollinen: Moottorin jannite kasvaa neliéllisesti nollapistejannitteesta (ID606) kentén

1 heikennyspisteeseen (ID602). Kentén heikennyspisteen alapuolella moottori on
alimagnetoitu ja tuottaa vdhemmé&n momenttia. Neliollista U/f-suhdetta voidaan
kayttaa sovelluksissa, joissa momentin tarve kasvaa nopeuden nelion mukaan,
esimerkiksi keskipakopuhaltimien ja -pumppujen ohjauksessa.

A UlV]

unl- - - _____
|D603| Oletusarvo: moottorin

g A Kentanheikennyspiste
nimellisjannite

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
Lineaarinen !
|
|
|
|
|

Neliéllinen
| .
, Oletusarvo: moottorin

,/nimellistaajuus f['jz]
| >

NX12K07

Kuva 8-1. Moottorijannitteen lineaarinen ja neliollinen muutos

Ohjelmoitava U/f -kéayra:

2 U/f-k&yra voidaan ohjelmoida kolmella eri pisteelld: nollataajuusjannitteelld
(P1), keskipistejannitteelld/-taajuudella (P2) ja kentan heikennyspisteelld
(P3). Ohjelmoitavaa U/f-kayraa voidaan kayttaa, jos pienilla taajuuksilla
tarvitaan enemman momenttia. Ihanteelliset asetukset voidaan maarittaa
automaattisesti moottorin identifioinnilla (ID631).

AUV
un - - - - - - oo~

1D603 Oletusarvo: moottorin
nimellisjannite

P3

Kenténheikennyspiste

ID605 | P2
(Olet. 10%) f
1
ID606 ' ol : i
(Olet. 1.3%)[ P1 | Ameanss " 1HZ)
1D604 ID602

(Olet. 5 Hz) NX12K08

Kuva 8-2. Ohjelmoitava U/f-kdyrd

Lineaarinen + vuon optimointi:

3 Taajuusmuuttaja alkaa etsia moottorin minimivirtaa energian saastamiseksi
ja moottorin melun pienentamiseksi. Tata toimintoa voi kayttaa puhaltimissa,
pumpuissa ja muissa vastaavissa kayttokohteissa.
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109

170

1177

172
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U/f-kdyrén optimointi (2.13, 2.6.2)

Automaattinen Moottorijannite muuttuu suhteessa tarvittavaan momenttiin, minka
momentin vuoksi moottori tuottaa suuremman momentin kaynnistettaessa ja
maksimointi pienilla taajuuksilla. Automaattista momentin maksimointia voidaan

kayttaa sovelluksissa, joissa lahtokitka on suuri, esimerkiksi
kuljettimissa.

ESIMERKKI:
Mita muutoksia vaaditaan, jotta laite voidaan kdynnistaa suurella momentilla

0 Hz:sta?
. Aseta ensin moottorin nimellisarvot (parametriryhma 2.1).

Vaihtoehto 1: Automaattiset toiminnot.

Vaihe 1: Suorita identifiointi (ID631, P2.6.16).
Vaihe 2: Aktivoi tama parametri asettamalla arvoksi 1.

Vaihtoehto 2: Manuaalinen s3ato

Ota kayttoon U/f-kdyréan ohjelmointi asettamalla parametrille 2.6.3 (ID108) arvo 2.
Momenttia varten on maaritettava nollataajuuden jannite (ID606) ja keskipisteen
jannite/taajuus (ID604 ja ID605) siten, ettda moottori saa kolmanneksen nimellisvirrasta
matalilla taajuuksilla. Kayta suurempaa virtaa, jos tarvitset lisaa momenttia.

Aseta ensin parametrin ID108 arvoksi Ohjelmoitava U/f-kayrd (arvo 2). Lisaa
nollataajuuden jannitetta, jotta virtaa saadaan riittavasti nollanopeudessa. Aseta sitten
keskipisteen jannitteen (ID605) arvoksi 1,4142*ID606 ja keskipisteen taajuuden (ID604)
arvoksi ID606/100 %*ID111.

HUOM! Ajettaessa moottoria pienilla taajuuksilla ja raskaalla momentilla, moot-
tori todenndkdisesti ylikuumenee. Jos moottorin pitad toimia pitkid
arkoja ndissa olosuhteissa, kiinnita erityista huomiota moottorin jaghdy-
tykseen. K3yta ulkopuolista jaahdytysta, jos moottorin [ampdtila pyrkii
nousemaan litkaa.

Moottorin nimellisjannite [2.6,2.1.6)

Tarkista tama arvo U moottorin arvokilvesta. Tama parametri asettaa jannitteen
kentédnheikennyspisteessa (ID603) arvoon 100% * U - Huomioi myos kaytéssa oleva

kytkentd (delta-/tahti-).
Moottorin nimellistaajuus (2.7,2.1.7]

Tarkista tama arvo f_ moottorin arvokilvestd. Tama parametri asettaa
kentéanheikennyspisteen (ID602) samaan arvoon.

Moottorin nimellisnopeus (2.8 2.1.8

Tarkista tama arvo n, moottorin arvokilvesta.

=
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113

114

117

118

179

Moottorin nimellisvirta (2.9 2.19)

arkista tama arvo |, moottorin arvokilvesta. Jos laite tuottaa magnetointivirran, aseta
my6s parametri ID612 ennen identifiointia (vain NXP).

Stop-painikkeen aktiivisuus (3.4, 3.6]

Jos haluat, etta Stop-painike pysayttaa laitteen aina riippumatta valitusta
ohjauspaikasta, anna talle parametrille arvo 1.

Katso myos parametri ID125.

Ohjearvopaikan valinta 12346 (2.14,2.1.17)

Maarittaa, mika ohjearvopaikka valitaan, kun laitetta ohjataan riviliittimilta.

Sovellus 1-4 6
Val.

0 Analogiatulo 1 (Al1) Analogiatulo 1 (Al1). Katso ID377
1 Analogiatulo 2 (Al2) Analogiatulo 2 (Al2). Katso 1D388
2 Paneeliohjearvo (Valikko M3) Al1+AI2
3 Ohjearvo kenttavaylalta Al1-Al2

Potentiometrin ohjearvo Al2-Al1
4 .

(vain sovellus 3)
5 AlIT*AI2
6 Al1 sauvaohjaus
7 Al2 sauvaohjaus
8 Paneeliohjearvo (Valikko M3]
9 Ohjearvo kenttavaylalta
Potentiometrin ohjearvo, ohjataan
10 parametreilla ID418 (TOSI=lisdys) ja ID417
(TOSI=vdhennys)
11 Al1:n ja Al2:n minimisignaali
12 Al1:n ja Al2:n maksimisignaali
13 Maksimiohjearvon valinta (suositeltavaa
ainoastaan momentins33déssé)

14 Al1/Al2-valinta, katso 1D422
15 Enkooderi 1 (Al-tulo C.1)
16 Enkooderi 2 (OPT-A7-nopeussynkronoinnilla,

vain NXP) (Al-tulo C.3)

Taulukko 8-2. Parametrin ID717 valinnat

PID-s&atajén vahvistus 57 (2.1.12)

Tama parametri maarittelee PID-saatajan vahvistuksen. Jos parametrin arvo asetetaan
100%:iin, 10%:in muutos eroarvossa aiheuttaa 10%:n muutoksen saatajan lahtoarvossa.
Jos parametrin arvoksi asetetaan 0, PID-saataja toimii ID-saatajana.

Katso esimerkit sivulla 126.

PID-séatdjan I-aika 57 (2.1.13)

Tama parametri maarittelee PID-saatajan integrointiajan. Jos parametrin arvoksi asetetaan
1,00 sekuntia, 10%:in muutos eroarvossa aiheuttaa 10.00%/s —-suuruisen muutoksen saatajan
lahtoarvossa. Jos parametrin arvoksi asetetaan 0.00 s, PID-saataja toimii PD-saatajana.
Katso esimerkit sivulla 126.
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Moottorin cos fii (210 2.1.10)

Tarkista tama arvo “cos fii” moottorin arvokilvesta.

Paneeliohjauksen ohjearvopaikan valinta 234567 (2.1.12,2.1.13 226, 22.1.2)

Maarittaa, mika ohjearvopaikka valitaan, kun laitetta ohjataan paneelilta.

Val.

0 Analogiatulo 1 Analogiatulo 1 Analogiatulo 1 Analogiatulo 1
(A1) (A1) (Al1) (Al1)
1 Analogiatulo 2 Analogiatulo 2 Analogiatulo 2 Analogiatulo 2
(A12) (A12) (AI2) (AI2)
Paneeliohjearvo
2 (Valikko M3) Al3 Al1+AI2 Al3
Ohjearvo
3 Kenttavaylalts* Al4 Al1-Al2 Al4
Paneeliohjearvo ~ Paneeliohjearvo
4 (Valikko M3] AlZ-AIT (Valikko M3)
Ohjearvo " Ohjearvo
9 kenttavaylalta* AITPAIZ kenttavaylalta*
6 Moott.pot.metrin oa. | Al1 sauvaohjaus Moott.pot.metrin oa
7 PID-saatajan oa. Al2 sauvaohjaus PID-s&atajan oa.
8 Paneeliohjearvo
(Valikko M3)
9 Ohjearvo
kenttavaylalta*

Taulukko 8-3. Parametrin ID121 valinnat
* FBSpeedReference. Lisatietoja on kaytossa olevan kenttavaylan ohjekirjassa.

Kenttavayldohj. ohjearvopaikan valinta 234567 (2.1.13 2.1.14,22.7, 2.2.1.3]

Maarittaa, mika ohjearvopaikka valitaan, kun laitetta ohjataan kenttavaylalta.
Katso sovelluskohtaiset valinnat edelta, ID121.

Paneelin suunnanvaihto (3.3
0 Eteen:  Moottori pyorii eteenpain, kun paneeli on aktiivisena ohjauspaikkana.
1 Taakse: Moottori pyorii taaksepain, kun paneeli on aktiivisena ohjauspaikkana.

Lisatietoja on tuotteen ohjekirjassa.

Rydmintdtaajuusohje 34567 (2.1.74,2.1.15,2.1.19]

Maarittaa ryomintataajuuden digitaalitulolla aktivoituna. Katso parametrit ID301 ja ID413.

Parametrin arvon yldrajana on automaattisesti maksimitaajuus (ID102).

Ohjauspaikka (3.1

Talla parametrilla voi vaihtaa aktiivisen ohjauspaikan. Lisatietoja on tuotteen
ohjekirjassa.

Start-painikkeen painaminen kolmen sekunnin ajan valitsee ohjauspaneelin aktiiviseksi
ohjauspaikaksi ja kopioi kayttotilan tiedot (K&ay/Seis, suunta ja ohjearvo).

0 PC-ohjaus (aktivoidaan NCDrive-sovelluksella)
1 Riviliittimet

2 Ohjauspaneeli

3 Kenttavayla

Z
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126
127
128
129
130

137

132

Vakionopeus 3 46 (2.1.17]
Vakionopeus 4 46 (2.1.18)
Vakionopeus 5 46 (2.1.19)
Vakionopeus 6 46 (2.1.20)
Vakionopeus 7 46 (2.1.27)

Nailla parametreilla voidaan maarittaa ohjetaajuudet, joita kaytetaan, kun tietyt
digitaalitulojen yhdistelmat aktivoituvat.

Multi-step-nopeussovelluksessa (sovellus 4) digitaalitulot DIN4, DIN5 ja DING liitetaan
vakionopeustoimintoihin. Ohjevakionopeus valitaan naiden aktivoitujen tulojen
yhdistelmien perusteella.

Huomaa TTF-ohjelmointitavan kaytto Erikoiskayttosovelluksessa. Koska kaikki
digitaalitulot ovat ohjelmoitavissa, ensimmaiseksi on maaritettava kolme digitaalituloa
(DIN) vakionopeustoiminnoille (parametrit 1D419, ID420 ja ID421).

N DIN4/ID419 | DIN5/ID420 | DIN&/ID421

Perusnopeus 0 0 0
Vakionopeus 1 [ID105] 7 0 0
Vakionopeus 2 [1D706/ 0 7 0
Vakionopeus 3 (ID126) 1 1 0
Vakionopeus 4 (ID127) 0 0 1
Vakionopeus 5 (ID128) 1 0 1
Vakionopeus 6 (ID129) 0 1 1
Vakionopeus 7 (ID130) 1 1 1

Taulukko 8-4. Vakionopeudet 1-7

Katso myos parametritunnukset 105 ja 106.

Parametrin arvon ylérajana on automaattisesti maksimitaajuus (ID102).

Ohjearvopaikan valinta, ohjauspaikka B 3 (2.1.12)

Katso parametrin ID117 arvot ylla.

PID-s&atajén D-aika 57 (2.1.14]

Tama parametri maarittelee PID-saatajan derivointiajan. Jos parametrin arvoksi
asetetaan 1,00 sekuntia, 10%:in muutos eroarvossa 1.00 sekunnin aikana aiheuttaa
10%:n muutoksen saatajan lahtoarvossa. Jos parametrin arvoksi asetetaan 0.00 s,
PID-saataja toimii Pl-saatajana.

Katso esimerkit alla.

Esimerkki 1:

Jotta eroarvo pienenisi nollaan annetuilla arvoilla, taajuusmuuttajan lahtosignaali
kayttaytyy seuraavasti:

Annetut arvot:

P2.1.12,P=0%

P2.1.13, I-aika=1.00 s

P2.1.14, D-aika=0.00s Min. taajuus =0 Hz
Eroarvo (asetusarvo - prosessin arvo) = 10.00% Maks. taajuus = 50 Hz

Tassa esimerkissa PID-saataja toimii kaytannossa ainoastaan |-saatajana.
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Parametrille 2.1.13 (I-aika) annetun arvon mukaan, PID-laht6taajuus kasvaa 5 Hz:ll&

(10% minimi- ja maksimitaajuuden valisesta erosta) joka sekunti, kunnes eroarvo on 0.

Hz ¢
----- PID-laht6
.................. Eroarvo
 fee===ss===-o-
’,' 4 10%1-Osa=5 Hz/g
’
.7 [L 0%  1-0sa=5 Hzis
s |A
R4 10% I-Osa=5 Hz/g
. ’
Rl 10% I-Osa=5 Hz/s
A
," Eroarvo=10% I-Osa=5 Hz/s
A A >
s "
1s a
NX12k70

Kuva 8-3. PID-sdatajan toiminta [-s3atajana.

Esimerkki 2:
Annetut arvot:

P2.1.12, P =100%
P2.1.13, I-aika=1.00 s
P2.1.14, D-aika=1.00s

Eroarvo (asetusarvo - prosessin arvo) = +10%

PID-maksimiraja = 100.0%
PID-minimiraja = 0.0%
Min. taajuus = 0 Hz

Maks. taajuus = 50 Hz

Kun virta kytketaan paalle, jarjestelma havaitsee eron asetusarvon ja prosessin oloarvon
valilla ja ryhtyy joko laskemaan tai nostamaan (mikali eroarvo on negatiivinen) PID-l&ht6-
taajuutta [-ajan mukaisesti. Kun ero asetusarvon ja prosessin arvon valilla on pienentynyt
0:aan, lahtotaajuutta vahennetaan parametrin 2.1.13 arvoa vastaavalla maaralla.

Jos eroarvo on negatiivinen, taajuusmuuttaja reagoi sithen alentamalla lahtotaajuutta

vastaavasti. Katso Kuva 8-5.

Hz
A
A
SV e PID-lahto
PR S
Re P — Eroarvo
D-osa R4
¢ AN
R N
! L D-gsa (
‘. RONN
’ Diosa N
, \s
l' \~
3 E s\
':  P-osa=5Hz I Eroarvo=10% ‘\_
Eroarvo= -10%I P-osa= -5 Hz a

NX12k69

Kuva 8-4. PID-ldhtotaajuus esimerkin 2 arvoilla.
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133
134
135
136
137
138
139
140

Esimerkki 3:
Annetut arvot:

P2.1.12, P=100%
P2.1.13, 1-aika=0.00 s
P2.1.14, D-aika=1.00s

Eroarvo (asetusarvo - prosessin arvo) = +10%/s

Min. taaj. = 0 Hz
Maks. taaj. = 50 Hz

Kun eroarvo suurenee, myos PID-lahtotaajuus kasvaa asetettujen arvojen mukaisesti

(D-aika = 1.00s).
Hz A
------ PID-lahto
....................... Eroarvo
P
./ | D-0sa=10%=5,00 Hz
" ,"h 1 1 Bt Bt Bt et et 1 h"
¢ 1%
A 1 { D-osa= -10%= -5,00 Hz
'
', S ‘\ "",
SRS 2 s P/
R NI
g =, %5
'l & N ‘\d‘@ %,
¢ A
’ AN
¢ & ‘\ "".,
o &1 P-0sa=100% *PID-eroarvo = 5,00Hz/s "«
& Y
LS |10% N,
e M- >
>
1,00 s NX12k72 a

Kuva 8-5. PID-ldhtétaajuus esimerkin 3 arvoilla.

Vakionopeus 8

Vakionopeus 9

Vakionopeus 10
Vakionopeus 11
Vakionopeus 12
Vakionopeus 13
Vakionopeus 14
Vakionopeus 15

NANNNNNANNMN

(2.1.22)
(2.1.23)
(2.1.24)
(2.1.25)
(2.1.26]
(2.1.27)
(2.1.28)
(2.1.29)

Jotta naita vakionopeuksia voitaisiin kayttada multi-step-nopeussovelluksessa
(ASFIFF04), parametrille ID301 on annettava arvo 13. Multi-Step-nopeussovelluksessa
(sovellus 4) digitaalitulot DIN4, DIN5 ja DING liitetadn vakionopeustoimintoihin.
Ohjevakionopeus valitaan naiden aktivoitujen tulojen yhdistelmien perusteella.
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Nopeus Vakionopeusval. 1 | Vakionopeusval. 2 | Vakionopeusval. 3 | Vakionopeusval. 4
(DIN4) (DIN5) (DINS) (DIN3)
P2.1.22 (8) 0 0 0 1
P2.1.23 (9] 1 0 0 1
P2.1.24 (10) 0 1 0 1
P2.1.25 (11) 1 1 0 1
P2.1.26 (12) 0 0 1 1
P2.1.27 (13) 1 0 1 1
P2.1.28 (14) 0 1 1 1
P2.1.29 (15) 1 1 1 1

Taulukko 8-5. Vakionopeuksien valinta digitaalituloilla DIN3, DIN4, DINS ja DING

1471 Analogiatulon Al3 signaalin valinta 567 (2238 2.2.4.7]

Yhdista AI3 signaali haluamaasi analogiatuloon talla parametrilla. Lisatietoja kappa-
leessa 6.4 “Terminal To Function” (TTF) .

HUOMAUTUS: Jos kaytossa on NXP-laite ja Erikoiskayttésovellus (sovellus 6), tuloa Al3
voi ohjata kenttavaylalla, kun talle tulolle annetaan arvo 0.1.

142 Al3 signaalin suodatusaika 567 (2241 2242)

Kun taman parametrin arvoksi asetetaan enemman kuin 0,0 aktivoituu toiminto, joka
suodattaa hairioita analogisesta tulosignaalista.
Pitka suodatusaika hidastaa ohjauksen vasteaikaa. Katso param. ID324.

143 Al3 signaalialue 567 (2239, 2243

Talla parametrilla voit valita Al3 signaalialueen.

Sovellus 5 [ 7
Val.
0 0...100% 0..100% 0..100%
1 4 mA/20...100 % 4 mA/20...100 % 4 mA/20...100 %
2 -10...+10V Asiakaskoht.
3 Asiakaskoht.

Taulukko 8-6. Parametrin ID743 valinnat

144 Al3 asiakaskohtainen minimi 67 (2.2.4.4)
145 Al3 asiakaskohtainen maksimi 67 [2.2.4.5]

Asettaa Al3 signaalin asiakaskohtaiset minimi- ja maksimiarvot alueella -160...160%.
Esimerkki: Min 40 %, Max 80 % = 8...16 mA.
157 Al3 signaalin kdanto 567 (2240 224.6)

0 = Ei kdannetty
1 = Kaannetty

152 Al4 signaalin valinta 567 (2242 225.7)
Katso ID141.

153 Al4 suodatusaika 567 [2245,2252)
Katso ID142.

=
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154 Al4 signaalialue 567 (2243 2253
Katso ID 143.

155 Al4 asiakaskohtainen minimi 67 (2253,225.4)

156 Al4 asiakaskohtainen maksimi 67 [ 2254 2255]

Katso ID:t 144 ja 145.

162 Al4 signaalin kdanto 567 [22.44,2255 2256)
Katso ID 151.

164 Moottorin ohjausmuoto 1/2 6 (2.2.7.22)
Kosketin on auki (ak] = Moottorin ohjausmuoto 1 on valittu
Kosketin on kiinni (sk] = Moottorin ohjausmuoto 2 on valittu

Katso parametritunnukset 600 ja 521.
Siirtyminen open loop -ohjauksesta closed loop -ohjaukseen ja painvastoin voidaan
tehda vain pysaytetyssa tilassa.

165 AlT sauvaohjauksen offset 6 (2.22.171)

Taajuuden nollakohta maaritetaan seuraavasti:

Hae ohjauspaneelin nayttoon tama parametri. Aseta potentiometri oletettuun
nollakohtaan ja paina Enter-nappia. Huom! Tama toimenpide ei vaikuta taajuuden
skaalaukseen.

Parametri palautetaan arvoon 0,00% painamalla Resef-nappainta.

166 Al2 sauvaohjauksen offset é (22.3.11)
Katso par. ID165.

167 PID-ohje 1 57 (3.4]
PID-saatimen paneeliohje voidaan valita valilta 0-100 %. Tama ohjearvo on aktiivinen
PID-ohje, jos parametri ID332 = 2.

168 PID-ohje 2 57 (3.5]

PID-saatimen paneeliohje 2 voidaan valita valilta 0-100 %. Tama ohjearvo on aktiivinen,
jos DINS:n toiminto = 13 ja DIN5:n kosketin on kiinni.

169 Kenttaviyldn DIN 4 [FBFixedControlWord, bitti 6] 6 2.3.3.27)

170 Kenttivdylén DIN 5 [FBFixedControlWord, bitti 7] 6 [2.3.3.28)

Kenttavaylalta tulevat tiedot voidaan ohjata taajuusmuuttajan digitaalilahtoihin.
Lisatietoja on kenttavaylan ohjekirjassa.
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179 Moottoripuolen tehorajan skaalaus 6 (2.2.6.7]

Moottorin tehoraja on sama kuin parametrin ID1289 arvo, jos valittuna on arvo 0

(Ei kaytossal. Jos jokin tuloista on valittuna, moottorin tehoraja skaalautuu nollan ja
parametrin ID1289 arvon valille. Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteiden
closed loop -ohjauksessa.

0 = Ei kaytossa

1=Al1
2=AI2
3=AI3
4 =Al4

5 = Rajan skaalaus kenttavaylalta ID4é (valvonta-arvo)
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300 Kéay/Seis-logiikan valinta 2346 [(22.1,221.7]

0 DIN1: kosketin kiinni = kay eteen
DIN2: kosketin kiinni = kay taakse

A

Eteen| Lahtotaa- Seis-toiminto
juus (ID506)
= vap. pyodrien

Taakse

DIN2

A
1
NX12K09

@ Ensiksi valitulla suunnalla on aina korkein prioriteetti.

Kuva 8-6. K3y eteen/K&y taakse

@ Kun DIN1 kosketin avautuu, pyorimissuunta alkaa muuttua.

® Jos K&y eteen(DIN1) ja K&y taakse (DIN2] -signaalit tulevat aktiivisiksi yhtaaikaa, Kay
eteen -signaali (DIN1) hallitsee.

1 DIN1: kosketin kiinni = kay kosketin auki = seis
DIN2: kosketin kiinni = taakse kosketin auki = eteen
Katso alla.

EteenA Lahtotaa- Seis-toiminto
juus (ID506) .
= vap. pyodrien

Taakse

\/

DIN1T —- - - - - B e A

DIN2 — | o] NX12K10

Kuva 8-7. Start, Stop, Reverse

2 DIN1: kosketin kiinni = kay kosketin auki = seis
DIN2: kosketin kiinni = kay valmis kosketin auki = kay estetty, laite pysahtyy, jos se
on kaynnissa
(DIN3 voidaan ohjelmoida suunnanvaihdon ohjaukseen)
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3 3-johdinohjaus (pulssiohjaus):
DIN1: kosketin kiinni = kay-pulssi
DIN2: kosketin auki = seis-pulssi
(DIN3 voidaan ohjelmoida suunnanvaihdon ohjaukseen)
Katso Kuva 8-8.

A
Eteen | Lahtttaa- Seis-toiminto Jos kay- ja seis-pulssit
juus (ID506) ovat samanaikaisia,
= vap. pyorien voittaa seis-pulssi

A

Taakse

v

T r

Kay )

DIN2 H L NX012K11
Seis

Kuva 8-8. Kay-pulssi/Seis-pulssi.

Valinnat, joissa on teksti Kdynnistykseen vaaditaan nouseva reuna, kaytetaan
odottamattoman kaynnistyksen ehkdisemiseen esimerkiksi tilanteissa, joissa laitteisiin
kytketaan virta tai virta kytkeytyy uudelleen sahkokatkon jalkeen, vian jalkeisissa
uudelleenkdynnistyksissd, Kaytto sallittu -toiminnolla tehtyjen pysaytysten (Kaytto
sallittu = epatosi) jalkeen tai silloin, kun ohjauspaikka vaihdetaan riviliittimistd muuksi.

Sovellukset 2 ja 4:

4 DIN1: kosketin kiinni = kay eteen (Vaaditaan nouseva reuna)
DIN2: kosketin kiinni = kéy taakse (Vaaditaan nouseva reuna)

5 DINT: kosketin kiinni = kdy (Vaaditaan nouseva reuna)
kosketin auki = seis
DIN2: kosketin kiinni = taakse
kosketin auki = eteen

6 DIN1: kosketin kiinni = kdy (Vaaditaan nouseva reuna)
kosketin auki = seis
DIN2: kosketin kiinni = kay valmis
kosketin auki = kay estetty, laite pysahtyy, jos se on kaynnissa
(DIN3 voidaan ohjelmoida kaanteiseksi komennoksi, jos sita ei ole valittu DIN2:ksi)

Sovellukset 3 ja é6:

4 DIN1: kosketin kiinni = kay eteenpain
DIN2: kosketin kiinni = ohjearvo kasvaa (moottorin potentiometrin ohjearvo; tama

parametri saa automaattisesti arvon 4, jos parametrin ID117

arvoksi asetetaan 4 [sovellus 4]).

Z
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5 DINT: kosketin kiinni = kdy eteen (Vaaditaan nouseva reuna)
DIN2: kosketin kiinni = kdy taakse (Vaaditaan nouseva reuna)

6 DINT: kosketin kiinni = kdy (Vaaditaan nouseva reuna)
kosketin auki = seis
DIN2: kosketin kiinni = taakse
kosketin auki = eteen

7 DIN1: kosketin kiinni = kdy (Vaaditaan nouseva reuna)
kosketin auki = seis
DIN2: kosketin kiinni = kay valmis
kosketin auki = kay estetty, laite pysahtyy, jos se on kaynnissa

Sovellus 3:

8 DIN1: kosketin kiinni = kdy eteen (Vaaditaan nouseva reuna)
DIN2: kosketin kiinni = ohjearvo kasvaa (moottorin potentiometrin ohjearvo)

307 DIN3 toiminta 12345 (2.17,2.2.2)
0 Eikaytossa
1 Ulkoinen vika, sulk. kosketin = Vika naytetaan ja siihen reagoidaan ID701:n
mukaan.

2 Ulkoinen vika, avautuva kosk. = Vika naytetaan ja siihen reagoidaan ID701:n
mukaan, kun tulo ei ole aktiivinen.

3 Kayvalmis, kosketin auki = Moottorin kaynnistys estetty ja moottori pysahtyy
READY-signaali saa arvon EPATOSI

kosketin kiinni Moottorin kaynnistaminen sallittu

Sovellus 1:
4 Kayvalmis, kosketin auki
kosketin kiinni
Sovellukset 2 - 5:
4 Kiihd./Hid. kosketin auki
ajan valinta. kosketin kiinni

Moottorin kaynnistaminen sallittu
Moottorin kaynn. estetty ja moottori pysaytetaan

Kiihdytys-/hidastusaika 1 valittu
Kiihdytys-/hidastusaika 2 valittu

(&;]

Sulkeutuva kosketin: Pakottaa ohjauspaikaksi riviliittimet

Sulkeutuva kosketin: Pakottaa ohjauspaikaksi paneelin

7  Sulkeutuva kosketin: Pakottaa ohjauspaikaksi kenttavaylan

Kun ohjauspaikka pakotetaan vaihtumaan, kaytetaan kyseessaolevassa
ohjauspaikassa voimassaolevia Kdy/Seis-, Suunta- ja Ohjearvoasetuksia (ohjearvo
parametrien ID117, D121 ja ID122 mukaisesti).

Huom: Parametrin ID125 arvo (Ohjauspaikka) ei muutu.

Kun DIN3 avautuu, ohjauspaikka valitaan paneeliohjauksen parametrin 3.1 mukaisesti.

o~

Sovellukset 2 - b:

8 Reverse kosket?n a'gki = eteen |Voidaan kayttaa kaantamiseen, jos
kosketin kiinni = taakse |parametrin ID300 on 2, 3 tai 6

Sovellukset 3 - 5:

9 Ryom.nop. kosketin kiinni = Ryomintanopeus on valittu taajuusohjeeksi

10 Vian kuitt.  kosketin kiinni = Kuittaa kaikki viat
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11 Kiihd./hid. toiminto estetty
kosketin kiinni = Estaa kiihdytyksen ja hidastuksen kunnes kosketin
aukeaa
12 DC-jarrutuskasky
kosketin kiinni

Seis-tilassa DC-jarrutus toimii, kunnes kosketin
aukeaa, katso Kuva 8-9 seka parametrit ID507 ja

ID1080
Sovellukset 3 ja 5:
13 Moottoripotentiometri alas
kosketin kiinni = ohjearvo pienenee, kunnes kosketin avataan

Sovellus 4:
13 Vakionopeus

A
A

Lahtétaajuus Lahtétaajuus

ID515
7

t t

DIN3 DIN3
.. _— KAY _—
SEic NX12K83 SEIS | NX12K83

SEIS

>
»

a) DIN3: DC-jarrun ohjaustulo, seis-ohjelmointi = hidastaen gig:gﬁ DC-jarrun ohjaustulo, seis-ohjelmointi = vapaasti

Kuva 8-9. DIN3 DC-jarrun aktivointitulona: a] Pys. muoto = hidastaen,
b/ Pys. muoto = vapaasti pydrien

302 Analogiatulo 2, ohjearvon minimi 12 (2,15, 2.2.3]

0 0—20mA

1 Ohjearvo 4 mA (“eléva nolla”) - 20 mA, mahdollistaa ohjearvon virtasilmukan
valvonnan. Vakiosovelluksessa ohjearvovian vaikutus toimintaan voidaan valita
parametrilla ID700.

303 Ohjearvon skaalaus, minimiarvo 2346 (22422176 2226]
304 Ohjearvon skaalaus, maksimiarvo 2346 [225 22172227

Ohjearvon lisaskaalaus. Jos parametrien ID303 ja ID304 arvot ovat molemmat nollia,
skaalaus ei ole kdytossa. Skaalaukseen kaytetaan minimi- ja maksimitaajuuksia.
HUOMAUTUS: Tama skaalaus ei vaikuta kenttavaylan ohjearvoon, joka skaalautuu
minimitaajuuden (par. ID101) ja maksimitaajuuden (par. ID102) valiin.
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A A L
Lahto- Lahto-
taajuus taajuus

Maks. taaj. ID102

+ Maks. taaj. ID102
ID304

Analogia-
tulo [V]

Analogia-
tulo [V]

0 10 0 10

NX12K13

Kuva 8-10. Vas: Ohjearvon skaalaus; Oik: Ei skaalausta [par. ID303 = 0.

305 Ohjearvon kaanto 2 (2.2.6]
Kaantaa ohjearvosignaalin:
Tulosignaalin maksimi = $ Lantotaaiuus
minimitaajuuden ohjearvo
Tulosignaalin minimi = Maks. taajuus, D102
maksimitaajuuden ohjearvo ID304

- Min. taaj. ID101

0 Eikaantoa
1 Ohjearvo kaannetty

ID303 —+

. . Analogia-
— Min. taajuus, ID101

tulo [V]

»

0 10
NX12K14

Kuva 8-117. Ohjearvon kaanto.

306 Ohjearvon suodatusaika 2 (2.2.7]
Suodattaa hairioita
analogiatulosignaaleista Al1 ja Al2.
Pitka suodatusaika hidastaa
saatovastetta.

A
%

Suodattamaton
signaali

100% + - -

63% -~ ----- /___sonaall _______.

t[s]

‘ ID306

> NX12K15

Kuva 8-12. Ohjearvon suodatus
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307 Analogialdhdon sisdlto (2.16,232 2352 2332)
Talla parametrilla analogialahdon signaalille valitaan haluttu toiminto.
0O d O
Val.

0 Ei kaytossa Ei kdytossa Ei kaytossa

1 L&htotaaj. (0-f,.,) Lghtétaaj. (0-f,.,) L&htotaaj. (0-f,.,)

2 Taaj.ohje (0-f ) Taaj.ohje (0-f ) Taaj.ohje (0-f )

3 Moott. nopeus (0-moott. | Moott. nopeus (0-moott. Moott. nopeus (0-moott.
nimellisnopeus) nimellisnopeus) nimellisnopeus)

4 Lahtdvirta (0-l ) Lahtdvirta (0-lyuq,) Lahtdvirta (0-l )

. Moott momentt Moott momentl | yyoop. momentt 0-T,u,,)

6 Moott. teho (0-P o100 Moott. teho (0-P o100 Moott. teho (0-P o100

7 Moott. jannite (0-U ) | Moott. jannite (0-U i) Moott. jannite (0-U o)

8 D([:Of'rgggav”]”' D([:O_“{‘Eggav”]”' DC-linkkijann. (0-1 000 V)

9 PID-sdatimen ohjearvo Al

10 PID-sdatimen oloarvo 1 Al2

11 PID-s&&timen oloarvo 2 Laht6taaj. (fon = foed

12 PID-s&&timen virhearvo | Moott. mom. (=2..+2xTy /)

13 PID-s&atimen l&hto Moott. teho (=2...+2XT 0l

14 PT100-lampdtila PT100-lampdatila

15 Analogial&hto (kenttav.)

ProcessData4 (NXS)

308
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Taulukko 8-7. Parametrin ID307 valinnat

Analogialdhdon suodatusaika

Maarittaa analogialahdon suodatusajan.

Mikali taman parametrin arvoksi

asetetaan 0, suodatusta ei tapahdu.

234567

(233 2353 2333/

%

100% + - -

63% |- |- - -~

Suodattamaton
signaali

Suodatettu
signaali

t[s]

NX12K16

Kuva 8-13. Analogialdhddn suodatus
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309 Analogialahdon kdanto 234567 (2.3.4, 2.3.5.4, 2.3.3.4]

Kaantaa analogisen lahtosignaalin: N
fgbo

Maks. lahtésignaali = Minimiasetusarvo 20mAdeg g7 :

Min. lahtosignaali = Maksimiasetusarvo N .

Katso par. 1D311 alla. AT NN T e
10 mA- 3 -

N ., Ib3ur=
AmA - oo\ - oo NC-- ,,:, 100%
- | Sarmingn e

0mAO 0.‘5 1}0 >

Kuva 8-14. Analogialdhdon kasnto

310 Analogialdhdon minimi 234567 [2.3.5,2.3.5.5, 2.3.3.5]

Maarittelee analogialahdon minimiksi joko 0 mA tai 4 mA (elava nolla). Huomaa erotus
analogialahdon skaalauksessa parametrissa ID311 (Kuva 8-15).

0 Aseta minimiarvoksi 0 mA/0V
1 Aseta minimiarvoksi 4 mA/2 V

3117 Analogialdhdon skaalaus 234567 [2.3.6,2.3.5.6, 2.3.3.6]

Analogialahdon skaalauskerroin. Laske arvot annetulla kaavalla.

Signaali Signaalin maksimiarvo

LahtGtaajuus Maks. taajuus (par. ID102) A

Taajuusohje Maks. taajuus (par.ID102) e — R
Moottorin nopeus | 100% x moott. nim. nopeus S AT
Moottorivirta 100% X | motor / /
Moottorin mom. 100% X Touotor

Moottorin teho 100% X Pruotor

Moott. jannite 100% x U, oror i:’; )

Valipiirin jannite 1000V p |
Pl-ohjearvo 100% x ohjearvo maks. ID310=1 .- ‘
Pl-oloarvo1 100% x oloarvo maks. amATe |
Pl-oloarvo? 100% x oloarvo maks. 131020 ‘ 35.2%2”;"?"3215'355"””
Pl-eroarvo 100% x eroarvo maks. 0 05 10
Pl-lahto 100% x output max. NX12K18
Taulukko 8-8. Analogialdhdon skaalaus uva 8-75. Analogialahdon skaalaus

Sgnal * AnalogOutputScale%
100%

OutputSignal =

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




PARAMETRIEN KUVAUS VACON ® 139

312 Digitaalilahdén sisdlto 23456 (2.3.7,2.3.1.2)
313 Releldhtd 1:n sisalto 2345 (238 2313
314 Releldhto 2:n sisdlto 2345 [2.39)

Arvo Signaalin toiminto

0 = Ei kaytossa

1 = Valmis
2 = Kay
3 =Vika

4 =Vika kaannetty
5 = Taajuusmuuttajan ylilampaovaroitus
6 = Ulkoinen vika tai varoitus

7 = Ohjearvovika- tai varoitus

8 = Varoitus
9 = Taaksepain

10 = Vakionopeus 1 (Sovellus 2]
10 = Rydmintanopeus (Sovellukset 3456)

11 = Asetetussa nopeudessa

12 = Moottorisaataja aktiivinen

13 = Lahtotaajuuden valvonta 1

14 = Ohjaus riviliittimilta (Sovellus 2)

14 = Lahtdtaajuuden rajan 2 valvonta
(sovellukset 3456)

15 = Termistorivika/-varoitus (Sov.2)

15 = Momentinvalvonta (Sov.3456)

16 = Kenttavaylan DIN1T (sovellus 2)
16 = Ohjearvon valvonta (Sov.3456)

17 = Ulkoisen jarrun ohjaus (Sov. 3456)
18 = Ohjaus riviliittimilta (Sov. 3456)

19 = Taajuusmuuttajan lampéotilarajan
valvonta (Sov. 3456)

20 = Suunta eri kuin pyydetty (Sov. 345)
20 = Ohjearvo kaannetty (Sov. 6)

21 = Ulkoisen jarrun ohjaus kaannetty
(Sov. 3456)

22 = Termistorivika/-varoitus (Sov.3456)

Ei toimintoa

Digit.lahto DO1 on alhaalla ja johtaa virtaa ja
ohjelmoitavat relelihdot (RO1, RO2) ovat aktiiv. kun:

Taajuusmuuttaja on toimintavalmis

Taajuusmuuttaja toimii (moottori pyrii)

On tapahtunut vikalaukaisu

Vikalaukaisua ei ole tapahtunut
Jaahdytyselementin lampotila ylittaa +70°C
Vika tai varoitus riippuen parametrista ID701

Vika tai varoitus riippuen parametrista D700
- jos analogiaohje on 4—20 mA ja signaali on <4mA

Aina, kun varoitus on voimassa

Taaksepain-ohjaus on annettu

Vakionopeus on valittu digitaalitulolla
Ryomintanopeus on valittu digitaalitulolla
Lahtotaajuus on saavuttanut asetetun ohjearvon
Jokin rajasaatéja (esim. ylivirta- tai momenttis&&taja)
on aktiivinen

Laht6taajuus alittaa/ylittaa asetetun alarajan/
ylarajan (kts. param. ID:t 315 ja 316 jaljempana)
Riviliitinohjaus valittu kayttoon (valikosta M3)
Lahtotaajuus alittaa/ylittaa asetetun alarajan/
ylarajan (kts. param. ID:t 346 ja 347 jaljempana)
Laajennuskortin termistoritulo ilmaisee moottorin
ylikuumenneen. Vika tai varoitus riippuen parametrin
ID732 valinnasta.

Moottorin momentti ylittd4/alittaa asetetun
alarajan/ylarajan (par. ID348 ja ID349).

Kenttavaylan digitaalitulo 1. Katso kenttavaylan ohje.
Aktiivinen ohjearvo ei ole asetettujen valvontarajojen
sisdpuolella (par. ID350 ja ID351)

Ulkoisen jarrun PAALLE/POIS-ohjaus ohjelmoitavalla
viiveella (par. ID352 ja ID353)

Ulkoinen ohjaus kaytgssa (Valikko M3; par ID125)

Taajuusmuuttajan jaahd. elementin lampatila on
ylittanyt/alittanut asetetun valvontarajan (par. ID354
ja ID355).

Moottorin pyorimissuunta on ohjauskaskyn
vastainen.

Ulkoisen jarrun PAALLE/POIS-ohjaus (par. ID352 ja
ID353); L&ht6 on aktiivinen, kun jarrun ohjaus on
POIS

Laajennuskortin termistoritulo ilmaisee moottorin
ylikuumenneen. Vika tai varoitus riippuen parametrin
ID732 valinnasta.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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23 = Kenttavaylan DIN1 (sovellus 5) Kenttavaylatieto (FBFixedControlWord) digitaali- tai
relelahtoon.

23 = Analogiatulon valvonta (Sovellus 6] Valitsee valvottavan analogiatulon. Katso par. ID356,
ID357, ID358 ja ID463.

24 = Kenttavaylan DINT (sovellus é) Kenttavaylan digitaalitulo 1. Katso kenttavaylan ohje.

25 = Kenttavaylan DIN2 (sovellus 6) Kenttavaylan digitaalitulo 2. Katso kenttavaylan ohje.

26 = Kenttavaylan DIN3 (sovellus 6) Kenttavaylan digitaalitulo 3. Katso kenttavaylan ohje.

Taulukko 8-9. Digitaalildhdon DO ja releldhtojen ROT seka RO2 sisalto.

315 Léhtétaajuuden valvontaraja, valvontatoiminto 234567 (2.3.10,2.3.4.1, 2.3.2.1)

0 Eivalvontaa

1 Alarajan valvonta

2 Ylarajan valvonta

3 Jarru paalle-ohjaus (Vain sovelluksessa 6, kts. kpl. 9.1 sivulla 214)

Jos laht6taajuus alittaa tai ylittad asetetun rajan (ID316), tdmé toiminto l&hettas
sanoman digitaalilahtoon

1) parametrien ID312 - ID314 asetusten mukaan (sovellukset 3,4,5) tai

2) sen mukaan, mihin ldhtoon valvontasignaali 1 (ID447) on liitetty (sovellukset 6 ja 7).
Jarruohjauksessa kaytetaan toisia lahtotoimintoja. Katso ID445 ja ID446.

316 L3htotaajuuden valvontarajan arvo 234567 (23.11,234.2 2322)

Valitsee lahtotaajuuden arvon, jota valvotaan parametrin ID315 asetuksilla. Katso Kuva 8-16.

ID316 |- -] -

v~

Example: |51 ROlj 21|RO1I— |21 ROlj

22| RO1 22 ROll 22| RO1
23|RO1— 23| RO1 23|RO1—

NX12K19

Kuva 8-16. Lahtétaajuuden valvonta

319 DINZ toiminta 5 2.2.1)
Talla parametrilla on 14 valintaa. Mikali digitaalituloa DINZ2 ei tarvita, aseta parametrin
arvoksi 0.

1 Ulkoinen vika, normaalisti auki

Kosketin kiinni: Vika naytetaan ja moottori pysahtyy, kun kosketin sulkeutuu
2 Ulkoinen vika, normaalisti kiinni

Kosketin auki: Vika naytetaan ja moottori pysahtyy, kun kosketin avautuu

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205




PARAMETRIEN KUVAUS VACON ® 141

3 Kay valmis

Kosketin auki: Moottorin kdaynnistaminen on estetty

Kosketin kiinni: Moottori on kaynnistettavissa

Kiihdytys- tai hidastusajan valinta

Kosketin auki: Kiihdytys-/hidastusaika 1 valittu

Kosketin kiinni: Kiihdytys-/hidastusaika 2 valittu

Sulkeutuva kosketin: Pakottaa ohjauspaikaksi riviliittimet

Sulkeutuva kosketin: Pakottaa ohjauspaikaksi paneelin

Sulkeutuva kosketin: Pakottaa ohjauspaikaksi kenttavaylan

Kun ohjauspaikka pakotetaan vaihtumaan, kaytetaan kyseessaolevassa
ohjauspaikassa voimassaolevia Kay/Seis-, Suunta- ja Ohjearvoasetuksia (ohjearvo
parametrien ID343, ID121 ja ID122 mukaisesti).

Huom: Parametrin ID125 arvo (Ohjauspaikka) ei muutu.

Kun DINZ2 avautuu, ohjauspaikka valitaan ohjauspaneelin ohjauspaikkavalinnan
mukaan.

N~

~N o~ o1

8 Taakse Jos useita tuloja ohjelmoidaan py6rimissuuntaan
Kosketin auki: Eteen ‘taakse’, yksi aktiivinen kontakti riittaa suunnan
Kosketin kiinni: Taakse asettamiseen taaksepain.
Ryomintanopeus (katso par. ID124)
Kosketin kiinni: Ryomintanopeus on valittu taajuusohjeeksi
10 Vian kuittaus

Kosketin kiinni: Kuittaa kaikki viat
11 Kiihd.-/hid.toiminnot estetty

Kosketin kiinni: Kiihdytt. ja hidastaminen on mahdollista vasta, kun kosketin avataan

O

A A
L&htotaajuus Lahtotaajuus

ID515
Ve

t

>
>

o | L

KAY

SEIS |

DIN2
KAY
SEIS | |

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
| NX12K32
I

I

Kuva 8-17. DC-jarrutuskdsky (valinta 12] valittu DINZ digitaalitulolle.
Vas: Pysdytysmuoto = Hidastaen;  Oik: Pysdytysmuoto = vapaasti pyorien

12 DC-jarrutuskasky
Kosketin kiinni: DC-jarrutus toimii Seis-tilassa, kunnes kosketin avataan. Katso Kuva
8-17.

13 Moottoripotentiometri YLOS
Kosketin kiinni: Ohjearvo kasvaa, kunnes kosketin avataan.

=
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320 AlT signaalialue 34567 (2.2.4,2.216 2223
Sovellus 3,45 [ 7
Val.
0 0...100% 0...100% 0..100%
1 4 mA/20...100 % 4 mA/20...100 % 4 mA/20...100 %
2 Asiakaskohtainen -10...+10V Asiakaskohtainen
3 Asiakaskohtainen

Taulukko 8-10. Parametri ID320, valinnat

Katso ‘Asiakaskohtaisen’ valinnan osalta parametrit ID321 ja ID322.

327 All asiakaskohtainen minimi 34567 (225, 2217 2224)
322 All asiakaskohtainen maksimi 34587 (226, 2218 2225]

Nailla parametreilla asetetaan asiakaskohtaiset minimi- ja maksimitasot analogiatulon
signaalille alueella -160—160%.

Esimerkki: Jos signaalitulon skaalaukseksi on asetettu 40 %...80 %, ohjearvo vaihtelee
minimitaajuuden (ID101) ja maksimitaajuuden (ID102) valillad seuraten signaalin
intensiteettia 8...16 mA.

323 AlTl signaalin kdanté 3457 (2272219 222.6)
Jos taman parametrin arvo =0, 4 anotaajuus
analogiatulosignaalia ei kaanneta.
Huom: Sovelluksessa 3 ohjauspaikka B:n
taajuusohje tulee Al1:lta, jos parametri ID303 [ === === ===
ID131=0 (oletus). ID320 = 0

Ujn = 0—10 V

1

1

1

1

1

1

1

:

1
ID320=1 !
D304 4~ _ - __ Uin = asiakaskoht.
1
1
1
1

| Uin
| (I||t|n3)
0 |D§21 D322 100%
NX12K71
Kuva 8-18. All, el signaalin kaéntoéa
Jos tdman parametrin arvo =1, N
analogiatulosignaali kdannetaan. Lahtotaajuus
Maks. Al1-signaali = minimitaajuusohje.
Min. Al1-signaali = maksimitaajuusohje.
D303 "~ "W """ Tt 1
1 I
1 I
1 :
) ID320 = 0 |
: All = 0—100% :
| |
D320 = 1 !
JAll = custom |
D304~~~ T oo --- -3
: | AL
| 1 1 (litin 2) >
0 ID321 ID322 100%
NX12K73

Kuva 8-19. AlT signal inversion
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324 All signaalin suodatusaika 34567 (2.2.8 2220,2222)
Kun taman parametrin arvoksi asetetaan N
enemman kuin 0, aktivoituu toiminto, joka %
P . Suodattamaton
suodattaa hairioita analogisesta tulo- signaali
signaalista. 100% 1
Pitka suodatusaika hidastaa ohjauksen
vasteaikaa. Katso Kuva 8-20.
63% {- - ----- /___signaali _______.
t[s]
‘ ID324 i -
> NX12K74
Kuva 8-20. AlT signaalin suodatus
325 Analogiatulon Al? signaalialue 34567 (2210, 2222 2233
Val.
0 0..20 mA 0..20 mA 0..100% 0..100%
1 4..20 mA 4 mA/20...100% 4 mA/20...100 % 4 mA/20...100 %
2 Asiakaskohtainen Asiakaskohtainen -10...+10V Asiakaskohtainen
3 Asiakaskohtainen
Taulukko 8-11. Parametri ID325, valinnat
326 Al2 asiakaskohtainen minimi 34567 (2211, 2223 2.2.3.4]
327 Al2 asiakaskohtainen maksimi 34567 (22,12, 2.2.24, 2.2.3.5)
Nailla parametreilla asetetaan Al1 mille tahansa tulosignaalialueelle valilla
-160...160 %. Katso ID321. "
Léhtbtaajuus
D041 ~— = === - = - mmm e — o
S
= aslakask. |
ID325=0 a\ : E
Al2 = 0—100% 1 :
ID325=1 | :
ID303 i 1 Al2 = 20-100% ! !
| ! | | Al2
! X | L (litt. 3.4)
! 4|mA : 2|O mA -
ID326 ID327 NX12KT5
Kuva 8-217. Analogiatulon Al2 skaalaus.
328 Analogiatulon 2 kdénto 3457 (2213 2225 223.6)

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Katso 1D323.

Huomaa: Sovelluksessa 3 Al2 on ohj. paikan A taajuusohje, jos parametri ID117 =1
(oletus)

=
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329 Analogiatulon 2 suodatusarka 34567 (2.2.14,2.2.26,2.2.3.2)
Katso ID324.
330 DINS toiminta 5 (2.2.3)

Digitaalitulolla DIN5 on 14 mahdollista toimintoa. Jos sita ei tarvita, aseta parametrin
taman parametrin arvoksi 0.
Valinnat ovat samoja kuin parametrissa ID319, paitsi:

13 PID Ohjearvo 2 valmis
Kosketin auki: PID-saatajan ohjearvo valitaan parametrilla ID332.
Kosketin kiinni: PID-saatajan paneeliohjearvo 2 valitaan parametrilla R3.5.

33171 Moottoripotentiometrin laskentanopeus 3567 (2222 22272212 221.15]
Maarittada moottorin potentiometrin ohjearvon muuttumisnopeuden (Hz/s). Moottorin
ohjaus.

332 PID-s&&téjén ohjearvosignaali [paikka A] 57  [2.1.17)

Maarittelee, mista valitaan ohje PID-saatajalle.

Sovellus 5 7
Val.

0 Analogiatulo 1 Analogiatulo 1

1 Analogiatulo 2 Analogiatulo 2

2 PID-ohje valikosta M3, par. P3.4 Al3

Ohjearvo kenttavaylalta
3 (FBProcessDatalN1) Ald
Katso luku 9.6

4 Moottoripotentiometri PID-ohje valikosta M3, par. P3.4

5 Ohjearvo kenttavaylalta (FBProcessDatalN1)
Katso luku 9.6

6 Moottoripotentiometri

Taulukko 8-12. Parametrin ID332 valinnat

333 PID-s&4tdjén oloarvon valinta 57 (228 2218

Talla parametrilla valitaan PID-saatajan oloarvo.

0
1
2
3
4
5
6
7

Oloarvo 1

Oloarvo 1 + Oloarvo 2

Oloarvo 1 - Oloarvo 2

Oloarvo 1 * Oloarvo 2

Pienempi arvoista Oloarvo 1 ja Oloarvo 2
Suurempi arvoista Oloarvo 1 ja Oloarvo 2
Oloarvon 1 ja Oloarvon 2 keskiarvo
Oloarvon 1 nelidjuuri + Oloarvon 2 nelidjuuri

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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334 Oloarvon 1 valinta 57 (229 2219
335 Oloarvon 2 valinta 57 [2.2.10,22.1.10)
0 Eikaytossa
1 Al1 (ohjauskortti)
2 AI2 (ohjauskortti)
3 AI3
4 Al4
5 Kenttavayla (Oloarvo 7: FBProcessDatalN2; Oloarvo 2 FBProcessDatalN3). Katso
luku 9.6.
Sovellus 5
6 Moottorin momentti
7 Moottorin nopeus
8 Moottorin virta
9 Moottorin teho
10 Enkooderitaajuus (vain oloarvolle 1)
336 Oloarvo 1, minimin skaalaus 57 [22171,221.11]
Asettaa Oloarvon 1 skaalauksen minimipisteen, katso Kuva 8-22 .
337 Oloarvo 1, maksimin skaalaus 57 (2212 221.12]
Asettaa Oloarvon 1 skaalauksen maksimipisteen, katso Kuva 8-22.
338 Oloarvo 2, minimin skaalaus 57 (2213 221.13]
Asettaa Oloarvon 2 skaalauksen minimipisteen, katso Kuva 8-22.
339 Oloarvo 2, maksimin skaalaus 57 [(2.2.74,221.14]
Asettaa Oloarvon 2 skaalauksen maksimipisteen, katso Kuva 8-22.
4 Skaalattu b Skaalattu
oloarvo [%] oloarvo [%]
100 == === m oy 200 == === e -
ID336 = 30% | 7 |
i 453N | g i
l ID339 = 140% !
3 17,7 3
! (35 mA) !
. Oloarvo- _- I 1 Oloarvo-
o 3| 89 100 tulo L%] _ 30" o 100 140 tulo [%]
0 ?;,O 8,0 10‘,0V b ) 0 16,0V ‘ "
0 6,0 16,0 20,0 mA 0 20,0 mA
4 8,8 16,8 20,0 mA 4 20,0 mA NX12k34
Kuva 8-22. Esimerkkeja oloarvon signaalin skaalauksesta
340 PID-s&atajén eroarvon kddnto 57 (2.232,2.2.1.5]

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Talla parametrilla voit kdantaa PID-saatajan eroarvon (ja siten myos PID-sdatéjan

toiminnan).

0 Eikaannetty
1 Kaannetty
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341

342

343

344
345

PID-ohjearvon nousuaika 57 (2233 2.2.1.6]

Maarittelee ajan, jonka PID-saatajan ohjearvon nousu 0%:sta 100%:iin kestaa.

PID-ohjearvon laskuaika 57 [2.2.34,2.2.1.7]

Maarittelee ajan, jonka PID-saatajan ohjearvon lasku 100%:sta 0%:iin kestaa.

Ohjauspaikan B ohjearvon valinta 57 (225 22.1.1]

Maarittelee valitun taajuusohjearvon kun laitetta ohjataan riviliittimilta ja ohjearvo B on
aktiivinen (DINé6=suljettu).

Al1 ohjearvo (liittimiet 2 ja 3, esim. potentiometri
Al2 ohjearvo (liittimet 5 ja 6, esim. signaalinmuunnin)
Al3 ohjearvo

Al4 ohjearvo

Paneelin ohjearvo (parametri R32)

Ohjearvo kenttavaylalta (FBSpeedReference)
Moottoripotentiometrin ohjearvo

PID-saatajan ohjearvo

- valitse oloarvo (par. ID333-1D339) ja PID-sa&don ohjearvo (par. ID332)

N OO RN WN -0

Jos talle parametrille valitaan arvo 6 sovelluksessa 5, parametreille ID319 ja ID301
asettaan automaattisesti arvoksi 13.

Sovelluksessa 7 toiminnot Moottoripotentiometri YLOS ja Moottorijpotentiometri ALAS
taytyy kytkea digitaalituloihin (parametrit ID417 ja ID418), jos talle parametrille valitaan
arvoksi 6.

Ohjearvon skaalauksen minimiarvo, Paikka B 57 (2235 221.18)
Ohjearvon skaalauksen maksimiarvo, Paikka B 57 (2.2.36,2.2.1.19]

Voit valita taajuusohjeen skaalausarvon ohjauspaikasta B minimi- ja maksimitaajuuksien
valilla.

Mikali skaalausta ei haluta, parametrin arvoksi valitaan 0.

Allaolevissa kuvissa ohjauspaikan B taajuusohjeeksi on valittu Al1 signaalialueella 0...100%.
HUOMAUTUS: Tama skaalaus ei vaikuta kenttavaylan ohjearvoon, joka skaalautuu
minimitaajuuden (par. ID101) ja maksimitaajuuden (par. ID102) valiin.

A Lants- A Lahts-
taajuus taajuus
_|_Maks. taaj. ID102 Maks. taaj. ID102

ID345

1 Analogia- ID344+ 'Analogia-
Min. taaj. ID101 tulo (V) - Min. taaj. ID101 itulo (V)
0 10 0 10

NX12K35

Kuva 8-23. Vas: Par. ID344=0 [ei ohjearvon skaalausta) Oik: Ohjearvon skaalaus
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346 Lahtétaajuuden valvontarajan 2 toiminta 34567 (2312, 2343 2323
0 Eirajaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta
3 Jarru paalle-ohjaus (Vain sovelluksessa 6, kts. kpl 9.1 sivulla 214)
4 Jarru paalle/pois-ohjaus (Vain sovelluksessa 6, kts. kpl 9.1 sivulla 214)

Jos laht6taajuus alittaa tai ylittédd asetetun rajan (ID347), tdmé toiminto l&hettas
varoitussanoman digitaalilahtoon

1) parametrien ID312 - ID314 asetusten mukaan (sovellukset 3,4,5) tai

2) sen mukaan, mihin lahtoon valvontasignaali 2 (ID448) on liitetty (sovellukset 6 ja 7).
Jarruohjauksessa kaytetaan toisia lahtotoimintoja. Katso parametrit ID445 ja ID446.

347 Lahtétaajuuden valvontarajan 2 arvo 34567 (2313 2.34.4,2.3.2.4]

Valitsee lahtotaajuuden arvon, jota valvotaan parametrin ID346 asetuksilla. Katso Kuva 8-16.

348 Momentin valvontarajan toiminta 34567 [2.3.14,2.3.4.5,2.3.2.5)

0 Eivalvontaa

1 Alarajan valvonta

2 Ylarajan valvonta

3 = Jarru pois-ohjaus (Vain sovelluksessa 6, kts. kpl 9.1 sivulla 214)

Jos laskettu momentti alittaa tai ylittaa maaritetyn rajan (ID349), tdma toiminto l&hettas
sanoman digitaalilahdon kautta

1) parametrien ID312 - ID314 asetusten mukaan (sovellukset 3,4,5) tai

2) sen mukaan, mihin l&ht66n momenttirajan valvontasignaali (par. ID451) on liitetty
(sovellukset 6 ja 7).

349 Momentin valvontarajan arvo 34567 (2.3.15,2.3.4.6, 2.3.2.6]
Talla parametrilla asetetaan momentin raja-arvo, jota valvotaan parametrilla ID348.

Sovellukset 3 ja 4:
Momentin valvonta-arvo voidaan pienentaa asetusarvon alapuolelle ulkoisen vapaan
analogiatulosignaalin valinnalla ja valitulla toiminnolla, katso parametrit ID361 ja ID362.

350 Ohjearvon valvontarajan toiminta 34567 (2.3.16,2.3.4.7, 2.3.2.7)

0 Eivalvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta

Jos ohjearvo alittaa tai ylittdd maéritetyn rajan (ID351), tama toiminto lahettaa sanoman
digitaalilahdon kautta

1) parametrien ID312 - ID314 asetusten mukaan (sovellukset 3,4,5) tai

2) sen mukaan, mihin l&htoon ohjearvorajan valvontasignaali (par. ID449) on liitetty
(sovellukset 6 ja 7).

Valvottu ohjearvo on aktiivisena oleva ohjearvo. Se voi tulla ohjauspaikasta A tai B
digitaalitulon DIN6 mukaan, riviliittimilta, jos ne ovat aktiivinen ohjauspaikka, paneelilta,
jos se on aktiivinen ohjauspaikka tai kenttavaylalta, jos se on aktiivinen ohjauspaikka.

=
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357 Ohjearvon valvontarajan arvo 34567 (23.17,2.34.8 2.3.2.8)

Taajuusarvo, jota valvotaan parametrilla ID350. Anna arvo prosentteina minimi- ja
maksimitaajuuden valisesta skaalasta.

352 Ulkoisen jarrun irtikytkentaviive 34567 (2.3.18 2.34.9, 2.3.2.9]
353 Ulkoisen jarrun pdéllekytkentaviive 34567 [2.3.19, 2.3.4.10, 2.3.2.10)

Nailla parametreilla ulkoisen jarrun poiskytkenta ja paallekytkenta voidaan tahdistaa
Kay- ja Seis-signaaleihin. Katso Kuva 8-24 ja kpl. 9.1 sivulla 214.

Voit kayttaa joko digitaalilahtoa DO1 tai relelahtoja RO1 ja RO2 jarrun ohjaussignaalin
ohjelmoimiseen, katso parametrit ID312 - ID314 (sovellukset 3,4,5) tai ID445
(sovellukset 6 ja 7). Jarru paalle -viive jatetadn huomiotta, kun yksikko on pysahtymassa
alasrampituksesta tai vapaasti pyorien.

a) b)
tore = ID352 toy = ID353 tore = ID352 toy = Par. ID353
Ulkoinen ‘H‘ ‘H‘ Ulkoinen ‘H‘ )
JARRU: POIS | l DO1/RO1/ JARRU:POIS | i DO1/RO1/
PAALLA | I |Rroz PAALLA | o [Re2
DIN1: KAY ETEEN DIN1: KAY- E
SEIS PULSSI 3
DIN2: KAY TAAKSE :
SEIS t DIN2: SEIS-
> PULSSI |_|
NX12K45
Kuva 8-24. Ulkoisen jarrun ohjaus:
al Kay/Seis-logitkan valinta, ID300 = 0, 1 tai 2
b] Kay/Seis-logiikan valinta, ID300= 3
354 Taajuusmuuttajan ldmpdtilarajan valvonta 34567 (2.3.20, 2.3.4.11, 2.3.2.17)

0 Eivalvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta

Jos taajuusmuuttajan lampétila alittaa tai ylittda maaritetyn rajan (ID355), tdma toiminto
lahettaa sanoman digitaalilahdon kautta
1) parametrien ID312 - ID314 asetusten mukaan (sovellukset 3,4,5) tai
2) sen mukaan, mihin lahtoon lampéatilarajan valvontasignaali (par. ID450) on liitetty
(sovellukset 6 ja 7).

355 Taajuusmuuttajan ldmpaotilarajan valvonta-arvo34567 (2.3.21,234.12,23.2.12)

Talla parametrilla asetetaan lampotilan raja-arvo, jota valvotaan parametrilla ID354.

356 Péille/Pois-ohjaussignaali é (2.3.4.13)

Talla parametrilla valitaan valvottava analogiatulo.

0 = Ei kaytossa

1=Al1
2=AI2
3=AI3
4 =Al4
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357
358

359
360

361
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Péélle/Pois-ohjauksen alaraja é (2.3.4.14]
Péélle/Pois-ohjauksen yldraja é [2.3.4.15]

Nailla parametreilla asetetaan par. ID356 valitun signaalin yla- ja alaraja. Katso Kuva 8-25.

Analogiatulo (valitaan par. ID356:l1a)
| /
|
ID358 : .
| |
| |
| : :
| ! !
ID357 ; : ;
l : : P Aika
! : :
| [ |
| |
1
RO1
0
Tassa esimerkissa parametrin ID463 ohjelmointi = B.1 NX12k116

Kuva 8-25. Esimerkki pdalle/pois-ohjauksesta

PID-s&atdjén minimiraja 5 [(2.2.30)
PID-s&atajén maksimiraja 5 (2.2.37]

Nailla parametreilla voit asettaa PID-saatajan lahdolle minimi- ja maksimirajat.
Asetusrajat: -1600.0% (maks. taajuudesta)< par. ID359 < par. ID360 < 1600.0% [(maks.
taajuudesta).

Nama rajat ovat tarkeita esimerkiksi PID-saatajan vahvistusta, I-aikaa ja D-aikaa
maariteltaessa.

Vapaa analogiatulo, signaalin valinta 34 (2.2.20,2.2.17]
Talla parametrilla valitaan vapaan (ei ohjearvokaytosséa olevan) analogiatulon signaali:
0 = Ei kaytossa

1 = Analogiatulo 1 (Al1)
2 = Analogiatulo 2 (Al2)
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362 Vapaan analogiatulon toiminta 34 (2.2.21,22.18)
Talla parametrilla valitaan vapaan A
analogiatulon signaalin toiminto:
oo Momenttisla :
0 = Toiminto ei ole kaytdssa ”
1 = Virtarajan (ID107) skaalaus
Talla signaalilla skaalataan moottorille
syotettavan virran maksimiarvoa
valilla 0 - parametrilla ID107 asetettu -
maks. arvo. Katso Kuva 8-26. 1 N
g\rInA Signaalialue %8 Yn/-\ NX12K61
4 mA 20 mA
Vapaa Vapaa

Kuva 8-26. Maks. moottorivirran skaalaus

2 = DC-jarrutusvirran vahentaminen. "

DC-jarrutus-
virta

DC-jarrutusvirtaa voidaan vapaalla
analogiatulolla saataa nollasta para-
metrilla ID507 asetettuun arvoon.
Katso Kuva 8-27.

100% -
Par. ID507

0,4 x 1y

Vapaa analogia-
tulo

>

0 Signaalialue NX12K58

Kuva 8-27. DC —jarrutusvirran vdhentdminen

3 = Kiihdytys- ja hidastusajan lyhentaminen

Kiihdytys- ja hidastusaikaa voidaan Muutoskerroin R
muuttaa vapaalla analogiatulolla
seuraavan kaavan mukaisesti:

Muuttunut aika = asetettu kiihd./hid.-

aika (par. 1D103, ID104; ID502, ID503)
jaettuna muutoskerroin R:ll& (Kuva 8-28).

Vapaa analogia-
o

>
»

Signaalialue

NX12K59

Kuva 8-28. Kithd./Hid.ajan lyhentaminen
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4 = Momentin valvontarajan skaalaus

Asetettua valvontarajaa voidaan 100% Momenttiria
pienentaa vapaalla analogia- Par. ID349 ===~ = = oo !
signaalilla, joka on nollan ja :
asetetun momenttirajan valvonta-
arvon (ID349) valillg, katso Kuva l
8-29. |

le%aa analogia- !
0 Signaalialue NX]ZKéU’
Kuva 8-29. Momentin valvontarajan skaalaus
363 Ké&y/Seis-logiikan valinta, ohjauspaikka B 3 [2.2.15]

0 DIN4: kosketin kiinni = kdy eteen
DIND: kosketin kiinni = kay taakse

A

Eteen| Lahtdtaa- Seis-toiminto
juus (ID506)
= vap. pyorien

Taakse

DIN5S

A
1
NX12K09

@ Ensiksi valitulla suunnalla on aina korkein prioriteetti.

Kuva 8-30. K3y eteen/Ksy taakse

@ Kun DIN4 kosketin avautuu, pyorimissuunta alkaa muuttua.

® Jos Kay eteen(DIN4) ja K&y taakse (DIN5) -signaalit tulevat aktiivisiksi yhtaaikaa, Kay
eteen -signaali (DIN4] hallitsee.

1 DIN4: kosketin kiinni = kay kosketin auki = seis
DIN5: kosketin kiinni = taakse kosketin auki = eteen
Katso Kuva 8-31.

=
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A
Eteen | Lahtttaa- Seis-toiminto
juus (ID506)
= vap. pyorien

oiIN — | _____________| | NX12K10

Kuva 8-31. Kay, Seis, Taakse

2 DIN4: kosketin kiinni = kay kosketin auki = seis
DINS: kosketin kiinni = kay valmis kosketin auki = kay estetty, laite pysahtyy, jos se
on kaynnissa

3 3-johdinohjaus (pulssiohjaus]):
DIN4: kosketin kiinni = kay-pulssi
DINS: kosketin auki = seis-pulssi
(DIN3 voidaan ohjelmoida suunnanvaihdon ohjaukseen)
Katso Kuva 8-32.

A
Eteen | Lahtotaa- Seis-toiminto Jos kéay- ja seis-pulssit
juus (ID506) ovat samanaikaisia,
= vap. pyorien voittaa seis-pulssi

a7

I
I
I
I
:
I
A\

o] F

Kay !

DIN5 U L NX012K11
Seis

Kuva 8-32. Kay-pulssi/ Seis-pulssi.

\

Taakse

Valintoja 4 - 6 kaytetaan vahingossa tapahtuvan kaynnistymisen mahdollisuuden pois-
sulkemiseen, kun esimerkiksi virta kytketaan paalle, virta kytketaan uudestaan paalle
virtakatkoksen jalkeen, vian kuittauksen jalkeen, sen jalkeen kun laite on pysaytetty Kay
valmis-toiminnolla (Kay valmis = virhe] tai kun ohjauspaikkaa on vaihdettu. Kay/Seis
-kontakti taytyy avata ennen kuin moottori voidaan kaynnistaa.

4 DIN4: kosketin kiinni = kay eteen (Vaaditaan nouseva reuna)
DINS: kosketin kiinni = kdy taakse (Vaaditaan nouseva reuna)
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364
365

366

367

370
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5 DIN4: kosketin kiinni = kdy (Vaaditaan nouseva reuna)
kosketin auki = seis
DIN5: kosketin kiinni = taakse
kosketin auki = eteen

6 DIN4: kosketin kiinni = kdy (Vaaditaan nouseva reuna)
kosketin auki = seis
DIN5: kosketin kiinni = kay valmis
kosketin auki = kdy estetty, laite pysahtyy, jos se on kaynnissa

Ohjauspaikan B ohjearvon skaalaus, minimiarvo 3 (2.2.18)
Ohjauspaikan B ohjearvon skaalaus, maksimiarvo 3 (2.2.19)

Katso parametrit ID303 ja ID304 edella.

Nopea ohjauspaikan vaihto [Easy change over/ 5 (2.2.37)

0 Sailyta ohjearvo

1 Kopioi ohjearvo

Jos asetus Kopioi ohjearvo on valittu, on mahdollista vaihtaa suorasta ohjauksesta PID-
ohjaukseen ja takaisin ilman ohjearvon ja oloarvon skaalausta.

Esimerkiksi: Prosessia ajetaan suoralla taajuusohjeella (ohjauspaikkana riviliitin B,
kenttavayla tai paneeli] tiettyyn arvoon saakka ja sitten ohjauspaikaksi valitaan sellainen,
missa PID-saataja on kaytossa. PID-ohjaus ryhtyy yllapitamaan tuota arvoa.
Ohjauspaikka voidaan vaihtaa myds takaisin suoraan taajuusohjaukseen. Tassa tapauk-
sessa lahtotaajuus kopioituu taajuusohjeeksi. Jos uutena ohjauspaikkana on paneeli,
kopioituvat myos kay-tilan tiedot (K&y/Seis, Suunta ja Ohjearvo).

Kun uuden ohjauspaikan ohjearvo tulle paneelilta tai sisaiselta moottoripotentiometrilt3,
vaihto tapahtuu juohevasti (par. ID332 [PID-ohjearvo] = 2 tai 4, ID343 [I/O B ohje] = 2 tai 4,
par. D121 [Paneeliohje] = 2 tai 4 ja ID122 [Kenttavaylan ohjel= 2 tai 4).

Moottoripotentiometrin muistin nollaus (Taajuusohje) 3567 (2223 2.228,
22.1.3 221.16)

0 Einollausta
1 Muistin nollaus pysaytyksessa ja virrankatkaisussa
2 Muistin nollaus virran katkaisussa

Moottoripot.metrin muistin nollaus [PID-ohjearvo) 57  [2.2.29,2.2.1.17)

0 Einollausta
1 Muistin nollaus pysaytyksessa ja virrankatkaisussa
2 Muistin nollaus virran katkaisussa

=



154 ® VACON PARAMETRIEN KUVAUS

371

372

373

374

375

376

PID-ohjearvo 2 [Paikan A lisdohjearvo) 7 (2.2.1.4]

Jos tulosignaalin toiminto: P/D-ohjearvo 2 valmis (ID330)= TOSI, tama parametri
maarittelee, mika ohjearvon paikka valitaan PID-ohjearvoksi.

= Al1 ohjearvo (liittimet 2 ja 3, esim. potentiometri)

= Al2 ohjearvo (liittimet 5 ja 6, esim. signaalinmuunnin])

= Al3 ohjearvo

= Al4 ohjearvo

= PID-ohjearvo 1 paneelilta

= Ohjearvo kenttavaylalta (FBProcessDatalN3] ; katso luku 9.6
= Moottoripotentiometri

= PID-ohjearvo 2 paneelilta

N OO RNRWN-—-2O0O

Jos talle parametrille valitaan arvo 6, toiminnot Moottoripotentiometri ALAS ja
Moottoripotentiometri YLOS on kytkettava digitaalituloihin (parametrit ID417 ja ID418).
Valvottu analogiatulo 7 (2.3.2.13]

0 =Analogiatulo 1 (Al1)

1 = Analogiatulo 2 (Al2).

Analogiatulon valvontarajan toiminta 7 (2.3.2.14]

Jos valitun analogiatulon arvo alittaa tai ylittaa asetetun valvonta-arvon (par. ID374),
tama toiminto lahettad sanoman digitaalilahdon tai relelahtojen kautta sen mukaan,
mihin l&ht6on analogiatulon valvontatoiminto (par. ID463) on liitetty.

0 Eivalvontaa
1 Alarajan valvonta
2 Ylarajan valvonta

Analogiatulon valvontarajan arvo 7 (2.3.2.15]

Asettaa valitun analogiatulon arvon, jota valvotaan parametrilla ID373.

Analogialahdon offset 67 (2.3.5.7,23.3.7]
Lisaa analogialahtosignaaliin -100.0 ... 100.0 %.

PID summapistetaajuusohje (Paikka A, suora taajuusohje] 5  [2.2.4)

Maarittelee, mika ohjearvo lisataan PID-saatajan lahtoon jos PID-s&aataja on kaytossa.

0
1
2
3
4
5
6
7

Ei lisédohjearvoa (Suora PID-léht6arvo)

PID-laht6 + Al1 ohjearvo liitimilta 2 ja 3 (esim. potentiometri
PID-laht6 + Al2 ohjearvo liitimilta 4 ja 5 (esim. signaalinmuunnin)
PID-lahto + PID-paneeliohjearvo

PID-laht6 + Kenttavaylan ohjearvo (FBSpeedReference)

PID-lahto + Moottoripotentiometrin ohjearvo

PID-15ht6 + Kenttavayla + PID-13hto (ProcessDatalN3J; katso luku 9.6
PID-lahto+ Moottorin potentiometri
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Jos talle parametrille valitaan arvo 7, parametrien ID319 ja ID301 arvoksi tulee
automaattisesti 13. Katso Kuva 8-33.

Hz ¢
30,00 = , :
e \\ PID Maks.raja  _ __
AU N, SO Ev S
\ [ PID Min. raja// -
20,00 -

Kuva 8-33. PID:n summapistetaajuusohje

Huom: Kuvassa esitetyt maksimi- ja minimirajat kuvaavat vain PID-laht6a, ei muita
lahtoja.

377 All signaalin valinta 234567 (228 223 2215 22217)

Talla parametrilla voit yhdistaa Al1 signaalin valitsemaasi analogiatuloon. Katso
lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta kappaleesta 6.4.

384 All sauvaohjauksen hystereesi 6 (2.2.2.8)

Tama parametri maarittelee sauvaohjauksen hystereesin valilla 0 - 20 %.

Kun ohjaussauvaa tai potentiometria kaannetaan taakse-ohjauksesta eteen-ohjaukseen,
lahtotaajuus putoaa lineaarisesti valittuun minimitaajuuteen (ohjaussauva/potentiometri
on talloin keskiasennossa) ja pysyy siella kunnes ohjaussauvaa/potentiometria kdanne-
taan kohti eteen-ohjausta. Talla parametrilla maaritelty sauvaohjauksen hystereesin
maara vaikuttaa siihen, kuinka paljon ohjaussauvaa/potentiometria taytyy kaantaa, jotta
taajuus lahtee nousemaan kohti valittua maksimitaajuutta.

Jos taman parametrin arvoksi on valittu 0, taajuus lahtee nousemaan lineaarisesti
valittomasti, kun ohjaussauvaa/potentiometria kaannetaan keskiasennosta kohti eteen-
ohjausta. Kun siirrytaan eteen-ohjauksesta taakse-ohjaukseen, taajuus noudattaa
samaa mallia toisinpain. Katso Kuva 8-34.
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Taajuusohje

Hz A TAAKSE ETEEN
Ohjearvon
skaalaus, maks:
ID304 = 70Hz
Taakse-ohjauksesta eteen-ohj.
Maks. taaj. D102 ——
=50Hz
Eteen-ohjauksesta taakse-ohj.
Analogia-
F tulo (V/ImA)
Min taaj. ID101 = S\ (0-10V/20mA)
Ohjearvon skaal. min Lo
ID303 = OHz Par. D321 0 A Par, ID322
= 0 . = 9
20% Sauvaohjauksen 90%
hystereesi,
ID384 =20 %

NX12k92

Kuva 8-34. Esimerkki sauvaohjauksen hystereesistd. Tdssd esimerkissa par. 1D385 (Leporajal = 0

385 Al leporaja é (22.2.9)
Taajuusmuuttaja pysahtyy, jos Al:n signaalin taso putoaa talla parametrilla maaritellyn
Leporajan alapuolelle. Katso myos par. ID386 ja Kuva 8-35.

Taajuusohje
Hz TAAKSE ETEEN
50% 50%

Ohjearvon
skaalaus, maks. A B
P2.2.2.7 = 70Hz

Taakse-ohjauksesta eteen-ohj.

Maks. taaj. P2.1.2:
=50Hz

START STOP
<

< >
STOP START
< > Eteen-ohjauksesta taakse-ohj.
Analogia-
H I tulo (V/mA)
Min. taaj. P2.1.1 = AN\ (0-10V/20mA)
Ohj. skaal. min. L]
P2.2.2.6 = 0Hz Par. ID321 Par. ID322
=20% Leporaja =90 %
P2.229=7%

Sauvaohjauksen NX12k99

hystereesi,
P2.2.2.8=20%

Kuva 8-35. Esimerkki leporajan toiminnasta
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Taajuusohje
Hz A TAAKSE ETEEN

50%
Ohjearvon
skaalaus, maks: A
ID304 = 70Hz

Taakse-ohjauksesta eteen-ohj.

Maks. taaj. ID102 — | =———— — — — —
= 50Hz

Eteen-ohjauksesta taakse-ohj.

Analogia-
tulo (V/mA)
Min. taajuus. 1D101 = (0-10V/20mA)
Ohj. skaal. min. ’
ID303 = OHz D321 /]\ q\ D322
= 0, ) = 0,
0% Sauvaohjauksen 90 %
hystereesi,
ID384 =20 %

NX12k95

Kuva 8-36. Sauvaohjauksen hystereesi, kun min. taajuus = 35Hz

386 AlT lepoviive 6 (2.2.2.10)

Tama parametri maarittaa ajan, jonka verran analogiasignaalin on pysyttava
parametrilla ID385 maaritetyn leporajan alapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja
pysaytetaan.

388 Al2 signaalin valinta 234567 (229 2221,2231)
Talla parametrilla voit yhdistaa Al2 signaalin valitsemaasi analogiatuloon. Katso
lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta kappaleesta 6.4.

393 Al2 ohjearvon skaalaus, minimiarvo 6 (2.2.3.6)

394 Al2 ohjearvon skaalaus, maksimiarvo é [22.3.7]

Ohjearvon lisaskaalaus. Jos parametrien ID393 ja ID394 arvot ovat molemmat nollia,
skaalaus ei ole kaytossa. Skaalaukseen kaytetaan minimi- ja maksimitaajuuksia. Katso
parametrit 303 ja 304.

395 Al2 sauvaohjauksen hystereesi 6 (2.2.3.8)
Tama parametri maarittaa ohjaussauvan kuolleen alueen valille 0-20 %.
Katso ID384.

396 Al2 leporaja 6 (2.2.3.9)

Taajuusmuuttaja pysaytetaan, jos analogiatulon signaalin taso laskee talla parametrilla
maaritetyn /leporajan alapuolelle. Katso myds par. ID397 ja Kuva 8-35.
Katso ID385.
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397 Al2 lepoviive é (2.2.3.10)

Tama parametri maarittaa ajan, jonka verran analogiasignaalin on pysyttava
parametrilla Al2-leporaja (ID396) mé&aritetyn leporajan alapuolella, ennen kuin
taajuusmuuttaja pysaytetaan.

399 Virtarajan skaalaus 6 (2.2.6.7)
0 = Ei kaytossa
1=A"
2=AI2
3 =AI3
4 =Al4

5 = Kenttavayla (FBProcessDatalN2J; katso luku 9.6

Talla signaalilla saadetaan moottorin maksimivirtaa valilla 0 ja Moottorin virtaraja
(ID107).
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400 DC-jarrutusvirran skaalaus é (2.2.6.2)
Katso valinnat parametrista 1D399. "
DC-jarrutusvirtaa voidaan pienentsa G
vapaalla analogiasignaalilla, joka on 100% -
nollavirran ja parametrilla ID507 maari- | Par 10507

tetyn virran valilla. Katso Kuva 8-37.

04x 1y |

Vapaa analogia-
I

tulo
| »

!

0 Signaalialue NX12K58

Kuva 8-37. DC-jarrutusvirran skaalaus

401 Kiihdytys- ja hidastusaikojen skaalaus 6 (2.2.6.3]
Katso par. ID399. A

Muutoskerroin R

Kiihdytys- ja hidastusaikoja voidaan
muuttaa vapaalla analogiatulolla seu-
raavan kaavan mukaisesti:

Lyhennetty aika = asetettu kiihd./hid.
aika (par. 1D103, ID104; ID502, ID503)
jaettuna kertoimella R (Kuva 8-38).

Analogiatulon nollataso vastaa para-
metreilla asetettuja ramppiaikoja.
Maksimiarvo tarkoittaa kymmenes- !

osaa parametrilla asetetusta arvosta. Signaalialue NK12KES

Vapaa analogia-
tulo

»

Kuva 8-38. Kithdytys- ja hidastusaikojen lyhentdminen

402 Momentin valvontarajan skaalaus 6 (2.2.6.4]
Katso ID399. i
Momenttiraja
Momentin valvontarajaa voidaan 100%
muuttaa vapaalla analogiatulolla Par.ID349 | T '

valilla 0 - asetettu valvontaraja,
ID349. Katso Kuva 8-39.

Vapaa analogia-
tulo

»
»

Si lial
0 ignaalialue NX12K60

Kuva 8-39. Momentin valvontarajan skaalaus

=

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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403

404

405

406

407

408

409

410

4117

Kéy-signaali 1 é (2.2.7.1)

Kay/seis-logiikan signaalin 1 valinta.
Oletusasetus A.1.

Kéy-signaali 2 é (2.2.7.2)

Kay/seis-logiikan signaalin 2 valinta.
Oletusasetus A.2.

Ulkoinen vika (kiinni] 67 (2.2.7.11,226.4]

Kosketin kiinni:  Vika (F51) ndytetd&n ja moottori pysaytetaan.

Ulkoinen vika (auki] 67 (22712 2265]
Kosketin auki:  Vika (F51) naytetaan ja moottori pysaytetaan.
Kay valmis 67 (2.2.7.3, 2.2.6.6/
Kosketin auki: ~ Moottorin kaynnistys ei ole sallittu

Kosketin kiinni:  Moottorin kaynnistys sallittu
Taajuusmuuttaja pysaytetaan parametrissa ID506 maaritetyn toiminnon mukaan.
Seuraajakaytto pysahtyy aina vapaasti pyorien.

Kiihtyvyys-/hidastuvuusajan valinta 67 (2.2.7.13 2.26.7]

Kosketin auki:  Kiihtyvyys/hidastuvuusaika 1 valittu

Kosketin kiinni:  Kiihtyvyys/hidastuvuusaika 2 valittu

Aseta kiihdytys- ja hidastusajat parametreilla ID103 ja ID104 seka vaihtoehtoiset
ramppiajat parametreilla ID502 ja ID503.

Ohjaus l/O-riviliittimiltd 67 (2.2.7.18 2.2.6.8]
Kosketin kiinni:  Pakottaa ohjauspaikaksi I/O-riviliittimen
Tama tulo on etusijalla parametreihin ID410 ja ID411 nahden.

Ohjaus paneelilta 67 (22.7.19,2.2.6.9)

Kosketin kiinni:  Pakottaa ohjauspaikaksi paneelin
Tama tulo on etusijalla parametriin ID411 nahden, mutta ID409 ohittaa sen
tarkeysjarjestyksessa.

Ohjaus kenttdvaylaltd 67 (2.2.7.20, 2.2.6.10)

Kosketin kiinni:  Pakottaa ohjauspaikaksi kenttavaylan
Parametrit ID409 ja ID410 ovat tarkeysjarjestyksessa taman tulon edella.

HUOM: Kun ohjauspaikka pakotetaan vaihtumaan, kaytetaan kyseessa olevassa ohjaus-
paikassa voimassaolevia Kady/Seis-, Suunta- ja Ohjearvoasetuksia.

Parametrin ID125 (ohjauspaikka) arvo ei muutu. Kun tulo avautuu, ohjauspaikka valitaan
paneeliohjauksen parametrin ID125 mukaisesti.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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Suunta 67 (2274 226.11)

Kosketin auki: ~ Suunta eteenpain

Kosketin kiinni:  Suunta taaksepain

Tama komento on aktiivinen, kun kdynnistyssignaalia 2 (ID404) kaytetdan muihin
tarkoituksiin.

Ryémintanopeus 67 (2.2.7.16, 22.6.12)

Kosketin kiinni:  Ryomintanopeus valittu taajuusohjeeksi
Ks. parametri ID124.
Oletusasetus: A.4.

Vian kuittaus 67 (2.2.7.10, 2.2.6.13)

Kosketin kiinni:  Vika naytetaan ja moottori pysahtyy.

Kiihdytys/Hidastus estetty 67 (2.2.7.14,2.2.6.14)

Kosketin kiinni:  Kiihdytys ja hidastus on estetty, kunnes kosketin avataan.

DC-jarrutus 67 [2.2.7.15, 2.2.6.15)

Kosketin kiinni:  SEIS-tilassa DC-jarrutus toimii, kunnes kosketin avataan.
Katso 1D1080.

Moottoripotentiomentrin ohje ALAS 67 (2.2.7.8 2.2.6.16)

Kosketin kiinni:  Moottoripotentiometrin ohjearvo VAHENEE, kunnes kosketin avataan.

Moottoripotentiometrin ohje YLOS 67 (2279 226.17]

Kosketin kiinni:  Moottoripotentiometrin ohjearvo KASVAA, kunnes kosketin avataan.

Vakionopeus 1 6 (2.2.7.5)
Vakionopeus 2 6 (2.2.7.6]
Vakionopeus 3 é (2.2.7.7]

Digitaalitulovalinnat, joilla aktivoidaan vakionopeudet.
Al1/AI2 valinta é (22.7.17]

Jos parametrille ID117 on valittu arvo 14, talla parametrilla voidaan valita
taajuusohjeelle joko signaali Al1 tai Al2.

Kéy-signaali A 7 (2.2.6.7]

Kay-komento ohjauspaikasta A.

Oletusasetus: A.1

Kéy-signaali B 7 (2.2.6.2)

Kay-komento ohjauspaikasta B.
Oletusasetus: A.4
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425 Ohjauspaikan A/B valinta 7 (2.2.6.3)

Kosketin auki:  Ohjauspaikka A
Kosketin kiinni: Ohjauspaikka B
Oletusasetus: A.6

426 Vuorottelun 1 lukitus 7 (2.2.6.18)

Kosketin kiinni:  Vuorottelukayton 1 tai apukayton 1 lukitus on aktiivinen.
Oletusasetus: A.2.

427 Vuorottelun 2 lukitus 7 (2.2.6.19]

Kosketin kiinni:  Vuorottelukadyton 2 tai apukayton 2 lukitus on aktiivinen.
Oletusasetus: A.3.

428 Vuorottelun 3 lukitus 7 (2.2.6.20]

Kosketin kiinni:  Vuorottelukadyton 3 tai apukayton 3 lukitus on aktiivinen.

429 Vuorottelun 4 lukitus 7 (2.2.6.21]

Kosketin kiinni:  Vuorottelukayton 4 tai apukayton 4 lukitus on aktiivinen.

430 Vuorottelun 5 lukitus 7 (2.2.6.22]

Kosketin kiinni:  Vuorottelukayton 5 lukitus on aktiivinen.

431 PID-taajuusohje 2 7 (2.2.6.23]

Kosketin auki: ~ PID-saatajan ohjearvo valitaan parametrilla ID332.
Kosketin kiinni:  PID-saatajan paneeliohjearvo 2 valitaan parametrilla ID371.

432 Valmis 67 (2.3.3.1,23.1.1]

Taajuusmuuttaja on toimintavalmis.

433 Kéy 67 (2332, 231.2)

Taajuusmuuttaja on kaynnissa

434 Vika 67 (2333 2.3.1.3/

Vikalaukaisu on tapahtunut.

435 Kéddnnetty vika 67 (2334, 2.3 1.4)

Vikalaukaisua ei ole tapahtunut.

436 Varoitus é7 (2335 2.31.5)

Yleinen varoitussignaali.

437 Ulkoinen vika tai varoitus 67 (2336, 2.3.1.6/

Vika tai varoitus riippuen parametrista ID701.

438 Ohjearvovika tai -varoitus 67 (23.3.7,231.7)

Vika tai varoitus riippuen parametrista ID700.
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Kéyton ylilampdvaroitus 67 (2.3.3.8 2318/

Jaahdytyselementin lampatila ylittaa varoitusrajan.

Suunta taaksepdin 67 (2.3.3.9,23.1.9]

Taaksepain-ohjaus on annettu.

Suunta eri kuin pyydetty 67 (2.3.3.10,2.3.1.10)

Moottorin pyorimissuunta on ohjauskaskyn vastainen.

Asetetussa nopeudessa 67 (23311, 23.1.11)

Lahtotaajuus on saavuttanut asetetun ohjearvon.

Induktiomoottorien tapauksessa hystereesi on yhta suuri kuin induktiomoottorin
nimellisjattama ja kestomagneettimoottoreilla se on 1,00 Hz.

Ryémintanopeus 67 (2.3.3.12,23.1.12)

Ryomintanopeus on valittu.

Riviliitinohjauspaikka aktiivinen 67 (23313 23.1.13)

Riviliitin on aktiivinen ohjauspaikka.

Ulkoisen jarrun ohjaus 67 (2.3.3.14,2.3.1.14)

Ulkoisen jarrun PAALLE/PQIS-ohjaus ohjelmoitavalla viiveella.
Katso lisatietoja luvusta 9.1.

Esimerkki: RO1 OPT-A2-kortilla:
Jarrutoiminto PAALLE: Liittimet 22-23 ovat kiinni (rele on jannitteinen).
Jarrutoiminto POIS: Liittimet 22-23 ovat auki (rele on jannitteetdn).

Huomautus: Jos tehonsyotto ohjauskortilta poistetaan, liittimet 22-23 ovat auki.
Kaytetaan sovelluksissa, joissa mekaaninen jarru avautuu jarrukelan ollessa jannitteeton.
Kdannetty ulkoisen jarrun ohjaus 67 (2.3.3.15, 2.3.1.15]

Ulkoisen jarrun PAALLE/POQIS-ohjaus. Katso lisatietoja luvusta 9.1.

Esimerkki: RO1 OPT-A2-kortilla:
Jarrutoiminto PAALLE: Liittimet 22-23 ovat auki. (Rele on jannitteeton.)
Jarrutoiminto POIS: Liittimet 22-23 ovat kiinni. (Rele on jannitteinen.)

Lahto on aktiivinen, kun jarrun ohjaus on POIS. Kaytetaan sovelluksissa, joissa
mekaaninen jarru on kiinni jarrukelan ollessa jannitteeton.

Lahtétaajuusrajan 1 valvonta 67 (2.3.3.16,2.3.1.16]

Léhtotaajuus alittaa/ylittaa asetetun alarajan/ylarajan (ks. parametrit ID315 ja ID316)

Lahtétaajuusrajan 2 valvonta 67 (2.3.3.17,23.1.17]

Lahtotaajuus alittaa/ylittad asetetun alarajan/ylarajan (ks. parametrit ID346 ja ID347)

Ohjearvorajan valvonta 67 (2.3.3.18 2.3.1.18/

Aktiivinen ohjearvo ei ole aset. valv.rajojen sisapuolella (ks. parametrit ID350 ja ID351).

=
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Lampdtilarajan valvonta 67 (2.3.3.19,23.1.19)

Taajuusmuuttajan jaahd. elementin lampdatila on ylittéanyt/alittanut asetetun
valvontarajan (ks. parametrit ID354 ja ID355).

Momenttirajan valvonta 67 (2.3.3.20, 2.3.1.20)

Moottorin momentti ylittda/alittaa asetetun alarajan/ylérajan (ks. parametrit ID348 ja
ID349).

Termistorivika tai -varoitus 67 (23321, 23127)

Moottorin termistori antaa ylilampadsignaalin, joka voidaan johtaa digitaaliseen lahtoon.
HUOMAUTUS: Tama toiminta edellyttaa termistoritulolla varustetun taajuusmuuttajan.

Moottorisddtdjan aktivointi 67 [2.3.3.23, 2.3.1.23)

Jokin rajasaataja (esim. ylivirta- tai momenttisa&taja) on aktivoitunut.

Kenttavdylan digitaalitulo 1 67 [2.3.3.24, 2.3.1.24]
Kenttdvdyldn digitaalitulo 2 67 [2.3.3.25,2.3.1.25)
Kenttidvaylan digitaalitulo 3 67 [2.3.3.26,2.3.1.26]

Kenttavaylalta tulevat tiedot (Fieldbus Control Word) voidaan ohjata taajuusmuuttajan
digitaalilahtoihin. Lisatietoja on kenttavaylan ohjeissa. Katso myos ID169 ja ID170.
Vuorottelu 1/ Apukéytén 1 ohjaus 7 (2.3.1.27]

Ohjaussignaali vuorottelu-/apukaytélle 1.

Oletusasetus: B.1.

Vuorottelu 2/ Apukéytéon 2 ohjaus 7 (2.3.1.28)

Ohjaussignaali vuorottelu-/apukaytélle 2.

Oletusasetus: B.2.

Vuorottelu 3/ Apukdytén 3 ohjaus 7 (2.3.1.29)

Ohjaussignaali vuorottelu-/apukéaytélle 3. Jos kaytdssa on kolme apukayttoa (tai enem-
man), suosittelemme, etta kytket myos apukaytén numero kolme relelahtéén. Koska
OPT-A2-kortissa on vain kaksi relelahtoa, on syyta hankkia laajennuskortti, jossa on
ylimaaraisia relelahtoja (esim. Vacon OPT-B5).

Vuorottelu 4/ Apukdyton 4 ohjaus 7 (2.3.1.30)

Ohjaussignaali vuorottelu-/apukaytolle 4. Jos kéytossa on nelja apukayttos (tai enem-
man), suosittelemme, etta kytket myos apukaytét numero kolme ja nelja relelahtaihin.
Koska OPT-A2-kortissa on vain kaksi relelahtoa, on syyta hankkia laajennuskortti, jossa
on ylimaaraisia releldhtdja (esim. Vacon OPT-B5).

Vuorottelun 5 ohjaus 7 (2.3.1.31)

Ohjaussignaali vuorottelukaytolle 5.
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Analogiatulon valvontaraja 67 (23322 23.1.22]

Valittu analoginen tulosignaali ylitta&/alittaa asetetut valvontarajat. (ks. parametrit
ID372, ID373 ja ID374).

Analogialahdon 1 signaalin valinta 234567 (2.3.1,2.35.1,23.3.7]

Voit yhdistaa AO1-signaalin haluamaasi analogiatuloon talla parametrilla. Katso
lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta kappaleesta 6.4.

Analogialahdon 2 signaalin valinta 234567 (2312 2322 236.1,234.7)

Voit yhdistaa AO2-signaalin haluamaasi analogiatuloon talla parametrilla. Katso
lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta kappaleesta 6.4.

Analogialahdon 2 sisalto 234567 (2313, 2323 2.3.6.2, 2.3.4.2]
Analogialdhdon 2 suodatusaika 234567 (2.3.14,2.3.24, 2.3.6.3, 2.3.4.3]
Analogialahdon 2 kdanté 234567 (2.3.15,2.3.25,2.3.6.4, 2.3.4.4]
Analogialdhdon 2 minimi 234567 (2.3.16,2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5]
Analogialdhdon 2 skaalaus 234567 (2.3.17,2.3.27,2.3.6.6, 2.3.4.6]

Kts. vastaavat parametrit analogialahdolle AO1 sivuilla 137 - 138.

Analogialdhdon 2 offset 67 (2.3.6.7, 2.3.4.7)
Lisda -100.0...100.0% analogialahtoon.

Analogialdhté 3, signaalin valinta 67 (2.3.7.1,23.5.7]
Katso ID464.

Analogialdhto 3, siséltd 67 (2372, 2352

Talla parametrilla valitaan haluttu toiminto analogialahdon signaalille. Katso ID307.

Analogialahto 3, suodatusaika 67 (2.3.7.3 2.3.5.3]

Maarittaa analogialahdon signaalin suodatusajan. Jos talle parametrille annetaan arvo
0, suodatus ei ole kaytossa. Katso 1D308.

Analogialdhdon 3 kdanto 67 (2.3.7.4,2.3.5.4)

Kaantaa analogialahdon signaalin. Katso ID309.

Analogialdhdon 3 minimi 67 [23.7.5 2355/

Maéarittaa signaalin minimin, joko 0 mA tai 4 mA (eléva nollataso). Katso ID310.

Analogialdhdon 3 skaalaus 67 (2.3.7.6,2.3.5.6]
Analogialahdon skaalauskerroin. Arvo 200 % kaksinkertaistaa lahdon tason.
Katso ID311.

Analogialdhdén 3 offset 67 (23.7.7,2.3.5.7]

Lisaa analogialahtosignaaliin -100.0 ... 100.0 %. Katso I1D375.
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485 Momenttirajan skaalaus 6 (2.2.6.5]
0 = Ei kaytossa
_ A Torque
1=Al limit
e
4= Ald Par. ID349

5 = Kenttavayla
(FBProcessDatalN2);
katso luku 9.6.

ﬁ]rbaul{)gue

»
>

0 Signal NX12K118
range

Kuva 8-40. Moottorin momenttirajan skaalaus

486 Digitaaliléhdén 1 signaalin valinta 6 (2.3.1.7]

Voit yhdistaa viivastetyn DO1-signaalin haluamaasi digitaalilahtoon talla parametrilla.
Katso lisatietoja TTF-ohjelmointitavasta kappaleesta 6.4. Digitaalilahdon toiminto
voidaan k&antaa parametrilla Ohjausvaihtoehdot (ID1084).

487 Digitaalilahdén 1 paallekytkentaviive 6 (2.3.1.3]
488 Digitaaliléhdon 1 irtikytkentéviive é [2.3.1.4]

Nailla parametreilla asetetaan digitaalilahtojen paalle- ja irtikytkentaviiveet.

Digitaalilahtéén
ohjelmoitu signaali

DO1- tai DO2-lahtd

1 < >
Paallekytkentaviive Irtikytkentéviive
NX12k102

Kuva 8-417. Digitaalilahtojen 1 ja 2, paslle- ja irtikytkentaviiveet

489 Digitaalildhdén 2 signaalin valinta 6 (2.3.2.7]
Katso ID486.

490 Digitaalildhdon 2 sisalto é (2.3.2.2)
Katso ID312.
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Digitaalildhdén 2 paallekytkentsviive 6 (2.3.2.3]
Digitaaliléhdén 2 irtikytkentéviive é (2.3.2.4]

Nailla parametreilla voi saataa digitaalilahtojen paalle- ja irtikytkentaviiveet.
Katso parametrit ID487 ja ID488.

Saétatulo é (2.2.1.4)

Talla parametrilla valitaan —

. .. A Maksimin saato
signaali, jonka mukaan flHz ID495 = 10%
taajuusohjetta moottorille Saadetty

hienosdadetaan. 44Hz \

Séaatoé 0 %

Ei kaytossa 40Hz
Analogiatulo 1
Analogiatulo 2 36Hz 4
Analogiatulo 3 Minimin s&té
Analogiatulo 4

Signaali kenttavaylalta
(FBProcessDatalN); katso
luku 9.6 ja parametriryhma -
G2.9. Analogiatulo

ID494 = 10%

OO~ WN-—-0

NX12K108

Kuva 8-42. Esimerkki sddtotulosta

Minimin sdaté 6 (2.2.1.5)
Maksimin sdato é [2.2.1.6)

Nama parametrit maarittelevat saadettyjen signaalien minimin ja maksimin.
Katso Kuva 8-42. HUOMAUTUS: Saato tehdaan perusohjesignaaliin.

Parametriasetusten 1/2 valinta 6 (2.2.7.21)

Talla parametrilla voit valita kdyttoon joko Parametriasetukset 1 tai 2. Talle toiminnolle
voidaan valita tulo milta tahansa korttipaikalta. Asetusten valintamenettely on selitetty
tuotteen kayttoohjeessa.

Digitaalitulo = FALSE:
- Asetus 1 ladataan aktiiviseksi

Digitaalitulo = TRUE:
- Asetus 2 ladataan aktiiviseksi

Huomautus: Parametriarvot tallennetaan vain silloin, kun Systeemivalikosta valitaan
P6.3. 1 Parametriasetukset Tallenna 7-asetuksettai Tallenna 2-asetukset, tai NCDrive-
sovelluksessa valitaan A&ytto > Parametriasetukset.

Kay-tilan tallennus muistiin 3 (2.2.24]

Tama parametri maarittaa, tallentuuko sen hetkinen KAY-tila muistiin, kun
ohjauspaikkaa vaihdetaan A:lta B:lle tai painvastoin.

0 =KAY-tilatietoa ei tallenneta
1 = KAY-tilatieto tallennetaan

Talla parametrilla on merkitysta silloin, kun parametrien ID300 ja ID363 arvo on 3.
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500 Kiihtyvyys-/hidastuvuusrampin 1 muoto 234567 (2.4.7)
5071 Kiihtyvyys-/hidastuvuusrampin 2 muoto 234567 (2.4.2)

Kiihdytys- ja hidastusrampin alku- ja loppupaahan voidaan muodostaa pyoristys nailla
parametreilla. Kun ko. parametrin arvo asetetaan nollaksi, toimivat kiihtyvyys ja hidastu-
vuus lineaarisesti ilman pyoristyksia.

Kun arvo asetetaan valille 0.1...10 sekuntia, tama parametri aiheuttaa S-muotoisen
kiihtyvyyden/hidastuvuuden. Kiihtyvyysaika maéritellaan parametreilla ID103/ID104
(ID502/ID503).

Naiden parametrien avulla vahennetaan mekaanista kulumista ja virtapiikkeja, joita
esiintyy ohjearvoja vaihdettaessa.

A
[HZ]

ID103, ID104
(ID502, ID503)

ID500 (ID501)

[
| |

I
P——

ID500 (ID501) [t]

»

>
NX12K20

Kuva 8-43. S-muotoinen kithtyvyys/hidastuvuus

502 Kiihtyvyysaika 2 234567 (2.4.3]
503 Hidastuvuusaika 2 234567 [2.4.4)

Kiihtyvyysaika on se aika, mika kuluu lahtotaajuuden nousemiseen asetetusta minimi-
taajuudesta asetettuun maksimitaajuuteen (par. ID102). Hidastuvuusaika maéritellaan
painvastaisessa muutoksessa. Nama parametrit antavat mahdollisuuden kayttaa kahta
eri kiihdytys/hidastusaikaparia samassa sovelluksessa. Aktiivinen pari voidaan valita
kayttoon ohjelmoitavalla digitaalitulolla DIN3 (par. ID301).

504 Jarrukatkoja 234567 (2.4.5]

0 = Eijarrukatkojaa

1 = Jarrukatkoja kaytossa Kay-tilassa; Testaus myds Valmis-tilassa
2 = Ulkoinen jarrukatkoja; Ei testausta

3 = Kaytossa Kay- ja Valmis-tilassa; Testaus Kay- ja Valmis-tilassa
4 = Kaytossa Kay-tilassa; Ei testausta

Kun taajuusmuuttaja hidastaa moottorin pyorimisnopeutta, kuorman ja moottorin hitaus-
massan energia voidaan syottaa jarrukatkojalla vastukseen. Nain voidaan kayttaa hidastuk-
sessa yhta suurta momenttia kuin kiihdytyksessakin (mikali oikea jarrukatkoja on valittu).

Jarrukatkojan testitila tuottaa vastukselle pulssin sekunnin valein. Jos pulssivaste on
vaara (vastus tai katkoja puuttuu), luodaan vika F12.

Lue erillinen jarrukatkojan asennusohje.
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505 Kaynnistystoiminto (2.4.6)
Kiihdyttaen:
0 Taajuusmuuttaja kaynnistyy 0 Hz:lla ja kiihdyttaa asetettuun ohjetaajuuteen

asetetussa kiihtyvyysajassa. ([Kuorman hitausmassa saattaa kuitenkin
pidentaa kiihdytysaikaa).

Vauhtikaynnistys:

1 Taajuusmuuttaja on mahdollista kaynnistaa pyorivaan moottoriin lahettamalla
moottorille pienia virtapulsseja ja etsimalla taajuus, joka vastaa moottorin
pyorimisnopeutta. Etsinta alkaa maksimitaajuudesta kohti olotaajuutta, kunnes
oikea arvo loytyy. Sen jalkeen taajuusmuuttaja saataa lahtotaajuuden asetetuksi
ohjearvoksi maaritettyjen kiihdytys- ja hidastusparametrien mukaisesti.

Tata kaynnistysmuotoa kannattaa kayttaa silloin, kun moottori pyorii vapaasti
kaynnistyskomentoa annettaessa. Vauhtikaynnistyksella voidaan kaynnistaa
moottori senhetkisesta nopeudesta pakottamatta nopeutta nollaksi ennen
rampitusta ohjetaajuuteen.

Ehdollinen vauhtikaynnistys:

2 Tassa tilassa on mahdollista irrottaa moottori taajuusmuuttajasta ja kytkea se
siihen uudelleen myos Kay-komennon ollessa aktiivisena. Kun moottori
kytketaan uudelleen, taajuusmuuttaja toimii kuten vaihtoehdossa 1.

506 Pysdytystoiminto (2.4.7]
Vapaasti pyorien:
0 Seis-komennon jalkeen moottori pyorii vapaasti pysahdyksiin ilman

taajuusmuuttajan ohjausta.

Hidastaen:

1 Seis-komennon jalkeen moottorin nopeus pienennetaan nollaan asetettujen
hidastusparametrien mukaisesti.
Jos hidastusmassa on suuri, ulkoisen jarruvastuksen kaytto saattaa olla
tarpeen, jotta moottori pysahtyisi maaritetyssa ajassa.

Hidastaen + Kay valmis: vapaasti pyorien:

2 Seis-komennon jalkeen taajuusmuuttaja hidastaa moottorin nopeutta asetettua
hidastusaikaa kayttaen. Jos kuitenkin Kay valmis-signaali annetaan (esim. DIN3),
moottori pyorii vapaasti pysahdyksiin ilman taajuusmuuttajan ohjausta.

Vapaasti pyorien + Kay valmis: hidastaen:

3 Moottori pyorii vapaasti pysahdyksiin ilman taajuusmuuttajan ohjausta. Jos
kuitenkin Kay valmis-signaali annetaan (esim. DIN3), taajuusmuuttaja
hidastaa moottorin nopeutta asetettua hidastusaikaa kayttaen. Jos
hidastusmassa on suuri, ulkoisen jarruvastuksen kaytto saattaa olla tarpeen,
mikali hidastusaikaa halutaan lyhentaa.

507 DC-jarrutusvirta 234567 (2.4.8)

Maarittelee tasavirran suuruuden, joka ohjataan moottoriin DC-jarrutuksen aikana.
DC-jarru kayttaa pysaytetyssa tilassa vain kymmenesosan tasta parametriarvosta.
Tata parametria kaytetaan yhdessa parametrin ID516 kanssa lyhentamaan aikaa, joka
vaaditaan maksimimomentin saavuttamiseen kaynnistettaessa.

=
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508 DC-jarrutusaika pysdytyksessa 234567 (2.4.9]
Maarittelee jarrutustoiminnon ja jarrutusajan pysaytyksessa. DC-jarrun toiminta riippuu

pysaytystoiminnosta (param ID506).

0 DC-jarrutus ei ole kaytossa
>0 DC-jarrutus on kaytossa ja sen toiminta riippuu pysaytystoiminnon asettelusta,
(param. ID506). DC-jarrutusaika maaritellaan talléa parametrilla.

Par. ID506 = 0; Pysaytystoiminto = vapaasti pydrien:

Kun seis-komento on annettu, taajuusmuuttaja alkaa valittomasti syottaa aseteltua
tasavirtaa moottorille.

Nain moottori voidaan pysayttaa nopeimmalla mahdollisella tavalla ilman ulkoista
jarrukatkojaa.

Jarrutusaika riippuu asetetun ajan lisaksi lahtotaajuudesta, jolla seis-ohjaus annetaan.
Jos lahtotaajuus on = moottorin nimellistaajuus, parametrin ID508 asetettu arvo maarit-
telee jarrutusajan. Kun lahtotaajuus on <10% nimellisesta, on jarrutusaika 10% para-
metrin ID508 asetetusta arvosta.

\
fout fout

fn fn +
N N Lahtotaajuus

AN .
\ _ Moottorin nopeus
\/

N
N

> Lahtstaajuus
N
N .
Moottorin nopeus
N
DC-jarru paalia 0,1xfn _—
. 41— DC-jarru paalla
- t - ] p ¢
- .

|_t=1xPar. ID508

KAY KAY
SEIS SEIS

| t=0,1xPar. ID508

NX12K21

Kuva 8-44. DC-jarrutusaika, kun pysdytysmuoto on 0 = vap. pyérien.

Par. ID506 = 1; Pysaytystoiminto = hidastaen:

Kun taajuusmuuttaja saa seis-ohjauk-
sen, se hidastaa moottorin nopeutta
asetettujen hidastuvuusparametrien
mukaisesti mahdollisimman nopeasti
parametrin ID515 maarittelemaan
nopeuteen, jossa DC-jarrutus alkaa.

Jarrutusaika maaritellaan parametrilla
ID508. Jos kuorma sisaltaa suuren hitaus- par. ID515
massan, suositellaan kaytettavaksi

jarrukatkojaa ja -vastusta. Katso Kuva 8-45.

DC-jarrutus

t

t = Par. ID508
KAY

SEIS NX12K23

Kuva 8-45. DC-jarrutusaika, kun pys.toiminto = hidastaen
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509 Estotaafjuusalue 1; Alaraja 23457 (2.5.7)
510 Estotaajuusalue 1; Ylidraja 23457 (2.5.2)
571 Estotaajuusalue 2; Alaraja 3457 (2.5.3]
512 Estotaajuusalue 2; Yliraja 3457 [2.5.4)
513 Estotaajuusalue 3; Alaraja 3457 (2.5.5]
514 Estotaajuusalue 3; Yldraja 3457 [2.5.6]

Joissakin jarjestelmissa saattaa olla
syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska 4 [Lahtotaajuus Hz]
ne aiheuttavat mekaanisia resonans-

seja. Nailla parametreilla voidaan aset-

taa estotaajuusalueet. Katso Kuva 8-46. N ettt DE—
________________ \ & N
| |
I I
| |
| |
ID509 | ID510
ID511 | ID512
ID513 | ID514

I I
: : Ohjearvo [Hz]
T T

»
»

NX12K33

Kuva 8-46 Esimerkki estotaajuusalueen asettelusta.

5715 DC-jarrutustaajuus hidastuspysdytyksessd 234567 (2.4.10)

Maarittelee lahtotaajuuden, jossa DC-jarrutus toimii. Katso Kuva 8-46.

576 DC-jarrutusaika kdynnistyksesséd 234567 (2.4.11)

DC-jarru aktivoituu, kun kaynnistyskomento annetaan. Tama parametri maarittaa,
kuinka kauan DC-virtaa syotetaan moottorille ennen kiihdytyksen aloittamista.
DC-jarruvirtaa kaytetaan kaynnistyksen aikana moottorin esimagnetointiin ennen
kayntiin lahtoa. Tama parantaa momenttia kaynnistettaessa. Tarvittava aika vaihtelee
valilla 100 ms-3 s ja riippuu moottorin koosta. Mita suurempi moottori, sita pitempi aika
vaaditaan. Katso parametri ID507.

HUOMAUTUS: Kun kéaytetaan vauhtikaynnistysta (katso par. ID505), DC-jarrutus ei ole
kaytettavissa kaynnistyksen aikana.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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518

519

520

521

Estotaajuuden ohitusaika 234567 (2.5.3 2.5.7]

Maarittaa kiihdytys-/hidastusajan, jolloin ldhtotaajuus on valittujen
estotaajuusaluerajojen valissa (parametrit ID509 - ID514). Rampin nopeus (asetettu
kiihdytys-/ hidastusaika 1 tai 2) kerrotaan talla tekijalla. Esim. arvo 0,1 muuttaa
kiihdytysajan 10 kertaa lyhyemmaksi kuin estotaajuusrajojen ulkopuolella.

fout [HZ]
e
e
R
Rd
Par. ID518 = 0,2 /./
e
7
R
Par. ID510 [ === =======----so--pfeo e
(ID512; ID514) -t
~
s
Par. ID509 | -~ - - - - - oo oo - - Par. ID518 = 1,2
(ID511; ID513)
Time [s]
NX12k81

Kuva 8-47. Kithdytysnopeuden skaalaus estotaajuuksien valilld

Vuojarrutusvirta 234567 (2.4.13]

Maarittelee vuojarrutusvirran arvon. Arvon asetteluvali riippuu sovelluksesta.

Vuojarrutus 234567 (2.4.12)

Vuojarrutusta voidaan kayttaa DC-jarrutuksen sijaan tehostamaan jarrutustehoa silloin,
kun lisdjarruvastuksia ei tarvita.

Kun jarrutusta tarvitaan, taajuutta lasketaan ja moottorin vuo kasvaa, mika puolestaan
lisaa moottorin jarrutuskykya. Toisin kuin DC-jarrutuksessa voidaan moottorin nopeutta
saataa vuojarrutuksen aikana.

Vuojarrutus voidaan asettaa pois paalta tai paalle.

0 = Vuojarrutus POIS PAALTA
1 = Vuojarrutus PAALLA

Huom! Vuojarrutuksessa energia muuttuu lammaoksi moottorissa. Taman vuoksi
vuojarrutusta tulisi kayttaa vain jaksoittain, jottei moottori vaurioidu.

Moottorin ohjausmuoto 2 6 (2.6.12)

Talla parametrilla voit asettaa toisen moottorin ohjausmuodon. Kaytettava ohjausmuoto
valitaan parametrilla ID164.

Valinnat ovat samat kuin parametrilla 1D600.

HUOMAUTUS: Moottorin ohjausta ei voi muuttaa open loop -tilasta closed loop -tilaan tai
painvastoin, kun laite on KAY-tilassa.
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530 Askellustaajuusohje 1 6 (2.2.7.27]
531 Askellustaajuusohje 2 6 (2.2.7.28)

Nama tulot aktivoivat askellustaajuusohjeen, jos askellus on kaytossa.
HUOMAUTUS: Tulot myos kdynnistavat laitteen, jos ne ovat aktiivisina eikd muualta
ole tullut Kay-kaskya.

Negatiivista ohjearvoa kaytetdan kaanteiselle suunnalle (katso parametrit ID1239 ja ID1240).
Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

532 Salli askellus 6 (2.2.7.26]

Askellus on Kay-komennon ja vakionopeuksien (ID1239 ja ID1240) yhdistelma, johon
liittyy ramppiaika (ID5333).

Jos askellustoimintoa halutaan kayttaa, tulon arvon on oltava TOSI. TOSI-arvo asetetaan
digitaalisella signaalilla tai asettamalla parametrin arvoksi 0.2. Tama parametri on
kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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600 Moottorin ohjausmuoto 234567 (2.6.7]

Sovellus

‘ > ¢ ° °
0 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P
1 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
2 Eikayt. | Eikayt. Ei kayt. Eikayt. | NXS/P
3 NXP NXP NXP NXP NXP
4 NXP

Taulukko 8-13. Parametrin ID600 valinnat eri sovelluksissa ja eri laitteissa

Valinnat:

0 Taajuusohjaus: Laitteen taajuusohje asetetaan lahtotaajuudeksi ilman
jattamakompensaatiota. Moottorin todellinen nopeus
maaritetaan lopulta kuorman perusteella.

1 Nopeussaato: Laitteen taajuusohje asetetaan samaksi kuin moottorin
nopeusohje. Moottorin nopeus pysyy vakiona kuormasta
riippumatta. Jattama kompensoidaan.

2 Momenttiohjaus: Nopeusohjetta kaytetaan maksiminopeuden rajana ja

moottori tuottaa momenttia nopeusrajan sisalla momentin
ohjearvon saavuttamiseksi.

3 Nopeussaato (closed loop) Laitteen taajuusohje asetetaan samaksi kuin moottorin
nopeusohje. Moottorin nopeus pysyy vakiona kuormasta
riippumatta. Closed loop -ohjauksessa nopeusvastesignaalia
kaytetaan nopeuden tarkkuuden optimoimiseen.

4 Momenttiohj. (closed loop) Nopeusohjetta kdytetaan maksiminopeuden rajana, joka
rilppuu momentin nopeusrajasta CL (ID1278), ja moottori
tuottaa momenttia nopeusrajan sisalla momentin ohjearvon
saavuttamiseksi. Closed loop -ohjauksessa
nopeusvastesignaalia kaytetaan momentin tarkkuuden
optimoimiseen.

601 Kytkentdtaajuus 234567 (2.6.9]

Moottorin melu voidaan minimoida kayttamalla korkeaa kytkentataajuutta. Jos
moottorin kaapeli on pitka, on suositeltavaa kayttaa pienempaa taajuutta kaapelissa
esiintyvien kapasitiivisten virtojen vahentamiseksi.

Taman parametrin vaihteluvali riippuu taajuusmuuttajan koosta:

Tyyppi Min. [kHz] Maks. [kHz] Oletus
0003—0061 NX_5

0003—0081 NX_2 1.0 16,0 10.0
0072—0520 NX_5 1.0 10.0 36
0041—0062 NX_6 0 "o 1.5

0144—0208 NX_6
Taulukko 8-14. Kytkentataajuudet koon mukaan
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602

603

604

605

606

607
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Huom! Kytkentataajuus saattaa laskea 1,5 kHz:iin laitteen sisdisen lampotilanvalvonnan
toimintojen vuoksi. Tama on syyta ottaa huomioon, kun kaytossa on siniaalto- tai muita
lahtosuotimia, joilla on alhainen resonanssitaajuus. Katso parametrit ID1084 ja ID655.

Kentdnheikennyspiste 234567 (2.6.4]

Kentan heikennyspiste on lahtotaajuus, jolla lahtojannite saavuttaa kentan
heikennyspisteen jannitteen (ID603).

Jannite kentdnheikennyspisteessd 234567 (2.6.5]

Kentanheikennyspisteen ylapuolella lahtdjannite pysyy asetetussa maksimiarvossaan.
Kentanheikennyspisteen alapuolella lahtojannite riippuu U/f —kdyran parametrien
asettelusta. Katso parametrit ID109, ID108, ID604 ja ID605.

Kun parametrit ID110 ja ID111 (moottorin nimellisjannite ja -taajuus) on asetettu,
parametrit ID602 ja ID603 saavat automaattisesti vastaavat arvot. Jos haluat kayttaa eri
arvoja kentanheikennyspisteelle ja maksimijannitteelle, muuta ne vasta sen jalkeen kun
olet asettanut parametrien ID110ja ID111 arvot.

U/f-kéyra, keskipisteen taajuus 234567 [2.6.6)

Jos ohjelmoitava U/f -kayra on valittu parametrilla ID108, tama parametri maérittaa
kayran keskipisteen taajuuden. Katso Kuva 8-2 ja parametri ID605.

U/f-kéyra, keskipisteen jannite 234567 (2.6.7)

Jos U/f-kéyran ohjelmointi on valittu parametrilla ID108, talla parametrilla maaritetaan
kayran keskipistejannite. Katso Kuva 8-2.

Lahtdjannite nollataajuudella 234567 [2.6.8)

Talla parametrilla mé&aritetaan U/f-kayran nollataajuusjannite. Oletusarvo vaihtelee
yksikon koon mukaan. HUOMAA: Jos parametrin ID108 arvoa muutetaan, taman
parametrin arvo palautuu nollaan. Katso Kuva 8-2.

Ylijdnnitesddtijs 234567 [2.6.10]

Nailla parametreilla voidaan yli--/alijannitesaatajat kytkea pois toiminnasta. Tama
saattaa auttaa esim. tilanteissa, joissa syottoverkon jannite vaihtelee enemman kuin
-15% - +10%, mista johtuen taajuusmuuttajan lahtotaajuus vaihtelee vastaavasti.

0 Saataja pois paalta
1 Saataja kytketty paalle, ei ramppia; (reagoi vahaisiin lahtétaajuuden vaihteluihin)

2 Saataja kytketty paalle, ramppaa; (saataa ahtotaajuutta jopa maksimitaajuuteen asti).

Kun valittuna on mika tahansa muu arvo kuin 0, myos closed loop -ylijannitesaataja
aktivoituu (Erikoiskayttosovelluksessal).

=
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608

6029

610

611

612

613

614

Aljjénnitesaataja 234567 (2.6.11]

Katso par. ID607.

Huom: Jannitesaatsjien poiskytkentd saattaa aiheuttaa yli-/alijannitelaukaisuja.
0 Saataja pois paalta

1 S&ataja kytketty paalle (ei ramppia) = ldht6taajuuteen tehdaén pienia saatoja

2 S&ataja kytketty paalle (ramppaa) = saataa lahtotaajuutta nollanopeuteen saakka
(vain NXP)

Kun valittuna on mika tahansa muu arvo kuin 0, myds closed loop -alijannitesaataja
aktivoituu Erikoiskayttosovelluksessa.

Momenttiraja 6 (2.10.7

Talla parametrilla voit asettaa momenttirajan valille 0.0 - 300.0 %.
Erikoiskayttosovelluksessa momenttiraja valitaan taman parametrin minimiarvon seka
moottoripuolen ja generaattoripuolen momenttirajojen 1D1287 ja ID1288 valilta.
Momenttirajasdétdjan P-vahvistus 6 (2.10.1

Tama parametri maarittelee momenttirajasaatajan P-vahvistuksen. Parametri on
kaytossa vain Open Loop -ohjaustilassa.

Momenttirajasdatdjan I-vahvistus é (2.10.2)

Tama parametri maarittelee momenttirajasaatajan I-vahvistuksen. Parametri on
kaytossa vain Open Loop -ohjaustilassa.

CL: Magnetointivirta 6 [2.6.23.1)

Talla parametrilla asetetaan moottorin magnetointivirta (tyhjakayntivirta). NXP-laitteissa
U/f-parametrien arvot tunnistetaan magnetointivirran mukaan, jos ne on annettu ennen
identifiointia. Kts. kpl 9.2.

CL: Nopeusséaitijin vahvistus é [2.6.23.2)

Nopeussaatajan vahvistus closed loop -ohjauksessa annetaan prosentteina hertsia
kohden. Vahvistusarvo 100 % tarkoittaa, etta nopeussaatajan tulossa tuotetaan
nimellismomentin ohjearvo 1 Hz:n taajuusvirheelle. Kts. kpl 9.2.

CL: Nopeussadtdjan I-aika 6 (2.6.23.3]

Maarittelee nopeussaatajan integrointiaikavakion. Kts. kpl 9.2.

Nopeussaatajan tulo(k) = SPC OUT(k-1) + SPC Kp*[Nopeusvirhe(k) -
Nopeusvirhe(k-1]] + Ki*Nopeusvirhe(k)

missa Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.
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CL: Nollanopeusaika kdynnistyksessa 6 (2.6.23.9)

Kay-kaskyn saatuaan laite pysyy nollanopeudessa talla parametrilla maaritetyn ajan.
Kun tama aika on kulunut kaskyn antamisesta, taajuusmuuttaja vapautuu kiihdyttamaan
asetettuun taajuus/nopeusohjeen arvoon. Kts. kpl 9.2.

CL: Nollanopeusaika pysdytyksessd 6 (2.6.23.10)

Seis-komennon saatuaan taajuusmuuttaja pysyy nollanopeudessa saatajat aktiivisina
talla parametrilla maaritellyn ajan. Ajan laskenta alkaa siita, kun nopeussaatajan lahto
on saavuttanut nollanopeuden. Talla parametrilla ei ole vaikutusta, jos
pysdytystoiminnoksi (ID506) on valittu vapaasti pyorien. Nollanopeusaika alkaa siitd, kun
ramppiajan odotetaan paasevan nollanopeuteen. Kts. kpl 9.2.

CL: Virtasdgtajan vahvistus 6 (2.6.23.17]

Asettaa virtasaatajan vahvistuksen. Tama saataja on aktiivinen vain closed loop
-ohjauksessa. Saataja muodostaa jannitteen vektoriohjeen modulaattorille. Kts. kpl. 9.2.

CL: Enkooderin suodatusaika é (2.6.23.15]

Maarittelee nopeusmittauksen suodatusaikavakion.
Talla parametrilla voidaan vahentaa korkeataajuuksisessa enkooderisignaalissa olevia
hairioita. Liian pitka suodatusaika vahentaa nopeussaadon vakautta. Kts. kpl 9.2.

CL: Moottorin nimellisjgttdman viritys é [2.6.23.6)

Moottorin arvokilven nimellisnopeutta kaytetaan nimellisjattaman laskemiseen. Saatua
arvoa kaytetaan moottorin jannitetta saadettaessa kuormituksen aikana. Arvokilven
pyorimisnopeusarvo ei ole aina ihan tarkka; taten jattamaa voidaan hienosaataa talla
parametrilla. Kun taman parametrin arvoa pudotetaan, kuormitetun moottorin jannite
nousee. Arvo 100 % vastaa nimellisjattamaa nimelliskuormalla. Kts. kpl. 9.2.

Kuormitusjousto 23456 (2.6.12, 2.6.15]

Tama toiminto mahdollistaa nopeuden pudottamisen kuormituksen vaikutuksesta. Nopeuden
laskun maara asetetaan talla parametrilla suhteessa moottorin nimellismomenttiin.

Esimerkiksi jos kuormitusjoustoksi asetetaan 10 %, moottorin nimellistaajuus on 50 Hz
ja moottorilla on nimelliskuorma (100 % momentista), laht6taajuuden annetaan laskea
5 Hz taajuusohjeesta. Tata toimintoa kaytetaan esimerkiksi silloin, kun tarvitaan
kuormaa tasapainottamaan mekaanisesti toisiinsa kytkettyja moottoreita.

CL: Kdynnistysmomentti 6 (2.6.23.17]

Talla parametrilla valitaan kaynnistysmomentti.

Momenttimuistia kdytetdan nosturisovelluksissa. Kaynnistysmomenttia ETEEN/TAAKSE
voidaan kayttaa muissa sovelluksissa nopeussaatajan apuna. Kts. kpl 9.2.

0 = Ei kaytossa

1 = Momenttimuisti; moottori kdynnistetadan samalla momentilla kuin milla se pysaytettiin

2 = Momenttiohje; kaynnistysmomenttina kaytetaan momentin ohjearvoa
3 = Momentti eteen / momentti taakse; katso ID633 ja 634.

=
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626

627

628

631

CL: Kiihdytyksen kompensoint/ 6 (2.6.23.5]

Talla parametrilla maaritellaan inertian kompensointi nopeusvasteen parantamiseksi
kiihdytyksen ja hidastuksen aikana. Aika maaritellaan kiihdytysaikana nimellisnopeuteen
nahden nimellismomentilla. Tama parametri on aktiivinen myds advanced open loop
-ohjaustavassa. Tata toimintoa kaytetaan, kun jarjestelman inertia tunnetaan ja halutaan
saavuttaa paras mahdollinen nopeuden tarkkuus vaihtelevilla ohjearvoilla.

2

Accel CompensationTC = J - 27 foom _ J (27 foom)
nom Pnom

J = jarjestelman inertia (kg*m?
f.om = Moottorin nimellistaajuus (Hz)
Toom = moottorin nimellismomentti
P.. = moottorin nimellisteho (kW).
CL: Magnetointivirta kdynnistyksessd 6 (2.6.23.7]

Maarittaa virran, joka moottorille sydtetaan, kun Kay-komento on annettu (closed loop
-ohjauksessa). Kaynnistyksen yhteydessa tatd parametria kaytetdan yhdessa parametrin
ID628 kanssa lyhentamaan aikaa, joka vaaditaan maksimimomentin saavuttamiseen.

CL: Magnetointiaika kdynnistyksessa 6 (2.6.23.8)

Maarittaa, kuinka kauan magnetointivirtaa (ID627) syotetdan moottorille kdynnistetta-
essa. Magnetointivirtaa kaytetaan kaynnistyksen aikana moottorin esimagnetointiin
ennen sen kayntiin lahtoa. Tama parantaa momenttia kaynnistettdaessa. Tarvittava aika
vaihtelee moottorin koon mukaan. Parametrin arvo vaihtelee valillda 100 ms - 3 s. Mita
suurempi moottori on, sita enemman aikaa vaaditaan.

ldentifiointi 23456 [2.6.13 2.6.16)

Identifiointi on osa moottori- ja laitekohtaisten parametrien asettelua. Sita kaytetaan
otettaessa taajuusmuuttajaa kayttoon ja sita huollettaessa. Ajatuksena on loytaa useim-
mille kaytoille parhaat mahdolliset parametriarvot. Automaattinen moottorin identifiointi
laskee tai mittaa ne moottoriparametrit, joiden avulla saavutetaan optimaalinen moot-
torin ja nopeuden saato.

0 = Ei toiminnassa

Identifiointia ei tehda.

1 = Identifiointi ilman moottoria

Moottoriparametrit identifioidaan kayttamalla moottoria nollanopeudella. Moottorille
syotetdan virtaa ja jannitettd, mutta nollataajuudella. U/f-suhde identifioidaan.

2 = |dentifiointi moottorin kaydesséa (vain NXP)

Moottoriparametrit identifioidaan kayttamalla moottoria nollanopeudella. U/f-suhde ja
magnetointivirta identifioidaan.

Huomautus: Tama identifiointi on suoritettava ilman moottorin akselin kuormitusta,
jotta tulokset olisivat luotettavat.

3 = Enkooderi-identifiointi

Tunnistaa akselin nolla-aseman kaytettaessa kestomagneettimoottoria ja absoluutti-
enkooderia.
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4 = (Varattu)

5 = Identifiointi epaonnistui

Tama arvo tallennetaan, jos identifiointi epaonnistuu.

Ennen identifiointiajoa moottorin arvokilpitiedot on asetettava asianmukaisesti:

/D170 Moottorin nimellisjdnnite [P2.1.6)
/D177 Moottorin nimellistaajuus [P2.1.7]
/D112 Moottorin nimellisnopeus [P2.1.8]
/D113 Moottorin nimellisvirta [P2.1.9)
/D120 Moottorin cosfii (P2.1.10]

Jos ohjausmuotona on closed loop ja enkooderi asennettuna, taytyy myos asettaa
Pulssia/kierros -parametri (valikossa M7).

Automaattinen identifiointi aktivoidaan asettamalla talle parametrille haluttu arvo seka
antamalla KAY-komento. KAY-komento tulee antaa 20 sekunnin kuluessa. Jos nain ei
tapahdu, identifiointiajo peruuntuu ja parametri palautuu oletusarvoonsa.

Identifiointiajon voi keskeyttaa milloin tahansa tavallisella SEIS-komennolla, jolloin para-
metri palautuu oletusarvoonsa. Mikali identifiointiajon aikana ilmenee vika tai muu ongelma,
ajo koetetaan vieda loppuun, jos se suinkin on mahdollista. Identifiointiajon loputtua sovellus
tarkistaa identifioinnin tilan ja antaa vika-/varoituslaukaisun, jos siihen on tarve.

Ulkoisen jarrun ohjaus on identifiointiajon aikana pois kaytosta (kts. kappale 9.1).

HUOMAUTUS: Identifoinnin jalkeen kdynnistykseen tarvitaan nouseva reuna.

633 CL: Kdynnistysmomentti eteen 23456 (2.6.23.12)

Asettaa kaynnistysmomentin pyorimissuunnalle ETEEN, jos valittu parametrilla ID621.

634 CL: Kéynnistysmomentti, taakse 23456 (2.6.23.13]

Asettaa kaynnistysmomentin pydrimissuunnalle TAAKSE, jos valittu parametrilla ID621.

636 Open Loop -momenttiohjauksen minimitaajuus é (2.10.7)

Maarittelee taajuusrajan, jonka alapuolella taajuusmuuttaja toimii taajuusohjausmuotoa
kayttaen.
Moottorin nimellisen jattaman vuoksi sisdinen momentin laskenta on epatarkkaa
matalissa nopeuksissa, joissa taajuusohjausmuodon kayttaminen on suositeltavaa.

637 Nopeussédstajan P-vahvistus, Open Loop 6 (2.6.13)

Maarittelee nopeussaatajan P-vahvistuksen Open Loop -ohjausta kaytettaessa.

638 Nopeussédétdjén I-vahvistus, Open Loop 6 (2.6.14]

Maarittelee nopeussaatajan |-vahvistuksen Open Loop —ohjausta kaytettaessa.

639 Momenttisdétijan P-vahvistus é (2.10.8)

Maarittaa momenttisaatajan P-vahvistuksen open loop -ohjauksessa.

640 Momenttisdatdjan I-vahvistus é (2.10.9)

Maarittaa momenttisaatajan [-vahvistuksen open loop -ohjauksessa.

=
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641

642
643

644

645

646

649

650

654

655

Momentin ohjearvon valinta é (2.10.3)
Maarittelee momentin ohjearvopaikan.

Ei kaytossa

Analogiatulo 1

Analogiatulo 2

Analogiatulo 3

Analogiatulo 4

Analogiatulo 1 (sauvaohjaus)
Analogiatulo 2 (sauvaohjaus)
Paneeli, parametri R3.5
Kenttavayla; katso luku 9.6.

OO~ OCIT N WN—-O0O

Momentin ohjearvon skaalaus, maksimiarvo 6 [2.10.4]
Momentin ohjearvon skaalaus, minimiarvo 6 (2.10.5]

Nailla parametreilla asetetaan asiakaskohtaiset minimi- ja maksimitasot analogisille
tulosignaaleille alueella -300,0...300,0%.

Momentin nopeusraja [open loop)] é (2.10.5)

Talla parametrilla valitaan momenttiohjauksen maksimitaajuus.

0 Maksimitaajuus
1 Valittu taajuusohje
2 Vakionopeus 7

NXP-laitteissa on enemman saatomahdollisuuksia talle parametrile closed loop
-ohjauksessa. Katso sivulla 208.

Negatiivinen momenttiraja 6 (2.6.23.27]

Positiivinen momenttiraja 6 (2.6.23.22)

Maarittaa momenttirajan positiiviselle ja negatiiviselle suunnalle.

Kestomagneettimoottorin akselin nolla-asento é [2.6.24.4]

Akselin identifioitu nolla-asento. Paivitetaan enkooderi-identifioinnin yhteydessa, kun
kaytetaan absoluuttienkooderia.

Moottorin tyyppi é [2.6.24.1]

Talla parametrilla valitaan moottorin tyyppi.

0 Oikosulkumoottori

1 Kestomagneettimoottori

Staattoriresistanssin mittaus 6 [2.6.24.5]

Talla parametrilal voidaan estdaa Rs-identifiointi DC-jarrukaynnistyksessa. Parametrin
oletusarvo on 1 (Kyll&).

Modulointiraja é (2.6.23.34)

Talla parametrilla voidaan saataa, kuinka laite moduloi lahtojannitetta. Arvoa
pienentamalla voidaan rajoittaa lahtojannitetta. Jos kaytetaan siniaaltosuodatinta,
arvoksi tulee asettaa 96 %.
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656 Kuormitusjoustoaika 6 (2.6.18)
Toimintoa kaytetaan, kun halutaan muuttuvan kuormituksen vuoksi dynaaminen
nopeuden jousto. Parametri maarittelee ajan, jona nopeus nousee takaisin kuormituk-
sen lisaysta edeltaneelle tasolle.

662 Mitattu staattorin resistanssi 6 (2.6.25.16]

Mitattu staattorin resistanssi kahden vaiheen valilla syotettdessa moottoria nimellis-
virralla. Tama parametri identifioidaan ID-ajossa. Maarittamalla tama arvo voidaan
optimoida momentin laskenta open loop -ohjauksessa matalilla taajuuksilla.

664 Ir: O-taajuuden jannitteen lisdys 6 (2.6.25.17]

Maarittaa, paljonko jannitetta moottorille syotetaan nollanopeudella kaytettaessa
momentin maksimointia.

665 Generaattoripuolen Ir-kompensoinnin skaalaus 6 (2.6.25.19]
Skaalauskerroin generaattoripuolen IR-kompensoinnille kaytettaessa momentin
maksimointia.

667 Moottoripuolen Ir-kompensoinnin skaalaus 6 (2.6.25.20]

Skaalauskerroin moottoripuolen IR-kompensoinnille kaytettdaessa momentin
maksimointia.

668 IU offset é (2.6.25.27)
669 IV offset 6 (2.6.25.22)
670 IW offset 6 (2.6.25.23)

Vaihevirran mittauksen offset-arvot. Identifioidaan ID-ajossa.
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700

707

702

703

704

4mA-ohjearvovian vaste 234567 2.7.7]
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 = Varoitus, 10 sekuntia aiempi taajuus asetetaan ohjearvoksi

3 = Varoitus, 4 mA:n vikataajuus (par. ID728) asetetaan ohjearvoksi

4 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan

5 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pyorien

Varoitus- tai vikatoiminto ja -sanoma tuotetaan, jos 4...20 mA:n ohjesignaali on kaytossa
ja signaali laskee 3,0 mA:n alapuolelle 5 sekunniksi tai 0,5 mA:n alapuolelle 0,5 sekun-

niksi. Nama tiedot voidaan ohjelmoida myods digitaalilahtoon D01 seka relelahtsihin R0O1
ja R0O2.

Vaste ulkoiseen vikaan 234567 (2.7.3]
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen parametrin ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Varoitus- tai vikatoiminto ja -sanoma tuotetaan ulkoisesta vikasignaalista ohjel-
moitavissa digitaalituloissa DIN3 tai parametreilla ID405 ja ID406. Nama tiedot voidaan
ohjelmoida myos digitaalilahtoon D01 seka relelahtoihin RO1 ja R0O2.

Lahtdvaihevalvonta 234567 (2.7.6]
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pyorien

Lahtovaihevahti valvoo, etta moottorin vaiheissa kulkee likimaarin samansuuruinen
virta.

Maasulkusuojaus 234567 (2.7.7]
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen ID506 mukaan
3 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Maasulkusuojaus valvoo, etta moottorin vaihevirtojen summa on nolla. Taajuus-
muuttajan ylivirtasuoja on aina toiminnassa ja suojaa laitteen suurivirtaisissa
maasuluissa.

Moottorin ldmpésuoja 234567 (2.7.8)
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Suojauksen poistaminen kaytosta eli parametrin asettaminen arvoon 0 kuittaa moottorin
lampotilan 0 %:iin. Katso luku 9.3.
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705 Moott. ldmpdsuoja: Moott. ympdériston [dmpdtilatekijd 234567 (2.7.9]

Kerroin voidaan asettaa valille -100,0 % ... 100,0 %, missa

-100.0% =0°C
0,0% =40°C
100,0% =80 °C
Kts. kpl. 9.3.

706 Moott. [ampdbsuoja: Jdéhd.kerroin nollataajuudessa 234567 (2.7.10]

Maarittaa jaahdytyskertoimen nollanopeudella suhteessa pisteeseen, jossa moottori
toimii nimellisnopeudella ilman ulkoista jaahdytysta. Katso Kuva 8-48.

Jos ulkoista puhallinta kdytetaan, tamén parametrin arvoksi voidaan asettaa 90% (tai jopa

enemman). A

Jos Moottorin nimellisvirran parametria Pjaanaytys

muutetaan, taman .parametrm arvo muut- . Ylikuorma

tuu automaattisesti oletusarvoksi. 100% S > —

Taman parametrin muuttaminen ei

vaikuta taajuusmuuttajan maksimi-

lahtovirtaan, joka asetetaan ainoastaan

parametrilla ID107.

Kts. kpl 9.3. Par.
Y : . ID706=40%

Lampdsuojauksen kulmapistetaajuus on

70% moottorin nimellistaajuudesta

(ID111).

\

0 f f

n
NX12k62

Kuva 8-48. Moottorin jaéhdytysteho

707 Moottorin lGmpdsuoja: Aikavakio 234567 2.7.11)

Aikavakio voidaan asettaa valilld 1 - 200 minuuttia.

Tama on moottorin lampoaikavakio. Mita suurempi on moottori, sitd pidempi on
aikavakio. Aikavakio on aika, jona laskennallinen lampenemakayra saavuttaa 63%
loppuarvostaan.

Moottorin lampoaikavakio maaraytyy moottorin konstruktion perusteella ja se on
valmistajakohtainen. Oletusarvo vaihtelee moottorin koon mukaan.

Mikali moottorin té6-aika on tunnettu (t6 on aika, jonka moottori voi kdyda ylikuumene-
matta kuusinkertaisella nimellisvirralla) [moottorin valmistajan antama), voidaan aika-
vakioparametri asettaa sen mukaan. Nyrkkisaantona lampoaikavakio voidaan laskea T
[min] = 2xt6. Jos taajuusmuuttaja kytketaan seis-tilaan, muuttuu aikavakio automaatti-
sesti kolminkertaiseksi, koska talloin moottorin jaahdytys perustuu ilman vapaaseen
kiertoon. Ks. myos Kuva 8-49.

=

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com




184 ® VACON PARAMETRIEN KUVAUS

708 Moottorin lGmpdsuoja: Moottorin toimintajakso 234567 (2.7.12)

Arvo voidaan asettaa valille 0-150%. Katso luku 9.3.
Arvo 130% tarkoittaa, etta nimellislampatila saavutetaan 130 prosentilla moottorin
nimellisvirrasta.

A
Moottorin lampétila

A . = —
| : Laukaisualue i
105% | 1 i \\
I I A
. | e
{\(/I)(r)i?t- | ** Laukaisu/varoitus
virta ! par. ID704
I/l | £
....... ]~
Aikavakio T*)
‘‘‘‘ Moottorin lampatila © = (I/IT)2 x (1-e’YT) Aika

»

*) Muuttuu moottorikoon mukaan,
asetellaan parametrilla 2.7.11  nxi2ke2

Kuva 8-49. Moottorin [dmpdtilan laskenta

709 Jumisuoja 234567 (2.7.13)
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Kun par. arvoksi asetetaan 0, suoja deaktivoituu ja jumiaikalaskuri nollautuu Kts.

kpl. 9.4.
710 Jumivirtaraja 234567 [2.7.14]
Virta voidaan asettaa valille 0.00...2*I,,. 4,

Jumitilassa moottorivirran tulee olla taman
rajan ylapuolella. Katso Kuva 8-50. Jos
parametrin ID107 (Moottorin virtaraja) arvo
muuttuu, taman parametrin arvo asettuu
automaattisesti 90%:iin virtarajasta. Kts. kpl. Jumialue
9.4.

HUOMAUTUS: Halutun toiminnan varmista-
miseksi taman rajan on oltava virtarajan Par. D710
alapuolella.

f

»

Par. ID712  nxiakes

Kuva 8-50. Jumitilan asetukset
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711 Jumiaika 234567 (2.7.15)

Tama3 aika voidaan asettaa valilld 1,0 - 4 Jumiaikalaskuri
120,0 s.
Tama on suurin sallittu aika jumitilalle. Par. ID711 L
Jumiaika lasketaan siséisella ylés/alas-
laskurilla.

Jos kokonaisjumiaika ylittaa talla para-
metrilla asetetun ajan, suoja toimii par.
ID709 maaraamalla tavalla.

Laukaisualue

Lauk./varoitus
par. ID709

Kts. kpl. 9.4.
Aika‘
‘I]ELieranimia ;I ‘—I \—
Kuva 8-57. Jumiajan laskenta
712 Maksimijumitagjuus 234567 (2.7.16]

Taajuus voidaan asettaa valilla 1-f__ (ID102).

Jumitilassa lahtotaajuuden on taytynyt jaada taman rajan alle tietyksi ajaksi.
Kts. kpl. 9.4.

713 Alikuormitussuoja 234567 (2.7.17]

0 = Ei vastetta

1 = Varoitus

2 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan

3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Kts. kpl. 9.5.

714 Alikuormitussuoja, kentinheikennysalueen kuorma 234567 (2.7.18)

Momenttiraja voidaan asettaa valilla
10.0—150.0% x ToMotor- A Momentti
Tama parametriarvo maarittaa pienimman
sallitun kuormitettavuuden kentanheiken-
nyspisteen taajuutta suuremmilla (3ht6- Par. ID714 |- - - - - - - - - - -
taajuuksilla. Kts. Kuva 8-52.

Jos parametrin ID113 (Moottorin nimellis-

virta) arvo muuttuu, taman parametrin Par. ID715 ‘
arvo muuttuu automaattisesti oletus- Alikuormitysalue
arvoksi. Kts. kpl. 9.5. 1 f
L ! >
1 1 Lagl
5 Hz Kentanheikennys-
piste par. ID602 NX12k65

Kuva 8-52. Minimikuormituksen asetus
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715

716

717

718

Alikuormitussuoja, nollataajuuden kuorma 234567 (2.7.19)

Momentin raja voidaan asettaa valille 5.0—150.0% x T votor-

Tama parametri maarittelee pienimman sallitun kuormitettavuuden nollataajuudella.
Katso Kuva 8-52.

Jos parametrin ID113 (Moottorin nimellisvirta) arvo muuttuu, taman parametrin arvo
muuttuu automaattisesti oletusarvoksi. Kts. kpl.9.5.

Alikuormitusaika 234567 (2.7.20]

Tama aika voidaan asettaa valille 2.0 - 600.0 s. Aika on pisimman mahdollisen alikuormi-
tustilanteen kestoaika. Sisdinen ylos/alas-laskuri laskee kokonais-alikuormitusaikaa.
Jos alikuormitus-aikalaskurin arvo ylittaa taman rajan, suoja toimii parametrin ID713
maaraamalla tavalla. Jos laite pysaytetaan, alikuormitusaikalaskuri nollautuu. Katso
Kuva 8-53 ja kpl. 9.5.

A Alikuorma-aikalaskuri
Laukaisualue
Par. ID716 f /

|
" Lauk./
" varoitus
: par. ID713
|
|
|
|
|
|
|
|
| Aika

Alikuorma- — —

Eialk. | L

NX12k66

Kuva 8-53. Alikuormitusajan laskenta

Automaattinen jalleenkdynnistys: Odotusaika 234567 (2.8.1)

Maarittaa ajan, jonka kuluttua taajuusmuuttaja yrittaa automaattisesti kuitata vian.

Automaattinen jalleenkdynnistys: Yritysaika 234567 (2.8.2)

Automaattinen jalleenkaynnistystoiminto yrittaa kuitata viat tassa parametrissa
maaritetyn ajan kuluessa. Jos yritysaikaan ilmenevien virheiden maara ylittaa vastaavan
parametrin (ID720-1D725) arvon, luodaan pysyva vikatila.
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719

720
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Odot. aika Odot. aika: Odot. aika

Par. ID717 Par. ID717 Par. ID717
Vikalaukaisin ’7 ’7 ’7

Moottori seis-signaali H H H

Jélleenkdynn. 1: Jélleenkaynn. 2

Moottori kay-signaali _‘ “
Valvonta Yritysaika I—
Par. ID718

Vika aktiivinen

RESET/
Vian kuittaus _\

NX12k67
Autom. kuittaustoim: (Yrityksia = 2)

Kuva 8-54. Esimerkki automaattisesta jalleenkdynnistyksesta kahdella kdynnistyksella

Parametrit ID720-1D725 maarittelevat automaatisten jalleenkaynnistysten maksimi-
maaran parametrilla ID718 maaritellyn yritysajan puitteissa. Ajan laskeminen alkaa
ensimmaisesta automaattisesta kuittauksesta. Jos vikojen lukumaara yritysaikana
ylittaa parametreilla ID720-ID725 maaritellyt arvot, vikatila tulee aktiiviseksi. Muutoin
vika nollataan yritysajan kuluttua loppuun ja seuraava vika kaynnistaa yritysajan
laskemisen uudelleen.

Jos yksittainen vika on aktiivinen koko yritysajan, vikatila on tosi.

Automaattinen jilleenkdynnistys: Kadynnistystoiminto 234567 (2.8.3]

Automaattisen jalleenkaynnistyksen kaynnistystoiminto valitaan talla parametrilla.
Parametri maarittelee kaynnistystavan:

0 = Kaynnistys kiihdyttaen
1 = Vauhtikaynnistys
2 = Kaynnistys par. ID505 mukaan

Automaattinen jalleenkaynnistys: Yritysten méara alijannitevian jalkeen 234567
(2.8.4]

Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (par. ID718) alijannitevikalaukaisun jalkeen.

0
>0

Ei automaattista jalleenkaynnistysta alijannitevian jalkeen

Vika kuitataan ja laite kaynnistyy automaattisesti, kun valipiirin
jannite on palannut normaalitasolle.

Automaattisten jalleenkaynnistysten maara alijannitevian jalkeen.

=
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721

722

723

725

726

727

Autom. jalleenkdynnistys: Yritysten maard ylijdnnitevian jdlkeen 234567 (2.8.5]

Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (par. ID718] ylijannitevikalaukaisun jalkeen.

0
>0

Ei automaattista jalleenkaynnistysta ylijannitevian jalkeen
Automaattisten jalleenkaynnistysten maara ylijannitevian jalkeen.
Vika kuitataan ja laite kaynnistyy automaattisesti, kun valipiirin
jannite on palannut normaalitasolle.

Autom. jalleenkdynnistys: Yritysten maard ylivirtavian jalkeen 234567 (2.8.6]

((HUOM! Saturaatiovika ja IGBT lampatilavika otettu myés huomioon)
Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (ID718) ylivirtavian jalkeen.

0
>0

Ei automaattista jalleenkaynnistysta ylivirtavian jalkeen
Automaattisten jalleenkdynnistysten maara ylivirtavian ja IGBT-
lampotilavian jalkeen.

Autom. jalleenkdynnistys: Yritysten maard 4mA-ohjearvovian jalkeen 234567 (2.8.7)

Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (ID718) ohjearvovian jalkeen.

0 = Eiautomaattista jalleenkaynnistysta ohjearvovian jalkeen
>0 = Automaattisten jalleenkaynnistysten maara sen jalkeen, kun anal.
virtasignaali (4...20 mA] on palautunut norm.tasolle (>4 mA)
Autom. jdlleenkdynnistys: Yritysten mdard ulk. vian jélkeen 234567 (2.8.9]

Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (ID718) ulkoisen vian jalkeen.

0
>0

Ei automaattista jalleenkaynnistysta ulkoisen vian jalkeen
Automaattisten jalleenkaynnistysten maara ulkoisen vian jalkeen

Autom. jalleenkdynn.: Yritysten maard moottorin [dmpdtilavian jGlkeen 234567
(2.8.8

Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (ID718) moottorin lampétilavian jalkeen.

0 = Eiautomaattista jalleenkaynnistysta lampdtilavian jalkeen
>0 = Automaattisten jalleenkaynnistysten maara sen jalkeen, kun
moottorin lampatila on palautunut normaalille tasolle
Vaste alijénnitevikaan 234567 (2.7.5]

0 = Vika tallentuu vikahistoriaan
1 = Vika ei tallennu vikahistoriaan

Katso alijannitteen rajat tuotteen kayttoohjeesta.

Tel. +358 (0]201 2121 » Fax +358 (0)201 212 205
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728 4 mA:n vian taajuusohje 234567 (2.7.2)

Jos parametrin ID700 arvoksi asetetaan 3 ja 4 mA vika ilmenee, taman parametrin arvo
on taajuusohjeena moottorille.

730 Tulovaihevalvonta 234567 (2.7.4)
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Tulovaihevahti valvoo, etta taajuusmuuttajan tulovaiheissa kulkee likimaarin
samansuuruinen virta.

731 Automaattinen uudelleenkdynnistys 7 (2.20)

Automaattinen jalleenkaynnistys otetaan kayttoon talla parametrilla.

0 = Ei sallittu
1 = Sallittu

Toiminto kuittaa seuraavat viat (kts. tuotteen kayttéohje, kappale, 9) korkeintaan kolmesti:
e Ylivirta (F1)
e Ylijannite (F2)
e Alijannite (F9)
e Taajuusmuuttajan ylilampo (F14)
e Moottorin ylilampd (F16)
¢ Ohjearvovika (F50)

732 Vaste termistorivikaan 234567 (2.7.27)
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 =Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien

Kun parametrin arvoksi asetetaan 0, suoja deaktivoituu ja jumiaikalaskuri nollautuu.

733 Vaste kenttivaylavikaan 234567 (2.7.22]

Tassa maaritetaan kenttavaylan vian vastetila, jos kenttavayla on aktiivisena
ohjauspaikkana. Katso lisatietoja kyseisen kenttavaylakortin kayttoohjeesta.

Valinnat samat kuin parametrilla ID732.

734 Vaste korttipaikkavikaan 234567 (2.7.23]

Talla parametrilla voit asettaa vasteen korttipaikkavikaan, johon on syyna puuttuva tai
vioittunut kortti.

Valinnat samat kuin parametrilla ID732.

=
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738 Autom. jalleenkdynn.: Yritysten maara alikuormitusvian jdlkeen 234567 (2.8.70)

Tama parametri maarittelee, kuinka monta automaattista jalleenkaynnistysta voidaan
tehda yritysajan kuluessa (ID718) alikuormitusvian jalkeen.

0 = Eiautomaattista jalleenkaynnistysta alikuormitusvian jalkeen
>0 = Automaattisten jalleenkaynnistysten maara alikuormitusvian
jalkeen
739 Kéytdssd olevien PT100-tulojen maéra 567 (2.7.24]

Jos taajuusmuuttajaan on asennettu PT100-kortti, talla parametrilla voidaan valita
kaytossa olevien PT100-tulojen maara. Tutustu myos Vaconin laajennuskorttikasikirjan
tietoihin.

0 = Ei kaytossa
1=PT100:n tulo 1

2 =PT100:n tulot 1 ja 2
3=PT100:n tulot 1,2ja 3
4 =PT100:n tulot 2 ja 3
5=PT100:n tulo 3

Huom! Jos parametrille annettu arvo on suurempi kuin todellisuudessa kaytossa
olevien PT100-tulojen maara, on paneelin naytolla arvo 200°C. Jos tulo on oikosuljettu,
naytolla oleva arvo on -30°C.

740 Vaste PT100-vikaan 567 (2.7.25]
0 = Ei vastetta
1 = Varoitus

2 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen aina vapaasti pydrien
741 PT100; varoitusraja 567 (2.7.26]

Talla parametrilla asetetaan raja, jonka ylittyessa aktivoituu PT100-varoitus.

742 PT100; vikaraja 567 (2.7.27]

Talla parametrilla asetetaan raja, jonka ylittyessa aktivoituu PT100-vika.

750 Jadahdytyksen valvonta é (2.2.7.23)

Nestejaahdytteista taajuusmuuttajaa kaytettaessa tama tulo kytketaan
lammonvaihtoyksikon Cooling OK -signaaliin tai mihin tahansa tuloon, joka ilmaisee
kaytossa olevan jaahdytysyksikon tilan. Jos tulo on alhaalla taajuusmuuttajan ollessa
KAY-tilassa, seurauksena on vika. Jos taajuusmuuttaja on SEIS-tilassa, seurauksena on
vain varoitus. Katso lisatietoja Vaconin nestejaahdytteisten taajuusmuuttajien
ohjekirjasta.

757 Jaahdytysvian viive é (2.7.32]

Talla parametrilla maaritetaan viive, jonka jalkeen taajuusmuuttaja siirtyy VIKA-tilaan,
kun Cooling OK -signaali puuttuu.
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752 Nopeusvirheen vikatoiminto é (2.7.33]
Maarittaa vikavasteen tilanteissa, joissa nopeusohje ja enkooderin nopeus ylittavat
maaritetyt rajat.

0 = Ei vastetta
1 = Varoitus
2 =Vika, pysaytys vian jalkeen aina vapaasti pyorien
753 Nopeusvirheen maksimiero 6 (2.7.34)
Nopeusvirhe on nopeusohjeen ja enkooderin nopeuden erotus. Talla parametrilla
maaritetaan raja-arvo, joka tuottaa vian.
754 Nopeusvirheen viive 6 (2.7.35]

Maarittaa ajan, jonka kuluttua nopeusvirhe tulkitaan viaksi.

755 Odottamattoman kdynnistyksen estotila 6 (2.7.36]

TARKEAA: Vaconin kisikirjassa ud01066 on tarkat tiedot odottamattoman
kaynnistyksen estotoiminnosta. Tama toiminto on kdytettavissa vain, jos
laitteessa on Vaconin OPT-AF-laajennuskortti.

Taman parametrin avulla voidaan valita, tulkitaanko aktivoitunut odottamattoman
kaynnistyksen estotoiminto viaksi vai varoitukseksi. Odottamattoman kaynnistyksen
eston tulo pysayttaa laiteen modulaation taman parametrin arvosta riippumatta.

756 Odottamattoman kdynnistyksen esto aktiivinen é (2.3.3.30)

Valitse odottamattoman kaynnistyksen tilan ilmaiseva digitaalinen lahto.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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850
8571

852 -
859

876 to
883

Kenttavayldn ohjearvon skaalaus, minimiarvo é [2.9.7)
Kenttdvdyldn ohjearvon skaalaus, maksimiarvo 6 (2.9.2]

Naita kahta parametria kaytetaan kenttavaylan ohjearvon signaalin skaalaukseen.
Jos ID850 = 1D851, mukautettua skaalausta ei kayteta, vaan skaalaukseen kaytetdaan
minimi- ja maksimitaajuuksia.

Skaalaus tehdaan allaesitetylla tavalla, kts. Taulukko 8-15 . Kts. myds kpl. 9.6.

Huom: Taman skaalaustoiminnon kayttaminen vaikuttaa myos oloarvon skaalaukseen.

Kenttavayldn dataléhtévalinnat 1 - 8 6 (2.9.3-2.9.10)

Naiden parametrien avulla voit valvoa mita tahansa valvonta-arvoa tai parametria
kenttavaylalta.
Aseta naiden parametrien arvoksi sen toiminnon ID-numero, jota haluat valvoa. Kts. kpl. 9.6.

Tyypillisia valvottavia arvoja:

1 Lahtotaajuus 15 Digitaalitulojen 1,2,3 tilat
2 Moottorin nopeus 16 Digitaalitulojen 4,5,6 tilat
3 Moottorin virta 17 Digitaali- ja relelahtojen tilat
4 Moottorin momentti | 25 Taajuusohje
5 Moottorin teho 26 Analoginen lahtovirta
6 Moottorin jannite 27 Al3
7 DC-valipiirin jannite | 28 Al4
8 Yksikon lampdtila 31 AO01 (laajennuskortti)
9 Moottorin lampotila | 32 AO02 (laajennuskortti)
13 Al 37 Aktiivinen vika 1
Moottorivirta (laitekoosta riippu-
14 AlZ 4 maton) ilmoitettuna 1 desimaalilla

Taulukko 8-15.

Lisatietoja valvonta-arvoista on luvussa 9.6

Kenttdvayldn datatulovalinnat 7-8

Nailla parametreilla voit valvoa mita tahansa parametria tai joitakin valvonta-arvoja
kenttavaylalta. Aseta naiden parametrien arvoksi sen toiminnon ID-numero, jota haluat
valvoa. Katso Taulukko 6-3.
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1007

1002

1003

1004
1005
1006
1007
1008
1009

1010

10117

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Apukéyttojen lukumédard 7 (2.9.1)

Talla parametrilla maaritellaan kaytossa olevien apukayttojen lukumaara. Apukayttoja
ohjaavat toiminnot (parametrit ID458 - 1D462) voidaan ohjelmoida releléhdoille tai
digitaalilahdolle. Tehdasasetuksena apukayttdjen lukumaaraksi on asetettu 1 ja se on
ohjelmoitu relelahto RO1:een paikassa B.1.

Apukéytto 1:n kdynnistystaajuus 7 (2.9.2]

Taajuusmuuttajalla ohjatun kayton taajuuden tulee ylittaa talla parametrilla asetettu
taajuus 1 Hz:lla, ennen kuin apukaytto kaynnistetaan. Talla 1 Hz:n ylityksella saadaan
aikaan hystereesi, joka estaa turhat kaynnistykset ja pysaytykset. Katso Kuva 8-55. Katso
myds parametrit ID101 ja ID102 sivulla 121.

Apukdytto 1:n pysdytystaajuus 7 (2.9.3]

Taajuusmuuttajalla ohjatun kayton taajuuden tulee ylittaa talla parametrilla asetettu
taajuus 1 Hz:lla, ennen kuin apukaytto kaynnistetaan. Talla 1 Hz:n ylityksella saadaan
aikaan hystereesi, joka estaa turhat kaynnistykset ja pysaytykset. Katso Kuva 8-55.

Apukéytto 2:n kdynnistystaajuus 7 (2.9.4)
Apukdytto 2:n pysaytystaajuus 7 (2.9.5]
Apukéyttd 3:n kdynnistystaajuus 7 (2.9.6]
Apukdytto 3:n pysaytystaajuus 7 (2.9.7]
Apukéyttd 4:n kdynnistystaajuus 7 (2.9.8)
Apukdytto 4:n pysaytystaajuus 7 (2.9.9]
Katso ID:t 1002 ja 1003.

Apukéyttdjen kaynnistysviive 7 (2.9.10]

Taajuusmuuttajalla ohjatun kayton taajuuden tulee olla talla parametrilla maaratyn ajan
apukayton kaynnistystaajuuden ylapuolella, ennen kuin apukaytto kaynnistyy. Maaritelty
viive on sama kaikille apukaytoille ja se estaa hetkellisten kdynnistystaajuuksien
ylitysten aiheuttamat turhat kaynnistykset. Katso Kuva 8-55.

Apukéyttojen pyséytysviive 7 (2.9.11)

Taajuusmuuttajalla ohjatun kayton taajuuden tulee olla talla parametrilla maaratyn ajan
apukayton pysaytystaajuuden alapuolella, ennen kuin apukayttd pysahtyy. Maaritelty
viive on sama kaikille apukaytoille ja se estaa hetkellisten pysaytystaajuuksien alitusten
aiheuttamat turhat pysaytykset. Katso Kuva 8-55.

=
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Taajuus Taajuus
A A Apuk. kaynnistysviive
(par 1D1010)
b
H . Tagjuuden
Apuk. 1:n kéynnistysraja (par ID1002) + 1 Hz Apuk. 1:n kaynnistysraja (par ID1002) + 1 Hz lisays
—————————————————————————————————————————— = =% kaynnistys-
viiveen
. . aikana
Taajuus apuk 1:n___.--~",
pysaytyksen jalkeen
on par.ID1003 - 1 Hz
Apuk. 1:n pys.raja
. (par ID1003) -1 Hz
Fmin S R S _
par IDIQY” - === == - ) )
Apuk. 1:n pyséytystysraja Tagjuus apuk 1:n Taajuuden piene- H
= (par. 1D1003) - 1 Hz kéynnistyksen jélkeen F-- neminen pysayt. ---i | Apuk. pyséytysviive
on par. ID1003 + 1 Hz Fmin viiveen aikana ‘__’(par 1D1011)
par ID101 >
Virtaus Virtaus

Kuva 8-55. Esimerkki parametrien asetuksesta,; saadetty kaytto ja yksi apukaytto

1012 Ohjearvoaskel apukdytto 1:n kdynnistyksen jalkeen 7 (2.9.12)
1013 Ohjearvoaskel apukdytto 2:n kdaynnistyksen jalkeen 7 (2.9.13)
1074 Ohjearvoaskel apukdytté 3:n kdynnistyksen jalkeen 7 (2.9.14]
1015 Ohjearvoaskel apukdytto 4:n kdynnistyksen jalkeen 7 (2.9.15]

Ohjearvoaskel lisataan automaattisesti ohjearvoon aina kun vastaava apukaytto
kaynnistyy. Ohjearvoaskeleen avulla voidaan esimerkiksi kompensoida lisdantyneesta
virtausmaarasta aiheutuva painehavio putkistossa. Katso Kuva 8-56.

Ohjearvo Pl-saatajalle
Ohjearvoaskel 3
par. ID1014
Ohjearvoaskel 2
par. ID1013
Ohjearvoaskel 1
par. ID1012 N
Ohjearvo I
(analogiatulo)
>
Aika
kay
Apukaytté 1 seis
kay
Apukayttd 2 seis |
kay
Apukaytto 3 seis

Kuva 8-56. Ohjearvon kasvatus apukdyttdjen kaynnistyksen yhteydesss
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1076 Lepotaajuus 57 (2.1.15]

Taajuusmuuttaja pysahtyy automaattisesti, jos kayton taajuus putoaa talla parametrilla
maaritellyn lepotaajuuden alapuolelle pidemmaksi aikaa kuin mita parametrilla ID1017.
on maaritelty. Seis-tilassa PID-saataja toimii kytkemalla taajuusmuuttajan Kay-tilaan,
kun oloarvon signaali joko alittaa tai ylittaa (ks. par. ID1019) lepotason, joka on maaritel-
ty parametrilla ID1018. Katso Kuva 8-57.

1017 Lepoviive 57 (2.1.16)
Minimiaika jonka taajuus on Lepotaajuuden alapuolella ennenkuin taajuusmuuttaja
pysahtyy. Katso Kuva 8-57.

1018 Havahtumisraja 57 (2.1.17]

Havahtumisraja maarittelee taajuuden, jonka alle oloarvon taytyy pudota, tai joka taytyy
ylittaa, ennenkuin taajuusmuuttaja palautuu Kay-tilaan. Katso Kuva 8-57.

Oloarvo

Havahtumisraja (param. ID1018)

Aika
Lahtotaajuus
t<tigpo (Param. 1D1017)
‘ | i liepo
1, < » |
| |
| |
LepotaaiUUS, | NI oo oo et N a—————
param.|D1016
Aika

kaynnissa

Saadetyn kayton
Kéay/Seis tila seis NX12k56

Kuva 8-57. Taajuusmuuttajan lepotoiminto

1019 Havahtumistoiminto 57 (2.1.18)

Tama parametri maarittelee, palautuuko Kay-tila, kun oloarvo putoaa Havahtumisrajan
alapuolelle, tai kun oloarvo ylittagd Havahtumisrajan (par. 1D1018). Katso Kuva 8-57 ja
Kuva 8-58 sivulla 196.

Sovelluksessa 5 on kaytossa valinnat 0-1 ja sovelluksessa 7 valinnat 0-3.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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3 . . -
a?\;b Toiminta Raja Kuvaus
0 Havahtuminen, .Para.metrin |D1018 Oloarvosignaali
kun oloarvo- ilmoittama raja on
signaali alittaa prosentteja 100%
rajan oloarvosignaalin T
maksimista
Par. ID1018=30%
aika
Kay >
. X Oloarvosignaali
1 Havahtuminen, Parametrin ID1018
kun oloarvo- iimoittama raja on
signaali ylittaa prosentteja _| 100%
rajan oloarvosignaalin
maksimista Par. ID1018=60%
aika
Kay
. . Oloarvosignaali
2 Havahtuminen, Parametrin g
kun oloarvo- ID1018
signaali alittaa ilmoittama raja on 100%
rajan prosentteja ohje- —
ar;(_)_n Senl’;tetkl' ohjearvo=50%
sesta arvosta
. Par.ID1018=60%
raja=60%"* ohjearvo=30%
aika
Kay >
Seis I/
Oloarvosignaali
3 Havahtuminen, Parametrin ID1018
kun oloarvo- ilmoittama raja on 100%
signaali ylitdaa prosentteja ohje- —  ParID1018=140%
rajan arvon senhetki- raja=140%" ohjearvo=70% ,
sesta arvosta )
_| ohjearvo=50%
aika
Kay
Seis |'_
NX12k88.th8

Kuva 8-58. Valittavissa olevat havahtumistoiminnot
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1020 PID-s&satajan ohitus

7 (2.9.16)

Talla parametrilla PID-saataja voidaan ohjelmoida ohitettavaksi. Talloin ohjatun kayton
taajuus ja apukayttojen kytkentakohdat maaraytyvat oloarvosignaalin mukaan.

KatsoKuva 8-59.

Lahtttaajuus

A

(par. 1D102)

Maksimitaajuug...____........_.

apuk 2:n kaynnistysraja
apuk 1:n kéynnistysraja  (par.ID1064).
(par.ID1002),

apuk 2:n pysaytysraja

Minimitaajuus H apuk 1:n pysaytysraja ar.ID1005
(par. ID101)---1------ ¥ (par.ID1003) ® ) : Oloarvo
: Oloarvon
Oloarvon maksimi
minimi
Taajuusmuuttajan kay
Kay/seis-ohjaus .
seé .
kay
Apukéytts 1 seis | cay
Apukayttd 2 seis NX12K91

Kuva 8-59. Esimerkki saddetyn kayton ja kahden apukdyton toiminnasta, kun PID-s3ataja on

ohitettu
1021 Analogiatulon valinta tulopaineen mittaukselle 7 (2.9.17]
1022 Tulopaineen yldraja 7 (2.9.18
1023 Tulopaineen alaraja 7 (2.9.19]
1024 Lihtépaineen pudotuksen méard 7 (2.9.20]

Paineenkorotusasemissa voi olla tarvetta lahtopaineen laskemiseen, jos pumpun
tulopaine laskee tietyn rajan alapuolelle. Tarvittava tulopaineen mittaus liitetaan
parametrilla ID1021 valittavaan analogiatuloon. Katso Kuva 8-60.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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Vacon NX

Tulopaineen
mittaus,
valittu para-
metrilla
1D1021

Pl-s&atajan
oloarvotulo
par. ID333

1L/

777

NX12k93.fh8

Kuva 8-60. Tulo- ja [Ghtopaineen mittaus

Parametreilla ID1022 ja ID1023 voidaan asettaa rajat, joilla lahtopainetta tulopaineen
alueella lasketaan. Arvot ovat prosentteja tulopaineen mittauksen maksimiarvosta.
Parametrilla ID1024 voidaan asettaa lahtopaineen pudotuksen maara talla alueella. Arvo
on prosentteja ohjearvon maksimista. Katso Kuva 8-61.

LAHTOPAINE

Par. 1D1024
Lahtdpaineen
pudotuksen
maara

AIKA

Par. ID1022 |
Tulopaineen |
ylaraja

Par. 1D1023 |
Tulopaineen |
alaraja

|
|
|
TULO?AlNE \
|
|
|
|

AIKA

PUMP631.DS4

Kuva 8-61. Lahtopaineen k3yttaytyminen, joka riippuu tulopaineesta ja parametriasetuksista
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1025 Taajuuden pudotusviive apukayton kdynnistyksen jalkeen 7 (2.9.27)
1026 Taajuuden nostoviive apukdyton pysdytyksen jilkeen 7 (2.9.22]

Jos apukayton nopeus kasvaa hitaasti (esim. pehmokayttd), voidaan parametrilla ID1025
asettaa viive apukayton kaynnistyksen ja saadetyn kayton taajuuden pudotuksen valille.
Nain ohjaus saadaan pehmeammaksi.

Samaan tapaan, jos apukayton nopeus laskee hitaasti, voidaan parametrilla ID1026
asettaa viive apukayton pysaytyksen ja saadetyn kayton taajuuden noston valille. Katso
Kuva 8-62.

Jos jompikumpi parametreista ID1025 ja ID1026 on asetettu maksimiarvoonsa (300,0 s),
ei taajuuden pudotusta tai nostoa tapahdu.

Léht6taajuus

Apukéayton
kaynnistysaajuus + 1 Hz

Apukayton
pyséaytaajuus - 1 Hz

Aika

1
: 1
! .
1 >
Ta%juuden : : T(aajuulgel?J 2ng)stoviive
s . pudotusviive par.
{\j\g;lrﬁg;gvuve . “" (par. ID1025) i . : -
(par. ID1010) pea 1 Apukayton | :_‘_:
[ ' A Treelll
b Tariblor R
I ]
Apukayton
ohjaus
Apukayton
nopeus
NX12k94.fh3
Kuva 8-62. Taajuuden pudotus- ja nostoviiveet
1027 Vuorottelu 7 [2.9.24)

0 Vuorottelu ei kaytossa
1 Vuorottelu kaytossa

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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1028

Vuorottelu-/lukitusautomatiikan valinta

7

(2.9.25)

0 Automatiikka (vuorottelu/lukitukset) kdytssa ainoastaan apukaytailla

Taajuusmuuttajalla ohjattu kaytto pysyy samana. Tarvitaan vain verkkokontaktori
jokaista apukayttoa varten. Katso Kuva 8-63.

Vacon

|

O,

Apukaytto 1

0

It
6

Apukaytto 2

N —

Kuva 8-63. Vuorottelu ainoastaan apukaytoilla.

1 Kaikki kaytot mukana vuorottelu-/lukitussekvenssissa

Taajuusmuuttajalla ohjattu kaytto on mukana vuorottelussa ja jokaista kayttoa varten
tarvitaan kontaktori taajuusmuuttajalle ja verkolle. Katso Kuva 8-64.

~

Vacon

apukosketin
kytkenta

apukosketin
kytkenta

e

Kaytto 1 @

4

NX12k97.fh8

Kuva 8-64. Vuorottelu kaikilla kaytoilld
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1029

1030
1031

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Vuorotteluaika 7 (2.9.26)

Talla parametrilla maaritellaan aika, jonka jalkeen vuorottelu tehdaan, jos kaytossa
olevan kapasiteetin taso on alle parametrien ID1031 (Vuorottelun taajuusraja) ja 1D1030
Apukéyttojen maksimilukumé&ard) arvon. Jos kapasiteetti on yli parametri ID1031:n
rajan, vuorottelua ei tapahdu ennen kuin tama raja alittuu.

e Vuorotteluajan laskenta toimii vain moottori kay.
e Vuorotteluajan laskenta nollautuu, kun vuorottelu on tapahtunut, tai kun vuorottelu
estetdan parametrilla ID1027.

Katso Kuva 8-65.

Vuorottelu: apukéyttojen maksimilukumaéara 7 (2.9.27)
Vuorottelun taajuusraja 7 (2.9.28)

Nailla parametreilla maaritellaan taso, jonka alapuolella kaytossa olevan kapasitettin
taytyy olla, ennen kuin vuorottelu voi tapahtua.

Taso maaraytyy seuraavasti:

e Jos kaynnissa olevien apukayttojen lukumaara on pienempi kuin parametrin ID1030
arvo, vuorottelu voi tapahtua.

e Jos kaynnissa olevien apukayttojen lukumaara on sama kuin parametrin ID1030 arvo
ja saadetyn kayton taajuus on pienempi kuin parametrin ID1031 arvo, vuorottelu voi
tapahtua.

e Jos parametrin ID1031 arvo on 0.0 Hz, vuorottelu voi tapahtua vain lepotilassa (Seis
ja Lepo] riippumatta parametrin ID1030 arvosta.

Lahtotaajuus
A Vuorottelu tapahtuu
Par. ID1030 =1
Apukayttojen
maks.maara
Par. ID1031
Vuorottelun
taso, taajuus
Aika
»
| ! g
}‘ Par. ID1029 : Par. ID1029
o Vuorottelun aikavali ‘ Vuorottelun aikavali
Apukayttd 1:n
ohjaus ‘—
Apukaytto 2:n
ohjaus
NX12k98.th3

Kuva 8-65. Vuorottelun aikavali kaikilla kdytoilla

=
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1032

1033
1034
1035
1036

Lukitusten paivitys 7 (2.9.23]

Talla parametrilla voit asettaa kayttojen lukitustiedot paalle tai pois. Lukitustiedot
tulevat kytkimilta, jotka kytkevat moottorit automatiikkaohjaukseen (taajuusmuuttajaan),
suoraan verkkoon tai asettavat ne off-tilaan. Lukituspalautetoiminnot kytketaan taajuus-
muuttajan digitaalituloihin. Ohjelmoi parametrit ID426-1D430 kytkedksesi lukitus-
toiminnot digitaalituloihin. Jokainen kaytto taytyy olla kytkettyna omaan lukitustuloonsa.
Pumppu- ja puhallinautomatiikka ohjaa vain niita moottoreita, joiden lukitustulo on
aktiivinen.

0 Lukitukset ei kaytossa

Taajuusmuuttaja ei saa lukitustietoja kaytoilta

1 Vuorottelujarjestyksen paivitys Seis-tilassa

Taajuusmuuttajalle tulee lukitustietoja kaytoilta. Mikali yksi kaytoista kytketaan jostakin
syysta irti jarjestelmasta ja sitten kytketaan takaisin jarjestelmaan, se sijoitetaan
vuorottelussa viimeiseksi ilman jarjestelman pysayttamista. Jos vuorottelujarjestykseksi

tulee kuitenkin nyt esim: [P1 2> P3 = P4 2> P2], se paivitetaan seuraavan seis-
komennon yhteydessa (vuorottelu, lepo, seis, jne.).

Esimerkki:
[P1 > P32 P4] > [P2 LUKITTU] > [P1 > P3 = P4 > P2] 3 [LEPO] - [P1 = P2 5 P3 > P4]

2 Jarjestyksen paivitys valittomasti
Taajuusmuuttajalle tulee lukitustietoja kaytoilta. Kun kaytto kytketaan uudelleen
vuorotteluun, automatiikka pysayttaa kaikki moottorit heti ja kaynnistaa ne uudelleen

uudessa jarjestyksessa.

Esimerkki:
[PT1 2> P2 2> P4] > [P3LUKITTU] 2 [SEIS] 2 [P1 = P2 2 P3 2> P4]

Oloarvon erikoisndyttd, minimiarvo 57 [2.2.46, 2.9.29]
Oloarvon erikoisndyttd, maksimiarvo 57 [2.2.47 2.9.30)
Oloarvon erikoisndyttd, desimaalit 57 (2248 2.9.37)
Oloarvon erikoisndytto, yksikko 57 [2.2.49, 2.9.32]

Oloarvon erikoisnayton parametreilla voi muuntaa oloarvosignaalin ja nayttaa sen kayt-
tajan kannalta prosessia paremmin kuvaavassa muodossa.

Oloarvon erikoisnayton parametrit ovat kaytettavissa P/D-sdatosovelluksessa seka
Pumppu- ja puhallinsovelluksessa:

Esimerkki:

Anturin lahettama oloarvon (milliampeeri-)signaali kuvaa sailiosta pumpattua jatevetta
sekunnissa. Signaalialue on 0(4)...20mA. Milliampeereissa ilmoitettavan oloarvon
signaalitason asemesta kayttajalle olisi mielekkaampaa saada tieto pumpatusta vesi-
maarasta kuutiometreina sekunnissa (m?/s). Silloin tulee antaa parametrille ID1033
arvo, joka vastaa signaalin minimitasoa (0/4 mA) seka parametrille ID1034 arvo, joka
vastaa signaalin maksimitasoa (20 mA). Tarvittavien desimaalien maaran voi asettaa

parametrilla ID1035 ja yksikion (tassa tapauksessa m®/s) parametrilla ID1036.
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Oloarvosignaali skaalautuu nain annettujen minimi- ja maksimiarvojen valilla ja

ilmoitetaan valitussa yksikossa.

Valittavissa ovat seuraavat yksikot (par. ID1036):

Taulukko 8-16. Oloarvon erikoisnaytolle valittavissa olevat yksikot

Arvo Yksikko Paneelilla Arvo Yksikko Paneelilla
0 Ei kaytossa 15 m*/h m*/h
1 % % 16 °F °F
2 °C °C 17 ft ft
3 m m 18 gal/s GPS
4 bar bar 19 gal/min GPM
5 mbar mbar 20 gal/h GPH
6 Pa Pa 21 ft®/s CFS
7 kPa kPa 22 f3/min CFM
8 PSI PSI 23 ft°/h CFH
9 m/s m/s 24 A A
10 l/s l/s 25 v v
11 l/min /m 26 W W
12 l/h /h 27 kW kW
13 m3/s m3/s 28 Hp Hp
14 m®/min m*/m

HUOMAA: Yksikon nayttoa varten on paneelilla varattu 4 merkkida, minka vuoksi
paneelilla nakyva yksikon merkintatapa ei aina vastaa standardeja.

Oloarvon min (max) ———

(RN |7 | [READY
poo ED

Erik. Nayttd Min
0.00
oY

+

Desimaalien lukum.

1080 DC-jarruvirta pysdytyksessa

é [2.4.15]

Erikoiskayttosovelluksessa tama parametri maarittaa moottorille syotetyn jarruvirran
pysaytystilassa, kun parametri ID416 on aktiivinen. Kaikissa muissa sovelluksissa

parametrin arvo kiinnitetaan kymmenesosaan DC-jarruvirrasta.
Tama parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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1081

1082

1083

1084

Seuraajalaitteen nopeusohjeen valinta é (2.11.3)

Parametrilla valitaan seuraajalaitteelle nopeusohje.

Val Toiminto A ‘ Toiminto ‘
Potentiometrin ohjearvo, ohjataan
0 Analogiatulo 1 (Al1). Katso ID377 10 | parametreilla ID418 (TOSI=lisdys) ja ID417
(TOSI=vdhennys)
1 Analogiatulo 2 (AI2). Katso ID388 11 Pienempi tuloista Al1 ja Al2
2 AlT+Al2 12 Suurempi tuloista Al1 ja Al2
3 Al1-Al2 13 _ Mak5|m|taajuus ID102 .
(suositellaan vain momentin hallinnassa)
4 Al2-Al 14 Al1/AlI2-valinta, katso |D422
5 AlIT*AI2 15 Enkooderi 1 (Al-tulo C.1)
Enkooderi 2 (OPT-A7-
6 Al1 ohjaussauva 16 nopeussynkronoinnilla, vain NXP)
(Al-tulo C.3)
Al2 ohjaussauva 17 Isdnnan ohjearvo
Paneelin ohjearvo (R3.2) 18 Isdnnan rampin l&hto (oletus)
Kenttavaylan ohjearvo

Taulukko 8-17. Parametrin ID1081 valinnat

Vaste SystemBus-vikaan 6 (2.7.30)
0 = Ei vastetta
1 =Varoitus

2 = Vika, pysaytystoiminto vian havaitsemisen jalkeen par. ID506 mukaan
3 = Vika, pysaytystoiminto aina vapaasti pyorien

Seuraajalaitteen momenttiohjeen valinta 6 (2.11.4]

Parametrilla valitaan seuraajalaitteelle momenttiohje.

Ohjausvaihtoehdot é (2.4.22)
Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

bO=Enkooderivika pois kaytosta

b1=Rampin lahdon paivitys, kun moottorin ohjausmuoto muuttuu momenttisaadosta
(valinta 4) nopeussaatoon (valinta 3)

b2=Kiihdytys; kiihdytysramppi kaytéssa (closed loop -momenttiohjauksessal)

b3=Hidastus; hidastusramppi kaytéssa (closed loop -momenttiohjauksessa)

b4=0loarvo; seuraa nopeuden oloarvoa ikkunassa (closed loop -momenttiohjauksessal)

b5=Momenttisaato, pakota pysahtymaan hidastaen; Nopeusraja pakottaa moottorin
pysahtymaan pysaytyskaskyn ollessa aktiivinen

b6=Varattu

b7=Estaa kytkentataajuuden pienentamisen

b8=Estaa parametrin Kay-tila parametrilukituksen

b9=Varattu

b10=Kaantaa viivastetyn digitaalitulon 1

b11=Kaantaa viivastetyn digitaalitulon 2
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1085 Jarru pdallé/pois -virtaraja é (2.3.4.16]

Jos moottorivirta on pienempi kuin talla parametrilla maaritelty arvo, jarrun aukaisua ei
sallita.
Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

1087 Generaattoripuolen momenttirajan skaalaus é (2.2.6.6]
0 = Parametrilla
1=Al1
2=AI2
3=AI3
4 = Al4

5 = Kenttavaylaskaalaus

Talla signaalilla saadetaan generaattoripuolen momenttia 0:sta parametrilla ID1288
asetettuun maksimirajaan. Analogiatulon nollataso tarkoittaa, etta generaattorin
momenttiraja on nolla. Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

1088 Moottoripuolen tehorajan skaalaus 6 (2.2.6.8]

Parametrilla

Al

Al2

Al3

Al4
Kenttavaylaskaalaus

OO~ WN-—-0O

Talla signaalilla saadetaan moottoripuolen tehoa 0:sta parametrilla ID1290 asetettuun
maksimirajaan. Tama parametri on kaytettavissa vain closed loop -ohjauksessa.
Analogiatulon nollataso tarkoittaa, etta generaattorin tehoraja on nolla.

1089 Seuraajalaitteen pysaytys é (2.11.2)

Maarittaa seuraajalaitteen pysaytystavan (kun seuraajan ohjearvo ei ole isantélaitteen
ramppi, parametrin ID1081 valinta 18).

0 Vapaasti pyorien; Seuraaja jatkaa toimintaansa, vaikka isanta on pysahtynyt vian takia
1 Hidastaen; Seuraaja jatkaa toimintaansa, vaikka isanta on pysahtynyt vian takia
2 Isannan mukaisesti; Seuraaja pysahtyy isannalle valitun pysaytystavan mukaisesti
1090 Enkooderilaskimen nollaus 6 (2.2.7.29]
Parametri nollaa valvonta-arvot Akselikulma (V1.21.7) ja Akselikierrokset (V1.21.6).
Katso sivu 71. Parametri on kaytdssa vain NXP-laitteissa.
1092 /séntd-seuraaja -tila 2 é (2.2.7.31]

Aktivoi toinen parametrilla ID1093 valittu Isanta-Seuraaja -tila yhdistamalla se johonkin
digitaalituloon. Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

=
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1093 /séntg-seuraaja -valinta 2 é (2.11.7)

Valitse talld parametrilla kayttoon tuleva Isanta-seuraaja -tila 2 valitun (ID1092)
digitaalitulon aktivoituessa. Kun valinta on Seuraaja, Isanta valvoo Kay-kaskya ja muut
ohjearvot voidaan valita parametreilla.

0 = Yksittainen laite

1 =lIsanta
2 = Seuraaja
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1209

1270

1213

1278

1239
1240

12471

1244

1248

1250

1252

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Tulokytkimen tunnistus 6 [2.2.7.32)

Valitse digitaalitulo, johon tulee tieto tulokytkimen tilasta. Tulokytkin on tavallisesti
kytkinvaroke tai paakytkin, jonka kautta virta syotetaan taajuusmuuttajaan. Jos tulo-
kytkimen tunnistusta ei tule, seuraa Tulokytkin auki-vika (Fé4). Parametri on kaytdssa
vain NXP-laitteissa.

Ulkoisen jarrun tila 6 [2.2.7.24)

Kytke tama tulosignaali mekaanisen jarrun apukoskettimeen. Jos kosketin ei sulkeudu
maaritetyssa ajassa, seuraa jarruvika (F58). Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.
Hétéseis é (2.2.7.30)

[lmaisee laitteelle, ettd ulkoinen hatapysaytyspiiri on pysayttanyt koneen. Kun tama
parametri yhdistetaan johonkin digitaalituloon, hatapysaytystoiminto aktivoituu. Kun
valittu digitaalitulo on alhaalla, taajuusmuuttaja pysahtyy parametrin ID1276 mukaisesti
ja tuottaa varoituskoodin A63. Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

DC valmis -pulssi 6 (2.3.3.29]

Invertteri ladataan DC-virralla latauskytkimen kautta. Kun valipiirin jannite on
saavuttanut latausrajan, generoituu 2 sekunnin mittainen pulssi, jolla latauskytkin
suljetaan. Tieto tasta tulee parametrilla ID1209 ohjelmoitavaan tuloon. Parametri on
kaytossa vain NXP-laitteissa.

Askellustaajuus 1 é (2.4.16]
Askellustaajuus 2 6 (2.4.17]

Nailla parametreilla annetaan taajuusohje askellustoiminnon ollessa kaytossa.
Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

Nopeuden jako 6 (2.11.5]

Maarittaa lopullisen nopeusohjeen prosenttiosuuden saadusta nopeuschjeesta.

Momenttiohjeen suodatusaika é (2.10.17)

Maarittaa momenttiohjeen suodatusajan.

Kuorman jako 6 (2.11.6]

Maarittaa lopullisen momenttiohjeen prosenttiosuuden saadusta momenttiohjeesta.

Vuo-ohje ] [2.6.23.32)

Maarittaa kaytettavan magnetointivirran maaran.

Nopeusaskel 6 (2.6.25.24]

NCDrive-tyokalun parametri, joka helpottaa nopeudensaatajan viritysta. Katso
tarkemmin kohdasta NCDrive-tydkalut: Askelvaste. Talla tyokalulla voidaan antaa
nopeusohjeelle askelarvo ramppiohjauksen jalkeen.

=
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1253

1257

1276

1278

1285

1286

1287

1288

1289

1290

Momenttiaskel é (2.6.25.25)

NCDrive-tyokalun parametri, joka helpottaa momentinsaatajan viritysta. Katso
tarkemmin kohdasta NCDrive-tyokalut: Askelvaste. Talla tyokalulla voidaan antaa
momenttiohjeelle askelarvo.

Askellusramppi 6 (2.4.18)

Talla parametrilla maaritetaan kiihdytys- ja hidastusajat, kun askellus on aktiivisena.
Tama parametri on kaytettavissa vain NXP-laitteissa.

Hétdseis-pysdytystoiminto é (2.4.27]

Tama parametri maarittaa pysaytysmuodon hataseis-toiminnon aktivoituessa. Parametri
on kaytossa vain NXP-laitteissa.

0 Vapaasti pyorien
1 Hidastaen

Momentin nopeusraja [closed loop)] é (2.10.6)

Talla parametrilla valitaan momenttiohjauksen maksimitaajuus closed loop —ohjauksessa.

Closed loop -nopeussaato
Positiiviset/Negatiiviset taajuusrajat
Rampin [&hto (-/+)

Rampin lahto; negatiivinen taajuusraja
Rampin lahto; positiivinen taajuusraja
Ikkunasaato

Nollasta rampin lahtoon

Ikkunasaato on-/off-rajoilla

NOoO oI R~RWN-—-O0O

Lisatietoja taman parametrin valitsemisesta NXS-taajuusmuuttajissa on sivulla 180

Positiivisen taajuuden raja 6 (2.6.20)

Laitteen maksimitaajuusraja. Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

Negatiivisen taajuuden raja 6 (2.6.19)

Laitteen minimitaajuusraja. Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

Moottoripuolen momenttiraja é (2.6.22]

Maarittelee moottoripuolen suurimman momenttirajan. Parametri on kaytossa vain
NXP-laitteissa.

Generaattoripuolen momenttiraja 6 [2.6.21)

Maarittlee generaattoripuolen suurimman momenttirajan. Parametri on kaytossa vain
NXP-laitteissa.

Moottoripuolen tehoraja 6 (2.6.23.20)

Maarittelee maksimaalisen tehorajan moottoripuolella. Vain closed loop -ohjauksessa.

Generaattoripuolen tehoraja 6 (2.6.23.19]

Maarittelee maksimaalisen tehorajan generaattoripuolella. Vain closed loop -ohjauksessa.
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1376

1317

1324

1352

1355 to
1369

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Vaste jarruvikaan 6 (2.7.28)
Parametrilla valitaan toiminto laitteen havaitessa jarruvian.

0 = Ei vastetta

1 = Varoitus

2 = Vika, pysaytystila vian jalkeen parametrista ID506

3 = Vika, pysaytys vian jalkeen aina vapaasti pydrien

Jarruvian viive é (2.7.29]

Viive ennen jarruvian (F58) aktivoimista. Kdytetaan, kun jarrussa on mekaaninen viive.
Katso parametri ID1210.

/séntd/Seuraaja -valinta é (2.11.1)

Valitse laitteelle Isanta- tai Seuraaja-tila. Jos valittuna on Seuraaja, Isanta valvoo Kay-

kaskya ja muut ohjearvot voidaan valita parametreilla.

0 = Yksittainen laite

1 =lsanta

2 = Seuraaja

SystemBus-vian viive 6 (2.7.31]

Viive ennen SystemBus-vian aktivoitumista kommunikointiongelmissa.

Vuo 10...150% é [2.6.25.1-2.6.25.15]

Moottorijannite, joka vastaa 10%....150% vuosta (prosenttia nimellisesta vuojannitteestd).
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1407

1402

1472

1413

1474

1420

1424

Seis-tilan vuo é (2.6.23.24)

Pysaytyksen jalkeinen moottorivuon maara prosentteina moottorin nimellisvuosta. Vuota
yllapidetaan moottorissa parametrilla ID1402 maaritetty aika. Parametri on kaytossa
ainoastaan Closed Loop -ohjaustilassa.

Vuon sammutusviive 6 (2.6.23.23)

Parametrilla ID1401 maaritettya vuota yllapidetaan talla parametrilla asetettu aika
laitteen pysayttamisen jalkeen. Talla toiminnolla voidaan lyhentaa aikaa, joka kuluu
ennen kuin taysi momentti on kaytettavissa.

0 Eivuota pysaytyksen jalkeen

>0 Vuon sammutusviive sekunneissa

<0 Vuo yllapidetaan moottorissa pysaytyksen jalkeen aina seuraavaan Kay-kaskyyn
saakka.

Momenttistabilaattorin lisdvahvistus [Gain) é (2.6.24.6)

Momenttistabilaattorin lisavahvistus nollataajuudella.

Momenttistabilaattorin aikavakion maéritys (Damping/ 6 (2.6.24.7]

Parametrilla maaritelladan momenttistabilaattorille aikavakio. Mita suurempi parametrin
arvo on, sita pienempi on aikavakio.

Jos kestomagneettimoottoria kaytetaan open loop - ohjauksessa, taman parametrin
suositusarvo on 980 eika 1000.

Momenttistabilaattorin vahvistus kentdn heikennyspisteessd 6 (2.6.24.8)

Momenttistabilaattorin perusvahvistus.

Kéynnistyksen esto 6 [2.2.7.25)

Parametri on kaytettavissa yhdessa porttipulssit estavan kaynnistyksenestopiirin
kanssa. Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.

Jalleenkdynnistysviive é (2.6.17]

Vapaan pysaytyksen jalkeen taajuusmuuttajan jalleenkaynnistys on mahdollista vasta
talla parametrilla asetetun viiveen jalkeen. Aika voidaan asettaa valille

0,000...65,535 sekuntia. Closed loop -ohjauksessa kaytetaan erilaista viivetta.
HUOMAUTUS: Tama toiminto ei ole kaytettavissa, kun on valittu vauhtikdynnistys
(ID505).

Parametri on kaytossa vain NXP-laitteissa.
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8.1

Nopeudensaatoparametrit (vain sovelluksessa 6)

Vahvistus -%

(W NopSait_Kp_KHP

\

—100%———

N

W | NopSast_Kp_fo

NX12k117.fh8

W | Nopsaatfo  )——
W | NopSastfi )

CW Kentanheikennyspiste

Kuva 8-66. Nopeudensdatajan adaptiivinen vahvistus

1295

1296

1297

1298

1299

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com

Nopeudensdstajan minimimomentin vahvistus 6 (2.6.23.30)

Nopeudensaatajan suhteellinen vahvistus prosentteina parametrin ID613 arvosta, kun
momentti on pienempi kuin par. ID1296 arvo. Tata parametria kaytetaan tavallisesti
vakauttamaan nopeudensaatajaa jarjestelmissa, joissa esiintyy mekaanista valysta.
Nopeudensédatdjan minimimomentti 6 (2.6.23.29]

Momenttiohje, jonka alapuolella nopeudensaatajan vahvistus vaihtuu parametrista ID613
parametriin ID1295. Parametrin arvo annetaan prosentteina moottorin nimellis-
momentista. Muutos suodattuu parametrilla ID1297.

Nopeudensédatajgn minimimomentin suodatusaika 6 (2.6.23.37]
Momentin suodatusaika nopeudensaatajan vahvistuksen vaihtuessa arvojen ID613 ja
ID1295 valilla parametrin ID1296 mukaan.

Nopeudensédatajén vahvistus kentanheikennysalueella 6 (2.6.23.28)
Nopeudensaatajan suhteellinen vahvistus kentanheikennysalueella prosentteina
parametrin ID613 arvosta.

Nopeudensdsdtajan vahvistus f0-pisteen alapuolella 6 (2.6.23.27]

Nopeudensaatajan suhteellinen vahvistus prosentteina parametrin ID613 arvosta, kun
nopeus putoaa alle parametrilla ID1300 maaritellyn tason.

=
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1300

13071

1304

1305

1306

1307

1311

1382

Nopeudensaétijan f0-piste é [2.6.23.26)

Nopeus (Hz), jonka alapuolella nopeudensaatajan vahvistus on yht& kuin par. ID1299.

Nopeudenséditdjan f1-piste 6 (2.6.23.25]

Nopeus (Hz), jonka ylapuolella nopeudensaatajan vahvistus on yhta kuin par. ID613.
Parametrilla ID1300 maaritellysta nopeudesta parametrilla ID1301 maariteltyyn nopeu-
teen nopeudensaatajan vahvistus muuttuu lineaarisesti par. ID1299:n arvosta par.
ID613:n arvoon ja painvastoin.

Séatdikkunan ylaraja 6 (2.10.12)

Maarittaa ikkunan ylarajan lopullisesta nopeusohjeesta.

Sdatotkkunan alaraja 6 (2.10.17)

Maarittaa ikkunan alarajan lopullisesta nopeusohjeesta.

lkkunansdadon kéynnistysraja 6 (2.10.14]

Maarittaa ikkunansaadon kaynnistysrajan, kun nopeudensaataja tuo nopeutta takaisin
ikkunaan.

lkkunansdddon sammutusraja 6 [2.10.13]

Maarittaa ikkunansaadon sammutusrajan, kun nopeudensaataja tuo nopeutta takaisin
ikkunaan.

Nopeusvirheen suodatusaika 6 (2.6.23.33)

Nopeusohjeen ja nopeuden oloarvon virheen suodatusaikavakio. Voidaan kayttaa pienten
hairioiden poistamiseen enkooderin signaalista.

Nopeussdétajén ldhtéarvon raja 6 (2.6.10.15]

Momentin maksimiraja nopeudensaatajan lahdolle prosentteina moottorin
nimellismomentista.
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8.2 Paneeliohjauksen parametrit

Toisin kuin ylla luetellut parametrit, nama parametrit sijaitsevat paneelin valikossa M3.
ohjearvoparametreilla ei ole ID-numeroa. Nopeuden ja momentin ohjearvoparametreilla ei ole ID-numeroa.
114 Stop-painikkeen kédyttédnotto (3.4, 3.6]

Jos haluat, etta Stop-painike pysayttaa laitteen aina riippumatta siita, mika on valittu
aktiiviseksi ohjauspaikaksi, anna talle parametrille arvo 1.

Kts. myos parametri ID125.

125 Ohjauspaikka (3.1
Aktiivinen ohjauspaikka voidaan vaihtaa talla parametrilla. Katso lisatietoja tuotteen
kayttoohjeesta.

Start-painikkeen painaminen 3 sekunnin ajan valitsee ohjauspaneelin aktiiviseksi
ohjauspaikaksi ja kopioi Kayttotilan tiedot (K&dy/Seis, suunta ja ohjearvo).

0 = PC-ohjaus, aktivoidaan NCDrive-sovelluksella
1 = Riviliittimet

2 = Ohjauspaneeli

3 = Kenttavayla

123 Paneelin suunnanvaihto (3.3
0 Eteen:  Moottorin pyorimissuunta on eteenpain, kun paneeli on aktiivinen
ohjauspaikka.
1 Taakse: Moottorin pyorimissuunta on taaksepain, kun paneeli on aktiivinen
ohjauspaikka.

Katso lisatietoja tuotteen kayttoohjeesta.

R3.2 Paneelin ohjearvo (3.2)
Taajuusohjetta voidaan saataa paneelilta talla parametrilla. Katso lisatietoja tuotteen
kayttoohjeesta.
Voit kopioida lahtotaajuuden paneelin taajuusohjeeksi painamalla Stop-painiketta
3 sekunnin ajan kun olet milla tahansa valikon M3sivulla.

167 PID-ohjearvo 1 57 (3.4]
PID-saatajan paneeliohjearvo voidaan asettaa valille 0% - 100%. Tama ohjearvo on
aktiivinen, jos par. ID332 = 2.

168 PID-ohjearvo 2 57 [3.5]
PID-saatajan paneeliohjearvo 2 voidaan asettaa valille 0% - 100%. Tama ohjearvo on
aktiivinen, jos DIN5 toiminto =13 ja DIN5-kosketin on kiinni.

R3.5 Momenttiohje ] (3.5]

Momenttiohjeen voi maaritella talla parametrilla valilla -300.0...300.0%.

=
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9. LISATIETOJA
Tassa kappaleessa on lisatietoja tietyista erikoisparametrien ryhmista. Ryhmat ovat:

» Ulkoisen jarrun ohjauksenlisarajat [kappale 9.7)

» (Closed Loop-parametrit [kappale 9.2]

»  Moottorin ldmpdsuojauksen parametrit [kappale 9.3)
»  Moottorin ldmpdsuojauksen parametrit [kappale 9.4/
» _Jumisuojauksen parametrit [kappale 9.5]

»  Alikuormitussuojan parametrit [kappale 9.6/

9.1 Ulkoisen jarrun ohjauksen lisarajat (ID:t 315, 316, 346 - 349, 352, 353)

Lisajarrutukseen kaytetavaa ulkoista jarrua voidaan ohjata parametreilla ID315, ID316, ID346-1D349
ja ID352/1D353 avulla. Kun valitaan jarrun PAALLE/POIS-ohjaus, maaritelldan taajuus- ja momentti-
rajat, joihin jarrun tulisi reagoida, ja saadetaan jarrun paalle- ja irtikytkentaviiveet, saavutetaan
tehokas jarrun ohjaus. Katso Kuva 9-1.

Huom: Identifioinnin aikana (kts. par. ID631] jarrun ohjaus ei ole toiminnassa.

Momenttiraja
Par. ID349

Taajuusraja
Par. ID347

|
|
|
|
|
|
|
|
[ EECEEEE PR ETETEV IS Ve e e e e
|
|
|
|
|
|
|
|
|

U

KAY
SEIS | )
| Jarrun irtikytk.- | ‘IJSgSUQ paallekytk.viive;
gL | —
arru pois ! L Dsos |
Jarru paalla ; | ‘_:_

NX12k115.th8

Kuva 9-1. Jarrun ohjaus lisarajoja kayttaen

Ylldolevassa kuvassa jarrun ohjaus on asetettu reagoimaan sekd momentin valvontarajaan, (par.
ID349) ettd taajuusvalvontarajaan (ID347). Taman lisdksi samaa taajuusrajaa kaytetaan seka jarru
pois- etta jarru paalle-ohjaukseen, kun parametrille ID346 annetaan arvoksi 4. Kahden eri taajuus-
rajan kaytto on myos mahdollista. Talloin parametreille ID315 ja ID346 taytyy antaa arvoksi 3.

Jarru pois: Kolmen ehdon tulee tayttya, jotta jarru vapautuu: 1) kayton taytyy olla Kay-tilassa, 2)
momentin taytyy olla asetetun rajan yldpuolella (jos raja on kaytossa) ja 3) lahtotaajuuden taytyy olla
asetetun rajan ylapuolella (jos raja on kaytossa).

Jarru paalle: Seis-komento kaynnistaa jarrun viiveen laskennan ja jarru menee kiinni, kun lahto-
taajuus putoaa asetetun rajan alapuolelle (ID315 tai ID346). Varotoimenpiteena jarru menee kiinni
viimeistaan silloin, kun jarrun paallekytkentaviive on kulunut loppuun.

Huom: Vika tai Seis-tila sulkee jarrun valittomasti ilman viivetta.

Katso Kuva 9-2.
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On erittain suositeltavaa, etta jarrun paallekytkentaviive asetetaan hidastusaikaa pidemmaksi,
jotta jarru ei vahingoitu.

snefyo-siod nuep

snefyo-ajjeed nuepr

Kay-tila

D346 —L

Ei jarru pois-ohjausta 0-2
Jarru pois-ohj., 2 rajaa | 3
J padlle/pois-ohj,1raja [ 4
TOS! —-.\0‘_2

Lahtotaajuus > P2.3.4.4 ——e

D348 —‘_

Ei Kay-pyyntoa

Kay taaksep.
Ei Kay-pyyntoa

Vika

ID315 ~|
D346 *I

Ei jarru pois-ohjausta | 0-2 JA —Cfl)\ll?zt.
Jarru pois- ohjaus, 3 ké%l-TA
momenttiraja

TOSI ——0\0_-2
Moott. momentti > P2.3.4.6 e 3

El

PAALLE

VIIVEEN

LAS-

KENTA

TAI

Ei jarru paalle-ohjausta| o-2
3
Jarru paélle-ohj,2 rajaa| 3
TAI
Ei jarru paalle-ohjausta | -3
4
J paallefpois-ohjlraja | 4 | 1
I
i
ID316 74&3;
ID347 = 4

Laht6taajuus

IA

I

L Jarru pois
——| Jarru paalle

TAl [—

NX12k114.fh8

Kuva 9-2. Jarrun ohjauksen logitkka

Isanta/seuraaja-toimintoa kaytettaessa seuraajana toimiva taajuusmuuttaja avaa jarrun saman-
aikaisesti isannan kanssa siinakin tapauksessa, etta seuraajan ehdot jarrun avautumiselle eivat

toteudu.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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9.2 Closed loop-parametrit (ID:t 612 - 621)

Closed loop -ohjausmuoto valitaan asettamalla parametrin ID600 arvoksi 3 tai 4.

Closed loop -ohjausmuotoa (kts. s 174) kdytetdan, kun tarvitaan korkeampaa suorituskykya lahelld
nollanopeutta seka parempaa staattista nopeustarkkuutta suurilla nopeuksilla. Closed loop -
ohjausmuoto perustuu “rotor flux oriented current vector control” -periaatteeseen. Tassa ohjaus-
tavassa vaihevirrat jaetaan momenttia tuottavaan virtaosioon ja magnetointivirtaosioon. Nain
oikosulkumoottoria voidaan ohjata samaan tapaan kuin erikseen magnetoitua DC-moottoria.

Huom: Nama parametrit ovat kaytossa vain Vacon NXP-taajuusmuuttajassa.

EXAMPLE:

Motor Control Mode = 3 (Closed loop speed control

Tama ohjausmuoto valitaan yleensa, kun tarvitaan nopeita vasteaikoja, suurta tarkkuutta
tai hallittua ajoa olosuhteissa, jossa kaytetaan nollanopeutta. Enkooderikortti tulisi kytkea
ohjausosan korttipaikkaan C. Aseta enkooderin pulssia/kierros -parametri (P7.3.1.1). Aja
open loop -tilassa ja tarkista enkooderin nopeus sekd suunta (V7.3.2.2). Vaihda enkooderin
kytkennit tai moottorikaapelien vaihejarjestys, jos se on tarpeen. Al4 aja laitetta, jos
enkooderin nopeus on vaara. Ohjelmoi tyhjakayntivirta parametrilla ID612 tai suorita
identifiointiajo ilman moottorin akselin kuormitusta ja sdada parametri ID619 (moottorin
nimellisjattaman viritys), jotta saat jannitteen hieman lineaarisen U/f-k&yran ylapuolelle,
kun moottorin taajuus on noin 66% moottorin nimellistaajuudesta. Moottorin
nimellisnopeuden parametrin (ID112) arvo on kriittinen. Virtarajan parametri (ID107) ohjaa
saatavissa olevaa momenttia lineaarisesti suhteessa moottorin nimellisvirtaan.
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9.3 Moottorin lamposuojauksen parametrit (ID:t 704 - 708):

Yleista

Moottorin lampdsuojan tarkoituksena on suojata moottoria ylikuumenemiselta. Vacon-taajuus-
muuttaja pystyy syottamaan moottorille taman nimellisvirtaa suurempaa virtaa. Jos moottorin
kuormitustilanne vaatii suurempaa virtaa, moottori voi ylikuumeta. Nain voi kayda etenkin alhaisilla
pyorimisnopeuksilla. Matalilla nopeuksilla moottorin jaahdytyskyky samoin kuin sen kuormitet-
tavuus on heikentynyt. Mikali moottori on varustettu ulkoisella puhaltimella, kuorman vaheneminen
matalilla nopeuksilla on vahaista.

Moottorin lampodsuojan toiminta perustuu laskentamalliin, joka kayttaa taajuusmuuttajan lahtovirtaa
moottorin kuormitustilanteen laskentaan.

Moottorin lamposuojaa voidaan saataa parametreilla. Virtaraja Iy maarittelee kuormitusvirran, jonka
ylapuolella moottori ylikuormittuu. Tama virtaraja on yksi lahtotaajuuden toiminto. Katso lisatietoja
tuotteen kayttoohjeesta.

HUOMAUTUS: Jos kaytat pitkia moottorikaapeleita (enintaan 100 m) pienien (<1,5 kW)

rin lampdsuojaustoimintoja.

VAROITUS! Laskentamalli ei suojaa moottoria ylikuumenemiselta, jos moottorin
jaahdytysilman saanti on huonontunut ilmanottoaukon tukkeutumisen
vuoksi. Malli alkaa nollasta, jos ohjauskortilla ei ole virtaa.

taajuusmuuttajien kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen takia olla paljon suurempi
kuin moottorin todellinen virta. Ota tama huomioon saataessasi mootto-

9.4 Jumisuojauksen parametrit (ID:t 709 - 712):

Yleista

Jumisuoja suojaa moottoria lyhytaikaisissa ylikuormitustilanteissa, kuten esimerkiksi akselin
jumittuessa. Jumisuojan reaktioaika voidaan asettaa moottorin lamposuojan reaktioaikaa
lyhyemméksi. Jumitila maaritellaan kahden parametrin, ID710 (Jumivirta) ja ID712 (Jumitaajuus),
perusteella. Jos virta on suurempi kuin sille asetettu arvo ja ulostulotaajuus pienempi kuin sille
asetettu arvo, jumitila on tosi. Akselin pyorimisesta ei ole itseasiassa mitaan todellista ilmaisinta.
Jumisuoja on eraanlainen ylivirtasuoja.

HUOMAUTUS: Jos kaytat pitkid moottorikaapeleita (enintaén 100 m) pienien (<1,5 kW)
taajuusmuuttajien kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
A voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen takia olla paljon suurempi
kuin moottorin todellinen virta. Ota tama huomioon saataessasi moot-
torin jJumisuojaustoimintoja.

Ymparivuorokautinen tuki: +358 (040 837 1150 e Sahkoposti: vacon(@vacon.com
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9.5 Alikuormitussuojauksen parametrit (ID:t 713 - 716):

Yleista

Moottorin alikuormitussuojauksen tehtavana on valvoa, etta kaytto ei pyori ilman kuormitusta. Jos
moottorin akselilta poistuu kuormitus, saattaa prosessissa olla jotain vialla, esim. katkennut kaytto-
hihna tai kuiva pumppu.

Moottorin alikuormitussuojan toiminta voidaan asettaa parametreilla ID714 (kentédnheikennysalueen
kuormal) ja ID715 (kuorma nollataajuudessal, ks. alla. Alikuormitussuojan toimintakayra on nolla-
taajuuden ja kentanheikennystaajuuden kautta kulkeva nelidllinen kayra. Alikuormitussuojan
toiminta on estetty alle 5Hz:n taajuuksilla (alikuormitusaikalaskuri on pysahdyksissa).

Alikuormitussuojan parametriarvot asetetaan prosentteina moottorin nimellismomentista. Para-
metria ID113, taajuusmuuttajan nimellisvirtaa Iy, ja moottorin arvokilven tietoja kaytetaan para-
metrien oletusarvojen maarittamiseen. Jos moottorina kaytetaan muuta kuin nimelliskokoista
moottoria, huononee momentin laskentatarkkuus.

HUOMAUTUS: Jos kéaytat pitkia moottorikaapeleita (enintdan 100 m) pienien (<1,5 kW)
taajuusmuuttajien kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
A voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen takia olla paljon suurempi
kuin moottorin todellinen virta. Ota tama huomioon saataessasi
moottorin jumisuojaustoimintoja.

9.6 Kenttavayldohjauksen parametrit (ID:t 850 - 859)

Kenttavaylaohjauksen parametreja kaytetaan, kun taajuus- tai nopeusohje tulee kenttavaylalta
(Modbus, Profibus, DeviceNet jne.). Kenttavaylan datavalinnoilla 1...8 kayttaja voi valvoa kenttavaylan
arvoja.

9.6.1 Prosessidatalahdot (orja = isanti)

Kenttavaylan isantalaite voi lukea taajuusmuuttajan oloarvot prosessidatamuuttujien avulla.
Perussovellus, vakiosovellus, paikallis-/kauko-ohjaussovellus, Multi-Step-sovellus, PID-
sagtosovellus sekd Pumppu- ja puhallinsovellus kayttavat prosessitietoja seuraavasti:

Tiedot Arvo Yksikko Skaala Tunnus
Prosessidata OUT 1 Lahtotaajuus Hz 0,01 Hz 1
Prosessidata OUT 2 Moottorin nopeus rpm 1 rpm 2
Prosessidata OUT 3 Moottorin virta A 0,1A 45
Prosessidata OUT 4 Moottorin momentti % 0,1 % 4
Prosessidata OUT 5 Moottorin teho % 0,1 % 5
Prosessidata OUT 6 Moottorin jannite Vv 0,1V 6
Prosessidata OUT 7 DC-piirin jannite \ 1V 7
Prosessidata OUT 8 Akt. vikakoodi - - 37

Taulukko 9-1. Prosessidatalahtéjen arvot

Erikoiskdyttosovelluksessa on valintaparametrit kaikille prosessitietoarvoille. Valvonta-arvot ja
taajuusmuuttajan parametrit voidaan valita tunnusnumerolla. Oletusarvot ovat edella olevan
taulukon mukaiset.
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9.6.2 Virran skaalaus erikokoisissa yksikoissa

HUOMAUTUS: Valvonta-arvo ID45 (tavallisesti prosessidatalahdéssd OUT3) annetaan vain yhden
desimaalin tarkkuudella.

Jannite Koko Skaala
208-240 Vac NX_2 0001-0011 100-0,01 A
208-240 Vac NX_2 0012-0420 10-0,1 A
380-500 Vac NX_50003-0007 100-0,01 A
380-500 Vac NX 5 0009-0300 10-0,1 A
380-500 Vac NX_5 0385- 1-1A
525-690 Vac NX_ 6 0004-0013 100-0,01 A
525-690 Vac NX_6 0018- 10-0,1 A

Taulukko 9-2. Virran skaalaus

9.6.3 Prosessidatatulot (isdntd -> orjal

ControlWord-arvoa, ohjearvoa ja prosessitietoja kaytetaan erikoiskayttosovelluksissa seuraavasti:

Perussovellus, vakiosovellus, paikallis-/kaukoohjaussovellus ja Multi-Step-sovellus

Tiedot Arvo Yksikkd | Skaala
Ohjearvo Nopeusohje % 0.01%
ControlWord K&y/Seis-komento - -

Vian kuittauskomento
PD1-PD8 Ei kayt. - -

Taulukko 9-3.

Erikoiskdyttosovellus

[HUOMAUTUS: Taulukon arvot ovat tehdasasetuksia. Katso myds parametriryhmé G2.9)

Tiedot Arvo Yksikkd | Skaala
Ohjearvo Nopeusohje % 0.01%
ControlWord Kay/Seis-komento - -

Vian kuittauskomento
Prosessidata IN1 Momenttiohje % 0.1%
Prosessidata IN2 | Vapaa analogiatulo % 0.01%
Prosessidata IN3 | Saatotulo % 0.01%
PD3-PD8 Ei kayt. - -
Taulukko 9-4.

PID-saatosovellus seka pumppu- ja puhallinsovellus

Tiedot Arvo Yksikkd | Skaala
Ohjearvo Nopeusohje % 0.01%
ControlWord Kéay/Seis-komento - -

Vian kuittauskomento
Prosessidata IN1 PID-saatdjan ohjearvo % 0.01%
Prosessidata IN2 | PID-saatajan oloarvo 1 % 0.01%
Prosessidata IN3 | PID-saatdjan oloarvo 2 % 0.01%
PD4-PD8 Ei kayt. - -

Taulukko 9-5.
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10. VIKOJEN PAIKALLISTAMINEN

Seuraavassa taulukossa on esitetty vikakoodit, vikojen syyt ja korjaavat toimenpiteet. Varjostetut viat
ovat ainoastaan A-vikoja. Mustapohjaisella valkoisella tekstilla esitettyjen vikojen vaste voidaan
maarittda parametrein. Katso parametriryhma Suojaukset.
Huomautus: Ennen kuin otat yhteytta jalleenmyyjaan tai tehtaaseen ilmenneen vian johdosta,
kirjoita muistiin kaikki ohjauspaneelille ilmestyneet vikatekstit ja koodit.

Ylivirta

Ylijannite

Maasulku

Latauskytkin

Hatapysaytys

Saturaatiovika

Mahdollinen syy

Taajuusmuuttaja on havainnut moottori-

kaapelissa liian suuren virran (>4*1,,):

—  akillinen voimakas kuormituksen lisays

— oikosulku moottorikaapeleissa

— sopimaton moottori

Lisakoodit:

S1 = Laitevika

S2 =Varattu

S3 = Virtasaatajan valvonta

DC-valipiirin jannite on ylittanyt asetetut

rajat.

— hidastuvuusaika on liian lyhyt

Lisakoodit:

S1 = Laitevika

S2 = Ylijannitesaatajan valvonta

Virranmittauksessa on havaittu, etta

moottorilahdon vaihevirtojen summa ei

ole nolla.

— Eristevika kaapeleissa tai moottorissa

Latauskytkin on auki, kun KAY-komento

on annettu.

— viallinen toiminta

— komponenttivika

Pysaytyssignaali on annettu

laajennuskortilta.

Useita mahdollisia syita:

— viallinen komponentti

— oikosulku tai ylikuorma jarruvastuk-
sessa

Korjaavat toimenpiteet

Tarkista kuormitus.
Tarkista moottori.
Tarkista kaapelit.
Tee identifiointiajo.

Saada hidastuvuusaika pidemmaksi.
Kayta jarrukatkojaa tai jarruvastusta
(saatavissa lisavarusteinal.

Aktivoi ylijannitesaataja.

Tarkista tulojannite.

Tarkista moottorikaapelit ja moottori.

Kuittaa vika ja kaynnista laite uudelleen.
Jos vika ilmenee uudelleen, ota yhteys
lahimpaan jalleenmyyjaan.

Tarkista hataseis-piiri.

Ei voi kuitata paneelilla.

Katkaise virta.

ALA KYTKE VIRTAA UUDELLEEN!

Ota yhteys valmistajaan.

Jos tdma vika ilmenee samanaikaisesti
F1-vian kanssa, tarkista moottorikaapeli
ja moottori
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Mahdollinen syy Korjaavat toimenpiteet

Jarjestelmavika | -  komponenttivika Kuittaa vika ja kaynnista laite uudelleen.
- viallinen toiminta Jos vika ilmenee uudelleen, ota yhteys
Huomaa poikkeukselliset vikatiedot. lahimpaan jalleenmyyjaan.

S1 = Varattu

S2 = Varattu

S3 = Varattu

S4 = Varattu

S5 = Varattu

S6 = Varattu

S7 = Latauskytkin

S8 = Ohjainkortti ei saa virtaa

S9 = Teho-osan ilmoitus (TX)

S10 = Teho-osan ilmoitus (vika)

S11 = Teho-osan ilmoitus (mittaus)

DC-valipiirin jannite on maaritetyn rajan Tilapaisen syottojannitekatkoksen sattu-

EIET I EIER essa kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
todennakaisin syy: liian pieni muuttaja uudelleen. Tarkista syotto-
syottojannite jannite. Jos se on riittava, kyseessa on
taajuusmuuttajan sisdinen vika sisainen vika.
viallinen tulopuolen sulake Ota yhteys lahimpaan jalleenmyyjaan.
ulkoinen latauskytkin ei ole sulkeutunut

Lisakoodit:

S1 = DC-valipiirin jannite liian alhainen

52 = Yhteys teho-osaan poikki

S3 All'annltesaata'an valvonta

valvonta sulakkeet. |
Virranmittauksessa on havaittu, etta I
valvonta hdessa lahtovaiheessa ei ole virtaa. |
|

12 Jarrukatkojan — jarruvastusta ei ole kytketty Tarkista jarruvastus.
valvonta — jarruvastus on poikki Jos vastus on kunnossa, katkoja on
— jarrukatkojassa on vika viallinen. Ota yhteys lahimpaan
jalleenmyyjaan.

I 13 Taajuusmuutta- = Jaahdytyselementin lampotila on alle
| jan alilampétila | -10 °C.
14 Taajuusmuutta- = Jaghdytyselementin lampdtila on yli 90 °C | Tarkista jaahdytysilman virtaus.
janylilampétila | (tai 77 °C, NX_6, FRé). Varmista, ettei jaahdytyselementti ole
polyinen.
Ylilampotilan varoitus annetaan, kun jaah- = Tarkista ympardiva lampatila.
dytyselementin lampotila ylittaa 85 °C Varmista, ettei kytkentataajuus ole liian
(72 °C). suuri ympériston lampaotilaan ja moot-
torin kuormitukseen nahden.
15
Moottorin Taajuusmuuttajan moottorin lampdtila- Vahenna moottorin kuormitusta.
ylilampotila valvonta on havainnut ylilampotilan mootto- | Jos moottori ei ole ylikuormittunut,
rissa. Moottorin ylikuormitus. tarkista lampotilanvalvontaparametrit.

Moottorin Moottorin alikuormitussuoja on lauennut.
alikuormitus

18 Epasymmetria Epasymmetria rinnankayvien teho-osien Jos vika ilmenee uudelleen, ota yhteys
valilla. lahimpaan jalleenmyyjaan.
Lisakoodit:
S1 = Virtaepasymmetria
S2 = DC-jannitteen epasymmetria
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EEPROMIN
tarkistus-
summavika
Laskurivika
Mikroprosesso-
rin watchdog-
vika

Kaynnistys
estetty

Termistorivika

30 Odottamattoman
kaynnistyksen
esto

31 IGBT-E@mpdtila
(hardware)

32 Jaahdytys

34 CAN-vaylavika

35 Sovellus

36 Ohjausyksikka

37 Laite vaihdettu
(sama tyyppi)

! 38 Laite lisatty
(sama tyyppil
39 Laite poistettu

40 Tuntematon
laite

41 IGBT-lampctila

Jarruvastuksen | Liian voimakas jarrutus.
ylilampo

43 Enkooderivika

Mahdollinen syy

Parametrin tallennusvirhe

— viallinen toiminta

— komponenttivika

Laskurien osoittamat arvot virheelliset
— viallinen toiminta

— komponenttivika

Kaynnistys on estetty.

Kay-kasky on paalla uutta sovellusta
ladattaessa

Laajennuskortin termistoritulo on
havainnut moottorin lampatilan kasvun.

Ko. OPT-AF -kortin tulo on avautunut

IGBT-ylilampdsuoja on havainnut liian
korkean lyhytkestoisen ylikuormitusvirran.

Taajuusmuuttajan puhallin ei kdynnisty,
kun KAY-komento annetaan.

Lahetettyyn viestiin ei ole saatu kuittausta
vaylasta.

Sovellusohjelmistovika

NXS-laitteen ohjausyksikkoa ei voi kayttaa
NXP-laitteessa eika painvastoin.
Laajennuskortti tai ohjausosa vaihdettu.
Samantyyppinen kortti tai laitteessa
samat tehoarvot.

Laajennuskortti tai laite lisatty.

Laajennuskortti poistettu.

Tuntematon laajennuskortti tai laite.
Lisakoodit:

S1=Tuntematon laite

S2 =Teho-osa 1 ei samaa tyyppia kuin TO2
IGBT-ylilampodsuoja on havainnut liian
korkean lyhytkestoisen ylilatausvirran.

Ongelma enkooderisignaaleissa.
Lisakoodit:

1 = Enkooderi 1:n kanavaa A ei loydy

2 = Enkooderi 1:n kanavaa B ei loydy

3 = Kumpaakaan enk. kanavaa ei loydy
4 = Kanavat A ja B ristissa
5 = Enkooderikortti puuttuu

Korjaavat toimenpiteet

Kuittaa vika ja kaynnista laite uudelleen.
Jos vika ilmenee uudelleen, ota yhteys
lahimpaan jalleenmyyjaan.

Peru kaynnistyksen esto, jos sen voi
tehda turvallisesti.

Poista Kay-kasky.

Tarkista moottorin jaahdytys ja kuormitus.
Tarkista termistorien kytkenta.

(Jos laajennuskortin termistoritulo ei
ole k3ytossa, se on oikosuljettava.)
Peruuta toiminto, mikali sen voi tehda
turvallisesti.

Tarkista kuormitus.
Tarkista moottorin koko.
Tee identifiointiajo.

Ota yhteys lahimpaan jalleenmyyjaan. |

Varmista, etta vaylassa on toinen,
samoin konfiguroitu laite.

Ota yhteys edustajaamme. Jos olet
sovellusohjelmoija, tarkista ohjelma.
Vaihda ohjausyksikkoa.

Kuittaa. Laite on kayttovalmis.
Kaytossa vanhat parametriasetukset.

Kuittaa. Laite on kayttovalmis.
Kaytossa vanhat korttiasetukset.

Tarkista kuormitus.
Tarkista moottorin koko.
Tee identifiointiajo.

Kuittaa. Laite ei ole enaa kaytossa. i
Ota yhteys lahimpaan jalleenmyyjaan.
Saada hidastuvuusaika pidemmaksi. }

Kayta ulkoista jarruvastusta.

Tarkista enkooderin kytkennat.

Tarkista enkooderikortti.

Tarkista enkooderitaajuus open loopissa.
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Mahdollinen syy

Korjaavat toimenpiteet

44

I 45
49
51
52

§ 53
54
56
57
f 59
60

61

62
63

b4

Laite vaihdettu
(eri tyyppi)

Laite lisatty

(eri tyyppi)
Nollalla jako

Analogiatulo |,
< 4mA (valittu
signaalialue 4 -
20 mA)
Ulkoinen vika
Ohjauspaneelin
tietoliikenne-
vika
Kenttavaylavika

Korttipaikkavika
PT100-kortin

lampatilavika
Identifiointi

Jarrun tila ei ole ohjaussignaalin mukainen.

Seuraaja-
kommunikaatio

Jaahdytys
Nopeusero
Kaynnin esto
Hataseis

Tulokytkin auki

Kuittaa.

Aseta laajennuskorttiparametrit
uudelleen, jos kortti on vaihdettu.
Aseta taajuusmuuttajaparametrit
uudelleen, jos teho-osa on vaihdettu.
Kuittaa. Aseta laajennuskorttiparametrit
uudelleen.

Ota yhteys jalleenmyyjaan, jos vika
ilmenee uudelleen Kay-tilassa.

Jos olet sovellusohjelmoija, tarkista
ohjelma.

Tarkista ohjearvopiirin ohjearvolahetin.

Laajennuskortti tai ohjausosa vaihdettu.
Erityyppinen laajennuskortti tai laitteessa
eri tehoarvot.

Erityyppinen laajennuskortti on lisatty.

Nollalla jako sovelluksessa

Analogiatulon virta on < 4mA.
— ohjauskaapeli on irti tai vioittunut
— signaalilahde on vioittunut

Selvita vika ulkoisessa laitteessa.
Tarkista paneelin liitanta ja mahdollinen
liitantakaapeli.

Digitaalitulovika.
Ohjauspaneelin (tai NCDriven) ja taajuus-
muuttajan valinen yhteys on katkennut.

Tietolilkenneyhteys Master-laitteen ja
lisakortin valilla on katkennut.
lahimpaan jalleenmyyjaan.

Laajennuskortti tai korttipaikka on Tarkista kortti ja korttipaikka.

viallinen. Ota yhteys lahimpaan jalleenmyyjaan.
PT100-kortille asetettu lampatilaraja on Etsi lampotilan nousun syy.
ylittynyt.

Identifiointiajo on epaonnistunut Kay-kasky on poistunut ennen identifi-
ointiajon paattymista.
Taajuusmuuttajaan ei ole kytketty
moottoria.

Moottorin akselilla on kuormitusta.
Tarkista mekaanisen jarrun tila ja
liitannat.

Tarkista laajennuskorttiparametrit.
Tarkista kuitukaapeli tai CAN-kaapeli.

SystemBusin tai CAN-vaylan kautta kul-
keva kommunikaatio Isannan ja Seuraajan
valilld on poikki

Nestejaahdytteisen taajuusmuuttajan
jaahdytysnestekierto on katkennut.
Moottorin nopeus on eri kuin nopeusohje.

Tarkista vika ulkoisessa jarjestelmassa.

Tarkista enkooderin kytkenta.
Kestomagneettimoottori on ylittanyt
maksimimomentin.

Etsi syy signaalin puuttumiseen.
Uusi Kay-kasky mahdollinen
kuittauksen jalkeen.

Tarkista virransyoton paakytkin.

Tarkista asennus.
Jos asennus on kunnossa, ota yhteys

Kaynnin esto -signaali on alhaalla.
Hataseis-kasky tullut digitaalituloon tai
kenttavaylalle

Taajuusmuuttajan tulokytkin on auki.

Taulukko 10-1. Vikakoodlt.
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