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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taman kayttdoppaan sisallosta. Luku sisaltada myds tietoja
oppaan kayttotarkoituksesta, turvaohjeita ja tietoja oppaan kohderyhmasta.

Sovellettavuus
Tama on ACS880-perusohjausohjelman version 3.4x ja uudempien versioiden kayttoopas.

Ohjausohjelman laiteohjelmiston versio nakyy parametrissa 7.5 Ohjelmistoversio (si-
vu 173) ja taajuusmuuttajan ohjauspaneelin paavalikossa Jarjestelman tiedot -kohdassa.

Turvaohjeet

Noudata kaikkia taajuusmuuttajan mukana toimitettuja turvaohjeita.

«  Luekaikki turvaohjeet huolellisesti ennen taajuusmuuttajan asennusta, kayttoon-
ottoa ja kayttoa. Taydelliset turvaohjeet on toimitettu taajuusmuuttajan mukana
joko osana laiteopasta tai erillisena asiakirjana ACS880 Multidrive -yksikon pakkauk-
sessa.

«  Lue ohjelmiston toimintokohtaiset varoitukset ja huomautukset, ennen kuin
muutat parametriarvoja. Varoitukset ja huomautukset |6ytyvat luvun Parametrit
parametrikuvauksista.

Kohderyhma

Tama opas on tarkoitettu henkil6ille, jotka vastaavat taajuusmuuttajajarjestelman
suunnittelusta, kdyttoonotosta tai kaytosta.
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Muut kayttooppaat

Huomautus: Nopeussaatdsovelluksen pika-aloitusohjeet ovat taajuusmuuttajan mukana
toimitetussa Pika-aloitusoppaassa perusohjausohjelmalla varustetuille ACS880-taa-

Jjuusmuuttajille (3AUA0000098062).

Nimi Koodi

Luettelo tuotteiden kdyttdoppaiden verkkolinkeista 1

ACS880-01-taajuusmuuttajat 9AKK105408A7004
ACS880-04-taajuusmuuttajamoduulit (200-710 kW, 300-700 hv) 9AKK105713A4819
ACS880-07 drives (45 to 710 kW, 50 to 700 hp) 9AKK105408A8149
ACS880-07-taajuusmuuttajat (560-2 800 kW) 9AKK105713A6663
ACS880-07CLC drives hardware manual 9AKK107046A0239
ACS880-07LC drives hardware manual 9AKK107680A9275
ACS880-11-taajuusmuuttajat 9AKK106930A9565
ACS880-14-taajuusmuuttajamoduulit (132—400 kW, 200—450 hv) 9AKK107045A8023
ACS880-17 drives (45 to 400 kW, 60 to 450 hp) 9AKK106930A3466
ACS880-17-taajuusmuuttajat (160...3200 kW) 9AKK106354A1499
ACS880-17LC drives 9AKK107492A4721
ACS880-31-taajuusmuuttajat 9AKK106930A9564
ACS880-34-taajuusmuuttajamoduulit (132—400 kW, 200—450 hv) 9AKK107045A8025
ACS880-37 drives (45 to 400 kW, 60 to 450 hp) 9AKK106930A3467
ACS880-37-taajuusmuuttajat (160...3200 kw) 9AKK106354A1500
ACS880-37LC drives 9AKK107492A4722
Muut taajuusmuuttajien laiteoppaat

ACS880-04XT drive module packages (500 to 1200 kW) hardware manual | 3AXD50000025169
ACS880-04 single drive module packages hardware manual 3AUA0000138495
ACS880-14 and -34 single drive packages hardware manual 3AXD50000022021
ACS880-104 inverter modules hardware manual 3AUA0000104271
ACS880-104LC inverter modules hardware manual 3AXD50000045610
ACS880-107-vaihtosuuntaajayksikéiden laiteopas 3AUA0000127693
ACS880-107LC inverter units hardware manual 3AXD50000196111
Taajuusmuuttajan ohjelmointioppaat ja ohjeet

ACS880-perusohjausohjelma - Ohjelmointiopas 3AUA0000111131
ACS880 drives with primary control program, quick startup guide 3AUA0000098062 (mo-

nikielinen)



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105408A7004&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A4819&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105408A8149&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A6663&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107046A0239&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107680A9275&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9565&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107045A8023&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A3466&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106354A1499&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107492A4721&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9564&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107045A8025&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A3467&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106354A1500&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107492A4722&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000025169&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000138495&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000022021&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000104271&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045610&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000102519&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196111&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085967&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000098062&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000098062&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Nimi Koodi

Adaptive programming application guide 3AXD50000028574
Drive application programming manual (IEC 61131-3) 3AUA0000127808
ACS880-diodisydtén ohjausohjelma - Ohjelmointiopas 3AUA0000123870
ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
CIO-01 1/0 module for distributed I/O bus control user’s manual 3AXD50000126880
Lisdvarusteoppaat ja -ohjeet

ACS-AP-, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels User’s manual | 3AUA0000085685
Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual 3AUA0000094606

1/0-laajennusmoduulien, kenttavaylasovittimien, anturiliitdntdjen yms.
kayttéoppaat

1) saatavana asiakirjakirja-arkistossa.

Voit hakea oppaita ja muita tuotetietoja Internetista PDF-muodossa. Katso kohta /n-
ternetin asiakirja-arkisto takakannen sisdsivulta. Jos tiettya opasta ei ole saatavilla In-
ternetin asiakirja-arkistossa, ota yhteytta ABB:n paikalliseen edustajaan.



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028574&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000127808&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000103295&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000131562&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000126880&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Termit ja lyhenteet

Termi Kuvaus

ACS-AP-I Teollisuuskdyttoon tarkoitettu Assistant-ohjauspaneeliilman Bluetooth-
liitdntaa

ACS-AP-W Teollisuuskayttoon tarkoitettu Assistant-ohjauspaneeli Bluetooth-liitan-
nalla

Al Analogiatulo

AO Analogialéahtd

BCU Ohjausyksikén tyyppi

Clo 1/0-moduuli puhallinten ohjausta varten.

DDCS Distributed drives communication system -protokolla

DI Digitaalitulo

DO Digital output

DTC Direct torque control, moottorinohjausmenetelma

EFB Sisdaanrakennettu kenttavayla

FAIO-01 Analoginen 1/0O-laajennusmoduuli

FCAN Lisdvarusteena saatava CANopen®-sovitinmoduuli

FCNA-01 Valinnainen ControlNet™-sovitinmoduuli

FDCO-01 DDCS-tiedonsiirtomoduuli, jossa on kaksi paria 10 Mbit/s:n DDCS-kanavia

FDIO-01 Valinnainen digitaalinen I/O-laajennusmoduuli

FDNA-01 Valinnainen DeviceNet™-sovitinmoduuli

FEA-03 Valinnainen I/O-laajennussovitin

FECA-01 Lisdvarusteena saatava EtherCAT®-sovitinmoduuli

FEN-01 Valinnainen TTL-inkrementtianturin liitdntdmoduuli

FEN-11 Valinnainen absoluuttianturiliitintamoduuli

FEN-21 Valinnainen resolveriliitdntamoduuli

FEN-31 Valinnainen HTL-inkrementtianturin liitdntamoduuli

FENA-11 Lisdvarusteena Ethernet-sovitinmoduuli EtherNet/IP™-, Modbus TCP®-
ja PROFINET-10®-protokollia varten

FENA-21 Valinnainen Ethernet-sovitinmoduuli EtherNet/IP™-, Modbus TCP- ja
PROFINET-1O-protokollia varten, 2 porttia

FEPL-02 Lisdvarusteena saatava Ethernet POWERLINK -sovitinmoduuli

FIO-01 Valinnainen digitaalinen I/O-laajennusmoduuli

FlO-11 Valinnainen analoginen |/O-laajennusmoduuli

FPBA-01 Lisdvarusteena saatava PROFIBUS DP® -sovitinmoduuli

FPTC-01 Valinnainen termistorisuojausmoduuli.

FPTC-02 Valinnainen ATEX-sertifioitu termistorisuojausmoduuli rdjahdysvaarallisiin
tiloihin.

FSCA-01 Valinnainen RS-485 (Modbus/RTU) -sovitin

FSO-12, FSO-21
HTL

Valinnaiset turvatoimintomoduulit
Korkeakynnyslogiikka (high-threshold logic)

ID run

Moottorin tunnistusajo. Tunnistusajon aikana taajuusmuuttaja tunnistaa
moottorin ominaisuudet optimaalista moottorinohjausta varten.
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Termi Kuvaus

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor; janniteohjattu puolijohde.

INU Vaihtosuuntaajayksikkd

ISU IGBT-syottoyksikkd

KVS Kenttavaylasovitin

ModuleBus Esimerkiksi ABB:n ohjaimissa kaytetty tiedonsiirtoyhteys. ACS880-taa-

Moottorin puoleinen
suuntaaja

juusmuuttajat voidaan kytked ohjaimen optiseen ModuleBus-liitantaan.
Muuttaa tasajannitevalipiirin virran AC-virraksi moottoria varten

Parametri Kayttajan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento tai taajuusmuut-
tajan mittaama tailaskema signaali taajuusmuuttajan ohjausohjelmassa.
Joissakin asiayhteyksissa (kuten kenttavaylaan liittyvissa yhteyksissa)
arvoa, esimerkiksi muuttujaa, vakiota tai signaalia, voidaan kasitella ob-
jektina.

PLC Ohjelmoitava logiikkaohjain

PSL2 ABB:n vaihtosuuntaajissa kdytettava sisdinen tiedonsiirtoprotokolla.

PTC Positiivinen lampdtilakerroin

RDCO Optinen DDCS-tiedonsiirtomoduuli

RO Relelahto

STO Safe torque off (IEC/EN 61800-5-2)

Sy&ttoyksikkd

Yhden ohjausyksikén ohjauksessa olevat syottémoduulit ja niihin liittyvat
osat.

Taajuusmuuttaja
Tasajannitevalipiiri
Tehon yksikkd

Taajuusmuuttajakaytto, jolla ohjataan vaihtovirtamoottoreita.
Tasasuuntaajan ja vaihtosuuntaajan védlinen tasajannitepiiri

Sisdltda taajuusmuuttajamoduulin tehoelektroniikan ja tehokytkennat.
Ohjausyksikko kytketaan tehoyksikkoon.

TTL
UPS
Vaihtosuuntaajayksikkd

Verkko-ohjaus

TTL-logiikka (transistor-transistor logic)
Keskeytymaton tehonsy6ttd

Yhden ohjausyksikén ohjauksessa olevat vaihtosuuntaajamoduulit ja
niihin liittyvat osat. Normaalisti yksi vaihtosuuntaajayksikkd ohjaa yhta
moottoria.

Kenttavaylaprotokollat, jotka perustuvat Common Industrial Protocol
(CIP™) -protokollaan, kuten DeviceNet ja Ethernet/IP, iimaisevat taajuus-
muuttajan ohjaustoiminnot ODVA AC/DC -taajuusmuuttajaprofiilin
Control Supervisor- ja AC/DC-taajuusmuuttajaobjekteilla. Lisatietoja on
osoitteessa www.odva.org.

Verkkosuuntaaja

ZCU

Muuntaa vaihtojannitteen tasajannitteeksi taajuusmuuttajan tasavirta-
valipiirid varten

Ohjausyksikén tyyppi
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Kyberturvallisuutta koskeva vastuuvapauslauseke

Tuote on suunniteltu kytkettavaksi verkkoliitantaan, jonka kautta sen tiedonsiirto ta-
pahtuu. On asiakkaan yksinomaisella vastuulla tuottaa ja jatkuvasti varmistaa turvallinen
liitanta tuotteen ja asiakkaan verkon tai muun verkon valilla. Asiakas ottaa kayttoon ja
toteuttaa tarvittavat toimenpiteet tuotteen, verkon, jarjestelmien ja liitynt6jen suojaa-
miseen erilaisilta tietoturvarikkomuksilta, luvattomalta kaytoéltd, hairinnalta, tunkeutu-
miselta, vuodoilta ja/tai tietovarkauksilta jne. asentamalla palomuureja, ottamalla
kayttoon kayttooikeuksien tarkistuksen, salaamalla tiedot ja asentamalla virustorjun-
taohjelmiston.

ABB ja sen tytaryhtiot eivat vastaa mainitunlaisiin tietoturvarikkomuksiin, luvattomaan
kayttoon, hairintdaan, tunkeutumiseen, vuotoon ja/tai tietovarkauteen liittyvista vahin-
goista tai tappioista.
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Ohjauspaneelin kayttaminen

Katso ACS-AP-I, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685, englanninkielinen).


http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch

22
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Ohjauspaikat ja kayttotilat

Yleista

Tama luku sisaltaa kuvauksen ohjausohjelman tukemista ohjaustoimintojen paikoista
ja kayttotiloista.

Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

ACS880-taajuusmuuttajassa on kaksi paaohjauspaikkaa: ulkoinen ja paikallinen. Ohjaus-
paikka valitaan ohjauspaneelin tai PC-ty6kalun Loc/Rem-painikkeella.

ACS880

I Kenttavaylasovitin (Fxxx) tai

: DDCS-tiedonsiirtomoduuli

| T Sisaanrakennettu

kenttavaylaliitanta

(SKV) tai iséntd/orja- Ohjauspaneeli
liitanta

Ohjauspaneel? tai Drive
Composer -PC-tydkalu
(valinnainen)

A M

Antui 20— - - - - - - - - - - - - - - - =

D Ylimé&araisia tuloja/laht6jd voidaan lisitéd asentamalla lisdvarusteena saatava I/0-
laajennusmoduuli (FIO-xx) taajuusmuuttajan korttipaikkaan.
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2) Anturin tai resolverin liitdntamoduuli(t) (FEN-xx) asennettuna taajuusmuuttajan
korttipaikkoihin.

Paikallisohjaus

Kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ohjauskomennot annetaan ohjauspaneelin
ndppaimistosta tai PC-tietokoneesta, johon on asennettu Drive Composer. Nopeus- ja
momenttisaatd ovat kaytettavissa paikallisohjauksessa; taajuussaato on kaytettavissa,
kun moottorin skalaarisaatotila on kaytossa (katso parametri 19.16).

Paikallisohjausta kaytetdadn padasiassa taajuusmuuttajan kayttéonoton ja huollon ai-
kana. Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalilahteet, kun sita kaytetaan
paikallisohjaukseen. Ohjauksen vaihtaminen paikallisohjaukseen voidaan estaa para-
metrilla 19.17.

Kayttaja voi valita parametrilla 49.5, miten taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai
PC-tydkalun yhteyden katkeamiseen. (Parametrilla ei ole vaikutusta ulkoisessa ohjauk-
sessa.)
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Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, ohjauskomentoja varten on kaytetta-
vissa seuraavat vaylat:

. 1/0O-liitannat (digitaali- ja analogiatulot) tai valinnaiset I/0O-laajennusmoduulit
- sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta tai valinnainen kenttavaylasovitinmoduuli
« ulkoinen ohjausliitanta (DDCS)

- isantd/orja-liitanta ja/tai

« ohjauspaneeli.

Kaytettadvissa on kaksi ulkoista ohjauspaikkaa, ULK1 ja ULK2. Kayttdja voi valita jokaisen
ohjauspaikan kdynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet erikseen parametreilla

20.1...20.10. Jokaisen ohjauspaikan toimintatila voidaan valita erikseen parametriryh-
massa 19. Tama mahdollistaa nopean siirtymisen toimintatilasta toiseen, esimerkiksi
nopeus- ja momenttisaadon valilla. Ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta voidaan tehda
minka tahansa binaarilahteen, esimerkiksi digitaalitulon tai kenttavaylan ohjaussanan,
avulla (katso parametri 19.11). Ohjeen Iahde voidaan valita jokaiselle kdyttotilalle erikseen.

Ohjauspaikan valinta luetaan 2 ms:n aikatasolla.

Ohjauspaneelin kdayttaminen ulkoisena ohjauslahteena

Ohjauspaneelia voidaan kayttaa myos ulkoisen ohjauksen kdynnistys- ja pysaytysko-
mentojen ja ohjearvojen lahteena. Ohjauspaneeli on valittavissa kaynnistys- ja pysay-
tyskomentoldhteen ja ohjearvoldhteen valintaparametreilla.

Ohjearvoldhteen valintaparametreissa (lukuun ottamatta PID-saadodn asetusarvon va-
litsimia) on ohjauspaneelille kaksi valintaa. Valintojen ero on ohjearvoldahteen ohjauspa-
neelille kytkemisen jdlkeen kaytettavan ensimmaisen ohjearvon arvossa.

Paneelin ohjearvo tallennetaan aina, kun toinen ohjearvolahde valitaan. Jos ohjearvolah-
teen valintaparametriksi on asetettu Ohjauspaneelil (ohje tall.), tallennettua arvoa
kdytetdan ensimmaisend ohjearvona, kun ohjaus siirretaan takaisin paneelille. Huomaa,
etta vain yksi ohjearvotyyppi voi olla tallennettuna kerrallaan. Jos samaa ohjearvoa
yritetdan kayttaa eri toimintatilassa (nopeus, momentti jne.), taajuusmuuttajassa ta-
pahtuu vikalaukaisu 7083. Paneelin ohjearvoa voidaan rajoittaa erikseen ryhman 49
parametreilla.

Jos ohjearvoldhteen valintaparametriksi on valittu Ohjauspaneelil (ohje kopioitu), pa-
neelin ensimmainen ohjearvo madraytyy sen mukaan, vaihtuuko toimintatila samalla
kun ohjearvoldhde vaihtuu. Jos |ahde vaihdetaan paneelille mutta toimintatila ei muutu,
kaytetaan edellisen lahteen viimeisinta ohjearvoa. Jos toimintatila vaihtuu, ensimmai-
seksi arvoksi otetaan taajuusmuuttajan uutta toimintatilaa vastaava oloarvo.

Parametriryhmien 40 ja 41 prosessi-PID-saadon asetusarvon valitsimissa on ohjauspa-
neelille vain yksi asetus. Toimintaa jatketaan aiemmalla asetusarvolla aina, kun asetusar-
volahteeksi valitaan ohjauspaneeli.
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Taajuusmuuttajan kayttotilat

Taajuusmuuttaja voi toimia useissa kayttotiloissa erityyppisilla ohjeilla. Kunkin ohjaus-
paikan (paikallinen, ULK1 ja ULK?2) tila voidaan valita parametriryhmassa 19.

Seuraava on yleinen esitys ohjetyypeista ja ohjausketjuista.

Katso tarkat kaaviot kohdasta Ohjausketjukaaviot.

hjeenih Nopeusohjeen ramppi jal Moottorin
Nopeusohjeeridhteen Nopeusohjeen lahteen isi i
P I')t | P .) sen muotoilu Nopeuseron laskenta takaisinkytkenndn
valinta valinta Il asetukset
jeetiht Kuorman
een i -
. . Nopeuss&adin takaisinkytkennan ja
valinta ja muokkaus . .
paikkalaskurin asetukset
DC-janniteohjeen _— . el
N . N DC-janniteohjeen Momenttisaatimen R "
lahteen valinta ja , . ) Kayttotilan valinta
muokkaus ohjeen valinta
muokkaus
Prosessi-PID-saadon
: asetusarvon ja Momentin
! | takaisinkytkennan lahtee rajoitus
valinta
Momenttisaadin
Prosessi-PID-
saadin
Moottorin DTC-saététila
- (suora momenttiohjaus)
.......... -
v
Taaj! jeeridhteen Taajuusohjeen Moottorirskalaarsdatotila
valinta ja muokkaus muokkaus

Nopeussaatotila

Moottori noudattaa taajuusmuuttajalle annettua nopeusohjetta. Tassa saatotilassa
takaisinkytkentana voidaan kdyttda arvioitua nopeutta tai takaisinkytkenta voidaan
toteuttaa kayttaen anturia tai resolveria, jolloin saavutetaan parempi nopeussaadon
tarkkuus.

Nopeussaatotila on kdytettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa ohjauksessa.
Se on myos kaytettdvissa suorassa momenttisdatotilassa (DTC) ja moottorin skalaari-
saatotilassa.
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Momenttisaatotila
Moottorin momentti noudattaa taajuusmuuttajalle annettua momenttiohjetta. Moment-
tisaato on mahdollinen myos ilman takaisinkytkentad, mutta se on dynaamisempi ja
tarkempi, kun kdytossa on takaisinkytkentalaite, kuten anturi tairesolveri. Kun saadet-
tavana on nostolaite tai vinssi, on suositeltavaa kayttaa takaisinkytkentalaitetta.

Momenttisaatotila on kaytettavissa moottorin DTC-saatotilassa seka paikallisohjauk-
sessa ettd ulkoisessa ohjauspaikassa.

Taajuussaatotila
Moottori noudattaa taajuusmuuttajalle annettua taajuusohjetta. Taajuussaato on
kaytettavissa vain moottorin skalaarisaatotilassa.

DC-janniteohjaustila

Tama ohjaustila on tarkoitettu erityisesti séhkdverkon ulkopuolella kdytettaviin sovel-
luksiin, joissa vaihtosuuntaajayksikko on liitetty generaattoriin ja syottoyksikkd muo-
dostaa AC-sy6ttdverkon.

Vaihtosuuntaajayksikko saataa DC-jannitettd ohjaamalla generaattorin momenttia. PI-
saadin tuottaa teho-ohjeen sisdisesta tietokannasta tai kayttajan syottamasta para-
metrista saadun tasajannitepiirin kapasitanssitiedon seka mitatun tasavirtajannitteen
perusteella. Taman jalkeen teho-ohje muunnetaan momenttiohjeeksi.

Tasajanniteohjausketjun asetukset ovat parametriryhmassa 29 Janniteohjeketju (si-
vu 319).

Tasajanniteohjaus on kaytettavissa vain taajuusmuuttajissa, joissa on BCU-ohjausyk-
sikko.

Erikoissaatotilat
Nopeussadatd-ja momenttisaatotilojen lisaksi valittavissa on seuraavat erikoissaatotilat:
»  Prosessi-PID-saato. Lisatietoja on kohdassa Prosessi-PID-sdato (sivu 70).

. Hatdpysaytystilat Offlja Off3: Taajuusmuuttaja pysahtyy maaritetyn hidastusrampin
mukaisesti ja taajuusmuuttajan modulointi pysahtyy.

« Jog-tila: Taajuusmuuttaja kaynnistyy ja kiihdyttaa maaritettyyn nopeuteen, kun
Jog-signaali on aktivoitu. Lisdtietoja on kohdassa Jog-toiminto (sivu 59).
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Ohjelmiston ominaisuudet

Yleista

Tama luku sisaltaa ohjelman ominaisuuksien ja toimintojen kuvauksen.
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Taajuusmuuttajan konfigurointi ja ohjelmointi

Taajuusmuuttajan ohjausohjelmassa on kaksi osaa:

Laiteohjelmisto suorittaa padohjaustoiminnot, kuten nopeuden ja momentin saadon,
taajuusmuuttajan logiikkatoiminnot (kdynnistys/pysaytys) seka |/O-, takaisinkytkenta-
, tiedonsiirto- ja suojaustoiminnot. Laiteohjelmiston toiminnot konfiguroidaan ja ohjel-

laiteohjelmisto

sovellusohjelmisto.

Taajuusmuuttajan
ohjausohjelma

Sovellusohjelmisto

Laiteohjelmisto

Toimintolohko-ohjelma

Vakiolohkokirjasto

Parametri-
rajapinta

2 -

Nopeussaato
Momenttisdatd
Taajuussaatd
Taajuusmuuttajan
logiikka
1/0O-liitédnta
Kenttavayldliitanta
Suojaukset
Takaisinkytkenta

moidaan parametrien avulla, ja niitd voidaan laajentaa sovellusohjelmoinnilla.

Parametreilla maaritetaan kaikki taajuusmuuttajan vakiotoiminnot. Parametrit voidaan

asettaa

Kaikki parametriasetukset tallennetaan automaattisesti taajuusmuuttajan pysyvais-
muistiin. Jos taajuusmuuttajan ohjausyksikkoa sydtetaan ulkoisesta +24 V DC -virtalah-
teestd, parametrimuutosten jalkeen on erittdin suositeltavaa tehda pakotettu tallennus
parametrilla 96.7 ennen virran katkaisemista ohjausyksikosta.

Ohjelmointi parametrien avulla

ohjauspaneelista, kuten luvussa Ohjauspaneelin kdayttaminen on kuvattu

Drive Composer -PC-tyokalulla, kuten oppaassa Drive Composer start-up and

maintenance PC tool user’'s manual (3AUA0000094606, englanninkielinen) on ku-

vattu

kenttavaylaliitannan kautta, kuten luvuissa Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetun

kenttavayldliitannan (SKV) kautta ja Kenttavayldohjaus kenttdvaylasovittimen

kautta on kuvattu.

Parametrien oletusarvot voidaan tarvittaessa palauttaa parametrilla 96.6.




Ohjelmiston ominaisuudet 31

Adaptiivinen ohjelmointi

Perinteisesti kayttdja voi ohjata taajuusmuuttajan toimintaa parametrien avulla. Vakio-
parametreilla on kuitenkin aina kiintea joukko valittavia vaihtoehtoja tai tietty asetusalue.
Taajuusmuuttajan toiminnan laajempaan mukauttamiseen tarvitaan toimintolohkoista
koostettavia adaptiivisia ohjelmia.

PC-tietokoneessa toimivassa Drive Composer -tyokalussa on adaptiivisen ohjelmoinnin
aputoiminto, jolla voidaan rakentaa mukautettuja ohjelmia graafisen kayttoliittyman
kautta. Toimintolohkoihin kuuluvat tavanomaiset aritmeettiset ja loogiset funktiot
seka esim. valinta-, vertailu- ja ajastinlohkot. Ohjelma voi sisdltaa enintaan 20 lohkoa.
Adaptiivinen ohjelma suoritetaan 10 ms:n aikatasolla.

Kayttoliittymassa on ohjelman sybtteiden valintaa varten esivalinnat fyysisille tuloille,
yleisille oloarvoille ja taajuusmuuttajan muille tilatiedoille. Syotteind voidaan kayttaa
parametriarvoja ja vakioita. Ohjelman lahtotietoja voidaan kayttaa kaynnistyssignaaleina,
ulkoisina tapahtumina tai ohjearvoina, tai ne voidaan liittaa taajuusmuuttajan laht6ihin.
Huomaa, ettd adaptiivisen ohjelman tuottaman tiedon liittaminen valintaparametriin
maarittaa parametrille samalla kirjoitussuojauksen.

Adaptiivisen ohjelman tila nakyy parametrissa 7.30. Adaptiivinen ohjelma voidaan
poistaa kaytdsta parametrilla 96.70.

Huomaa, ettd sekvenssiohjelmointi ei ole tuettu toiminto.

Lisdtietoja on Adaptive programming application guide-oppaassa (3AXD50000028574
[englanninkielinen]).

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 7.30 Adaptiivisen ohjelman tila (sivu 175) ja 96.70 Poista adapt. ohjelma
kaytosta (sivu 531).

Tapahtumat: 64A6 Adaptiivinen ohjelma (sivu 567).

Sovellusohjelmointi

Laiteohjelmiston toimintoja voidaan laajentaa sovellusohjelmoinnin avulla. Sovellusoh-
jelmointi on saatavissa lisatoimintona (lisavaruste +N8010).

Sovellusohjelmia voidaan rakentaa |IEC 61131-3 -standardin mukaisista toimintolohkoista
kayttamalla erikseen saatavana olevaa PC-tydkalua.

Lisatietoja on ohjelmointioppaassa:Drive application programming (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808, englanninkielinen).
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Ohjausliitannat

Ohjelmoitavat analogiatulot

Ohjausyksikdssa on kaksi ohjelmoitavaa analogiatuloa. Jokainen tulo voidaan maarittaa
erikseen jannitetuloksi (0/2...10 V tai -10...10 V) tai virtatuloksi (0/4...20 mA) ohjausyk-
sikdn siirtoliittimelld, kytkimella tai ohjausyksikén. Jokainen tulo voidaan suodattaa,
invertoida tai skaalata.

Ohjausyksikon analogiatuloja luetaan 0,5 ms:n aikatasolla.

Analogiatulojen maaraa voidaan lisata F1O-11- tai FAIO-01-1/0-laajennuksilla (katso
Ohjelmoitavat I/O-laajennukset jaljempand). Laajennusmoduulien analogiatuloja luetaan
2 ms:n aikatasolla.

Taajuusmuuttaja voidaan madrittda suorittamaan tietty toiminto (esimerkiksi muodos-
tamaan varoitus tai vika), kun analogiatulon arvo siirtyy ennalta maaritetyn arvoalueen
ulkopuolelle.

Asetukset ja vianhaku
Parametriryhma: 12 Vakio-Al (sivu 193).
Tapahtumat: 80A0 Al valvonta (sivu 573) ja ABAO Al-valvonnan varoitus (sivu 589).

Ohjelmoitavat analogialahdo6t

Ohjausyksikdssa on kaksi virran (0...20 mA) analogialahtéa. Jokainen laht6 voidaan
suodattaa, invertoida tai skaalata.

Ohjausyksikon analogialahtdja paivitetaan 0,5 ms:n aikatasolla.

Analogialdht6jen maaraa voidaan lisata FIO-11- tai FAIO-01-1/0-laajennuksilla (katso
Ohjelmoitavat I/0-laajennukset jdljempand). Laajennusmoduulien analogialahtéja
paivitetaan 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 13 Vakio-AO (sivu 198).

Ohjelmoitavat digitaaliset tulot ja Iahdo6t

Ohjausyksikossa on kuusi digitaalituloa, digitaalinen kaynnistyksen lukitustulo ja kaksi
digitaalista tuloa/laht6a (liitédntaa, jotka voidaan maarittaa joko tuloksi tai lahdoksi).
Ohjausyksikon digitaalituloja luetaan 0,5 ms:n aikatasolla.

Yksi digitaalitulo (D16) toimii PTC-termistoritulona. Katso kohta Moottorin lampd&suo-
jaus (sivu 87).

Digitaalituloa/-laht6a DIO1 voidaan kayttaa taajuustulona ja digitaalituloa/-lahtoa
DIO2 taajuuslahtona.

Digitaalitulojen/laht6jen madraa voidaan lisata FIO-01-, FIO-11- tai FDIO--01-1/0O-laajen-
nuksilla (katso Ohjelmoitavat I/O-laajennukset jaljempéanad). Laajennusmoduulien digi-
taalituloja luetaan 2 ms:n aikatasolla.
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Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 10 Vakio DI, RO (sivu 177) ja 11 Vakio DIO, FI, FO (sivu 185).

Ohjelmoitavat relelahdot

Ohjausyksikdssa on kolme relelahtéa. Lahtéjen ilmaisema signaali voidaan valita para-
metreilla.

Ohjausyksikdn relelahtéja paivitetadn 0,5 ms:n aikatasolla.

Releldhtéjen madrad voidaan lisdta 1/0-laajennuksilla (FIO-01 tai FDIO- 01). Laajennus-
moduulien relelahtéja paivitetaan 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 10 Vakio DI, RO (sivu 177).

Ohjelmoitavat I/O-laajennukset

Tulojen ja laht&jen maaraa voidaan lisata F10-xx-1/O-laajennusmoduuleilla. Ohjausyksikon
korttipaikkoihin voidaan kiinnittad yhdesta kolmeen moduulia. Korttipaikkojen maaraa
voidaan lisata FEA-03-1/0-laajennusmoduulilla.

Seuraavassa taulukossa on annettu sekd ohjausyksikdn etta valinnaisten I/O-laajennus-
moduulien I/O-liitantdjen maara.

Sijainti Digitaalitulot | Digitaaliset | Analogiatulot  Analogialdh- Releldhd6t
(1) 1/0-liitannat (A1) dét (AO) (RO)
(DI10O)
Ohjausyksikkd 6 + DIIL 2 2 2 3
FlO-01 - 4 - - 2
FlO-11 - 2 3 1 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Parametriryhmien 14...16 avulla voidaan aktivoida ja konfiguroida kolme I/O-laajennus-
moduulia.

Huomautus: Jokainen parametriryhma sisaltda parametrit, jotka nayttavat kyseisen
laajennusmoduulin tulojen arvot. I/O-laajennusmoduulien tuloja voidaan kayttaa sig-
naalinlahteina vain ndiden parametrien avulla. Muodosta yhteys tuloon valitsemalla
lahdevalintaparametrin asetukseksi Muu ja maarittamalla sitten asianmukainen arvo-
parametri (digitaalisignaalien tapauksessa myds bitti) ryhmassa 14, 15 tai 16.
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Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 14 1/0O-laajennusmoduuli 1 (sivu 203), 15 I/O-laajennusmoduuli 2 (si-
vu 230) ja 16 I/O-laajennusmoduuli 3 (sivu 236).

Parametri: 60.41 |/O-laajennuksen tiedonsiirtoportti (sivu 461).

Tapahtumat: 7082 Ulkoinen I/O poikki (sivu 569) ja A799 Ulkoisen |/O:n tiedonsiirtovir-
he (sivu 583).

Kenttavaylaohjaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea useisiin erilaisiin automaatiojarjestelmiin kenttavay-
laliitantdjen kautta. Katso luvut Kenttadvdylaohjaus sisddnrakennetun kenttavaylaliitannan
(SKV) kautta ja Kenttavayldohjaus kenttavaylasovittimen kautta.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 50 Kenttdvaylasovitin (KVS) (sivu 424), 51 KVS A asetukset (sivu 434),
52 KVS A datatulo (sivu 436), 53 KVS A datalahto (sivu 437), 54 KVS B asetukset (sivu 438),
55 KVS B datatulo (sivu 440), 56 KVS B datalahto (sivu 441) ja 58 Sisdanrakennettu kent-
tavayla (sivu 442).

Tapahtumat: 7510 KVS A tiedonsiirto (sivu 572), 7520 KVS B tiedonsiirto (sivu 572), A7C1
KVS A tiedonsiirto (sivu 586), A7C2 KVS B tiedonsiirto (sivu 586) ja A7CE SKV:n tiedonsiir-
tokatkos (sivu 587).

Isdnta/orja-toiminto

Yleinen

Isantd/orja-toiminnolla voidaan liittaa useita taajuusmuuttajia yhteen siten, etta
kuorma jakaantuu taajuusmuuttajien valilla tasaisesti. Tama on paras ratkaisu sovelluk-
sissa, joissa moottoreita on kytketty yhteen vaihteilla, ketjulla, hihnalla tai muulla vas-
taavalla ratkaisulla.

Ulkoiset ohjaussignaalit kytketaan yleensa vain yhteen taajuusmuuttajaan, joka toimii
isdntdna. Iséantéd ohjaa jopa kymmenta orjaa lahettamalla niille yleisldhetysviesteja
sahkokaapelin tai valokuituyhteyden kautta. Isanta pystyy lukemaan takaisinkytkenta-
signaaleja enintaan kolmelta orjalta.
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Nopeussdadetty isdanta

v
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Prosessin / M

orja |
~

(Esimerkki)
Ohjaussana p Momentti- tai
Nopeusohje — nopeussaddetty orja

Isanta Momenttiohje Orja

A 4

DDCS ||santd/orja-litanta DDCS

<

(Esimerkki)
Tilasana

01.01, 01.10 l\

Kenttavayldohjaus

Ulkoinen ohjausjarjestelma
(esimerkiksi ohjelmoitava
logiikkaohjain)

Isantataajuusmuuttaja on tavallisesti nopeussaadetty, ja muut taajuusmuuttajat seu-
raavat sen momentti- tai nopeusohjetta. Orjan tulee yleensa olla

- momenttisaddetty, jos isdannan ja orjan moottoriakselit on kytketty jaykasti yhteen
vaihteilla, ketjulla tai muulla vastaavalla menetelmalld, joka tekee taajuusmuuttajien
valisen nopeuseron mahdottomaksi.

« nopeussaadetty, kunisannan ja orjan moottoriakselit on kytketty yhteen joustavasti
tavalla, joka mahdollistaa pienen nopeuseron. Jos sekad isanta ettd orja ovat nopeus-
sdddettyja, kdytossa on yleensda myds kuormitusjousto (katso parametri 25.8).
Isannan ja orjan valista kuorman jakoa voidaan saatdaa myos jaljempana kohdassa
Kuorman jakaminen nopeussaadetyn orjataajuusmuuttajan kanssa kuvatulla tavalla.

Huomautus: Kaytettdessa nopeussaadettya orjayksikkoa ilman kuorman jakamista
huomioi orjan kiihdytys- ja hidastusramppiajat. Jos ramppiajat on madritetty pidem-
miksi kuin isantayksikossa, orjayksikkd noudattaa isannan kiihdytys- ja hidastusaikojen
sijaan omia ramppiaikojaan. Suositeltava menettely on maarittaa isantayksikkdon ja
orjayksikk&ihin samat ramppiajat. Rampin muotoa koskevat asetukset (katso parametrit
23.16...23.19) maaritetdan vain isantayksikkoon.

Joissakin sovelluksissa orjan on oltava seka nopeus- etta momenttisadadetty. Talldin
kayttotilaa voidaan vaihtaa parametrilla 19.12 tai 19.14. Toinen mahdollinen tapa on
asettaa yksi ulkoinen ohjauspaikka nopeussaatoétilaan ja toinen momenttisaatotilaan.
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Ohjauspaikkaa voidaan sitten vaihtaa orjan digitaalitulon avulla. Katso luku Ohjauspaikat
ja kayttotilat.

Kun kaytdssa on momenttiohjaus, saapuvaa nopeusohjetta voidaan skaalata orjan

parametrilla 26.15, jotta saavutetaan optimaalinen kuormanjako isannan ja orjan valilla.
Momenttiohjatuissa orjasovelluksissa, joissa momentti on erittain pieni tai joissa tar-
vitaan erittdin hidasta toimintaa, on mahdollisesti kdytettava anturin takaisinkytkentaa.

Jos taajuusmuuttaja on tarpeen vaihtaa nopeasti isannasta orjaksi tai toisin pain, voi-
daan tallentaa yksi kdyttdjan parametrisarja (katso sivu 100) isantaasetuksilla ja toinen
orja-asetuksilla. Tarvittavat asetukset voidaan sitten aktivoida kayttamalla esimerkiksi
digitaalituloja.

Kuorman jakaminen nopeussaadetyn orjataajuusmuuttajan kanssa

Kuorman jakoa isannan ja nopeussaadetyn orjan valilla voidaan kayttaa useissa erilai-
sissa sovelluksissa. Kuormanjakotoiminto toteutetaan hienosaatamalla orjan nopeus-
ohjetta momenttiohjeeseen perustuvalla lisatrimmaussignaalilla. Momenttiohje valitaan
parametrilla 23.42 (oletusarvon mukaan isannasta saatu ohje 2). Kuorman jakoa saade-
taan parametrilla 26.15 ja se otetaan kaytt6on parametrilla 23.40 valitun Iahteen avulla.
Nopeuskorjauksen vahvistusta voidaan saataa parametrilla 23.41. Lopullinen nopeus-
ohjeeseen lisattava korjaussignaali nakyy parametrissa 23.39. Katso lohkokaavio sivulla
645.

Huomautus:

- Toiminto voidaan ottaa kayttoon vain nopeussaadetyssa orjassa, jota kaytetaan
kauko-ohjaustilassa.

«  Kuormitusjoustoa (25.8) ei oteta huomioon, kun kuormanjakotoiminto on aktiivise-
na.

- Isanta- ja orjataajuusmuuttajalla tulee olla samat nopeussaadon viritysarvot.

«  Nopeuseroikkunan parametrit 24.44 ja 24.43 rajoittavat nopeuden korjaustermia.
Aktiivinen rajoitus nakyy parametrissa 6.19.

- Jotta orjayksikon ramppipysaytys toimisi luotettavasti,

. parametrien 24.43 ja 24.44 arvojen on oltava pienempi kuin parametrin 21.6
arvo tai nopeusvirheikkunan valvonta on poistettava kaytdsta kokonaan para-
metrilla 24.41 ja

- parametrin 24.11 arvon on oltava pienempi kuin parametrin 21.6 arvo.

Tiedonsiirto

Isantd/orja-liitantd voidaan toteuttaa kytkemalla taajuusmuuttajat yhteen valokuitu-
kaapeleilla (voi vaatia lisdvarusteita kdytdssa olevasta taajuusmuuttajalaitteistosta
riippuen) tai liittamalla taajuusmuuttajien XD2D-liitdnnat toisiinsa. Liitanta valitaan
parametrilla 60.1.

Parametrilla 60.3 maaritetaan, onko taajuusmuuttaja tiedonsiirtoyhteyden isanta vai
orja. Nopeussaadetyn prosessin isantataajuusmuuttaja maaritetdan tavallisesti myos
tiedonsiirtoyhteyden isannaksi.




Ohjelmiston ominaisuudet 37

Isantd/orja-liitdnnan tiedonsiirto perustuu DDCS-protokollaan, joka kayttaa datasetteja
(datasetti 41). Yksi datasetti sisdltaa kolme 16-bittistd sanaa. Datasetin sisdlt6 voidaan
maarittdd vapaasti parametreilla 61.1...61.3. Isannan yleislahetyksellad lahettama data-
setti sisaltaa yleensa ohjaussanan, nopeusohjeen ja momenttiohjeen, kun taas orjat
palauttavat tilasanan ja kaksi oloarvoa.

Parametrin 61.1 oletusarvo on Orjan ohjaussana. Kun isdnndssa on valittu tama asetus,
se lahettaa orjille sanan, joka koostuu parametrin 6.1 biteista 0...11 seka neljasta para-
metreilla 6.45...6.48 valitusta bitista. Orjan ohjaussanan bittid 3 kuitenkin muokataan
siten, etta se pysyy paalla niin kauan kuin isanta moduloi, ja sen asettaminen arvoon 0
aiheuttaa orjan vapaan pysahtymisen. Taman tarkoituksena on synkronoida isannan
ja orjan pysahtyminen.

Huomautus: Iséantayksikon hidastaessa kdyttaen ramppia orjayksikkd noudattaa laske-
vaa ohjearvoa mutta ei saa pysaytyskomentoa ennen kuin isanta lopettaa moduloinnin
ja tyhjentda orjan ohjaussanan bitin 3. Taman vuoksi orjana toimivan taajuusmuuttajan
enimmais- ja vahimmaisnopeusrajoituksen etumerkin ei tule olla sama, koska talléin
orja toimii jatkuvasti raja-arvolla, kunnes iséntayksikko pysahtyy.

Jokaisesta orjasta voidaan myds lukea kolme sanaa lisatietoja. Orjataajuusmuuttajat,
joista tiedot luetaan, valitaan isantataajuusmuuttajassa parametrilla 60.14. Lahetettavat
tiedot valitaan kussakin orjataajuusmuuttajassa parametreilla 61.1...61.3. Tiedot siirtyvat
yhteyden kautta kokonaislukumuodossa ja ndkyvat isannan parametreissa 62.28....62.36.
Tiedot voidaan sitten Iahettda edelleen muihin parametreihin parametrien 62.4...62.12
avulla.

Jotta orjien vioista saadaan ilmoitukset, kukin orja on maaritettava lahettamaan tilasa-
nansa yhtena ylla mainituista datasanoista. Isinnan vastaavan kohdeparametrin ase-
tukseksi on valittava Orjan tilasana. Orjan vikaantuessa suoritettava toiminto valitaan
parametrilla 60.17. Ulkoisia tapahtumia (katso parametriryhma 31 Vikatoiminnot) voidaan
kayttaa ilmaisemaan tilasanan muiden bittien tilaa.

Isdnnan ja orjan tiedonsiirto on kuvattu lohkokaavioissa sivuilla 658 ja 659.
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Isanta/orja-liitannan rakenne

Isannan ja orjan valinen yhteys muodostetaan kytkemalla taajuusmuuttajat yhteen joko

- suojatulla kierretylla parikaapelilla, joka kytketaan taajuusmuuttajien XD2D-liitan-
téihin*, tai

- valokaapelit. Jos taajuusmuuttajassa on ZCU-ohjausyksikkd, tarvitaan lisaksi FDCO-
DDCS-tiedonsiirtomoduuli; jos taajuusmuuttajassa on BCU-ohjausyksikkd, tarvitaan
RDCO-moduuli.

* Tata kytkentaa ei voi kayttaa samanaikaisesti sovellusohjelmatasolla toteutettavan
taajuusmuuttajien valisen tiedonsiirron (drive-to-drive, D2D) kanssa, eika kytkentaa
tule sekoittaa D2D-yhteyteen. Lisatietoja on oppaassa Drive application programming
manual (IEC 61131-3) (3AUA0000127808, englanninkielinen).

Seuraavassa on kytkentdesimerkkeja. Huomaa, ettd valokuitukaapeleilla toteutettava
tahtikytkenta vaatii NDBU-95C-DDCS-haaroitusyksikon.

Sahkokaapelilla toteutettu isantd/orja-kytkenta
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Lisdtietoja kytkennoista ja paatevastuksista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.
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Valokuitukaapeleilla toteutettu tahtikytkenta (1)
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Valokuitukaapeleilla toteutettu tahtikytkenta (2)
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Esimerkkeja parametriasetuksista

Seuraavassa on luettelo parametreista, jotka on maaritettava isanta/orja-yhteytta
konfiguroitaessa. Tassa esimerkissa isdntd lahettda orjan ohjaussanan, nopeusohjeen
ja momenttiohjeen. Orja palauttaa tilasanan ja kaksi oloarvoa (tama ei ole pakollista,
mutta ndytetdan selvyyden vuoksi).

Isantataajuusmuuttajan asetukset

« Isantd/orja-liitdnnan aktivointi
« 60.11santd/orjatiedonsiirtoportti (valokuitukanavan tai XD2D-liitdnnan valinta)
« (60.2 Isantd/orja asemaosoite = 1)
« 60.3Isadntd/orja tila = DDCS isdntd (seka valokuitu- ettd kaapeliyhteydet)
. 60.5Isantd/orja kytkentd (Rengas tai Tahtivalokuidulla, Tahti kaapelilla)

«  Orjiin lahetettavat tiedot
« 6l1lIsantd/orja tiedon 1valinta = Orjan ohjaussana (orjan ohjaussana)
. 61.2Isantd/orja tiedon 2 valinta = Kdytetty nopeusohje
- 613 Isantd/orja tiedon 3 valinta = Momenttiohje 5

«  Orjista luettu tieto (valinnainen)
« 60.14 Iséntd/orja orjan valinta (luettavien orjien valinta)
« 62.4 Orjan osoite 2 tiedon 1 val. ... 62.12 Orjan osoite 4 tiedon 3 val. (orjista
saatujen tietojen yhdistaminen)




Ohjelmiston ominaisuudet 41

Orjataajuusmuuttajan asetukset

« Isantd/orja-liitdnnan aktivointi
+ 60.1lsdntd/orja tiedonsiirtoportti (valokuitukanavan tai XD2D-liitdnnan valinta)
+ 60.2santd/orja asemaosoite = 2...60
« 60.3Isantd/orja tila = DDCS isdntd (seka valokuitu- etta kaapeliyhteydet)
- 60.5Isanta/orja kytkenta (Rengas tai Tahtivalokuidulla, Tahti kaapelilla)

. Isdnndstd saatujen tietojen yhdistaminen
« 62.1lsanta/orja tiedon 1 valinta = Ohjaussana 16-bittinen
« 62.21santa/orja tiedon 2 valinta = Ohje 1 16-bittinen
« 62.3Isanta/orja tiedon 3 valinta = Ohje 2 16-bittinen

- Kayttotilan ja ohjauspaikan valinta
. 19.12 Ulk1 ohjaustila = Nopeus tai Momentti
« 20.1Ulkl komennot = M/F-linkki
«  20.2 Ukl kdynnistystapa = Taso

- Ohjeldhteiden valinta
« 22.11 Nopeusohjeen 1lahde = M/F-ohje 1
« 26.11 Momenttiohjeen 1 valinta = M/F-ohje 2

« Is@ntaan lahetettavien tietojen valinta (valinnainen)
« 6l.1lsanta/orja tiedon 1 valinta = Tilasana 16-bittinen
« 61.2Isantd/orja tiedon 2 valinta = Oloarvo 1 16-bittinen
« 61.3Isantd/orja tiedon 3 valinta = Oloarvo 2 16-bittinen

Isannan ja orjan valisen valokuituliitannan tiedot

«  Valokuitukaapelin enimmaispituus:
- FDCO-01/02 tai RDCO-04 ja POF (optinen muovikuitu): 30 m
«  Enintddn 1000 m:n etdisyyksille voidaan kayttad kahta NOCR-01 muunninta/tois-
tinta ja optista lasikuitukaapelia (GOF, 62,5 mikrometria, Multi-Mode).

«  Suojatun parikaapelin enimmaispituus: 50 m
. Tiedonsiirtonopeus: 4 Mbit/s

-  Liitdnnan kokonaissuorituskyky: < 5 ms ohjeiden siirtdmiseen isanta- ja orjataajuus-
muuttajien valilla.

«  Protokolla: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 60 DDCS-tiedonsiirto (sivu 451), 61 D2D ja DDCS lahetystiedot (sivu 467)
ja 62 D2D ja DDCS vastaanotto (sivu 473).

Tapahtumat: 7582 Iséntd/orja-tiedonsiirtokatkos (sivu 573) ja A7CB Isantd/orja-tiedon-
siirtokatkos (sivu 586).
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Ulkoisen saitimen liitanta

Yleinen

Taajuusmuuttaja voidaan kytked ulkoiseen sadtimeen (esimerkiksi ABB AC 800M) joko
valokuitukaapeleilla tai kierretylla parikaapelilla. ACS880 on seka ModuleBus- etta Dri-
veBus-yhteensopiva. Huomaa, etta jotkin DriveBus-toiminnot, kuten BusManager, eivat
ole tuettuja.

Topologia

Seuraavassa on esimerkki ZCU- tai BCU-pohjaisen taajuusmuuttajan kytkennasta valo-
kuitukaapelilla.

Jos taajuusmuuttajassa on ZCU-ohjausyksikkd, tarvitaan lisaksi FDCO-DDCS-tiedonsiir-
tomoduuli; jos taajuusmuuttajassa on BCU-ohjausyksikko, tarvitaan RDCO- tai FDCO-
moduuli. BCU-yksikdssa on oma erillinen korttipaikka RDCO-moduulille. BCU-yksikdssa
voidaan kayttada myds FDCO-moduulia, mutta talléin moduuli kdyttaa yhden lisavarus-
temoduulipaikan. My6s rengas- ja tahtikytkennat ovat mahdollisia jokseenkin samaan
tapaan kuin isantd/orja-kytkennoissa (katso kohta Isédntd/orja-toiminto (sivu 34));
huomattavin ero on, etta ulkoinen ohjausyksikko kytketdan RDCO-moduulin kanavan
CH2 sijaan kanavaan CHO. FDCO-tiedonsiirtomoduulin kanava voidaan valita vapaasti.

,_ACSSSO - |TACSSSO 1

Ohjausyksikké (ZCU)

Ohjausyksikké (BCU)

CHO

&;!iikf‘f"fjffufkf

'
RDCO !
.

|
|
I__|_______JI____ _____ _

T = lahetin, R = vastaanotin

Ulkoinen saddin voidaan myds kytkea D2D-liittimeen (RS-485) suojatulla kierretylla
kaksoisparikaapelilla. Yhteys valitaan parametrilla 60.51.

Tiedonsiirtonopeus voidaan valita parametrilla 60.56.
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Tiedonsiirto

Tiedonsiirto saatajan ja taajuusmuuttajan valilla muodostuu dataseteistd, joissa on
kolme 16-bittista sanaa. Saataja lahettda datasetin taajuusmuuttajaan, joka palauttaa
saatajalle seuraavan datasetin.

Tiedonsiirrossa kaytetdaan datasetteja 10...33. Datasettien sisaltd voidaan maarittaa
vapaasti, mutta datasetti 10 sisaltaa yleensa ohjaussanan ja yhden tai kaksi ohjetta,
kun taas datasetti 11 palauttaa tilasanan ja valitut oloarvot. ModuleBus-yhteytta kay-
tettdessd ACS880-taajuusmuuttaja voidaan maarittaa vakioyksikoksi (standard drive)
tai mukautetuksi yksikoksi (engineered drive) parametrilla 60.50. ModuleBus-yhteys
kayttaa vakioyksikkdjen kanssa datasetteja 1...4 ja mukautettujen yksikkdjen kanssa
datasetteja 10...33.

Ohjaussanaksi maaritetty sana on sisdisesti yhteydessa taajuusmuuttajan logiikkaan;
bittien koodaus on esitetty kohdassa Kenttadvaylan ohjaussanan sisdlté (ABB Drives -

profiili) (sivu 631). Tilasanan koodaus on esitetty kohdassa Kenttavaylan tilasanan sisalto
(ABB Drives -profiili) (sivu 633).

Oletuksena on, etta datasetit 32 ja 33 on varattu postilaatikkopalvelulle, joka mahdol-
listaa parametriarvojen asettamisen tai tiedustelemisen seuraavasti:

Saadin ACS880
(— Taajuusmuuttajaan kirjoittava = ) 0

parametri
Lahetysosoite Datasetti| | Par. Arvo
Arvo = 4865* 321
Lahetystiedot Datasetti 19.01 1234
Arvo = 1234 32.2 T

« . 1
Lahe.t}fsosmttee"n Datasetti
takaisinkytkenta 331
Arvo = 4865* -
Taajuusmuuttajasta luettava

arametri —

iedusteluosoite Datasetti
Arvo = 6147** 323 2403 | 4300
Tiedustellut tiedot Datasetti
Arvo = 4300 33.2
Tiedusteluosoitteen Datasetti
takaisinkytkentd 333
Arvo = 6147**

J N\ J

*19.01 - 13h.01h - 1301h = 4865
**24.03 - 18h.03h - 1803h = 6147
Datasetit 24 ja 25 voidaan valita datasettien 32 ja 33 sijaan parametrilla 60.64.

Datasettien paivitysaikavalit ovat:
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. Datasetit 10...11: 2 ms

- Datasetit12...13: 4 ms

. Datasetit 14...17: 10 ms

.« Datasetit 18...25, 32, 33: 100 ms.
Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 60 DDCS-tiedonsiirto (sivu 451), 61 D2D ja DDCS lahetystiedot (sivu 467)
ja 62 D2D ja DDCS vastaanotto (sivu 473).

Tapahtumat: 7581 DDCS-ohjaimen tiedonsiirtokatkos (sivu 572) ja A7CA DDCS-ohjaimen
tiedonsiirtokatkos (sivu 586).

Syottoyksikon (LSU) ohjaus

Yleinen

Jos taajuusmuuttajassa on erikseen ohjatut sy6tto- ja vaihtosuuntaajayksikot (joita
kutsutaan myd&s verkkosuuntaajaksi ja moottorinpuoleiseksi suuntaajaksi), syéttoyk-
sikkda voidaan ohjata myos vaihtosuuntaajayksikon kautta. Vaihtosuuntaajayksikkd
voi esimerkiksi lahettaa syottoyksikkoon ohjaussanan ja ohjearvoja, jolloin molempia
yksik6ita voidaan ohjata yhden ohjausohjelman kayttoliittymista.

Yksittaisissa ACS880-taajuusmuuttajissa ohjausyksikot liitetdan toisiinsa tehtaalla.
Usean taajuusmuuttajan ACS880-jarjestelmissa (taajuusmuuttajajarjestelmat, joissa
on yksi syottoyksikko ja useita vaihtosuuntaajia) ominaisuutta ei tyypillisesti kayteta.

Tiedonsiirto

Tiedonsiirto suuntaajien ja taajuusmuuttajan valilla muodostuu dataseteistd, joissa
on kolme 16-bittista sanaa. Vaihtosuuntaajayksikko lahettaa datasetin syottoyksikkoon,
joka palauttaa seuraavan datasetin vaihtosuuntaajayksikkoon.

Tiedonsiirrossa kaytetaan datasetteja 10 ja 11, jotka paivittyvat 2 ms:n aikavalilla.
Vaihtosuuntaaja lahettaa datasetin 10 syottoyksikkdon, ja syottoyksikko lahettaa da-
tasetin 11 vaihtosuuntaajayksikkoon. Datasettien sisdltd voidaan maarittaa vapaasti,
mutta datasetti 10 sisaltaa yleensa ohjaussanan, kun taas datasetti 11 palauttaa tilasa-
nan.

Perustiedonsiirto alustetaan parametrilla 95.20. Taman jalkeen nakyviin tulee useita
parametreja (katso alla).

Jos syottoyksikko on regeneroiva, kuten IGBT-syottoyksikko, sithen voidaan lahettaa
tasajannite- ja/tailoisteho-ohje vaihtosuuntaajan parametriryhmalla 94 LSU:n ohjaus.
Lisaksi regeneratiivinen syottoyksikko lahettaa vaihtosuuntaajalle oloarvosignaaleja,
jotka nakyvat parametriryhmassa 1 Oloarvot.
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Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 1.102 Verkkovirta (sivu 140)...1.164 LSU:n nimellisteho, 5.111 Verkon taajuus-
muuttajan lampdtila...5.121 Pienoiskatkaisijan sulkulaskuri, 6.36 LSU:n tilasana...6.43
LSU:n ohj.sanan kaytt. bitin 3 valinta, 6.116 LSU:n taajuusmuuttajan tilasana 1...6.118
LSU:n kaynnistykseneston tilasana, 7.106 LSU:n latauspaketin nimi...7.107 LSU:n lataus-
paketin versio, 30.101 LSU:n rajasana 1...30.149 LSU:n tehon maksimiraja, 31.120 LSU:n
maasulku...31.121 LSU:n sy6ton vaihekatkos, 95.20 Lisdvarustesana 1 (sivu 518) ja 96.108
LSU-ohjauskortin uud.kdaynnistys (sivu 532).

Parametriryhmat: 60 DDCS-tiedonsiirto (sivu 451), 61 D2D ja DDCS lahetystiedot (sivu 467),
62 D2D ja DDCS vastaanotto (sivu 473) ja 94 LSU:n ohjaus (sivu 507).

Tapahtumat: 7580 INU-LSU-tiedonsiirtokatkos (sivu 572), 7584 LSU:n lataus epaonnis-
tui (sivu 573), AF80 INU-LSU-tiedonsiirtokatkos (sivu 590) ja AF85 Verkkopuolen yksikon
varoitus (sivu 590).

Moottorin ohjaus

Suora momenttisaato (DTC-tila)
ACS880-taajuusmuuttajan moottorin ohjaus perustuu suoraan momentinsaatoon
(DTQC), joka on ABB:n kehittynein moottorinsaatotapa. Tarvittava staattorivuo ja
moottorin momentti saavutetaan ohjaamalla lahdon puolijohteiden kytkentaa. Moment-
tisaatimen ohjearvo tulee nopeussaatimesta, tasajannitesadtimesta tai suoraan ulkoi-
sesta momenttiohjeen lahteesta.

Moottorin ohjaus edellyttaa tasajannitteen ja moottorin kahden vaiheen virran mittaa-
mista. Staattorivuo lasketaan integroimalla moottorin jannite vektoriavaruudessa.
Moottorin momenttilasketaan staattorivuon ja roottorivirran vektoritulona. Staattorivuo
voidaan arvioida paremmin kayttamalla tunnistettua moottorimallia. Moottorin akselin
nopeuden oloarvoa ei tarvita moottorin ohjauksessa.

Tarkein ero perinteisen saadon ja suoran momenttisaadon (DTC) valilla on se, etta
momenttisddtd toimii samalla aikatasolla kuin virtakytkinsaato. Erillista jannite- ja
taajuusohjattua PWM-modulaattoria ei ole. Paateasteen kytkennat perustuvat taysin
moottorin sahkdmagneettiseen tilaan.

Paras moottorin saatotarkkuus saavutetaan aktivoimalla erillinen moottorin tunnistusajo
(ID-ajo).

Katso myds kohta Moottorin skalaariohjaus (sivu 62).
Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 99.4 Moottorisdatotapa (sivu 542) ja 99.13 Tunnistusajo pyydetty (sivu 545).
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Momenttiohjeen kiihdytys ja hidastusrampit

Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen kiihdytys- ja hidastusrampit voidaan maarittaa
erikseen.

Nopeus- tai taajuusohjeen kiihdytys- ja hidastusramppi tarkoittavat aikaa, jonka kuluessa
taajuusmuuttaja kiihdyttda nollanopeudesta tai -taajuudesta parametrilla 46.1 tai 46.2
maadritettyyn maksimiarvoon tai hidastaa maksimiarvosta nollanopeuteen. Kayttaja
voi vaihdella kahden ennalta asetetun kiihdytys-/hidastusrampin valilla kayttamalla
binaarista lahdettd, kuten digitaalituloa. My6s nopeusohjeen kiihdytys-/hidastusrampin
muotoa voidaan saataa.

Momenttiohjeessa ramppi maaritetadn aikana, joka ohjearvolta kestdad muuttua nollasta
moottorin nimellismomenttiin tai painvastoin (parametri 1.30.

Erityiset kiihdytys-/hidastusrampit

Jog-toiminnon kiihdytys- ja hidastusajat voidaan maarittaa erikseen. Lisatietoja on
kohdassa Jog-toiminto (sivu 59).

Moottoripotentiometritoiminnon muutosnopeutta (sivu 72) voidaan saataa. Sama
nopeus on kaytdssa molempiin suuntiin.

Hatapysaytykselle (Off3-tila) voidaan maarittda hidastusramppi.

Asetukset ja vianhaku
Parametrit:

«  Nopeusohjeen ramppi: 23.11 Ramppiasetuksen valinta...23.19 Hidastusajan 2
muoto ja 46.1 Nopeuden skaalaus (sivu 413).

«  Momenttiohjeen ramppi: 1.30 Nimellismomentin skaalaus (sivu 138), 26.18 Moment-
tiohjeen nousuaika (sivu 303) ja 26.19 Momenttiohjeen laskuaika (sivu 303).

- Taajuusohjeen ramppi: 28.71 Taajuusrampin asetus...28.75 Taajuuden hidastusaika
2 and 46.2 Taajuuden skaalaus (sivu 413).

« Jog-toiminto: 23.20 Kiihdytysaika Jog-toiminnossa (sivu 279) ja 23.21 Hidastusaika
Jog-toiminnossa (sivu 279).

«  Moottoripotentiometri: 22.75 Moott. pot.metrin ramppiaika (sivu 274).

. Hatdpysaytys (Off3-tila): 23.23 Hatapysaytyksen aika (sivu 279).
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Vakionopeudet ja -taajuudet

Vakionopeudet ja -taajuudet ovat valmiiksi maaritettyja ohjeita, jotka voidaan ottaa
nopeasti kayttoon esimerkiksi digitaalitulojen kautta. Nopeussaatoa varten voidaan
maarittdd seitseman vakionopeuttaja taajuussaatoa varten seitseman vakiotaajuutta.

VAROITUS!
Vakionopeudet ja -taajuudet ohittavat normaalin ohjeen ldhteesta riippumatta.

Vakionopeus- ja vakiotaajuustoiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 22 Nopeusohjeen valinta (sivu 267) ja 28 Taajuusohjeketju (sivu 310).

Kriittiset nopeudet ja -taajuudet

Kriittisid nopeuksia voidaan maarittaa sovelluksissa, joissa on véltettava tiettyja
moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, jotka voivat esimerkiksi aiheuttaa mekaanisia
resonanssiongelmia.

Kriittisten nopeuksien toiminto estaa ohjetta jaamasta kriittiselle alueelle pitkaksi aikaa.
Kun muuttuva ohje (22.87)siirtyy kriittiselle alueelle, toiminnon lahtoarvo (22.1) pysyy

samana, kunnes ohje siirtyy pois alueelta. Lahtéarvon nopeat muutokset tasoitetaan

kauempana ohjeketjussa ramppitoiminnolla.

Toiminto voidaan toteuttaa myos moottorin skalaarisdadossa taajuusohjeen avulla.
Toiminnon tuloarvo nakyy parametrissa 28.96 Taajuusohje 7 ja lahtoarvo parametrissa
28.97 Taajuusohje rajoittamaton.

Esimerkki

Puhaltimessa on tarinaa alueilla 540-690 rpm ja 1 380-1 560 rpm. Taajuusmuuttaja
ohittaa ndma nopeusalueet, kun

«  kriittisten nopeuksien toiminto otetaan kadytto6n asettamalla parametrin 22.51 bitin
0 arvoksi yksi ja

«  kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla tavalla.
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Parametri 22.52 = 540 rpm

2 |Parametri 22.53 = 690 rpm
3 |Parametri 22.54 = 1380 rpm
4 | Parametri 22.55 = 1560 rpm

Asetukset ja vianhaku
Parametrit:

- Kriittiset nopeudet: 22.51 Kriittiset nopeudet...22.57 Kriittinen nopeus 3 ylaraja (si-
vu 273)

-  Kriittiset taajuudet: 28.51 Kriittiset taajuudet...28.57 Kriittinen taajuus 3 ylaraja.

Nopeussaatimen automaattinen viritys

Taajuusmuuttajan nopeussaddintad voidaan saataa automaattisen viritystoiminnon
avulla. Automaattinen viritys perustuu moottorin ja kdaytettavan koneen mekaanisen
aikavakion (hitausmomentti) arvioon.

Automaattinen viritystoiminto kdyttaa moottoria suorittaen sarjan kiihdytys- ja hidas-
tussyklejd, joiden maaraa voidaan saataa parametrilla 25.40. Suuremmat arvot tuottavat
tarkemmat tulokset, erityisesti jos ero alkunopeuden ja enimmaisnopeuden vélilla on
pieni.

Suurin automaattisen virityksen aikana kaytettava momenttiohje on alkumomentti eli
momentti sarjojen alkaessa lisattyna parametrin 25.38 arvolla, jos momentin maksimi-
raja-arvo (parametriryhma 30 Rajat) tai moottorin nimellismomentti (parametriryhma
99 Moottorin tiedot) eivat aseta ohjeelle rajoituksia. Sarjojen suorituksenaikainen las-
kennallinen enimmaisnopeus on alkunopeus eli nopeus sarjojen alkaessa lisattyna pa-
rametrin 25.39 arvolla, jos parametrin 30.12 tai 99.9 arvo ei aseta nopeudelle rajoituksia.

Alla oleva kuvaaja esittaa nopeuden ja momentin muutokset automaattisen viritystoi-
minnon aikana. Tassa esimerkissa parametrin 25.40 arvoksi on asetettu 2.
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Alkunopeus + P5.39]

Alkumomentti +
[25.38]

Alkumomentti

Alkunopeus

Huomautus:

Jos taajuusmuuttaja ei pysty tuottamaan vaadittua jarrutustehoa viritystoiminnon
aikana, tulos perustuu pelkkiin kiihdytysvaiheisiin eika ole yhta tarkka kuin jos
kaytettavissa olisi tadysi jarrutusteho.

Moottoriylittaa laskennallisen enimmaisnopeuden hieman jokaisen kiihdytysvaiheen
lopussa.

Ennen automaattisen viritystoiminnon aktivointia

Automaattisen viritystoiminnon suorittaminen edellyttaa seuraavien ennakkoehtojen
tayttymista:

moottorin ID-ajo on suoritettu onnistuneesti
nopeus- ja momenttirajat (parametriryhma 30 Rajat) on asetettu

nopeuden takaisinkytkentdarvoa on seurattu melun, tarindn ja muiden jarjestelman

mekaniikan mahdollisesti aiheuttamien hairididen varalta, ja

» nopeuden takaisinkytkennan suodatus (parametriryhma 90 Takaisinkytkenndn
valinta)

« nopeusvirheen suodatus (parametriryhma 24 Nopeusohjeen kasittely) ja

« nollanopeus (parametrit 21.6 ja 21.7) on maaritetty poistamaan nama hairiot.

taajuusmuuttaja on kdynnistetty ja se kdy nopeussaatotilassa.
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Kun ndma ehdot tayttyvat, automaattinen viritys voidaan aktivoida parametrilla 25.33
tai silla valitulla signaalinlahteella.

Automaattisen viritystilan kdyttétavat

Automaattinen viritys voidaan suorittaa kolmella eri tavalla parametrin 25.34 asetuksen
mukaan. Valinnat Tasainen, Normaali ja Tiivis maarittavat, miten taajuusmuuttajan
momenttiohjeen tulee reagoida nopeusohjeaskeleeseen virityksen jalkeen. Tasainen
tuottaa hitaan mutta vakaan vasteen; Tiivis tuottaa nopean vasteen, mutta vahvistusar-
vot voivat olla joissakin sovelluksissa liian suuret. Seuraavassa kuvassa nakyvat nopeus-
vasteet nopeuden ohjeaskeleella (yleensa 1...20 %).

[n/n\] %

Alikompensoitu
Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

Normaalisti viritetty (kdsinviritys). Dynaaminen suorituskyky parempi kuin kohdassa B

O n w >

Ylikompensoitu nopeussaadin

Automaattisen virityksen tulokset

Kun automaattinen viritystoiminto on suoritettu onnistuneesti, jarjestelma siirtaa sen
tulokset automaattisesti parametreihin

« 25.2 (hopeussadatimen suhteellinen vahvistus)
. 25.3 (nopeussaatimen integrointiaika)
« 25.37 (moottorin ja kaytettavan koneen mekaaninen aikavakio).

Saatimen vahvistusta, integrointiaikaa ja derivointiaikaa voi silti saatada myods manuaa-
lisesti.
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Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. Saatimen lahtéarvo on momentti-
saatimen ohje.

Derivoitu
kiihtyvyyden
kompensointi

Suhteellinen, +Momentti-
Nopeusohje + , Eroarvo integroitu +y ohje
B [+
Derivoitu
Nopeuden
oloarvo

Varoitukset
Jos automaattinen viritys ei onnistu, jarjestelma antaa virheilmoituksen AF90.

Lisatietoja on luvussa Vianetsinta.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 25.33 Nopeussaatimen autom. saato (sivu 298)...25.40 Autom. saadon tois-
tot (sivu 299).

Tapahtumat: AF90 Nopeussaatimen automaattinen viritys (sivu 590).

Oskillaation vaimennus

Oskillaation vaimennustoiminnolla voidaan poistaa mekaniikan tai vaihtelevan tasajan-
nitteen aiheuttamaa oskillaatiota. Oskillaatiota heijastava signaali eli tulo valitaan pa-
rametrilla 26.53. Oskillaation vaimennustoiminta tuottaa siniaallon (26.58), joka voidaan
laskea yhteen momenttiohjeen kanssa kayttaen sopivaa vahvistusta (26.57) seka vaihe-
siirtymaa (26.56).

Oskillaation vaimennusalgoritmi voidaan aktivoida kytkematta lIahtoa ohjeketjuun,
mika mahdollistaa toiminnon tulon jalahdon vertaamisen ja muiden saatdjen tekemisen
ennen tuloksen kayttamista.
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Oskillaation vaimennuksen viritys

Valitse tulo parametrilla 26.53.
Aktivoi algoritmi parametrilla 26.51.
Maaritad parametrin 26.57 arvoksi 0.

v

Laske oskillaatiotaajuus signaalista (kdyta Drive Composer
-tybkalua) ja aseta parametri 26.55.9

v

Lisda parametrin 26.57 arvoa vahitellen niin, etta algoritmi
alkaa vaikuttaa.

Oskillaation amplitudi pieneney\ Oskillaation amplitudi kasvaa

Kasvata parametrin 26.57 arvoa. Tarvittaessa
saada parametrin 26.56 arvoa.

v

Vaimenna oskillaatio kokonaan suurentamalla
parametrin 26.57 arvoa.

Kokeile parametrin 26.56 muita arvoja.

D3os tasajannitteen oskillaatiovaihetta ei voi maarittaa mittaamalla, O astetta on
yleensa sopiva alkuarvo.

Huomautus: Nopeuseron alipadastosuotimen aikavakio ja nopeussaatimen integroin-
tiaika voivat vaikuttaa varahtelyn vaimennusalgoritmin viritykseen. Nopeussaatimen
viritys on suositeltavaa tehda ennen taman oskillaation vaimennusalgoritmin viritysta.
(Nopeussaatimen vahvistusta voidaan muuttaa tdman algoritmin virityksen jalkeen.)
Asetukset ja vianhaku
Parametrit: 26.51 Oskillaation vaimennus (sivu 306)...26.58 Oskillaation vaimennus, lah-
t6 (sivu 308).

Resonanssitaajuuksien vaimennus

Ohjausohjelmassa on suodatintoiminto, jolla resonanssitaajuudet voidaan poistaa
nopeuserosignaalista.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 24.13 RFE:n nopeuden suodatin (sivu 284)...24.17 Navan vaimennus (sivu 286).
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Ryntayssuoja

Momenttisdaatoa kdytettaessa moottori saattaa rynnata hallitsemattomasti, jos kuorma
menetetdan akillisesti. Ohjausohjelmassa on ryntayssuojatoiminto, joka pienentaa
momenttiohjetta, jos moottorin nopeus (90.1) ylittaa parametrin 30.11 tai 30.12 arvon.

mMoottorin
nopeus
Ylinopeuden laukaisutaso
31.30
30,12 /\
1 1
| |
| |
0 } } Aika
Ryntdyssuoja
aktiivinen
30.11
31.30
Ylinopeuden laukaisutaso

Toiminto perustuu Pl-saatimeen. Suhteellinen vahvistus ja integrointiaika voidaan
maarittdad parametreilla. Kun ndaiden parametrien arvoksi asetetaan nolla, ryntdyssuoja
ei ole kaytossa.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 30 Rajat (sivu 324), 31 Vikatoiminnot (sivu 335) ja 90 Takaisinkytkennan
valinta (sivu 483).

Parametrit: 26.81 Ryntdyssuojan vahvistus (sivu 309) ja 26.82 Ryntdyssuojan integr.ai-
ka (sivu 309).
Anturien tuki

Ohjelma tukee kahta yksi- tai monikierrosanturia (tai resolveria). Saatavilla on seuraavat
lisavarusteena saatavat anturimoduulit:

e  TTL-anturiliitantdmoduuli FEN-01: kaksi TTL-tuloa, TTL-laht6 (anturin emulointia
ja kaiutusta varten) ja kaksi digitaalituloa

. absoluuttianturiliitantdmoduuli FEN-11: absoluuttianturin tulo, TTL-tulo, TTL-laht6
(anturin emulointia ja kaiutusta varten) seka kaksi digitaalituloa
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« resolveriliitantamoduuli FEN-21: resolveritulo, TTL-tulo, TTL-Iaht6 (anturin emulointia
ja kaiutusta varten) ja kaksi digitaalituloa

«  HTL-anturiliitantamoduuli FEN-31: HTL-anturitulo, TTL-Iaht6 (anturin emulointia ja
kaiutusta varten) seka kaksi digitaalituloa

e«  HTL/TTL-anturiliitdnta FSE-31 (FSO-xx-turvatoimintomoduulia varten): Kaksi
HTL/TTL-anturituloa (yksi HTL-tulo tuettu taman oppaan julkaisuaikana).

Liitantamoduuli asennetaan johonkin taajuusmuuttajan ohjausyksikon lisdvarustepai-
koista. Moduulit (paitsi FSE-31) voidaan asentaa myds FEA-03-laajennussovittimeen.

Anturin kaiutus ja emulointi
Ylla luetellut FEN-xx-liitantamoduulit tukevat anturien kaiutusta ja emulointia.

Anturin kaiutus on kaytettavissa TTL-, TTL+- ja HTL-anturien kanssa. Anturista vastaa-
notettu signaali valittyy muuttumattomana TTL-laht66n. Nain yksi anturi voidaan liittaa
useisiin taajuusmuuttajiin.

My®&s anturin emuloinnissa anturin signaali [ahetetdan lahtoliitantdaén, mutta talldin
signaali skaalataan tai paikkatieto muunnetaan pulsseiksi. Emulointia voidaan kayttaa,
kun absoluuttianturin tai resolverin paikka on muunnettava TTL-pulsseiksi tai kun sig-
naali on muunnettava toiselle pulssiluvulle.

Kuorman ja moottorin takaisinkytkenta

Nopeuden ja paikan takaisinkytkennassa voidaan kayttaa kolmea eri lahdetta: anturi
1, anturi 2 ja moottorin arvioitu paikka. Kaikki ndista ovat kaytettavissa kuorman paikan
laskentaa tai moottorin ohjausta varten. Kuorman paikan laskenta mahdollistaa esimer-
kiksi liukuhihnan paikan tai nosturilla nostettavan kuorman korkeuden maarittamisen.
Takaisinkytkentaldhteet valitaan parametreilla 90.41 ja 90.51.

Moottorin ja kuorman takaisinkytkentatoimintojen tarkat parametrikytkennat kuvataan
sivuilla 643 ja 644. Lisatietoja kuorman paikan laskennasta on kohdassa Paikkalaskuri (si-
vu 55).

Osien (moottori, moottorin anturi, kuorma, kuorman anturi) valiset mekaaniset valitys-
suhteet kuvataan kdyttden alla olevassa kaaviossa ilmoitettuja valitysparametreja.

Kuorman anturista MOULLUT ISt MOOTIOrN anturista
kuorman kuorman moottorin
skaalaukseen skaalaukseen skaalaukseen
2 ¥
90.53 90.61 90.43
1 rr [ ]

X X X X
@: == Kuorma [== — :@
Y Y Y Y )
Kuorman antur Moottorin

‘— 90.62 90.44J anturi
90.54

Kuorman anturin ja kuorman valinen valityssuhde maaritetdaan parametreilla 90.53 ja
90.54. Moottorin anturin ja moottorin valinen valityssuhde maaritetaan vastaavasti
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parametreilla 90.43ja 90.44. Jos kuorman takaisinkytkennaksi valitaan sisdinen arvioitu
paikka, moottorin ja kuorman valityssuhde voidaan maarittaa parametreilla 90.61 ja
90.62. Kaikkien ylla mainittujen suhteiden oletusarvo on 1:1. Valityssuhteita voi muuttaa
vain taajuusmuuttajan ollessa pysaytettyna. Uudet asetukset on vahvistettava para-
metrilla 91.10.

Paikkalaskuri

Ohjausohjelmassa on paikkalaskuri, jonka avulla kuorman paikka voidaan ilmaista.
Laskuritoiminnon lahtétieto, parametri 90.7, ilmaisee valitusta lahteesta luetun skaalatun
kierrosmaaran (katso kohta Kuorman ja moottorin takaisinkytkenta (sivu 54)).

Moottorin akselin kierrosten ja kuorman lineaarisen liikkeen (missa tahansa etdisyyden
yksikdssd) suhde madritetadn parametreilla 90.63 ja 90.64. Valitystoimintoa voidaan
muuttaa ilman parametrien paivitysta tai paikkalaskurin alustamista uudelleen, mutta
laskurin 1aht6a paivitetaan vain, kun uutta paikan tulotietoa on saatu.

Kuorman takaisinkytkentatoiminnon tarkat parametrikytkennat kuvataan lohkokaaviossa
sivulla 644.

(Lahestymiskytkin) Léhde maéritetaan parametrilla 90.67.10 _I—LI_LI—I rl

(Alustuksen esto) Lahde madritetaan parametrilla 90.68.10 |
I [
90.35 1
bitti 4, Asentolaskurin alustus valmis 04'—|
90.35 1 I [_I
bitti 5, Asentolaskurin uudelleenalustus ei kaytossa 0 ;'

(Uudelleenalustuspyynto) Léhde maaritetaan parametrilla
90.620

|

1

Taajuusmuuttajan vika 1 _I |
° T

+2147483647 — T T T T T T T T T T T T T TA

90.07

|
|
|
0 ‘
(Alkuarvo) Lahde maaritetaan parametrilla 90.59 |:> _ M

(oletusarvo 90.58).

-2147483648 — — — — — — —

Paikkalaskuri alustetaan asettamalla ohjausohjelmaan kuorman tunnettu fyysinen
paikka. Alkupaikka (esimerkiksi nolla-asema tai etdisyys siitd) voidaan sy6ttaa manuaa-
lisesti parametriin 90.58 tai ottaa toisesta parametrista. Tama paikka tulee paikkalas-
kurin (90.7) arvoksi, kun parametrilla 90.67 valittu lahde, kuten digitaalituloon kytketty
lahestymiskytkin, aktivoituu. Onnistunut alustus nakyy parametrin 90.35 bitissa 4.

Laskurin myohemmat alustukset on ensin sallittava parametrilla 90.69. Alustuksille
voidaan maarittaa aikaikkuna estamalla Iahestymiskytkimen signaali parametrilla 90.68.
Myés taajuusmuuttajan aktiivinen vika estaa laskurin alustuksen.
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Anturin virheen kasittely

Kun anturia kdaytetaan kuorman takaisinkytkentaan, anturin virhetoiminto maaritetaan
parametrissa 90.55. Jos parametrin arvoksi on asetettu Varoitus, laskenta jatkuu ilman
katkosta moottorin arvioidun paikan perusteella. Jos anturi toipuu virhetilasta, laskenta
siirtyy takaisin anturipalautteelle ilman katkosta. Kuorman paikkasignaalit 90.4, 90.5
ja 90.7 paivittyvat koko ajan, mutta parametrin 90.35 bitti 6 asetetaan mahdollisesti
epatarkan paikkatiedon merkiksi. Lisaksi parametrin 90.35 bitti 4 tyhjennetdan seuraa-
van pysaytyksen yhteydessa sen merkiksi, etta paikkalaskurin uudelleenalustusta suo-
sitellaan.

Parametri 90.60 maarittaa, jatkuuko paikan laskenta edellisesta arvosta anturin virhe-
tilan tai ohjausyksikén uudelleenkdynnistyksen jalkeen. Oletusarvon mukaan parametrin
90.35 bitti 4 tyhjennetaan virhetilan jalkeen merkiksi siitd, etta uusi alustus on tarpeen.
Jos parametrin 90.60 arvoksi on asetettu Jatka edellisesta arvosta, paikka-arvot saily-
tetaan virhetilan tai uudelleenkaynnistyksen ajan; parametrin 90.35 bitti 6 kuitenkin
asetetaan merkiksi tapahtuneesta virheesta.

Huomautus: Jos kaytdssa on absoluuttinen kierrosanturi, parametrin 90.35 bitti 6
tyhjennetaan taajuusmuuttajan seuraavan pysaytyksen yhteydessa, jos anturi on palau-
tunut virhetilasta. Bittia 4 ei tyhjenneta. Paikkalaskurin tila sailytetaan, jos ohjausyksikko
kaynnistetaan uudelleen, minka jalkeen paikan laskenta jatkuu anturin antamasta ab-
soluuttisesta paikasta parametrin 90.58 ilmoittama alkupaikka huomioiden.

VAROITUS!

A Jos taajuusmuuttaja on pysaytystilassa anturin virheen sattuessa taijos taajuus-
muuttajassa ei ole virtaa, parametreja 90.4, 90.5, 90.7 ja 90.35 ei paiviteta, koska
kuorman liiketta ei pystyta havaitsemaan. Aiempia paikka-arvoja (parametrin
90.60 arvoksi asetettu Jatka edellisestd arvosta) kdytettdessa on huomioitava,
ettd paikkatieto on epatarkka, mikali kuorma paasee lilkkkumaan.

Paikkalaskuriarvojen lukeminen ja kirjoittaminen kenttavaylan kautta

Paikkalaskurin parametreja, kuten 90.7 ja 90.58, voidaan kayttaa ylemman tason saato-
jarjestelmastd seuraavissa muodoissa:

« 16-bittinen kokonaisluku (jos 16 bittia riittaa sovellukselle)

«  32-bittinen kokonaisluku (voidaan kayttda kahtena perakkaisena 16-bittisena sana-
na).

Jos esimerkiksi parametrin 90.7 arvo halutaan lukea kenttavaylan kautta, maaritetaan
halutun datasetin valintaparametrin (ryhmassa 52) arvoksi Muu—90.7 ja valitaan haluttu
muoto. Jos valitaan 32-bittinen muoto, myds seuraava datasana varataan automaatti-
sesti.

HTL-anturin moottorin takaisinkytkennan maarittaminen

1. Maadrita anturin liitdntamoduulin tyyppi (parametri 91.11 = FEN-31) ja korttipaikka,
johon moduuli on asennettu (91.12).
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2. Maarita anturin tyyppi (92.1 = HTL). Parametriluettelo luetaan uudelleen taajuus-
muuttajasta, kun arvoa on muutettu.

Maarita liitantamoduuli, johon anturi on kytketty (92.2 = Moduuli 1).
4. Aseta anturin arvokilven mukainen pulssien maara (92.10).

5. Jos anturi py0rii eri nopeudella kuin moottori eli sita ei ole kiinnitetty suoraan
moottorin akseliin, sy6ta valityssuhde parametreilla 90.43 ja 90.44.

6. Ota uudet parametriasetukset kayttoon maarittamalla parametrin 91.10 arvoksi
Paivitd. Parametri palaa automaattisesti arvoon Valmis.

7. Varmista, ettd parametrissa 91.2 nakyy oikea liitdntdmoduulin tyyppi (FEN-31).
Tarkista myos moduulin tila; molempien LED-valojen tulee palaa vihreana.

8. Kaynnista moottori ohjeella, joka on esimerkiksi 400 rpm.

9. Vertaa arvioitua nopeutta (1.2) mitattuun nopeuteen (1.4). Jos arvot ovat samat,
aseta anturi takaisinkytkennan lahteeksi (90.41 = Anturi 1).

10. Maaritd toiminto, joka suoritetaan, jos takaisinkytkentasignaali menetetdan (90.45).

Esimerkki 1: Saman anturin kdyttaminen kuorman ja moottorin takaisinkytken-
taan

Taajuusmuuttajalla ohjataan kuormaa nostavaa nosturia. Moottorin akseliin liitettya
anturia kaytetadan moottorin ohjauksen takaisinkytkentana. Samalla anturilla lasketaan
myd&s kuorman korkeus haluttuna mittayksikkéna. Moottorin akselin ja kaapelikelan
valilla on hammaspydéra. Anturi on maaritetty anturiksi 1 edella kohdassa HTL-anturin
moottorin takaisinkytkennan maarittaminen kuvatulla tavalla. Lisdksi maaritetaan
seuraavat asetukset:

« 9043=1

« 9044-=1
(Hammaspyodraa ei tarvita, koska anturi asennetaan suoraan moottorin akseliin.)

« 90.51=Anturil

« 9053=1
« 90.54=50
Kaapelikela pyorii yhden kierroksen moottoriakselin 50:ta kierrosta kohti.
-« 9061=1
.« 9062=1

(Parametreja ei tarvitse muuttaa, koska takaisinkytkennassa ei kayteta arvioitua
paikkaa.)

- 90.63=7

« 90.64=10
Kuorma litkkkuu 70 senttimetria eli 7/10 metrid jokaista kaapelikelan kierrosta kohti.
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Kuorman korkeus metreina voidaan lukea parametrista 90.7 ja kaapelikelan py6rimis-
nopeus voidaan lukea parametrista 90.3.

Esimerkki 2: Kaksi anturia

Toista anturia (anturi 1) kdytetdaan moottorin takaisinkytkentaan. Anturi kytketdaan
moottorin akseliin hammaspy6ran valitykselld. Toinen anturi (anturi 2) mittaa linjano-
peutta koneen toisessa osassa. Kukin anturi on maaritetty edella kohdassa HTL-anturin
moottorin takaisinkytkennan maarittaminen kuvatulla tavalla. Lisaksi maaritetaan
seuraavat asetukset:

« 90.41=Anturil
« 9043=1

« 90.44=3
Anturi pyorii kolme kierrosta moottorin akselin yhta kierrosta kohti.

« 90.51=Anturi2

Anturin 2 mittaama linjanopeus voidaan lukea parametrista 90.3. Arvo ilmaistaan kier-
roksina minuutissa, jotka voidaan muuntaa toiseksi mittayksikoksi parametrien 90.53
ja 90.54 avulla. Huomaa, etta lineaarivakiota ei voi kdyttaa tdssda muunnoksessa, koska
se ei vaikuta parametriin 90.3.

Esimerkki 3: ACS 600 / ACS800 -yhteensopivuus

ACS 600- ja ACS800-taajuusmuuttajissa sekd anturikanavien A ja B nousevat etta las-
kevat reunat lasketaan yleensa, jotta saadaan paras mahdollinen tarkkuus. Talléin
kierroksen aikana vastaanotettujen pulssien lukumaara on nelja kertaa anturin nimellinen
pulssiluku.

Tassa esimerkissa HTL-tyyppinen 2048-pulssinen anturi on asennettu suoraan moot-
torin akselille. Haluttu lahestymiskytkinta vastaava alkuasento on 66770.

ACS880-taajuusmuuttajassa tehdaan seuraavat asetukset:
. 92.1 =HTL

« 922=Moduulil

«  9210=2048

. 92.13 = Kaytossa

« 90.51=Anturil

« 90.63=8192 (eli 4 x parametrin 92.10 arvo, koska vastaanotettujen pulssien maara
on nimellisarvo nelinkertaisena. Katso myds parametri 92.12.)

« Halutun datalahtéparametrin arvoksi valitaan Muu - 90.58 (32-bittinen muoto).
Vain ylarajan sana tdytyy maarittdd; seuraava datasana varataan automaattisesti
alarajan sanalle.

- Halutut lahteet, kuten digitaalitulot tai ohjaussanan kayttajan bitit, valitaan para-
metreilla 90.67 ja 90.69.
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Ohjelmoitava logiikkaohjain: jos alkuarvo on asetettu 32-bittisessda muodossa alarajan
ja ylarajan sanoja kdyttden (vastaavat ACS800-taajuusmuuttajan parametreja POS
COUNTINIT LO ja POS COUNT INIT HI), madrita ndihin sanoihin arvo 66770 seuraavasti:

. Esim. PROFIBUS:
«  KVS datalahtd x = POS COUNT INIT HI = 1 (koska bitti 16 vastaa arvoa 65536)
. KVS datalahto (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

- DDCS-tiedonsiirtoa kayttava ABB Automation, esim.:
- Datasetti 12.1 = POS COUNT INIT HI
. Datasetti 12.2 = POS COUNT INIT LO

Voit testata ohjelmoitavan logiikkaohjaimen asetukset alustamalla paikkalaskurin, kun
anturi on kytkettyna. Ohjelmoitavasta logiikkaohjaimesta lahetetyn alkuarvon pitdisi
nakya heti taajuusmuuttajan parametrissa 90.7. Sama arvo tulee sitten ohjelmoitavaan
logiikkaohjaimeen, joka on lukenut sen taajuusmuuttajasta.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat 90 Takaisinkytkennan valinta (sivu 483), 91 Anturimoduulin asetuk-
set (sivu 494), 92 Anturin 1 konfigurointi (sivu 498) ja 93 Anturin 2 konfigurointi (sivu 505).

Jog-toiminto

Jog-toiminto mahdollistaa moottorin pyérittamisen lyhyesti nopealla kytkenndlla. Jog-
toimintoa kdytetddn yleensa laitteiston ohjaukseen paikallisesti huollon tai kdytté6noton
aikana.

Kaytettavissa on kaksi Jog-toimintoa (1 ja 2), joilla on omat aktivointilahteet ja ohjeet.
Signaalilahteet valitaan parametreilla 20.26 ja 20.27. Kun Jog-toiminto aktivoituu, taa-
juusmuuttaja kaynnistyy ja kiihdyttaa valittuun Jog-nopeuteen (22.42 tai 22.43) kayttaen
valittua Jog-kiihdytysramppia (23.20). Kun aktivointisignaali paattyy, taajuusmuuttaja
hidastaa valittua Jog-hidastusramppia (23.21) kayttaen.

Seuraavassa kuvassa ja taulukossa on esimerkki taajuusmuuttajan toiminnasta Jog-
toiminnon aikana. Tdssa esimerkissa kdytossa on ramppipysaytys (katso parametri
21.3).

« Jog-komento = parametrilla 20.26 tai 20.27 valitun ldhteen tila
« Jog kaytdssa = parametrilla 20.25 valitun lahteen tila

- Kaynnistyskomento = taajuusmuuttajan kaynnistyskomennon tila.
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Jog- I

Il

komento

Jog

kaytossa | |

Kaynn. |

kom.

Nopeus

— — — ——t—t—t—r—

12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
Vaihe |Jog-ko-| Jog | Kdynn. Kuvaus
mento | kay- kom.
tossa

1-2 1 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttaa Jog-nopeuteen Jog-toiminnon
kiihdytysrampin mukaisesti.

2-3 1 1 0 Taajuusmuuttaja noudattaa Jog-ohjetta.

3-4 0 1 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon
hidastusrampin mukaisesti.

4-5 0 1 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

5-6 1 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttda Jog-nopeuteen Jog-toiminnon
kithdytysrampin mukaisesti.

6-7 1 1 0 Taajuusmuuttaja noudattaa Jog-ohjetta.

7-8 0 1 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon
hidastusrampin mukaisesti.

8-9 0 1-0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt. Kdynnistyskomennot jaavat
huomiotta, kun Jog-toiminnon kaytté6nottosignaali on ak-
tiivisena. Kun Jog kdyt6ssa -signaali poistuu, tarvitaan uusi
kaynnistyskomento.

9-10 X 0 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttaad nopeusohjeeseen valitun kiihdy-
tysrampin mukaisesti (parametrit 23.11...23.19 ja ).

10-11 X 1 Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta.

11-12 X 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen valitun hidastus-
rampin mukaisesti (parametrit 23.11...23.19 ja ).

12-13 X 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

13-14 X 0 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttad nopeusohjeeseen valitun kiihdy-

tysrampin mukaisesti (parametrit 23.11...23.19 ja ).
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14-15 X 0-1 1 Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta. Jog-toiminnon

15-16 0-1 1 0 Kaynnistyskomento kytkeytyy pois paalta. Taajuusmuuttaja

kayttdéonottosignaali jad huomiotta, kun kdynnistyskomento
on aktiivisena. Jos Jog kaytdssa -signaali on aktiivisena, kun
kdynnistyskomento poistuu, Jog-toiminto kdynnistyy valit-
tomasti.

alkaa hidastaa valitun hidastusrampin mukaisesti (paramet-
rit 23.11...23.19).

Kun Jog-komento aktivoituu, hidastava taajuusmuuttaja
alkaa noudattaa Jog-toiminnon hidastusramppia.

16-17 1 1 0 Taajuusmuuttaja noudattaa Jog-ohjetta.

17-18 0 1-0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa jog-toiminnon hidastusrampin
mukaisesti.

18-19 0 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen valitun hidastus-

rampin mukaisesti (parametrit 23.11

Katso myds lohkokaavio sivulla 642.

Jog-toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Huomautus:

Jog-toiminto ei ole kaytettavissa, kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa.

Jog-toimintoa ei voi ottaa kdytt66n, kun taajuusmuuttajan kdynnistyskomento on
kaytossa, eika taajuusmuuttajaa voi kaynnistad, kun Jog-toiminto on kaytossa. Kun
Jog-toiminto poistuu kaytostd, tarvitaan taajuusmuuttajan kdynnistamiseen uusi
kaynnistyskomento.

VAROITUS!
Jos Jog-toiminto otetaan kayttoon ja aktivoidaan, kun kaynnistyskomento
on aktiivisena, Jog-toiminto aktivoituu heti, kun kaynnistyskomento poistuu.

Jos molemmat Jog-toiminnot aktivoidaan, ensimmaisena aktivoitu on ensisijainen.
Jog-toiminto kayttaa nopeussaatoétilaa.

Jog-toiminnon kiihdytys- ja hidastusrampit eivat noudata rampin muotoasetuksia
(parametrit 23.16...23.19).

Kenttdvaylan kautta aktivoidut Jog-toiminnot (katso parametrin 6.1 bitit 8...9)
kayttavat Jog-toiminnolle maaritettyja ohjeita ja ramppiaikoja, mutta eivat vaadi
Jog-toiminnon kayttdéonottosignaalia.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 20.25 Jog-toiminto kdyttoon (sivu 254), 20.26 Jog 1 kdynnistyksen lahde (si-
vu 254), 20.27 Jog 2 kdynnistyksen lahde (sivu 255), 22.42 Jog 1 nopeusohije (sivu 272), 22.43
Jog 2 nopeusohje (sivu 272), 23.20 Kiihdytysaika Jog-toiminnossa (sivu 279) ja 23.21 Hi-
dastusaika Jog-toiminnossa (sivu 279).
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Moottorin skalaariohjaus

Moottorin ohjaustavaksi voidaan valita skalaarisdaatd suoran momenttisaadén (DTC)

sijaan. Skalaarisaatotilassa taajuusmuuttajaa ohjataan nopeusohjeella tai taajuusoh-
jeella. Skalaarisaato ei kuitenkaan ylla suoran momenttisaadén erinomaiseen suoritus-
kykyyn.

Skalaarisadtd kannattaa valita moottorin ohjaustavaksi

« jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtdvirrasta

« jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi testauskaytto)

« jos taajuusmuuttaja kayttaa keskijannitemoottoria jannitteennostomuuntajan
kautta

« monimoottorikaytoissa, jos
«  kuorma eijakaudu moottorien kesken tasaisesti
- moottorit ovat erikokoisia tai
+ moottoreita muutetaan tunnistusajon (ID-ajo) jalkeen.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kdytossa skalaarisaatoa kaytettaessa.

Katso myds kohta Taajuusmuuttajan kayttotilat (sivu 26).

Skalaarisaadetyn moottorin IR-kompensointi

IR-kompensointi (josta kdytetaan myos nimitysta lisdjannite) on mahdollista vain
moottorin skalaarisaatotilassa. Kun IR-kompensointi on valittu, taajuusmuuttaja
syottdaa moottoriin ylimadrdista jannitetta hitailla nopeuksilla. IR-kompensointi on
hyddyllinen sovelluksissa, jotka edellyttavat suurta irrotusmomenttia. Jannitteennos-
tosovelluksissa jannitetta ei voi syottaa muuntajan kautta taajuudella O Hz, minka
vuoksi kaytettavissa on toinen taitepiste kompensointia varten taajuuden ollessa lahella
nollaa.

Suorassa momenttisdadaddéssa (DTC) IR-kompensointia ei voi eika ole tarpeen kayttaa,
silla se on toiminnassa automaattisesti.

Moottorin
jannite

IR-kompensointi

«— Eikompensointia

P fHz)
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Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 19.20 Skalaarisaadodn ohjeyksikko (sivu 244), 97.12 IR-komp. nostotaajuus (si-
vu 536), 97.13 IR-kompensointi (sivu 536) ja 99.4 Moottorisdatdtapa (sivu 542).

Parametriryhma: 28 Taajuusohjeketju (sivu 310).

Automaattinen vaiheistus

Automaattinen vaiheistus on automaattinen mittaus, jolla maaritetdan kestomagneet-
timoottorin magneettivuon kulma tai reluktanssimoottorin magneettinen akseli.
Moottorin momentin tarkkaa ohjausta varten on tunnettava roottorivuon absoluuttinen
asento.

Absoluuttiantureiden jaresolvereiden kaltaiset anturit ilmaisevat roottorin kulloisenkin
asennon sen jdlkeen, kun roottorin nollakulman ja anturin valinen poikkeama on maari-
tetty. Tavallinen pulssianturi taas maarittaa roottorin asennon, kun se pyorii, mutta
alkuasento eiole tunnettu. Pulssianturia voidaan kuitenkin kdyttaa absoluuttianturina,
jos se on varustettu Hall-antureilla, vaikkakin alkuasennon tarkkuus on karkea. Hall-
sensorit tuottavat niin sanottuja kommutointipulsseja, jotka muuttavat tilaansa kuusi
kertaa yhden kierroksen aikana. Nain voidaan tietaa ainoastaan, missa 60 asteen sek-
torissa kokonaisesta kierroksesta alkuasento on.

Monet anturit antavat kerran jokaisen kierroksen aikana nollapulssin (Z-pulssi). Nolla-
pulssin paikka on kiinted. Jos tama paikka tunnetaan suhteessa moottorin ohjauksen
kayttamaan nolla-asemaan, myos roottorin asento nollapulssin hetkella tunnetaan.

Nollapulssin avulla voidaan paramtaa roottorin paikan mittausta. Roottorin paikka on
maaritettava kdaynnistyksen aikana, koska anturin antama alkuarvo on nolla. Automaat-
tinen vaiheistus maarittaa paikan, mutta paikkavirhetta voi tulla. Jos nollapulssin
paikka tunnetaan etukdteen, automaattisen vaiheistuksen maarittama paikka voidaan
korjata heti, kun nollapulssi havaitaan ensimmaisen kerran kaynnistyksen jalkeen.

N

Roottori e

Absoluuttianturi/resolveri

v

S

Automaattinen vaiheistus suoritetaan kestomagneettimoottoreilla ja reluktanssimoot-
toreilla seuraavissa tapauksissa:
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1. roottorinja anturin asennon eron kertaluontoinen mittaus, kun kdaytéssa on abso-
luuttianturi, resolveri tai anturi, jossa kaytetaan kommutointisignaaleja

2. jokaisen kaynnistyksen yhteydessd, kun kdytetaan inkrementtianturia

3. roottorin asennon mittaus uudelleen jokaisen kaynnistyksen yhteydessa, kun kay-
tdssa on avointa silmukkaa kayttava moottorin ohjaus

4. kun nollapulssin paikka on mitattava ennen ensimmaista virrankytkennan jalkeista
kaynnistysta.

Huomautus: Suljettua silmukkaa kdyttavassa ohjauksessa automaattinen vaiheistus
tehddan automaattisesti moottorin tunnistusajon (ID-ajo) jalkeen. Automaattinen vai-
heistus tehdaan tarvittaessa automaattisesti aina ennen kaynnistysta.

Avointa silmukkaa kayttdvassa saaddssa roottorin nollakulma maaritetadn ennen
kdynnistysta. Suljettua silmukkaa kayttavassa saaddossa roottorin todellinen kulma
maaritetaan automaattisella vaiheistuksella, kun anturi ilmaisee nollakulmaa. Kulman
poikkeama taytyy maarittaad, koska anturin ja roottorin todelliset nollakulmat eivat ta-
vallisesti vastaa toisiaan. Automaattisen vaiheistuksen tapa maarittaa, kuinka tama
toiminto suoritetaan sekd avointa ettd suljettua silmukkaa kayttavassa saadossa.

My06s kayttdja voi maarittad moottorin ohjauksessa kaytettavan roottorin asennon
poikkeaman. Katso parametri 98.15. Huomaa, ettda automaattinen vaiheistus myos
kirjoittaa tuloksensa tédhan parametriin. Tulokset paivittyvat myds silloin, kun kayttajan
asetuksia ei ole otettu kayttoon parametrilla 98.1.

Huomautus: Avoimen silmukan tilassa moottori pydrii aina, kun se kdynnistetaan,
koska akseli py6rii remanenssivuon suuntaan.

Parametrin 6.21 bitti 4 ilmaisee, onko roottorin asento jo maaritetty.

Automaattisen vaiheistuksen tavat

Kaytettavissa on useita automaattisen vaiheistuksen suoritustapoja (katso parametri
21.13).

Kaantyva-tavan (Kaantyva) kdyttdminen on suositeltavaa etenkin ensimmaisessa ta-
pauksessa (katso luettelo edelld), koska se on vakain ja tarkin suoritustapa. Kaantyva-
tilassa roottorin asento maaritetaan kaantamalla moottorin akselia eteen- ja taaksepain
(+360/napapari)°. Kolmannessa tapauksessa (avoin silmukka) akselia kaannetaan vain
yhteen suuntaan ja kulma on pienempi.

Toista kdantotapaa (Z-pulssilla kddntyminen) voidaan kayttds, jos normaalia Kdantyva-
tapaa ei voi kayttaa esimerkiksi liilan suuren kitkan vuoksi. Tata tapaa kaytettdessa
roottoria kdannetaan hitaasti, kunnes anturi antaa nollapulssin. Kun nollapulssi havaitaan
ensimmaisen kerran, sen paikka tallentuu parametriin 98.15, joka sallii hienoviritysmuok-
kauksen. Huomaa, etta tata tapaa ei ole pakko kayttaa nollapulssianturin kanssa.
Avoimen silmukan tilassa nama kaksi kddantotapaa ovat identtiset.

Jos moottoria ei voi kadntaa (jos siihen on esimerkiksi kytketty kuorma), voidaan
kayttaa Paikallaan-suoritustapoja Paikallaan 1 ja Paikallaan 2. Koska moottorien ja
kuormien ominaisuudet vaihtelevat, sopivin STANDSTILL-tila voidaan etsia testaamalla.
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Taajuusmuuttaja voi tunnistaa roottorin asennon, kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan
moottorin pyoriessa joko avointa tai suljettua silmukkaa kayttavassa tilassa. Tassa ti-
lanteessa parametrin 21.13 asetuksella ei ole vaikutusta.

Automaattinen vaiheistus voi epdonnistua, ja siksi on suositeltavaa suorittaa se useita
kertoja ja tarkastaa parametrin 98.15 arvo.

Moottorin ollessa kdynnissa voi tapahtua automaattisen vaiheistuksen virhe (3385),
jos moottorin arvioitu kulma eroaa lilkaa mitatusta kulmasta. Tama voi johtua esimer-
kiksi seuraavista syista:

+  Anturi luistaa moottorin akselilla.

«  Parametrille 98.15 annettu arvo on virheellinen.

«  Moottori pyorii jo ennen automaattisen vaiheistuksen aloittamista.

«  Parametrin 21.13 asetukseksi on valittu Kadntyvd, mutta moottorin akseli on lukittu.

« Parametrin 21.13 arvoksi on valittu Z-pulssilla kdantyminen, mutta moottorin kier-
roksen aikana ei |I6ydy nollapulssia.

« Parametrissa 99.3 on valittu vaara moottorin tyyppi.

- Moottorin ID-ajo on epdaonnistunut.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 6.21 Taajuusmuuttajan tilasana 3 (sivu 161), 21.13 Automaatt. vaiheistusta-
pa (sivu 262), 98.15 Paikan poikkeama -kdyttdja (sivu 541) ja 99.13 Tunnistusajo pyydet-
ty (sivu 545).

Vuojarrutus

VAROITUS!
Moottorin on oltava ominaisuuksiltaan sellainen, etta se kykenee absorboimaan
vuojarrutuksen muodostaman lampdenergian.

Taajuusmuuttaja voi parantaa jarrutusta nostamalla moottorin magnetointitasoa. Kun
moottorin vuo kasvaa, moottorin jarrutuksen aikana tuottama energia muuttuu
moottorissa lampdenergiaksi.

Moottorin nopeus

Ter/Tn (%)
n Tgr = jarrutusmomentti
Ty =100 Nm
Ei . 60 J
i vuojarrutusta
/ 40 4 Vuojarrutus

" Zx

7 Eivuojarrutusta
t(s) T T T T — f(H2)

S

Vuojarrutus
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Taajuusmuuttaja valvoo moottorin tilaa jatkuvasti, myos vuojarrutuksen aikana. Taman
ansiosta vuojarrutusta voidaan kayttaa seka moottorin pysayttamiseen etta moottorin
nopeuden muuttamiseen. Muita vuojarrutuksen etuja ovat seuraavat:

- Jarrutus alkaa heti pysdaytyskomennon antamisen jalkeen. Toiminto aloittaa jarru-
tuksen heti, eika sen tarvitse odottaa vuon pienenemista.

- Epatahtimoottorijaahtyy tehokkaasti. Moottorin staattorivirta kasvaa vuojarrutuk-
sen aikana, roottorivirta ei. Staattori jadhtyy paljon roottoria tehokkaammin.

- Vuojarrutusta voidaan kayttaa epatahtimoottoreilla ja kestomagneettimoottoreilla.
Jarrutustasoja on kaksi:

« Hidastavanjarrutuksen avulla hidastus on nopeampikuin tilanteessa, jossa vuojar-
rutus ei ole kdytossa. Moottorin vuotasoa rajoitetaan moottorin ylikuumenemisen
estamiseksi.

- Taydessdjarrutuksessa lahes kaikki kaytettavissa oleva virta kaytetaan mekaanisen
jarrutusenergian muuttamiseen moottorin lampd&energiaksi. Jarrutusaika on ly-
hyempi rajoitettuun jarrutukseen verrattuna. Jaksollisessa kaytdssa moottori voi
kuumeta merkittavasti.

Asetukset ja vianhaku

Parametri: 97.5 Vuojarrutus (sivu 534).

DC-magnetointi
DC-magnetoinnin avulla moottori voidaan

- lammittaa tiivistyneen kosteuden poistamiseksi tai kosteuden tiivistymisen esta-
miseksi.

« Lisaksiroottori voidaan lukita nollanopeuteen tai sen lahelle.
Esilammitys

Moottorin esilammitystoiminnolla voidaan estda kosteuden tiivistyminen pysaytettyna
olevaan moottoriin tai poistaa kosteus moottorista ennen sen kaynnistamista. Esilam-
mityksessa moottoriin syotetdaan kaamien lammittamiseksi tasavirtaa.

Esilammitys poistetaan kdytosta kaynnistyksessa tai kun jokin muu DC-magnetointi-
toiminto aktivoidaan. Kun taajuusmuuttaja on pysdytetty, Safe torque off -toiminto,
taajuusmuuttajan virhetila tai prosessi-PID:n nukkumistoiminto poistaa esilammityksen
kaytosta. Esilammitys voidaan ottaa kayttéon vasta, kun taajuusmuuttajan pysaytyk-
sestd on kulunut minuutti.

Esilammitystd ohjaava digitaalinen lahde voidaan valita parametrilla 21.14. Lammitys-
virta asetetaan parametrilla 21.16.

Esimagnetointi

Esimagnetointi tarkoittaa moottorin DC-magnetointia ennen kaynnistysta. Esimagne-
toinnilla voidaan valitusta kaynnistystilasta (21.1 tai 21.19) riippuen varmistaa suurin
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mahdollinen irrotusmomentti, enimmillaan 200 % moottorin nimellismomentista.
Moottorin kaynnistaminen voidaan synkronoida esimerkiksi mekaanisen jarrun vapaut-
tamisen kanssa saatamalla esimagnetointiaikaa (21.2).

DC-pito

Toiminto mahdollistaa roottorin lukitsemisen lahes nollanopeuteen normaalikaytén
aikana. DC-pito aktivoidaan parametrilla 21.8. Kun seka ohjearvo etta moottorin nopeus
alittavat tietyn tason (parametrin 21.9 arvo), taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta si-
nimuotoista virtaa ja alkaa sy6ttad moottoriin tasavirtaa. Virta asetetaan parametrilla
21.10. Kun ohjeylittaa parametrin 21.9 arvon, taajuusmuuttaja jatkaa normaalia toimin-
taa.

M .
oottorin DC-pito
nopeus
Pt
Viite
21,09 \/
Pt

Huomautus:

- DC-pito on kaytettavissa vain nopeussaadon ollessa kaytéssa DTC-moottorinsaa-
totilassa (katso sivu 26).

-  Toiminto kytkee tasavirran vain yhteen vaihejohtimeen sen mukaan, missé kohdassa
roottori on. Toiset vaihejohtimet jakavat paluuvirran.

Jalkimagnetointi

Tama ominaisuus pitdd moottorin magnetoituna tietyn ajan (parametri 21.11) pysaytyk-
sen jalkeen. Tarkoituksena on estaa laitteistoa lilkkumasta kuormitettuna, esimerkiksi
ennen kuin mekaanisen jarrun kdytté on mahdollista. Jalkimagnetointi aktivoidaan
parametrilla 21.8. Magnetointivirta ja magnetointiaika asetetaan parametreilla 21.10 ja
21.11.
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Huomautus: Jalkimagnetointi on kaytettdvissa, jos pysdytystavaksi on valittu ramppi
(katso parametri 21.3).

Jatkuva magnetointi

Jatkuvan magnetoinnin aktivointilahteeksi voidaan valita digitaalisignaali, kuten kent-
tavaylan ohjaussanan kayttajan bitti. Tama voi olla erityisen hyodyllista prosesseissa,
joissa moottorit on pysaytettava (esimerkiksi odottamaan uuden materiaalin proses-
sointia) ja kdynnistettava sitten nopeasti ilman magnetointijaksoa.

Huomautus:

- Jatkuva magnetointi on kdytettavissa vain DTC-moottorinsaatotilassa (katso sivu
26). Jos parametri 21.12 on kdyt6ssa, moottori pidetddn magnetoituna ramppipy-
saytyksen jalkeen. Jos jatkuva magnetointi halutaan ottaa kayttoon vapaasti pyo-
rivassa pysadytyksessd, komento (21.12) on annettava uudelleen (padlle, pois, paille).
Lisdksi jos kayntilupasignaali on ollut poissa paaltd, jatkuva magnetointi alkaa
vasta uuden nousevan reunan jalkeen.

- Jatkuvaa magnetointia ei tule ottaa kaytt6on moottorin pyoriessa.

VAROITUS!
Moottorin on oltava suunniteltu absorboimaan tai poistamaan jatkuvan magne-
toinnin luoma lampdo&energia esimerkiksi pakotetulla ilmanvaihdolla.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 6.21 Taajuusmuuttajan tilasana 3 (sivu 161), 21.1 Kaynnistystapa (sivu 256),
21.2 Magnetointiaika (sivu 257), 21.8 DC-virtasdato...21.12 Jatkuvan magnetoinnin komen-
to (sivu 262), 21.14 Esilammityksen tulon Iahde (sivu 263) ja 21.16 Esilammitysvirta (sivu 263).

Moottorin lampétilan arvioiminen

Moottorin lampétilan arvioimistoiminto tunnistaa staattorin resistanssin ja arvioi
moottorin alkulampdtilan. Moottorin arvioitua lampétilaa voidaan kayttaa kayttoympa-
ristén lampdtilan laskiessa nollan celsiusasteen alapuolelle.

Lampétila arvioidaan sydttamalla DC-virtaa (25 % moottorin nimellisvirrasta) moottoriin
neljan sekunnin (oletusarvo) ajan. Toiminto kayttaa ID-ajossa maaritettya resistanssia
huonelampoétilassa.

Toiminto voidaan ottaa kayttdoon parametrilla 21.37. Maaritysaika voidaan maarittaa
parametrilla 21.38. Toiminto voidaan ottaa kaytt66n kahdella eri tavalla: taajuusmuut-
tajan kaynnistyskomennolla tai taajuusmuuttajan virran kytkennasta (ohjauskortin
kdaynnistymisen jalkeen).

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 21.37 Moottorin lampdtilan arvioiminen (sivu 265) ja 21.38 Moottorin lampo-
tilan arvioimisaika (sivu 266).
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Kuusikulmainen moottorivuokuvio

Huomautus: Tama ominaisuus on kaytettavissa vain moottorin skalaarisaatotilassa
(katso sivu 26).

Yleensa taajuusmuuttaja ohjaa moottorivuota siten, etta pyoriva vuovektori noudattaa
ympyrakuviota. Tama sopii hyvin useimpiin sovelluksiin. Toimittaessa kentdanheikennys-
pisteen (FWP) yldpuolella 100 %:n lIaht6jannitettd ei kuitenkaan voi saavuttaa. Tama
vahentaa taajuusmuuttajan hetkellista kuormitettavuutta.

Kuusikulmaista moottorivuon vektorikuviota kdytettaessa suurin lahtéjannite voidaan
saavuttaa kentanheikennyspisteen ylapuolella. Tama lisaa hetkellista kuormitettavuutta
verrattuna ympyrakuvioon, mutta lisddntyvien havidéiden vuoksi jatkuva kuormitettavuus
alueella FWP...1,6 x FWP pienenee. Kuusikulmaisen moottorivuon ollessa aktiivisena
kuvion muoto muuttuu vahitellen ympyramaisesta kuusikulmaiseksi taajuuden nous-
tessa arvosta FWP 100 % arvoon FWP 120 %.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 97.18 Kuusikulm. kentanheikennys (sivu 537) ja 97.19 Kuusikulm. kent@nhei-
kennyspiste (sivu 537).




70 Ohjelmiston ominaisuudet

Sovellusohjaus

Sovellusmakrot

Sovellusmakrot ovat valmiiksi maaritettyja sovellusparametrien muokkauksia ja I/O-
maarityksia. Katso luku Sovellusmakrot.

Prosessi-PID-saato
Taajuusmuuttajassa on sisaanrakennettu prosessi-PID-saadin. Saadinta voidaan kayttaa
prosessimuuttujien, kuten paineen, virtauksen ja nesteen pinnankorkeuden, ohjaami-
seen.

PID-saatoa kaytettaessa taajuusmuuttajaan kytketaan prosessin ohje (ohjearvo) no-
peusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo tuodaan myds taajuusmuuttajalle. PID-saato ohjaa
taajuusmuuttajan nopeutta, jotta mitattu prosessimuuttuja (oloarvo) pysyy halutulla
tasolla (ohjearvo).

Prosessi-PID-saato toimii 2 ms:n aikatasolla.

Seuraavayksinkertaistettu lohkokaavio kuvaa PID-saatda. Yksityiskohtainen lohkokaavio
on sivulla 656.

Asetusarvo ————
Rajoitus
PID- Nopeus-,
Suodin o — - momentti- tai
S saatd

AlL taajuusohjeketjL
A2 —p > : )

Prosessioloarvt
D2D —»

FBA — >

Ohjausohjelma sisaltaa kaksivalmista prosessi-PID-saatimen asetussarjaa, joita voidaan
tarvittaessa vaihdella. Katso parametri 40.57.

Huomautus: Prosessi-PID-saato on kadytettavissa vain ulkoisessa ohjauksessa. Katso
kohta Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus (sivu 23).

Prosessi-PID-sdaatimen pikakonfigurointi

1. Aktivoi prosessi-PID-saddin (parametri 40.7).

2. Valitse takaisinkytkennan lahde (parametrit 40.8...40.11).

3. Valitse asetusarvon lahde (parametrit 40.16...40.25).
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4. Aseta vahvistus, integrointiaika, derivointiaika ja PID-laht6tasot: (40.32, 40.33,
40.34, 40.36 ja 40.37).

5. PID-saatimenlahtéarvo nakyy parametrissa 40.1. Valitse se esimerkiksi parametrin
22.11 lahteeksi.

Prosessi-PID-saadon nukkumistoiminto

Nukkumistoimintoa voidaan kayttaa PID-saatosovelluksissa, joissa on verrattain pitkia
vahdisen saatotarpeen jaksoja (esimerkiksi sdilion pinnankorkeus pysyy tarvittavalla
tasolla). Naiden jaksojen aikana nukkumistoiminto sadstaa energiaa esimerkiksi pysayt-
tamalla moottorin kokonaan sen sijaan, ettd se kdyttaisi moottoria hitaastijarjestelman
tehollisen toiminta-alueen alapuolella. Kun takaisinkytkentaarvo muuttuu, PID-saadin
herattaa pumpun.

Huomautus: Lepotoiminto ei ole kdaytdssa, kun mekaaninen jarrun ohjaus (katso sivu
74) on aktiivisena.

Esimerkki: Taajuusmuuttajalla ohjataan paineenkorotuspumppua. Veden kulutus vahe-
nee yo6lla. Sen seurauksena prosessi-PID-saataja vahentaa moottorin nopeutta. Koska
keskipakopumppu ei toimi tehokkaasti pienilla nopeuksilla, moottori ei pysahtyisi
koskaan. Nukkumistoiminto havaitsee hitaan pyorimisliikkeen ja keskeyttaa tarpeetto-
man pumppauksen, kun nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumis-
tilaan, mutta valvoo yha painetta. Pumppaus jatkuu, kun paine laskee heraamisrajan
alle (ohjearvo — heraamistaso) ja heraamisviive on kulunut.
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Asetusarvo Nukkumisen tehostusaika
(40.45)
—

Nukkumisen tehostusohje - 2~ - -
| (40.46) I

Aika

Oloarvo Heraamisviive
Ei kdanteinen

[~(40.31 = Ei kddnteinen (ohje -
takaisinkytkentd))
Heradmistaso
Asetusarvonlahde |- - ---------"---"-“---“-“--“-“-“---53------

-40.47

—

: (40.48)

Aika
Oloarvo

Herdaamistaso

Asetusarvon lahde +

‘40.31 = Kaanteinen
| (takaisinkytkenta - ohje)

Aika
PID-saatimen lahto

Nukkumistila
—

t.q = Nukkumisviive (40.44)

Aika

STOP START

Ohitus

Ohitustilassa PID-lohkon 1aht6 asetetaan suoraan parametrin 40.50 tai 41.50 arvoon.
PID-saatimen sisdinen l-osa asetetaan niin, etta Iahtoon ei paase transientteja, joten
kun ohitustila paattyy, normaalia prosessin saatoa voidaan jatkaa ilman merkittavia
heilahduksia.

Asetukset ja vianhaku
Parametri 96.4 Makron valinta (sivu 522) (makron valinta).

Parametriryhmét 40 Prosessi PID sarja 1 (sivu 383) ja 41 Prosessi PID sarja 2 (sivu 397).

Moottorin potentiometri

Moottorin potentiometri on kdytanndssa laskuri, jonka arvoa voidaan saataa suurem-
maksi tai pienemmaksi parametreilla 22.73 ja 22.74 valituilla digitaalisignaalin Iahteilla.
Huomaa, ettd nailla signaaleilla ei ole vaikutusta, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna.
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Kun moottorin potentiometri on otettu kdyttoon parametrilla 22.71, se asettuu para-
metrilla 22.72 asetettuun arvoon. Moottoripotentiometrin arvo voi sdilya tai nollautua
virrankatkaisun yhteydessa sen mukaan, mika tila on valittu parametrilla 22.71.

Muutosnopeus madritetdan parametrilla 22.75 aikana, jonka kuluessa arvo voi muuttua
minimiarvosta (22.76) maksimiarvoon (22.77) tai toisin pain. Jos seka lisdys- ettd vahen-
nyssignaalit ovat aktiivisena samaan aikaan, moottoripotentiometrin arvo ei muutu.

Toiminnon lahtdarvo nakyy parametrissa 22.80, joka voidaan asettaa suoraan minka
tahansa valintaparametrin, esimerkiksi 22.11, arvoksi.

Seuraavassa on esimerkki moottoripotentiometrin arvon kayttaytymisesta.

1

22,73 4 |_
o— , , , !

22.74* !
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Asetukset ja vianhaku

Parametrit 22.71 Moott.potentiometritoiminto (sivu 273)...22.80 Moott. pot.met. ohj.
oloarvo (sivu 274).
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Mekaanisen jarrun ohjaus

Mekaanista jarrua voidaan kdyttaa pitamaan moottori ja kaytettavat laitteet nollano-
peudessa, kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt tai siihen ei ole kytketty virtaa. Jarrun
ohjauslogiikka valvoo parametriryhman 44 Mekaanisen jarrun ohjaus asetuksia seka
useita ulkoisia signaaleja. Tilasta toiseen siirtyminen kuvataan kaaviossa sivulla 75.
Seuraavissa taulukoissa kuvaillaan tarkemmin tiloja ja siirtymisia niiden valilld. Sivulla
77 oleva aikakaavio on esimerkki kiinni-auki-kiinni-jaksosta.

Mekaanisen jarrun ohjauslogiikka toimii 10 ms:n aikatasolla.

Jarrun ohjauslogiikan tulot

Taajuusmuuttajan kdynnistyskomento (parametrin 6.16 bitti 5) on jarrun ohjauslogiikan
paaohjauslahde. Valinnainen ulkoinen auki/kiinni-signaali voidaan valita parametrilla
44.12. Signaalit ovat yhteydessa toisiinsa seuraavasti:

«  Kaynnistyskomento =1 JA parametrilla 44.12 valittu signaali = 0 = pyynt6 ohjata
jarru auki

. Kaynnistyskomento = 0 JA parametrilla 44.12 valittu signaali = 1 - pyynto6 ohjata
jarru kiinni

Muu ulkoinen signaali, esimerkiksiylemman tason ohjausjarjestelmasta tuleva signaali,
voidaan ottaa kayttéon parametrin 44.11 avulla, jolloin jarrun avautuminen voidaan
estaa.

Muut ohjauslogiikan tilaan vaikuttavat signaalit ovat
« jarrun tilan tunnistus (valinnainen, maaritetaan parametrilla 44.7)

«  parametrin 6.11 bitti 2 (ilmaisee, onko taajuusmuuttaja valmis seuraamaan annettua
ohjetta vai ei)

« parametrin 6.16 bitti 6 (ilmaisee, moduloiko taajuusmuuttaja vai ei).

« valinnainen FSO-xx-turvatoimintomoduuli.

Jarrun ohjauslogiikan lahd6t

Mekaanista jarrua ohjataan parametrin 44.1 bitilla 0. Tama bitti tulee valita lahteeksi
relelahddlle (tai lahtotilassa olevalle digitaalitulolle/-l1ahdélle), joka kytketdan jarrun
toimilaitteeseen releen valityksellda. Esimerkki kytkennasta on sivulla 78.

Jarrun ohjauslogiikka pyytaa useissa eri tiloissa taajuusmuuttajan ohjauslogiikkaa pi-
tamaan moottoria pidossa, lisadmaan momenttia tai pysayttamaan moottorin rampin
avulla. Nama pyynnét ndkyvat parametrissa 44.1.
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Ulnsia Laniansa

Uriisia warndiisa

tilasta) tilasta)
1 2
JARRU EI KAYTOSSA JARRUN AVAAMINEN
JARRU KIINNI

i JARRUN AVAAMISEN
ODOTUS

9

14
JARRUN AVAAMISVIIVE

I

® @

JARRU AUKI

i

®

T
JARRUN SULKEMINEN

JARRUN -
SULKEMISVIIVE

B

JARRUN SULKEMISEN [
ODOTUS

I—-
|

i

JARRU EI KAYTOSSA

Jarrun ohjaus on poissa kaytosta (parametri 44.6 = 0 ja parametrin
44.1 bitti 4 = 0). Jarru on kiinni (parametrin 44.1 bitti 0 = 0).

JARRUN AVAAMINEN:

JARRUN AVAAMISEN ODO-
TUS

JARRUN AVAAMISVIIVE

JARRU AUKI

Jarrun avauspyynté on annettu. Taajuusmuuttajan logiikkaa pyyde-
taan lisadmaan momenttia avausmomenttiin saakka, jotta kuorma
pysyy paikallaan (parametrin 44.1 bitti 1 = 1ja bitti 2 = 1). Parametrin
44 11tila tarkistetaan, ja jos se ei ole O kohtuullisessa ajassa, taajuus-
muuttaja laukeaa vikaan 71A51)

Avautumisehdot ovat tdyttyneet ja auki-signaali aktivoituu (para-
metrin 44.1 bitti 0 on p&alld). Avausmomentin pyynt6 poistetaan
(parametrin 44.1 bitti 1 » 0). Kuorma pidetdan paikallaan taajuus-
muuttajan nopeusohjeella, kunnes 44.8 on kulunut.

Jos parametrin 44.7 arvo on tassa vaiheessa Ei kaytodssa, logiikka
jatkaa tilaan JARRU AUKI. Jos tilatiedon signaalilahteen tunnistus
on valittu, sen tila tarkistetaali\; Jos tila ei ole "jarru auki", taajuus-
muuttaja laukeaa vikaan 71A3 .

Jarru on auki (parametrin 44.1 bitti O = 1). Pitopyynt6 poistetaan
(parametrin 44.1 bitti 2 = 0) ja taajuusmuuttaja voi noudattaa ohjetta.

JARRUN SULKEMINEN:
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JARRUN SULKEMISEN ODO- |Jarrulle on annettu sulkemispyyntd. Taajuusmuuttajan logiikkaa
TUS

pyydetadn hidastamaan nopeutta, kunnes moottori pysahtyy (para-
metrin 44.1 bitti 3 = 1). Auki-signaali pidetdan aktiivisena (parametrin
44.1bitti 0 =1). Jarrun logiikka pysyy tassa tilassa, kunnes moottorin
nopeus on ollut parametrin 44.14 arvoa pienempi parametrilla 44.15
maaritetyn ajan.

JARRUN SULKEMISVIIVE Sulkemisehdot ovat tayttyneet. Auki-signaali poistetaan kaytosta

(parametrin 44.1 bitti 0 - 0) ja sulkemismomentti tallentuu paramet-
riin 44.2. Ramppihidastuspyyntd pysyy voimassa (parametrin 44.1
bitti 3 = 1). Jarrun logiikka pysyy tassa tilassa, kunnes parametrissa
44.13 maadritetty aika on kulunut.

Jos parametrin 44.7 arvo on tassa vaiheessa Ei kaytdssa, logiikka
jatkaa tilaan JARRU KIINNI. Jos tilatiedon signaalilahteen tunnistus
on valittu, sen tila tarkistetaan. Jos tila ei ole "jarru kiinni", taajuus-
muuttaja luo varoituksen A7AL. Jos 44.17 = Vika, taajuusmuuttaja
laukeaa vikatilaan 71A2, kun 44.18 on kulunut.

JARRU KIINNI Jarru on kiinni (parametrin 44.1 bitti O = 0). Taajuusmuuttaja ei

valttamatta moduloi.

Avoimen silmukan (ei anturia) sovelluksia koskeva huomautus: Jos
jarrun sulkemispyyntd pitda jarrun kiinni (pyynt6 parametrista 44.12
tai FSO-xx-turvatoimintomoduulista) moduloivaa taajuusmuuttajaa
vasten kauemmin kuin 5 sekunnin ajan, jarru pakotetaan kiinni-tilaan
ja taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 71A5.

1) vaihtoehtoisesti voidaan valita varoitus parametrilla 44.17. Jos valinta on varoitus, taajuusmuuttaja jatkaa
modulointia ja pysyy tdssa tilassa.

Tilanmuutosehdot:

1 Jarrun ohjaus poissa kdytosta (parametri 44.6 - 0).

2 | 6.11 bitti 2 = O tai jarru on pakotettu kiinni lisdvarusteena saatavalla FSO-xx-turvatoiminto-
moduulilla.

3 | Jarrulle on annettu avaamispyynto ja 44.16 on kulunut.

4 | Jarrun avautumisehdot (esimerkiksi 44.10) tayttyvat ja 44.11 = 0.

5 | Parametrissa 44.8 madritetty aika on kulunut ja jarru auki -tilatieto (jos valittu parametrilla
44.7) on vastaanotettu.

6 | Jarrulle on annettu sulkemispyyntd.

7 Moottorin nopeus on pysynyt sulkemisnopeuden 44.14 alapuolella parametrilla 44.15 maa-
ritetyn ajan.

8 | 44.13 on kulunut ja jarru kiinni -tilatieto (jos valittu parametrilla 44.7) on vastaanotettu.

9 | Jarrun avauspyynto on annettu.

10 | Jarrun ohjaus on kdytdssa (parametri 44.6 - 1).
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Aikakaavio

Seuraavassa yksinkertaistetussa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa.
Katso edelld olevaa tilakaaviota.

Kiynnistyskomentod6.16 bitti 5)

Moduloi 06.16 bitti 6)

T | | S
Valmius ohjeeseen 06.11bitti2) | | [ | [ | | |
I | - | | | |

| | |

Momenttiohje |
v "

Nopeusohje | | | |

Jarrun ohjaussignaali44.01 bitti 0)

Avausmomentin pyynt44.01bitti 1) |

|
— 1 | 1
|

Pakota jarru kiinni44.01 bitti 2)

Pyséytys rampilla -pyynt544.01 bitti | |
3)

| | oy
mE ] ]
12 3 4 5 6 7 8 9
Ts Aloitusmomentti jarrun avautuessa (parametri 44.3)
Tmem Tallennettu momenttiarvo jarrun sulkeutuessa (44.2)
tmd Moottorin magnetointiviive
tod Jarrun avautumisviive (parametri 44.8)
Ncs Jarrun sulkeutumisnopeus (parametri 44.14)
teed Jarrun sulkeutumiskomennon viive (parametri 44.15)
ted Jarrun sulkeutumisviive (parametri 44.13)
tefd Jarrun sulkeutumisvian viive (parametri 44.18)
trod Jarrun uudelleenavautumisen viive (parametri 44.16)
BOW JARRUN AVAAMISEN ODOTUS
BOD JARRUN AVAAMISVIIVE
BCW JARRUN SULKEMISEN ODOTUS
BCD JARRUN SULKEMISVIIVE
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Kytkentaesimerkki

f VAROITUS!

Varmista, ettd jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja liitetaan laitteeseen,
joka tayttaa turvamaaraykset. Huomaa, ettd EU:n konedirektiivin ja siihen liittyvien
harmonisoitujen standardien mukaan taajuusmuuttajaa (taydellinen kdyttémo-
duuli (CDM) tai peruskayttomoduuli (BDM), méaaritelty standardissa IEC 61800-
2) ei pideta turvalaitteena. Taman vuoksi laitteen kayttajien turvallisuus ei saa
perustua tiettyyn taajuusmuuttajan ominaisuuteen (kuten jarrun ohjaukseen),

vaan se on varmistettava sovelluskohtaisten maaraysten mukaan.

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauskaapeloinnista. Asiakas vastaa jarrun

ohjauslaitteiston ja kaapeloinnin jarjestamisesta ja asentamisesta.

Jarrua ohjataan parametrin 44.1 bitilla 0. Jarrun tilatiedon (tilan valvonnan) Iahde valitaan

parametrilla 44.7. Tassa esimerkissa

parametrin 10.24 arvoksi on asetettu jarru auki -komento (= parametrin 44.1 bitti

0)ja
parametrin 44.7 arvoksi on asetettu DI5.

- — -7 |Taajuusmuuttajan
. ohjausyksikko

ohjauslaitteisto |

115/230 VAC

| XRO1

2 |COM _—/

3 [NO —

XD24
4 | +24VD

XDIO
5 |DI5

Moottori ;_ Mekaaninen jarru
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Asetukset ja vianhaku
Parametriryhma: 44 Mekaanisen jarrun ohjaus (sivu 403).

Tapahtumat: 71A2 Mekaaninen jarru ei sulkeudu (sivu 570), 71A3 Mekaaninen jarru ei
avaudu (sivu 570), 71A5 Mekaanista jarrua ei saa avata (sivu 570) ja A7A1 Mekaaninenjarru
ei sulkeudu (sivu 584).

Tasajannitevalipiirin jannitteen ohjaus

Ylijannitesaato

Tasajannitevalipiirin ylijannitesdaatoa tarvitaan tavallisesti, kun moottori on generaat-
toritilassa. Moottori toimii generaattorin tapaan hidastaessaan tai kun kuorma vetaa
moottorin akselia saaden akselin py6rimaan kaytossa olevaa nopeutta tai taajuutta
nopeammin. Jotta valipiirin jannite ei ylittaisi ylijannitteen valvontarajaa, ylijannitesaato
pienentda jarrutusmomenttia automaattisesti, kun raja saavutetaan. Ylijannitesaato
myds pidentaa ohjelmoituja hidastusaikoja, jos raja saavutetaan; hidastusaikojen ly-
hentamiseen saatetaan tarvita jarrukatkoja ja jarruvastus.

o 00 . oo coee . oo

Alijannitesaato (verkkokatkossaato)

Jos saapuva syottojannite katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa kayttamalla
pySrivan moottorin liike-energiaa. Taajuusmuuttaja on taysin toimintakykyinen niin
kauan kuin moottori pyorii ja tuottaa energiaa taajuusmuuttajalle. Taajuusmuuttaja
pystyy jatkamaan toimintaansa katkoksen jalkeen, jos padkontaktori (jos kdytdssa) on
pysynyt kiinni.

Huomautus: Laitteet, joissa on padkontaktori, on varustettava ns. pitopiirilla (esim.
UPS), joka pitda kontaktorin ohjauspiirin suljettuna verkkojannitteen lyhyen katkoksen
aikana.
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Uverkko
(L ACCAEEAEAERRLEY (if (T 111 (LA b tEEPREERRER LA EEAEACEEEEEEbbAERRERREP PRI LA
Tm  fianes  Unc
(Nm) (Hz) (VDC)
Uoc
160 80 520
120 60 390
1 fishts]
80 40 260 7
74——\
// \\ /-'— ™
40 20 130 / \/
L~ “
ts)

1,64,8811,214,4

Upc = taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fiz,5 = taajuusmuuttajan lahtétaajuus, Ty =
moottorin momentti; syottéjannitehavié nimelliskuormituksessa (fiznt5 = 40 Hz). Vali-
piirin tasajannite putoaa vahimmaisrajan alapuolelle. Saadin pitaa jannitteen tasaisena
niin kauan kuin verkkovirta on katkaistuna. Taajuusmuuttaja pyorittaa moottoria gene-
raattoritilassa. Moottorin nopeus pienenee, mutta taajuusmuuttaja on toimintakykyinen
niin kauan kuin moottorilla on riittavasti liike-energiaa.

Automaattinen uudelleenkaynnistys
VAROITUS!
Varmista ennen toiminnon aktivointia, etta se ei voi johtaa vaaratilanteisiin. Toi-

minto kdynnistda taajuusmuuttajan automaattisesti ja jatkaa sen toimintaa
sy6ton katkoksen jalkeen.

Automaattisen uudelleenkaynnistystoiminnon avulla taajuusmuuttaja voidaan kaynnistaa
automaattisesti uudelleen lyhyen jannitekatkoksen jalkeen, mikali taajuusmuuttaja saa
toimia parametrissa 21.18 maaritetyn ajan ilman jaahdytyspuhaltimia.

Kun toiminto on kdytdssa, se suorittaa uudelleenkdynnistyksen jannitekatkoksen yh-
teydessa seuraavalla tavalla:

. Alijannitevika poistetaan nakyvistd (mutta varoitus annetaan).
- Modulointi ja jaahdytys pysaytetaan, jotta jaljella oleva energia saastyy.
. Tasajannitevalipiirin lataus otetaan kayttoon.

Jos tasajannite palautuu ennen parametrilla 21.18 maaritetyn ajan kulumista ja kaynnis-
tyskasky on yha paalla, normaali toiminta jatkuu. Jos tasajannite jaa tassa vaiheessa
lilan matalaksi, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 3280.
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Asetukset ja vianhaku
Parametri: 21.18 Autom. uudelleenkaynn. aika (sivu 264).

Tapahtuma: 3280 Valmiusajan ylitys (sivu 560).

Jannitteen ohjaus- ja laukaisurajat

Valipiirin tasajannitteen saatdjan ohjaus- ja laukaisurajat maaraytyvat syottéjannitteen
ja taajuusmuuttajan tyypin mukaan. Tasajannite on noin 1,35-kertainen paajannitteeseen
nahden ja nakyy parametrissa 1.11.

Kaikkitasot ovat suhteessa parametrilla 95.1 valittuun sy6ttéjannitealueeseen. Seuraava
taulukko kuvaa valittujen DC-jannitetasojen arvot voltteina ja prosentteina arvosta
Upcmax (DC-jannite syéttojannitealueen ylarajalla).

Syottdjannitealue [V AC] (katso 95.1)

Taso [V DC (% arvosta Upcmax)] 208..240 | 380...415 | 440..480| 500 |525...600 |660...690
Ylijannitevikaraja 489/4409 | 800 878 880 1113 1218
Ylijannitteen ohjausraja 405 700 810 810 1013 1167

(125) (125) (125) (120) (125) (125)
Sisdinen jarrukatkoja 100% pulssinle- | 403 697 806 806 1008 1159
veydessa (124) (124) (124) (119) (124) (124)
Sisdinen jarrukatkoja 0% pulssinlevey- | 375 (116) | 648 749 780 936 1077
dessd (116) (116) (116) (116) (116)
Ylijannitteen varoitusraja 373(115)| 644 |745(115)|776(115)|932(115)| 1071

(115) (115)

Ubcmax = Tasajannite syottéjannitea-| 324 560 648 675 810 932
lueen ylarajalla (100) (100) (100) (100) (100) (100)
Tasajannite sy6ttéjannitealueenalara-| 281 513 594 675 709 891
jalla
Alijannitteen ohjaus- ja varoitusraja | 239 (85) | 436 (85) | 505 (85) | 574 (85) | 602 (85) | 757 (85)
Latauksen aktivoinnin / valmiustilan | 225 (80) | 410 (80) 475 (80) | 540 (80) | 567 (80) | 713 (80)
raja
Alijannitevikaraja 168 (60) | 308 (60) 356 (60) | 405 (60) 425 (60) | 535 (60)

1) 489v (runkokoot R1...R3), 440 V (runkokoot R4...R8).

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 1.11 Tasajannite (sivu 137), 30.30 Ylijannitesaato (sivu 331), 30.31 Alijannite-
saato (sivu 332), 95.1 Syottdjannite (sivu 511) ja 95.2 Adaptiiviset janniterajat (sivu 511).
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Jarrukatkoja

Jarrukatkojan avulla moottorin jarrutuksessa syntyva sahkdenergia voidaan johtaa
jarruvastukseen. Kun tasajannite nousee riittavan korkeaksi, jarrukatkoja kytkee tasa-
jannitevalipiirin ulkoiseen jarruvastukseen. Katkoja toimii pulssinleveysmodulaatiope-
riaatteella.

Jarrukatkoja (43.6) voidaan ottaa kayttoon ylijannitesdaadon (30.30) ollessa edelleen
aktiivinen. Varmista tassa tapauksessa, etta ylijannitesaddon rajat on asetettu riittavan
suuriksi, jotta ne eivat rajoita arvoja ennen tayden jarrutustehon saavuttamista. Toi-
minnon avulla voidaan valttda joissakin sovelluksissa aiheutuva ylimaardinen ylijannite-
laukeaminen ja noudattaa yksinkertaisempaa ohjauslogiikkaa, jos vastus ei pysty ab-
sorboimaan tarpeeksi energiaa tai jos vastus rikkoutuu jarrutuksen aikana.

Joissakin ACS880-taajuusmuuttajissa on sisdinen jarrukatkoja vakiovarusteena, kun
taas toisissa jarrukatkoja on saatavana sisdisena tai ulkoisena lisavarusteena. Lisatie-
toja on laiteoppaassa tai myyntiluettelossa.

ACS880-taajuusmuuttajien sisdiset jarrukatkojat alkavat johtaa, kun tasajannitevalipiirin
jannite on 1,156 x Upcmax- Sadan prosentin pulssinleveys saavutetaan, kun jannite on
noin 1,2 X Upcmay SyOttdjannitealueen mukaan vaihdellen. Katso taulukko edella kohdassa
Jannitteen ohjaus-jalaukaisurajat. (Upcmax ©N tasajannite, joka vastaa AC-syottéjanni-
tealueen maksimijannitetta.) Lisatietoja ulkoisista jarrukatkojista saat niiden kaytt6oh-
jeista.

Huomautus: Ylijannitesaato (parametri 30.30) on poistettava kaytosta, jotta jarrukat-
koja voi toimia kaytonaikaisessa jarrutuksessa.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 1.11 Tasajannite (sivu 137) ja 30.30 Ylijannitesaato (sivu 331).

Parametriryhma: 43 Jarrukatkoja (sivu 400).

DC-jannitteen tehostustoiminto

Tassa osiossa kuvataan DC-jannitteen tehostustoiminnon kaytto taajuusmuuttajissa,
joissa on erillinen IGBT-sy6ttoyksikdn ohjaus.

DC-jannitteen tehostustoiminnon kaytto edellyttaa taajuusmuuttajan kuormitettavuu-
den pienentamista. Katso kuormitettavuuskertoimet taajuusmuuttajan laiteoppaasta.

DC-jannitteen tehostustoiminnon kuvaus

Regeneratiiviset ja erittdin vahan yliaaltoja tuottavat taajuusmuuttajat pystyvat tehos-
tamaan tasavirtavalipiirin jannitettd. Toisin sanoen ne voivat nostaa tasavirtavalipiirin
jannitetta sen oletusarvosta.

Kayttaja voi ottaa DC-jannitteen tehostustoiminnon kaytté6n seuraavasti:
1. saatamalla DC-jannitteen ohjearvoa (94.22) ja

2. valitsemalla kayttajan maarittaman ohjearvon (94.22) DC-jannitteen ohjearvoksi
(94.21).
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DC-jannitteen tehostustoiminnon edut ovat:

«  Mahdollisuus sy6ttaa moottoriin nimellisjannitettd myo6s taajuusmuuttajan syotto-
jannitteen ollessa moottorin nimellisjannitetasoa pienempi. Esimerkki: Taajuus-
muuttaja, joka on kytketty to 415V:n jannitteeseen voi sy6ttaa 460V 460V:n moot-
torille.

- Lahtdésuotimen, moottorikaapelin tai syottdkaapelien jannitehdavion kompensointi

«  Moottorin suurempi momentti kentanheikennysalueella eli taajuusmuuttajan
kayttaessa moottoria sen nimellisnopeutta suuremmalla nopeusalueella.

Kayttotapausesimerkkeja

Esimerkki 1: Moottorin tdysi jannite sy6ttéjannitteen vaihtelusta riippumatta

Syo6ttojannite on 380 V, moottorin nimellisjannite on 400 V. Moottorin nimellisjannitetta
vastaavan jannitteen tuottaminen nimellisnopeudella syottdjannitteen vaihtelusta
huolimatta:

1. Vaadittavan kayttajan DC-janniteohjeen laskeminen: 400 V x v2 = 567 V DC.
2. Aseta parametrin 94.22 arvoksi 567 V.

3. Varmista, etta parametrin 99.7 arvoksi on asetettu 400 V.

Esimerkki 2: Taajuusmuuttajan Idhdon sinisuodin.

Taajuusmuuttaja on varustettu Iahdon sinisuotimella. Moottorikaapelin pituus on 300
m. Suotimen ja kaapelin arvioitu jannitehavié on 40 V. Moottorin nimellisjannite on 400
V.

40 V:n jannitehavién kompensointi nimellisnopeudella:

1. Laskejannitehavion kompensoimiseen tarvittava jannite taajuusmuuttajan lahddssa
ennen sinisuodinta: 400V + 40V =440 V.

2. Vaadittavan kdyttajan DC-janniteohjeen laskeminen: 440V x V2 =622 V.
3. Aseta parametrin 94.22 arvoksi 622 V.

Jos taajuusmuuttaja on maaritetty toimimaan moottorin DTC-ohjaustilassa ja ID-ajo

on suoritettu lahtdsuodin ja moottorikaapeli kytkettyind, muita maarityksia ei tarvita.
Moottorin DTC-saaté huolehtii arvioiduista havidista ja lisaa taajuusmuuttajan lahto-
jannitetta parametrin 99.7 sita rajoittamatta.

Jos taajuusmuuttaja on madritetty toimimaan moottorin skalaariohjaustilassa, muuta
parametrin 99.7 arvoksi 440 V, jotta moottorin ohjaus pystyy nostamaan arvon 440
V:hen taajuusmuuttajan Iahdossa sen toimiessa nimellisnopeudella.

Huomautus: Moottorin ollessa skalaariohjaustilassa lahtéjannitetta voidaan vaihtoeh-
toisesti lisatd saatamalla U/ f-kayraa eli asettamalla parametri 97.7. Parametrin 97.7
arvo voidaan laskea halutun jannitteen ja nimellisjannitteen suhteena. Tassa esimerkissa
suhdeon 440V / 400V =110 %. Maarita parametrin 97.7 arvoksi 110 % ja jatda moottorin
nimellisjannite arvoon 400 V.
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Rajat

DC-jannitteen tehostustoimintoa kaytettdaessa on otettava huomioon kaksi eri rajoitus-
tyyppiad: DC-jannitteen ohjearvoon liittyvat rajoitukset sekd taajuusmuuttajan lahtéjan-
nitteeseen liittyvat rajoitukset.

Taajuusmuuttaja laskee kayttajan DC-janniteohjeen vahimmais- ja enimmaisarvon
(94.22). Laskenta perustuu todelliseen syottéjannitteeseen sekd taajuusmuuttajan
suurimman syottojannitealuevalinnan ylarajaan (95.1). Rajoitukset ovat:

1. Alaraja: sisdinen DC-janniteohje (Ugc int)-
2. Ylaraja: suurin DC-janniteohje (Ugc max)-

Katso lisdtiedot seuraavasta taulukosta sekd kohdista Sisainen DC-janniteohje (Uqc int)
ja Suurin DC-janniteohje (Ugc max)-

Tassa taulukossa kuvataan kayttdjan maarittaman DC-janniteohjeen ja taajuusmuuttajan
lahtéjannitteen raja-arvot.

Taajuus-| Parametrin 95.1 | gisiinen DC-jinni- Suurin DC-janniteoh- | Taajuusmuuttajan
muutta- | valinta teohje (Ugc.int) ¥ je (Udc,max) suurin lahtSjannite
jan ’ parametrin 97.4 ole-
tyyppi tusarvolla
XxxA-3 | 380...415V 553V 663V 479V
xxxA-5 | 380...415V 553V 799V 576 V

440...480V 641V

500V 728V
XXxA-7 | 525...600 V 764V 1102V 795V

660...690 V 981V

1) Katso kohta Sisginen DC-janniteohje (Uqc,int)-

Sisainen DC-janniteohje (Uyc int)

Udc,int = Uac,rms * v2 x 1.03
joissa

Udc,int Sisainen DC-janniteohje
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Uac,rms Todellinen tulojannite.

Jos kdyttajan maarittama ohje (94.22 on pienempi kuin sisdinen ohje (Uyc int), ohjausoh-
jelma kayttaa sisdistd ohjetta taajuusmuuttajan DC-janniteohjeena.

Suurin DC-jdnniteohije (Uyc max)

Udc,max = Ucat,hi X v2 x 1.13
joissa
Udcmax DC-janniteohjeen maksimiarvo

Ucat,hi Suurimman taajuusmuuttajassa kaytettdvissa olevan syéttéjannitevalin-
nan yldraja (95.1)

Jos kdyttajan maarittama ohje (94.22) on suurempi kuin suurin DC-jéanniteohje (Ugc max)»
ohjausohjelma kayttaa maksimiarvoa taajuusmuuttajan DC-janniteohjeena.

Taajuusmuuttajan suurin lahtdjdnnite

Uac,out = (Udc /v2) % (1 - Ures)
joissa
Uac,out Taajuusmuuttajan suurin ldhtéjannite
Udc Todellinen DC-jannite
Ures Parametrin 97.4 arvo
Jannitereserviasetus (97.4) rajoittaa taajuusmuuttajan suurinta lahtéjannitetta.

Raja-arvojen laskentaesimerkki

Esimerkki 1: Sisdisen DC-janniteohjeen ja suurimman DC-janniteohjeen laskeminen
Janniteluokka on 380...415 V ja linjajannite on 400 V.

Sisdinen DC-janniteohje Uy jnt = 400V x v2 x 1,03 =583 V.

Suurin DC-janniteohje Uyc max = 415V xv2 x 1,13 =663 V.

Esimerkki 2: Taajuusmuuttajan suurimman Idhtéjannitteen laskeminen
DC-jannite on 650 V DC ja jannitereserviasetus (97.04) on -2 %.
Taajuusmuuttajan suurin lahtéjannite U, oy = (650 / v2) x (1 +0,02) = 469 V.

Asetukset ja vianhaku
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Parametrit: 97.7 Kayttdjan vuo-ohje, 94.20 DC-janniteohje (sivu 508), 94.21 DC-janniteoh-
jeen lahde (sivu 508), 94.22 Kayttdjan DC-janniteohje (sivu 509) ja 99.7 Moottorin nimellis-
jannite.

DC-janniteohjaustila

Tama ohjauksen erikoistila on tarkoitettu yhteisen DC-vaylan jannitteen ohjaukseen
erityisesti sahkoverkon ulkopuolella kaytettavissa sovelluksissa, joissa vaihtosuuntaa-
jayksikko on liitetty generaattoriin ja syottoyksikkd muodostaa AC-syottoverkon. Katso
kohta DC-janniteohjaustila.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 29 Janniteohjeketju (sivu 319).




Ohjelmiston ominaisuudet 87

Turvallisuus ja suojaus

Hatapysaytys

Hatapysaytyssignaali on kytketty parametrilla 21.5 valittuun tuloon. Hatapysaytys voi-
daan kaynnistdaa myds kenttavaylan kautta (parametri 6.1, bitit 0...2).

Hatdpysaytyksen tila on valittu parametrilla 21.4. Kaytettdvissa ovat seuraavat tilat:

«  Offl: Pysaytys kdytossa olevaa ohjetyyppiad varten maaritetylla vakiohidastusram-
pilla

. Off2: Pysdytys vapaasti pyorien
. Off3: Pysdytys parametrilla 23.23 asetetun pysadytysrampin avulla.

Offl- ja Off3-hatapysdytysten hidastusramppia voidaan valvoa parametreilla 31.32 ja
31.33.

Huomautus:

« SIL 3/ PL e -tason hatapysdytystoimintoja varten taajuusmuuttajaan voidaan
asentaa TUV-sertifioitu FSO-xx-turvatoimintomoduuli. Moduuli voidaan yhdistaa
sertifioituihin turvajarjestelmiin.

- Laitteiston asentaja vastaa hatdpysaytyslaitteiden ja muiden hatdpysdytyksessa
tarvittavien laitteiden asentamisesta vaadittujen hatapysaytysluokitusten mukai-
sesti. Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.

«  Kunjarjestelma havaitsee hatapysaytyssignaalin, hatapysaytystoimintoa ei voi
enda peruuttaa, vaikka signaali peruutettaisiin.

« Jos minimimomenttirajaksi (tai maksimimomenttirajaksi) on asetettu 0 %, taajuus-
muuttajaa ei valttamatta pysty pysayttamaan hatapysaytystoiminnolla.

. Hataramppipysdytykset jattavat nopeus-ja momenttiohjeen lisdysarvot (parametrit
22.15,22.17,26.16, 26.25 ja 26.41) sekd ramppien ohjemuodot (23.16...23.19) huomiot-
ta.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158), 6.18 Kaynnistykseneston tilasa-
na (sivu 159), 21.4 Hatapysaytystapa (sivu 257), 21.5 Hatapysaytyksen lahde (sivu 258),
23.23 Hatapysaytyksen aika (sivu 279), 25.13 Nopeussaadon min.mom., hatapys. (sivu 295),
25.14 Nopeussaadon maks.mom., hatapys. (sivu 295), 25.15 Hat.pys. suhteell. vahvis-
tus (sivu 295), 31.32 Hatarampin valvonta (sivu 344) ja 31.33 Hatarampin valvontaviive (si-
vu 344).

Moottorin lampdsuojaus

Ohjausohjelmassa on kaksi erillista moottorin lampétilan valvontatoimintoa. Lampoti-
latiedon lahteet ja varoitus-/laukaisurajat voidaan asettaa erikseen molemmille toimin-
noille.
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Moottorin lampdtilaa voidaan valvoa kayttamalla

« moottorin ldampdsuojausmallia (taajuusmuuttajasta sisdisesti johdettu arvioitu
lampotila) tai

- vahvistetun tai kaksinkertaisen eristyksen tuottavien moduulien kautta kytkettyja
antureita.

Lampdtilan valvonnan lisaksi Ex-moottoreille, jotka asennetaan rajahdysvaarallisiin ti-
loihin, on saatavana erillinen suojaustoiminto.

Moottorin lamposuojausmalli
Taajuusmuuttaja laskee moottorin lampdtilan seuraavien oletusten perusteella:

1. Kuntaajuusmuuttajaan kytketaan virta ensimmaisen kerran, moottorin lampdtilan
oletetaan vastaavan ympariston lampdtilaa (maéritetaan parametrilla 35.50). Kun
taajuusmuuttajaan taman jalkeen kytketaan virta, moottorin oletetaan olevan ar-
vioidussa lampétilassa.

2. Moottorinlampdtila lasketaan kayttdjan saddettavissa olevan moottorin lampdajan
ja moottorin kuormituskayran perusteella. Kuormituskayraa on saadettava, jos
ymparistén lampdtila on yli 30 °C.

Moottorinlampdsuojausmalli tayttaa standardin IEC/EN 61800-5-1 ed. 2.1 vaatimukset
termisen muistin sdilymisen ja nopeusherkkyyden osalta. Arvioitu lampdtila sdilyy vir-
rankatkaisun aikana. Nopeusriippuvuus asetetaan parametreilla 35.51, 35.52 ja 35.53.

Huomautus: Moottorin lampdmallia voi kayttad, kun taajuusmuuttajaan on kytketty
vain yksi moottori.
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Lampédtilan valvonta PTC-antureilla

VAROITUS!

A Moottorin jannitteisten osien ja taajuusmuuttajan ohjausyksikon valilla on oltava
kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Anturit, joissa ei ole vahvistettua tai kak-
sinkertaista eristystd, on kytkettava FPTC-xx- tai FAIO-01-lisavarustemoduuliin.
FAIO-01 tuottaa kaksinkertaisen eristyksen moottorin lampétila-antureille, joissa
on tavallinen eristys. FPTC-xx muodostaa itsessaan kaksinkertaisen eristyksen.
Lisatietoja on laiteoppaassa.

Yksi PTC-anturi voidaan kytkea digitaalituloon DI6.

+24VD

DI6

PTC-anturin vastus suurenee, kun sen lampétila nousee. Anturin suureneva vastus pie-
nentaa tulonjannitetta, ja lopulta sen tila 1 muuttuu tilaksi 0, joka ilmaisee ylilampdtilaa.

PTC-anturit 1...3 voidaan my0s kytkea sarjaan analogiseen tuloon ja analogiseen Iaht66n.
Analogialdht6 syéttaa 1,6 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. My6s anturin yli meneva jannite nousee.
Lampotilanmittausfunktio laskee anturin resistanssin ja tuottaa ilmoituksen, jos Iam-
potila on liian korkea.

Lisatietoja anturin kytkenndista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Seuraavassa kaaviossa on kuvattu tyypillisid PTC-anturin resistanssiarvoja lampétilan
funktiona.
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Ohm

4000

1330

550

100

T

Edellisten lisaksi valinnaisissa FEN-xx-anturiliitanndissa ja FPTC-xx-moduuleissa on
liitdnnat PTC-antureille. Lisatietoja on moduulikohtaisessa dokumentaatiossa.

Lampotilan valvonta Pt100- ja Pt1000-antureilla

VAROITUS!

A Moottorinjannitteisten osien ja taajuusmuuttajan ohjausyksikén valilla on oltava
kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Anturit, joissa ei ole vahvistettua tai kak-
sinkertaista eristysta, on kytkettava FAIO-01-lisavarustemoduuliin. FAIO-01
tuottaa kaksinkertaisen eristyksen moottorin lampdtila-antureille, joissa on ta-
vallinen eristys. Lisatietoja on laiteoppaassa.

Pt100-ja Pt1000-anturit 1...3 voidaan kytked sarjaan analogiseen tuloon ja analogiseen
lahtdon.

Analogialdhto syottda 9,1 mA:n (Pt100) tai 1 mA:n (Pt1000) vakioherdtevirtaa anturin
kautta. Anturin resistanssi kasvaa, kun moottorin lampdtila nousee. Myds anturin yli
meneva jannite nousee. Lampdtilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta
ja muuntaa sen celsiusasteiksi.

Varoitus- ja vikarajoja voidaan saataa parametreilla.
Lisatietoja anturin kytkennoista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Huomautus: Jos heratevirta on anturille liian korkea, mittaa lampdtila jollain muulla
tavalla.
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Lampéotilan valvonta KTY84-antureilla

VAROITUS!

A Moottorin jannitteisten osien ja taajuusmuuttajan ohjausyksikon valilla on oltava
kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Anturit, joissa ei ole vahvistettua tai kak-
sinkertaista eristystd, on kytkettava FAIO-01-lisdavarustemoduuliin. FAIO-01
tuottaa kaksinkertaisen eristyksen moottorin lampétila-antureille, joissa on ta-
vallinen eristys. Lisatietoja on laiteoppaassa.

Ohjausyksikon analogiatuloon ja -1ahto6n voidaan kytkea yksi KTY84-anturi.

Analogialdaht6 syottaa 2,0 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. My6s anturin yli meneva jannite nousee.
Lampotilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiusas-
teiksi.

FEN-xx-anturiliitdntamoduulissa (lisdvaruste) on myds liitanta yhdelle KTY84-anturille.

Seuraavassa kaaviossa ja taulukossa on kuvattu tyypillisia KTY84-anturin resistanssiar-
voja moottorin kayttélampétilan funktiona.
Ohm KTY84-skaalaus
3000 90 °C = 936 ohm
110 °C = 1063 ohm
130 °C = 1197 ohm
150 °C = 1340 ohm

2000

1000
0 T°C
-100 0 100 200 300

Varoitus- ja vikarajoja voidaan saataa parametreilla.

Lisatietoja anturin kytkennéista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.
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Moottorin puhaltimen ohjaus (parametrit 35.100...35.106).

Jos moottorissa on ulkoinen jaahdytyspuhallin, sen kdynnistysta voidaan hallita taajuus-
muuttajan signaalilla (esimerkiksi kdynnissa/pysaytetty), joka annetaan releen tai digi-
taalilahdon kautta. Puhaltimen takaisinkytkenndlle voidaan valita digitaalitulo. Takai-
sinkytkentdsignaalin menetys saattaa aiheuttaa varoituksen tai vian.

Puhaltimelle voidaan maarittaa kaynnistys- ja pysaytysviiveet. Voidaan maarittaa myos
takaisinkytkennan viive, jonka kuluessa takaisinkytkenta on saatava puhaltimen kayn-
nistymisen jalkeen.

Ex-moottorien tuki (parametri 95.15, bitti 0)

Ohjausohjelmassa on lampo&suojaustoiminto rdajahdysvaarallisissa tiloissa kaytettavia
Ex-moottoreita varten. Suojaus otetaan kayttoon asettamalla parametrin 95.15 bitti O
paalle.

PTC/Pt100-rele (parametrin 95.20 bitti 8)

Parametrin 95.20 bitin 8 aktivoiminen muuttaa ulkoisen tapahtuman 1 [ahteeksi digi-
taalitulon DI6. Se my6s muuttaa ulkoisen tapahtuman 1 tilaksi virheen.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 35 Moottorin lampd&suojaus (sivu 360) ja 91 Anturimoduulin asetuk-
set (sivu 494).

Parametrit: 95.15 Erikoislaiteasetukset (sivu 516) ja 95.20 Lisavarustesana 1 (sivu 518).

Moottorin ylikuormitussuojaus

Tdssa osassa kuvataan moottorin ylikuormitussuojaus, jossa ei kdyteta arvioitua tai
mitattua lampétilaa hyédyntavaa moottorin lampdsuojausmallia Moottorin lampd&suo-
jausmallista on tietoja kohdassa Moottorin lampdsuojaus (sivu 87).

Useat eri standardit vaativat ja kuvaavat moottorien ylikuormitussuojausta, mukaan
lukien US National Electric Code (NEC), UL 508C seka yhteinen UL\IEC 61800-5-1 -
standardi yhdessa standardin IEC 60947-4-1 kanssa. Standardit sallivat moottorin yli-
kuormitussuojauksen ilman ulkoisia lampétila-antureita.

Moottorinylikuormitussuojaus tayttaa standardin IEC/EN 61800-5-1 ed. 2.1 vaatimukset
termisen muistin sailymisen ja nopeusherkkyyden osalta. Arvioitu lampétila sailyy vir-
rankatkaisun aikana. Nopeusriippuvuus asetetaan parametreilla.

Suojaustoiminto sallii kdayttajan maarittaa toimintaluokan samaan tapaan kuin ylikuor-
mitusreleet on maaritetty standardeissa IEC 60947-4-1ja NEMA ICS 2.

Moottorin ylikuormitussuojausta varten on maaritettava moottorin virran vikalaukaisu-
taso. Tama maadritetdaan kayrana kayttamalla parametreja 35.51, 35.52 ja 35.53. Vikalau-
kaisutaso on moottorin virta, jossa ylikuormitussuojaus lopulta laukeaa, jos moottorin
virta pysyy talla tasolla jatkuvasti.

Moottorin ylikuormitusluokka (toimintaluokka), parametri 35.57, maaritetdan aikana,
joka kuluu ennen ylikuormitusreleen laukeamista, kun jarjestelma toimii 7,2-kertaisella
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laukaisutasolla (IEC 60947-4-1) tai 6-kertaisella laukaisutasolla (NEMA ICS 2). Standardit
maaraavat laukaisuajan myds virtatasoille, jotka jaavat laukaisutason ja 6-kertaisen
laukaisutason valiin. Taajuusmuuttaja tayttda IEC- ja NEMA-standardien laukaisuaika-
vaatimukset.

Luokka 20 tayttaa UL 508C -vaatimukset.

Moottorin ylikuormitusalgoritmi valvoo nelidllista suhdetta (moottorin virta / laukaisu-
taso)? ja kerryttéd sitd ajan mittaan. Tata kutsutaan joskus I2t-suojaukseksi. Parametri
35.5 nayttaa kertyneen arvon.

Voit maarittaa parametrilla 35.56, etta kun parametri 35.5 saavuttaa arvon 88 %, jarjes-
telma muodostaa moottorin ylikuormitusvaroituksen, ja kun se saavuttaa arvon 100 %,
taajuusmuuttaja laukeaa moottorin ylikuormitusvikaan. Taman sisdisen arvon kasvu-
vauhti riippuu virran oloarvosta, laukaisutasovirrasta ja valitusta ylikuormitusluokasta.

Parametreilla 35.51, 35.52 ja 35.53 on kaksi kayttotarkoitusta. Ne maarittavat kuormi-
tuskdyran lampdatila-arviolle ja maarittavat ylikuormituksen laukaisutason.

Asetukset ja vianhaku

Moottorin lamposuojauksen ja moottorin ylikuormitussuojauksen yhteiset parametrit:
35.51 Moottorin kuormituskayra...35.53 Rajataajuus (sivu 369).

Moottorin ylikuormitussuojauksen parametrit: 35.5 Moottorin ylikuormitustaso (sivu 361),
35.56 Moottorin ylikuormitustoiminto...35.57 Moottorin ylikuormitusluokka (sivu 370).
Moottorikaapelin lampdsuojaus

Ohjausohjelmassa on moottorikaapelin lampd&suojaustoiminto. Tata toimintoa tulee
kayttaa esimerkiksi silloin, kun taajuusmuuttajan nimellisvirta ylittdaa moottorikaapelin
kuormitettavuuden.

Ohjelma laskee kaapelin lampétilan seuraavien tietojen perusteella:
« mitattu [ahtdvirta (parametri 1.7)

«  kaapelin jatkuva nimellisvirta (maaritetty parametrilla 35.61) ja
- kaapelin lampdaikavakio, madritetty parametrilla 35.62.

Jos kaapelin laskennallinen lampétila ylittda 102 % nimellisestd enimmaisarvosta, jar-
jestelma antaa varoituksen (A480). Jos arvo saavuttaa arvon 106 %, taajuusmuuttaja
laukeaa vikaan (4000).

Asetukset ja vianhaku
Parametrit: 35.60 Kaapelin [ampétila...35.62 Kaapelin lammodnnousun aika (sivu 371).

Tapahtumat: A480 Moottorikaapelin ylikuormitus (sivu 574) ja 4000 Moottorikaapelin
ylikuormitus (sivu 561).

Kayttajan kuormituskayra

Kuormituskayra toteuttaa toiminnon, joka valvoo tulosignaalia (esimerkiksi moottorin
momenttia tai moottorin virtaa) taajuusmuuttajan lahténopeuden tai -taajuuden
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funktiona. Toiminnossa on seka ylarajan (ylikuormitus) etta alarajan (alikuormitus)
valvonta. Ylikuormituksen valvonnalla voidaan esimerkiksi havaita, jos pumppu on
tukkeutunut tai jos sahan terda on osunut oksakohtaan. Alikuormituksen valvonnalla
voidaan havaita kuorman katoaminen esimerkiksi vetohihnan katkeamisen seurauksena.

Valvontatoiminto toimii halutulla moottorin nopeus- tai taajuusalueella. Taajuusaluetta
kdytetdaan taajuusohjeena moottorin skalaariohjausta kaytettdessd; muussa tapauksessa
kaytetdaan nopeusaluetta. Alue maaritetaan viidella nopeusarvolla (parametrit
37.11...37.15) tai taajuusarvolla (parametrit 37.16...37.20). Arvot ovat positiivisia, mutta
valvonta toimii symmetrisesti myos negatiiviseen suuntaan, koska valvottavan signaalin
etumerkkia ei huomioida. Valvonta ei ole toiminnassa nopeus- ja taajuusalueiden ulko-
puolella.

Alikuormitus- (37.21...37.25) ja ylikuormitusrajoitus (37.31...37.35) maaritetaan kullekin
viidesta nopeus- tai taajuuspisteesta. Yli- ja alikuormituskayrat muodostetaan pisteiden
vdlisen lineaarisen interpolaation avulla.

Valvottu signaali (37.02)

YLIKUORMA
37.31 (%)
. ' 37.35 (%)
: I l ! :
| | SALLITTU ' ! ' 37.25 (%)
: : TOIMINTO o 1
37.21 (%) ' ' '
' 1 U
T ' J
! ! -
, ALIKUORMA . . Nopeus
3711 (pm) 3712 37.13 37.14 37.15 Taajuus
37.16 (Hz) 37.17 37.18 37.19 37.20

Toiminto (ei mitaan, varoitus tai virhe), joka suoritetaan, kun signaali on sallitun toimin-
ta-alueen ulkopuolella, voidaan maarittaa erikseen alikuormitus- ja ylikuormitusehdolle
(parametrit 37.3 ja 37.4). Jokaisella ehdolla on my&s valinnainen viive, jolla toimintoa
voidaan viivastyttaa (37.41 ja 37.42).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 37 Kuormituskayra (sivu 379).
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Tapahtumat: AGE6 Kuormituskayran asetukset (sivu 581), ABBE Kuormituskayran ylikuor-
ma (sivu 589), ABBF Kuormituskayran alikuorma (sivu 589), 8001 Kuormituskayran alikuor-
ma (sivu 573) ja 8002 Kuormituskayran ylikuorma (sivu 573).

Automaattinen vian kuittaus

VAROITUS!

AVarmista ennen toiminnon aktivointia, ettd se ei voi johtaa vaaratilanteisiin. Toi-
minto kuittaa vian automaattisesti, ja taajuusmuuttaja jatkaa toimintaa vian
kuittauksen jalkeen.

Taajuusmuuttaja voi kuitata automaattisesti ylivirta-, ylijannite- ja alijanniteviat seka
ulkoiset viat. Kayttdja voi my6s maarittaa vikatilojen (Safe torque off -toimintoon liit-
tyvia vikatiloja lukuun ottamatta) automaattisen kuittauksen.

Automaattiset viankuittaukset ovat oletusarvoisesti poissa kdytosta, ja kayttdjan taytyy
aktivoida ne erikseen.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 31.12 Automaattinen kuittaus...31.16 Viiveaika (sivu 338).

Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

Ulkoiset tapahtumat (parametrit 31.01...31.10)

Prosessista voidaan kytkea valittaviin tuloihin viisi erilaista tapahtumasignaalia, joiden
avulla muodostetaan kaytettavaa laitteistoa koskevia vikalaukaisuja ja varoituksia. Kun
signaali haviada, luodaan ulkoinen tapahtuma (vika, varoitus tai pelkka lokimerkinta). II-
moitusten sisdltéa voidaan muokata ohjauspaneelin kautta valitsemalla Valikko -
Asetukset — Muokkaa teksteja.

Moottorin vaiheen katkoksen tunnistus (parametri 31.19)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaihekatkokseen.

Maasulun valvonta (parametri 31.20)

Maasulun valvontatoiminto perustuu summavirran mittaukseen. Huomaa, etta
- syottokaapelin maasulku ei aktivoi suojausta

«  kun syottdé on maadoitettu, suojaus aktivoituu 2 millisekunnin kuluessa

«  kunsyotto ei ole maadoitettu, sy6ton kapasitanssin on oltava vahintaan 1 mikrofa-
radi

« enintaan 300 metrin pituisten suojattujen moottorikaapelien aiheuttamat kapasi-
tiiviset virrat eivat aktivoi suojausta

«  suojaus poistuu, kun taajuusmuuttaja pysdytetaan.
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Safe torque off -valvonta (parametri 31.22)

Taajuusmuuttaja valvoo Safe torque off -toiminnon tulon tilaa. Talla parametrilla valitaan,
mitka ilmoitukset jarjestelma antaa, kun signaalit menetetaan. (Parametri ei vaikuta
Safe torque off -toiminnon varsinaiseen toimintaan.) Lisatietoja Safe torque off -toi-
minnosta on taajuusmuuttajan /laiteoppaassa.

Vaihtuneet sy6tt6- ja moottorikaapelit (parametri 31.23)

Taajuusmuuttaja havaitsee, jos syotto- ja moottorikaapelit ovat vahingossa vaihtuneet
(esimerkiksi syottokaapeli on kytketty taajuusmuuttajan moottoriliitantdan). Paramet-
rilla maaritetaan, muodostuuko tassa tapauksessa vika. Huomaa, etta suojaus on
poistettava kaytdsta, kun taajuusmuuttaja tai vaihtosuuntaajalaitteisto saa virtaa yh-
teisesta tasajannitevalipiirista.

Jumisuoja (parametrit 31.24...31.28)

Taajuusmuuttaja suojaa moottoria jumitilanteessa. Valvontarajoja (virta, taajuus ja aika)
voidaan muuttaa. Voidaan myds valita, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin jumi-
tilanteeseen.

Ylinopeussuoja (parametri 31.30)

Kayttaja voi asettaa ylinopeusrajat maarittamalla marginaalin, joka lisdtaan kaytossa
oleviin nopeuden maksimi- ja minimirajoihin.

Ramppipysaytyksen valvonta (parametrit 31.32, 31.33, 31.37ja 31.38)

Ohjausohjelmassa on valvontatoiminto tavallisille rampeille ja hatapysaytysrampeille.
Kayttaja voi maarittaa enimmaisajan pysaytykselle tai suurimman poikkeuksen odote-
tusta hidastumisnopeudesta. Jos moottori ei pysahdy odotetulla tavalla, muodostetaan
virhetila ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

Paajaahdytyspuhaltimen valvonta (parametri 31.35)

Parametrilla valitaan, miten taajuusmuuttaja reagoi padjaahdytyspuhaltimen menetyk-
seen.

Jos kaytossa on R8i-runkoisista vaihtosuuntaajamoduuleista koostuva vaihtosuuntaa-
jayksikko, laite voi pystya jatkamaan toimintaa, vaikka yhden vaihtosuuntaajamoduulin
puhallin pysdhtyisi. Katso lisatietoja parametrin kuvauksesta.

Mukautetun moottorivirran vikaraja (parametri 31.42)

Ohjausohjelma asettaa moottorivirran rajoituksen taajuusmuuttajan laitekokoonpanon
perusteella. Useimmissa tapauksissa oletusarvo on sopiva. Kayttdja voi kuitenkin
asettaa manuaalisesti alemman arvon esimerkiksi suojatakseen kestomagneettimoot-
toria demagnetisoitumiselta.

Paikallisohjauksen katkoksen tunnistus (parametri 49.05)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai PC-tykalun
yhteyden katkeamiseen.
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Vianmaaritys

Vika- ja varoitusilmoitukset, tietojen kirjaus lokiin

Katso luku Vianetsinta.

Signaalin valvonta

Talla toiminnolla voidaan valvoa kolmea signaalia. Kun valvottu signaali ylittaa tai alittaa
maaritetyn rajan, parametrin 32.1 bitti aktivoituu ja jarjestelma luo varoituksen tai vian.
IiImoituksen sisdltéa voidaan muokata ohjauspaneelin kautta valitsemalla Valikko -
Asetukset — Muokkaa teksteja.

Valvottu signaali on alipaastosuodatettu. Valvonta toimii 2 ms:n aikatasolla. Maaritys-
parametrien muutokset luetaan 10 ms:n aikatasolla.

Asetukset ja vianhaku
Parametriryhma: 32 Valvonta (sivu 348).

Tapahtumat: A8BO Signaalin valvonta (sivu 589), A8B1 Signaalin valvonta 2 (sivu 589),
A8B2 Signaalin valvonta 3 (sivu 589), 80BO0 Signaalin valvonta (sivu 573), 80B1 Signaalin
valvonta 2 (sivu 573) ja 80B2 Signaalin valvonta 3 (sivu 573).

Huoltoajastimet ja -laskurit

Ohjelmassa on kuusi eri huoltoajastinta tai -laskuria, jotka voidaan maarittaa antamaan
varoitus, kun ennalta maaritetty raja on saavutettu. limoituksen siséltéa voidaan
muokata ohjauspaneelin kautta valitsemalla Valikko — Asetukset — Muokkaa teksteja.

Ajastin/laskuri voidaan asettaa valvomaan mitd tahansa parametria. Tama toiminto
on erityisen hyodyllinen huoltomuistutuksena.

Laskureita on kolmea tyyppia:

. Paadllaoloajan laskuri. Mittaa, miten pitkdan binaarildhde (esimerkiksi tilasanan
bitti) on aktiivinen.

» Signaalin reunan laskuri. Laskurin arvo lisdantyy aina, kun valvotun binaarildhteen
tila muuttuu.

«  Arvolaskuri. Laskuri mittaa valvottua parametria integrointimenetelmalla. Varoitus
annetaan, kun signaalin huipun alapuolella oleva laskettu alue ylittaa kayttajan
maarittadman rajan.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 33 Huoltoajastin ja -laskuri (sivu 352).
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Energiansaastolaskurit
Tama ominaisuus sisaltda seuraavat toiminnot:

- energiankulutuksen optimoinnin, joka saataa moottorivuota niin, etta jarjestelman
kokonaishyo6tysuhde on paras mahdollinen

« laskurin, joka seuraa moottorin kdayttamaa ja saastamaa energiaa ja nayttaa kyseiset
arvot kilowattitunteina, valuuttana tai hiilidioksidipadstéjen tilavuutena

«  kuormitusanalyysin, jossa ndkyy taajuusmuuttajan kuormitusprofiili (katso erillinen
kappale sivulla 98.

Huomautus: Energiansaastolaskelmien tarkkuus maaraytyy suoraan parametrissa 45.19
Vertailuteho maaritetyn moottorin viitetehon tarkkuuden mukaan.
Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 45 Energiatehokkuus (sivu 409).

Kuormitusanalyysi

Huippuarvojen kirjaus

Kayttaja voi valita signaalin, jota huippuarvojen kirjaustoiminto valvoo. Kirjaustoiminto
tallentaa signaalin huippuarvot seka ajan, jolloin huippuarvo esiintyi. Muita tallennettavia
tietoja ovat moottorin virta, tasajannite ja moottorin nopeus huippuarvon hetkella.
Huippuarvoa seurataan 2 millisekunnin valein.
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Amplitudinkirjaustoiminnot

Ohjausohjelmassa on kaksi amplitudin kirjaustoimintoa. Kirjaustoiminnot voivat para-
metrin 36.8 asetuksen mukaan olla toiminnassa jatkuvasti tai ainoastaan taajuusmuut-
tajan moduloidessa.

Amplitudinkirjaustoiminnolla 2 kayttaja voi valita signaalin, jota seurataan 200 ms:n
valein. Kayttdja voi myds maarittdd arvon, joka vastaa sataa prosenttia. Keratyt ndytteet
lajitellaan amplitudin mukaan kymmeneen kirjoitussuojattuun parametriin. Kukin para-
metri edustaa 10 prosenttiyksikdn amplitudialuetta. Alueen sisdltamien naytteiden
prosenttiosuus tulee nakyviin. Huomaa, etta alin alue sisaltaa myds mahdolliset nega-
tiiviset arvot, ja ettd ylin alue sisaltaa myds 100 %:n ylittavat arvot.

Naytteiden
prosenttiarvo

<10%
10...20%
20...30%
30...40%
40...50%
50...60%
60...70%
70...80%
80...90%

>90%

Amplitudialueet
(parametrit 36.40...36.49)

Amplitudin kirjaustoiminto 1 on kiinnitetty valvomaan moottorin virtaa, eika sita voi
nollata. Amplitudin kirjaustoiminnossa 1 signaalin arvo 100 % vastaa taajuusmuuttajan
maksimildhtévirtaa (/4 laiteoppaan mukaan). Parametrit 36.20...36.29 ilmaisevat ke-
rattyjen naytteiden jakauman.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 36 Kuormitusanalyysi (sivu 374).
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Lisatietoja

Kayttajan parametrisarjat

Taajuusmuuttaja tukee neljaa kayttajan parametrisarjaa, jotka voidaan tallentaa pysy-
vaismuistiin ja ottaa kaytto6n taajuusmuuttajan parametrien avulla. Lisaksi kayttdjan
parametrisarjaa voidaan vaihtaa digitaalitulojen kautta.

Kayttajan parametrisarja sisaltaa kaikki parametriryhmien 10...99 muokattavat arvot
lukuun ottamatta seuraavia:

« pakotetut I/O-arvot, kuten parametrit 10.3 ja 10.4

« l/O-laajennusmoduulin asetukset (ryhmat 14...16)

« kenttavaylan tiedonsiirron kdytté6nottoparametrit (50.1 ja 50.31)
«  muut kenttavaylan tiedonsiirtoasetukset (ryhmat 51...56 ja 58)

« anturin asetukset (ryhmat 92...93),

« jotkin parametriryhmassa 95 olevat laiteasetukset.

. kayttajan parametrisarjan valintaparametrit 96.11...96.13.

Koska moottorin asetukset sisaltyvat kayttdjan parametrisarjoihin, varmista, etta
asetukset vastaavat sovelluksessa kaytettya moottoria, ennen kuin otat kayttajan pa-
rametrisarjan kayttoon. Sovelluksissa, joissa taajuusmuuttajan kanssa kaytetdan eri
moottoreita, moottorin ID-ajo on suoritettava jokaiselle moottorille ja tallennettava
eri parametrisarjoihin. Oikea parametrisarja voidaan sitten ottaa kdytto6n, kun moot-
toria vaihdetaan.

Jos yhtaan parametrisarjaa ei ole tallennettu, sarjan lataamisen yrittaminen luo kaikki
sarjat aktiivisena olevista parametriasetuksista.

Kayttajan parametrisarjojen vélilld voi vaihtaa vain taajuusmuuttajan ollessa pysaytet-
tyna.
Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 10.3 DI pakotus valinta (sivu 177), 10.4 DI pakotusarvot (sivu 177), 50.1 KVS A
kayttoon (sivu 424), 50.31 KVS B kaytossa (sivu 429) ja 96.10 Kayttajan param. sarjan ti-
la (sivu 525)...96.13 Kaytt. sarjan I/O-tilan tulo 2 (sivu 526).

Parametriryhma: 95 Laitteiston konfigurointi (sivu 511).

Tapahtumat: 64B2 Kayttdjan sarjan vika (sivu 568).

Parametrien tarkistussumman laskenta

Parametrin tarkistussumma voidaan laskea kayttdjan maaritettavissa olevasta para-
metrijoukosta, ja sen avulla voidaan valvoa taajuusmuuttajan kokoonpanoa muutosten
varalta. Laskettua tarkistussummaa verrataan 1...4:33n referenssisummaan; mikali
tarkistussumma ei tdsmaa, muodostetaan tapahtuma (puhdas tapahtuma, varoitus
tai vikatila).
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Oletusarvon mukaan laskennassa kaytettdvat parametrit voivat sisdltdaad useimmat
jarjestelmaparametrit seuraavin poikkeuksin:

oloarvot

parametriryhma 47

parametrit, joiden aktivoinnilla vahvistetaan uusia asetuksia (kuten 51.27 ja 96.7)
parametrit, joita ei tallenneta flash-muistiin (kuten 96.24...96.26)

parametrit, jotka lasketaan sisdisesti toisista parametreista (kuten 98.9...98.14).

dynaamiset parametrit (esimerkiksi parametrit, jotka vaihtelevat laitteiston mukaan)
ja

sovellusohjelmaparametrit.

Oletusjoukkoa voidaan muokata Drive Customizer -PC-ty6kalulla.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 96.53 Todell. tarkistussumma (sivu 529)...96.59 Hyvaks. tark.summa 4 (si-
vu 530).

Tapahtumat: 6200 Tarkistussumman ristiriita (sivu 566) ja A686 Tarkistussumman risti-
riita (sivu 579).
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Kayttajalukitus

VAROITUS!

AABB ei vastaa vahingoista tai menetyksistd, jotka aiheutuvat kayttajalukituksen
aktivoimisen tai salasanan vaihtamisen laiminlydmisesta. Katso Kyberturvallisuut-
ta koskeva vastuuvapauslauseke (sivu 20).

Tietoturvan parantamiseksi laitteeseen on suositeltavaa maarittaa paasalasana, jolla
voidaan estaa esimerkiksi parametriarvojen muuttaminen seka laiteohjelmiston tai
muiden tiedostojen lataaminen.

Jos taajuusmuuttajia on useita, maarita kullekin taajuusmuuttajalle yksildllinen paasy-
koodi.

Kayttajalukituksen aktivointi ensimmaisen kerran:

«  Syo6ta oletuskoodi 10000000 parametriin 96.2. Parametrit 96.100...96.102 tulevat
nakyviin.

- Syo6ta uusi lukituskoodi parametriin 96.100. Koodissa on aina oltava kahdeksan
numeroa. Jos kdytdssa on Drive Composer, lopeta koodin sy6ttd Enter-nappadimella.

«  Vahvista uusi lukituskoodi parametrilla 96.101.

VAROITUS!
Sailyta lukituskoodi turvallisessa paikassa! Edes ABB ei voi poistaa lukitusta,
jos koodi katoaa.

«  Madritad parametrissa 96.102 toiminnot, jotka haluat estaa. Suositeltavaa on valita
kaikki toiminnot, mikali sovellus ei edellyta muuta.

«  Syota virheellinen (satunnainen) lukituskoodi parametriin 96.2.
- Aktivoi parametri 96.8 tai katkaise ohjausyksikon virta ja kytke se uudelleen.

- Tarkista, ettd parametrit 96.100...96.102 ovat piilotettuina. Jos parametrit nakyvat,
kirjoita toinen virheellinen salasana parametriin 96.2.

Voit avata lukituksen kirjoittamalla salasanan parametriin 96.2. Parametrit 96.100...96.102
tulevat tall6in jalleen nakyviin.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 96.2 Salasana (sivu 522) ja 96.100 Vaihda kayttajan salasana...96.102 Kayttajan
lukitustoiminto (sivu 531).

Tapahtumat: A6BO Kayttdjan lukitus auki (sivu 580).
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Tietojentallennusparametrit

Tietojen tallennukseen on varattu 24 (kuusitoista 32-bittistd ja kahdeksan 16-bittista)
parametria. Parametrit ovat oletusarvoisesti kytkemattomisa, ja niita voidaan kayttaa
esimerkiksi liitantaan, testaukseen ja kayttéonottoon. Ne voidaan kirjoittaa ja lukea
kayttamalla muiden parametrien kohde- tai lahdevalintoja.

Huomaa, etta toisen parametriarvon lahteeksi voidaan valita vain 32-bittisia liukuluku-
parametreja (tyyppi real32). Toisin sanoen parametreja 47.1...47.8 voidaan kayttaa
muiden parametrien arvolahteing, kun taas parametreja 47.11...47.28 ei.

Jos toisen parametrin lahteena halutaan kayttaa 16-bittista kokonaislukua, joka on
vastaanotettu DDCS-datasetissd, sen arvo kirjoitetaan yhteen tyypin real32 tallennus-
parametriin (47.1...47.8). Valitse lahteeksi tallennusparametri ja maarita sopiva 16-bit-
tisen ja 32-bittisen arvon vdlinen skaalaustapa parametreissa 47.31...47.38.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 47 Muistipaikat (sivu 418).

Supistettu ajo -toiminto

Vaihtosuuntaajayksikdissa, jotka koostuvat rinnan kytketyista vaihtosuuntaajamoduu-
leista, on supistetun ajon toiminto. Toiminto mahdollistaa kdyton jatkamisen rajoite-
tullavirralla tilanteessa, jossa yksi (tai useampi) moduuli on poissa kaytosta esimerkiksi
huollon takia. Supistettu ajo on periaatteessa mahdollinen myds yhden moduulin ko-
koonpanoissa, mutta moottorin toiminnan fyysiset edellytykset ovat silti voimassa: on
esimerkiksi valttamatonta, ettd kdaytossa olevat moduulit pystyvat tuottamaan moot-
torille riittavasti magnetointivirtaa.

Supistettu ajo -tilan sijaan voidaan kayttaa supistetun ajon maskia, mikali tehomoduulia
eitarvitse poistaa jarjestelmasta fyysisesti. Yhden tai useamman moduulin maskaaminen
estaa BCU-ohjausyksikkda lahettamasta komentoja valittuun PSL2-kanavaan tai valit-
tuihin kanaviin.

Huomautus:

+  STO-piirin on sailyttava ennallaan.

. Ala kdyta maskia STO-piirin vikojen ohittamiseen.
. Al3 poista valokuitukaapeleita jarjestelmasta.

«  Moduuli on kytkettava irti AC-puolelta, jotta virta ei kulje flyback-diodien kautta.
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Supistetun ajon aktivointi

Huomautus: Kaappiin asennettavien taajuusmuuttajien asennuksessa tarvittavat kaa-
pelointitarvikkeet ja ilmavirtauksen estolevy ovat saatavana ABB:Ita ja sisaltyvat toimi-
tukseen.

VAROITUS!
Noudata taajuusmuuttajan tai vaihtosuuntaajayksikon turvaohjeita.

1. Kytkeirti taajuusmuuttajan/vaihtosuuntaajayksikon syottojannite ja kaikki apujan-
nitteet.

2. Jos vaihtosuuntaajan ohjausyksikkd saa virran viallisesta moduulista, asenna kyt-
kentaan laajennus ja liita se johonkin jaljella olevista moduuleista.

3. Poista huollettava moduuli laitepaikasta. Ohjeita on moduulin laiteoppaassa.

4. Jos Safe torque off (STO) -toiminto on kdytdssd, asenna STO-kaapelointiin siirto-
liittimet puuttuvan moduulin paikalle, ellei moduuli ole ketjun viimeinen.

5. Asenna ylamoduulin ohjaimeen ilmavirtauksen estolevy, jotta ilma ei virtaa tyhjan
moduulipaikan lapi.

6. Josvaihtosuuntaajayksikdssa on latauspiirilla varustettu DC-kytkin, poista vastaava
xSFCx-xx-latausohjaimen kanava kaytosta.

7. Kytke taajuusmuuttaja/vaihtosuuntaajayksikkoon virta.
8. Maadrita poistetut moduulit parametrilla 95.12.
9. Madritdjarjestelmassa olevien vaihtosuuntaajamoduulien maara parametriin 95.13.

10. Kuittaa kaikki viat ja kdynnista taajuusmuuttaja/vaihtosuuntaajayksikko. Jarjestelma
rajoittaa nyt enimmaisvirtaa automaattisesti uuden vaihtosuuntaajakokoonpanon
mukaisesti. Jos parametrin 95.13 arvo ei vastaa havaittujen moduulien maaraa
(parametri 95.14), jarjestelma menee vikatilaan.

Kun kaikki moduulit on asennettu takaisin paikoilleen, parametrien 95.12 ja 95.13 arvoksi
on palautettava 0, jolloin supistettu ajo poistuu kdytdsta. Jos vaihtosuuntaajassa on
latauspiiri, latauksen valvonta on otettava taas kayttoon kaikissa moduuleissa. Jos
Safe torque off (STO) -toiminto on kadytdssa, hyvaksyntatestaus on suoritettava (katso
ohjeet taajuusmuuttajan/vaihtosuuntaajayksikon laiteoppaasta).

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) ja 95.13 Supistetun ajon tila...95.14
Kytketyt moduulit (sivu 515).

Tapahtumat: 5695 Supistettu ajo (sivu 564).
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du/dt-suotimen tuki

Jos taajuusmuuttajan 1aht66n on kytketty ulkoinen du/dt-suodin, parametrin 95.20
bitin 13 on oltava paalla. Asetus rajoittaa lahdon kytkentataajuutta. Vaihtosuuntaaja-
moduuleissa, joiden runkokoko on R5i...R7i, asetus lisaksi pakottaa taajuusmuutta-
ja/vaihtosuuntaajamoduulin puhaltimen taydelle nopeudelle. Huomaa, etta asetusta
ei tule aktivoida vaihtosuuntaajamoduuleissa, joissa on sisdiset du/dt-suodattimet.

Asetukset ja vianhaku

Parametri: 95.20 Lisdavarustesana 1 (sivu 518).

Sinisuotimen tuki

Ohjausohjelmassa on asetus, joka sallii sinisuotimien kdytén (suotimet saatavana
erikseen ABB:Itd ja muilta toimittajilta).

Jos taajuusmuuttajan 1aht66n on kytketty ABB:n sinisuodin, parametrin 95.15 bitin 1
on oltava paalla. Asetus rajoittaa kytkenta- ja laht6taajuuksia, jotta

- taajuusmuuttaja ei voi toimia suotimen resonanssitaajuuksilla ja
« suodin ei ylikuumene.

Jos kaytossa on raataloity sinisuodin, parametrin 95.15 bitin 3 on oltava paalla. (Asetus
ei rajoita laht6taajuutta.) Lisdparametrit on asetettava alla lueteltujen suodinominai-
suuksien mukaan.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 95.15 Erikoislaiteasetukset (sivu 516), 97.1 Kytkentdtaajuusohje (sivu 533),
97.2 Minimikytkentataajuus (sivu 533), 99.18 Sinisuotimen induktanssi (sivu 549) ja 99.19
Sinisuotimen kapasitanssi (sivu 550).
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BCU-ohjausyksikon reititintila

Vaihtosuuntaajayksikon BCU-ohjausyksikko voidaan asettaa reititintilaan paikallisesti
yhdistettyjen tehoyksikkdjen (esimerkiksi vaihtosuuntaajamoduulien) ohjauksen
mahdollistamiseksi toisesta BCU-ohjausyksikdsta. Reititintilan ja laitetason kytkentjen
avulla samoja moduuleja voidaan kayttaa vaihtelevasti esimerkiksi vaihtosuuntaaja- ja
syottokaytossa.

Reititintilassa kahden BCU-ohjausyksikon PSL2-kanavat kytketdan yhteen. Kun reititin-
tila on kaytossa, muilta BCU-yksikailta tulevat kanavat valitetaan paikallisiin moduuleihin.

Seuraavissa kaavioissa kuvataan, miten neljan muuttajamoduulin ohjaus voidaan jakaa
kahdelle BCU-ohjausyksikdlle.

Huomautus: Esimerkki muuttajamoduulien toimintojen vaihtamisesta vaihtosuuntaaja-
ja IGBT-sy6ttétoiminnon valilla on oppaassa ACS880 IGBT supply control program
firmware manual (3AUA0000131562, englanninkielinen).

BCU 1 ohjaa kaikkia moduuleja, BCU 2 toimii reititintilassa

BCU1 BCU 2

95.14 = 000Fh (1111b) 95.16 = paalld

95.16 = poissa pédéalta 95.17 = 1100b

[cHi | [cHa || cH3 | [cHa | [cH1 | [cH2 || cH3 | | cHa |
1 1

Moduuli 1 Moduuli 2 Moduuli 3 Moduuli 4

BCU 2 ohjaa kaikkia moduuleja, BCU 1 toimii reititintilassa
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BCU1 BCU 2
95.16 = pdélld 95.14 = 000Fh (1111b)
95.17 = 1100b 95.16 = poissa pddlta
[cHi || cHz | [cH3 || cHa | [cHi || cHz | [cH3 ]| cHa]
| |
Moduuli 1 Moduuli 2 Moduuli 3 Moduuli 4
Huomautus:

- Paikalliset moduulit on liitettava perakkaisiin kanaviin kanavasta CH1 alkaen. Naita
heti seuraavat kanavat liitetaan muihin BCU-yksikk&ihin ja reititetdan paikallisiin
moduuleihin. Paikallisia moduuleja on oltava vahintaan yhta monta kuin reititettyja
kanavia.

. PLC-ohjauksessa yliheitot on tehtdva pysaytystilassa siten, etta vahintaan yksi
BCU-yksikkd on koko ajan reititintilassa.

- Reititintilaa kaytettdessa voi olla voimassa lisasaantoja tai rajoituksia, mikali kay-
tdssa ei ole muita ohjausohjelmia. Lisatietoja on laitteen ohjelmointioppaassa.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 95.16 Reititintila (sivu 516) ja 95.17 Reitittimen kanavakonfigurointi (sivu 517).
Parametrien arvoalueet lisavarusteen +N8200 kanssa (suurnopeusli-

senssi)

Seuraavilla nopeus- ja taajuusparametreilla on laajennettu alue lisavarusteen +N8200
(suurnopeuslisenssi) kanssa:
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Alue

Parametrit

-90000...90000 rpm

12
22.1
22.26...22,32
22.41...22,43
22.52...22,57
22.81...22,87
23.1

232

23.27

23.39
24.1..24,4
30.11

30.12

36.15

49.15

4916

90.1

0...90000 rpm

1.61
21.6
25.18
25.19
29.70
29.72
29.74
29.76
29.78
37.11...37,15
46.1
46.6
46.21
46.31
99.9
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Alue

Parametrit

-1500...1500 Hz

16
28.1

28.2
28.26...28,32
28.52...28,57
28.78
28.90...28,92
28.96

28.97

30.13

30.14

4917

4918

0...1500 Hz

1.63
46.2
99.8
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Sovellusmakrot

Yleista

Tassa luvussa kuvataan sovellusmakrojen kayttotarkoitukset, toiminta ja oletusarvoiset
ohjauskytkennat.

Lisatietoja ohjausyksikon liitanndista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Yleinen

Sovellusmakrot ovat joukko oletusarvoisia parametriarvoja, jotka sopivat kyseessa
olevaan sovellukseen. Taajuusmuuttajaa kdynnistettdessa kayttadja valitsee yleensa
pohjaksi sopivimman sovellusmakron ja muokkaa asetukset sitten kaytdssa olevan
sovelluksen mukaisiksi. Ndin selvitaan yleensa paljon vahemmilla muokkauksilla kuin
ohjelmoitaessa taajuusmuuttajaa perinteisella tavalla.

Sovellusmakroja voidaan valita parametrilla 96.4 Makron valinta. Omia makroja voidaan
hallita ryhman 96 Jarjestelma (sivu 521) parametreilla.

Huomautus: Tassa luvussa kuvatut oletusohjausyhteydet perustuvat ZCU-ohjausyksik-
koéon.
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Tehdasmakro

Tehdasmakrot sopivat suhteellisen yksinkertaisille nopeudenhallintasovelluksille, kuten
liukuhihnoille, pumpuille, tuulettimille ja koestuspenkeille.

Taajuusmuuttaja on nopeussaadetty ja ohjesignaali on liitetty analogiatuloon All.
Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan digitaalitulon DI1 kautta; pyorimissuuntaa
ohjaa DI2-tulo. Tama makro kayttaa ohjauspaikkaa ULK1.

Viat kuitataan digitaalitulon DI3 kautta.

Dl4 vaihtaa kiihdytys- tai hidastusajaksi asetuksen 1 tai 2. Kiihdytys- ja hidastusajat
sekd ramppien muodot maaritetadan parametreilla 23.12...23.19.

DI5 aktivoi vakionopeuden 1.

Tehdasmakron oletusarvoiset parametriasetukset

Oletusarvoiset tehdasmakron parametriasetukset luetellaan luvussa Parametriluettelo.

Tehdasmakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Kytkenta Termi ‘ Kuvaus

XPOW ulkoinen sy6ttojannite

+24VI
+24V| GND 24VDC,2A
GND
XAl Janniteohje ja analogiatulot
- +VREF |10V DC, R(_1...10 kohm
—=—iT_1 |+VREF
'l 11 2 |Rer|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
Pt
T T2 AGNDITAGND | Maa
BRI 4 All+
1 o5 Al1- All+ Nopeusohje
== | 6 Al2+
T A All-  |0(2)..10 V, Rin > 200 kohm
Al2+ Oletusasetuksena ei kaytossa.
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO-analogialahdét
AO1 Moottorin nopeus, rpm
m‘] 1 AO1
= 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
[l -~
O/ 3| A02 AO2  |Moottorin virta
T 4 |AGND|
AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
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Kytkenta ‘ Termi ‘ Kuvaus
XD2D taajuusmuuttajien valinen liitanta
B Iséntd/orja-liitantd, D2D-liitdnta tai sisdisen
1 B se ee hae foelss ue
kenttavaylan liitanta
2 A A
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 releldhdot
NC Valmis
NC
E2 COM COM 250V AC/30VDC
K] NO NO 2A
NC
£s com NC Kay
1< NO
Fault | %% NG COM  |250VAC/30VDC
~
com NO [2A
NO .
NC Vika (-1)
2 +24VD |
5 | DIOGND |2 COM 250V AC/30VDC
NO 2A
XD24 Digitaalinen lukitus
; oIl DIIL Kayntilupa
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM P
7 +24VD DICOM | Digitaalitulon maa
5 |DIOGND|| +24VD |+24V DC200 mA
DIOGND |Digitaalitulon/-lahdén maa
XDIO-digitaalitulot/-lahd6t
DIO1 Laht6 Kayttovalmis
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Laht6 Kaynnissa
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Kytkenta ‘ Termi ‘ Kuvaus

XDlI-digitaalitulot

DI1 Seis (0) / Kay (1)
2 +24VD_| % DI2 Et (0) / Taakse (1)
een aakse
5 |DIOGND |2
DI3 Kuittaus
—— 1 DI1
_— 2 DI2 Di4 Kiihdytys-/hidastusaika 1 (0) / 2 (1)
— 3 DI3 DI5  |Vakionopeus 1 (1 = kdytdssa)
J
4 Dl4 DI6 Oletusarvoisesti ei kdytossa.
e 5 DI5
6 Di6

Safe torque off -piirien tulee olla kiinni, jotta taajuusmuut-

taja voi kdynnistya. Lisdtietoja on taajuusmuuttajan /ai-
teoppaassa.

X12 | Turvallisuuslisdvarusteiden liitanta

X13| Ohjauspaneelin liitanta

X205 | Muistiyksikon liitanta
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Kasi/Auto-makro sopii nopeudenhallintasovelluksiin, joissa kaytetadn kahta ulkoista

hallintalaitetta.

Taajuusmuuttajan nopeutta sdddetddn ulkoisista ohjauspaikoista ULK1 (Kasi) ja ULK2
(Auto). Ohjauspaikkojen valinta tehdaan digitaalitulon DI3 kautta.

ULK1-ohjauspaikan kdynnistys-/pysaytyssignaali on kytketty DI1-tuloon. Kayntisuuntaa
ohjaa DI2-tulo. ULK2-ohjauspaikan kaynnistys-/pysaytyssignaali annetaan DI6-tulon

kautta ja suunta DI5-tulon kautta.

ULK1:n ja ULK2:n ohjesignaalit on kytketty analogiatuloihin All ja Al2.

Vakionopeus (oletusarvoisesti 300 rpm) voidaan aktivoida DI4-tulon kautta.

Kasi/Auto-makron oletusarvoiset parametriasetukset

Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametriluet-
telo (sivu 136) luetelluista tehdasmakroista.

Parametri

Kasi/Auto-makron oletus

12.30 AI2 skaalattu Al2 maksimiin
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta

1500,000
DI3

20.6 Ulk2 komennot

Tulol Kay; Tulo2 Suunta

20.8 Ulk2 tulo 1 lahde
20.9 Ulk2 tulo 2 Idhde
20.12 Kayntilupa 1 1ahde

DI6
DI5
DIIL

22.12 Nopeusohjeen 2 lahde
22.14 Nopeusohjeen 1/2 valinta

22.22 Vakionopeuden valinta 1

Al2 skaalattu
Seuraa Ulkl/Ulk2-valintaa
Dl4

23.11 Ramppiasetuksen valinta

31.11 Vian kuittauksen valinta

Kiihdytys-/hidastusaika 1

Ei valittu
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Kasi/Auto-makron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Kytkenta ‘ Termi ‘ Kuvaus

XPOW ulkoinen sy6ttéjannite

+24VI

+24V| GND 24VDC,2A
GND

XAl Janniteohje ja analogiatulot

+VREF |10V DC, R_1...10 kohm

AL {CFS ToREF|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
| [
’74 2 VREFITAGND | Maa
=1 3 |AGND
L= 4 All+ All+ Nopeusohje (Kisi)
[ [
Sy N B L . :
S T AllL 0(2)...10 V, Ripy > 200 kohm
7 Al2- Al2+ Nopeusohje (Auto)
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO-analogialahdét
AO1 Moottorin nopeus, rpm
m‘] 1 AO1
L— 2 | AGND|| AGND |0...20 mA, R < 500 ohm
L 3 AO2
O/ AO2 | Moottorin virta
T =" 4 | AGND

AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm

XD2D taajuusmuuttajien vadlinen liitanta

B Isantad/orja-liitantd, D2D-liitanta tai sisdisen
{ B kenttavaylan liitanta
2 A A
3 BGND BGND

XRO1, XRO2, XRO3 releldhd6t

NC Valmis

NC
4 coMm COM  |250VAC/30VDC
il
~ NO NO 2A
NC
E? COM NC Kay
= NO
Fault %, NG COM  [250VAC/30VDC
™~
com NO |2A
NO .
NC Vika (-1)
2 +24VD |
5 |bioeND |2|| COM 250V AC/30VDC

NO 2A
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Kytkenta Termi ‘ Kuvaus
XD24 Digitaalinen lukitus
DIIL Kayntilupa
—— 1t 1 DIIL Y P
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM 1
A +24VD DICOM | Digitaalitulon maa
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND | Digitaalitulon/-lahdén maa
XDIO-digitaalitulot/-lahdot
DIO1 Lahto Kayttovalmis
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Lahtd Kéynnissa
XDI-digitaalitulot
DI1 Seis (0) / Kay (1) - Kasi
2 *24V0_|] DI2 E Taak 1) — Kasi
5 DIOGND Q teen (0) / Taakse (1) — Kasi
- 1 DI DI3 Kasi (0) / Auto (1)
| 2 DI2 Dl4 Vakionopeus 1 (1 = kdyt6ssa)
—"— 3 DI3 DI5 Eteen (0) / Taakse (1) - Auto
c Dl4 DI6 Seis (0) / Kay (1) - Auto
—"—" 5 DI5
L1 6 DI6
Safe torque off -piirien tulee olla kiinni, jotta taajuusmuut-
taja voi kdynnistya. Lisdtietoja on taajuusmuuttajan /lai-
teoppaassa.
X12 | Turvallisuuslisavarusteiden liitéanta
X13 | Ohjauspaneelin liitanta
X205 | Muistiyksikon liitanta
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PID-saatomakro

PID-saatémakro sopii prosessinohjaussovelluksiin, kuten seuraaviin suljetun piirin
paineen, pinnankorkeuden tai virtauksen ohjausjarjestelmiin:

- kunnallistekniikan vesijarjestelman paineenkorotuspumput
- tekoaltaiden pinnankorkeutta ohjaavat pumput

- kaukolampdjarjestelmien paineenkorotuspumput

- materiaalivirran ohjaus liukuhihnalla.

Prosessin ohjesignaali on kytketty analogiatuloon All ja prosessin takaisinkytkentasig-
naali analogiatuloon Al2. Vaihtoehtoisesti taajuusmuuttajalle voidaan antaa suora no-
peusohje All-tulon kautta. Talléin PID-saato ohitetaan eika taajuusmuuttaja ohjaa
prosessimuuttujaa.

Suoran nopeusohjauksen (ohjauspaikkaa ULK1) ja prosessimuuttujan ohjauksen (ULK2)
vdlinen valinta tehdaan digitaalitulon DI3 kautta.

Ohjauspaikkojen ULK1 ja ULK2 kaynnistys- ja pysdytyssignaalit kytketdan tuloihin DI1
ja DI6 tassa jarjestyksessa.

Vakionopeus (oletusarvoisesti 300 rpm) voidaan aktivoida DI4-tulon kautta.

Huomautus: Kun PID-silmukkaa otetaan kayttdon, on hyva ensin kayttdaa moottoria
nopeussaadossa ohjauspaikasta ULK1; ndin voidaan testata PID-takaisinkytkennan
napaisuus ja skaalaus. Kun takaisinkytkentd on todettu toimivaksi, PID-silmukka voidaan
sulkea vaihtamalla ohjauspaikaksi ULK2.

PID-saatomakron oletusarvoiset parametriasetukset

Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametriluet-
telo (sivu 136) luetelluista tehdasmakroista.

Parametri Kdsi/Auto-makron oletus
12.27 AI2 minimi 4,000

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta DI3

20.1 Ulk1 komennot Tulol Kay

20.4 Ulk1 tulo 2 lahde Ei valittu

20.6 Ulk2 komennot Tulol Kay

20.8 Ulk2 tulo 1 1ahde DI6

20.12 Kayntilupa 1 lahde DI5

22.12 Nopeusohjeen 2 lahde PID

22.22 Vakionopeuden valinta 1 D4

23.11 Ramppiasetuksen valinta Kiihdytys-/hidastusaika 1
31.11 Vian kuittauksen valinta Ei valittu
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Parametri Kasi/Auto-makron oletus

40.7 Sarja 1 PID-kayttotila P&alla kun taajuusmuuttaja kay
40.8 Sarja 1 takaisinkytk. 1 Idhde Al2 skaalattu

40.11 Sarja 1 tak.kytk. suodat.aika 0,040 s

40.35 Sarja 1 deriv. suodatusaika 10s

40.60 Sarjan 1 PID-aktivointilahde Seuraa Ulk1l/Ulk2-valintaa

Huomautus: Makron valinta ei vaikuta parametriryhmaan 41 Prosessi PID sarja 2.
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PID-saatomakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Kytkenta Termi ‘ Kuvaus

XPOW ulkoinen sy6ttéjannite

+24VI

+24V| GND 24V DC,2A
GND

XAl Janniteohje ja analogiatulot

+VREF |10V DC, R_1...10 kohm

j;; ;L‘ T T+vrRer|| -VREF |-10VDC, R 1...10 kohm
| 1!
Wé 2 VREFITAGND | Maa
- 3 |AGND
H— 4 | A+ All+ | Nopeusohje
[ [
e Alt- - '
. ERE BvR All-  |0(2)..10V, Rin, > 200 kohm
7| A2 Al2+ | prosessin takaisinkytkentdl
Al2- 10(4)..20 mA, Ry, = 100 ohm
XAO-analogialahdot
AO1 Moottorin nopeus, rpm
m‘] s I oL | S———
== 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
RS
O /10 3 | AD2 AO2  |Moottorin virta
T 4 | AGND

AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm

B Isantd/orja-liitantd, D2D-liitanta tai sisdisen
i B kenttavaylan liitanta
2 A A
3 |BGND| - p |

XRO1, XRO2, XRO3 releldhdot

NC Valmis

11 NC
2, 12 | com COM |250VAC/30VDC
K== 18 | NO NO 2A
21 NC
% 22 | COM NC Kay
Faut e 2 NO 1 com 250 vAC/30VDC
}4 —— 31 NC
32 | com NO |2A
NO
2 NC | Vika (-1)
2 | +2aw [g]—
5 |DIOGND |R COM |250VAC/30VDC

NO 2A




Sovellusmakrot 121

Kytkenta Termi Kuvaus
XD24 Digitaalinen lukitus
DIIL Digitaalinen lukitus. Oletusarvoisesti ei kdytos-
1 DIIL i
2 +24VD
3 DICOM +24VD | +24V DC200 mA
4 +24VD DICOM | Digitaalitulon maa
5 | DIOGND
+24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Digitaalitulon/-lahdén maa
XDIO-digitaalitulot/-lahd6t
DIO1 Laht6 Kayttovalmis
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Lahtd Kaynnissa
XDI-digitaalitulot
DIl Seis (0) / Kay (1) - Nopeussaato
2 +24VD | § - AP
) DI2 Oletusarvoisesti ei kdytossa.
5) DIOGND | %
DI3 Nopeussaadtod (0) / Prosessisaato (1)
— 1 DI1 P
- 2 DI2 DI4 Vakionopeus 1 (1 = kdytdssa)
— 3 DI3 DI5  |Kayntilupa (1 = kiytdssi)
J
4 Dl4 DI6  |Seis (0) / Kiy (1) - Prosessisaatd
e 5 DI5
6 DI6
Safe torque off -piirien tulee olla kiinni, jotta taajuusmuut-
taja voi kdynnistya. Lisatietoja on taajuusmuuttajan /ai-
teoppaassa.
X12 | Turvallisuuslisdvarusteiden liitanta
X13| Ohjauspaneelin liitanta
X205 | Muistiyksikon liitanta

1 * Anturin kytkentdesimerkkeja on sivulla 122.
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PID-saatomakron anturinkytkentaesimerkkeja

+ 0/4...20 mA

Al2+

Oloarvon mittaus

Al2-

-20..20 mA.  Ri, =100 ohm

Huomautus:Taman anturin on saatava virta ulkoisesta lahteesta.

+
P %+24VD |Apujénniteléh16 (enimmaisvirta 200 mA)
| DIOGND  [Maa
OUT | 0/4...20 mA
Al2+ Oloarvon mittaus
Al2- -20..20 mA. Rj, =100 ohm
+ |
P 1 +24VD |Apuj‘énnitel‘éht6 (enimmaisvirta 200 mA)
| DIOGND IMaa
0/4...20 mA
Al2+ Oloarvon mittaus
Al2- -20..20 mA. R, =100 ohm
Taajuusmuuttaja 1
- 0/4...20 mA
P Al2+ Oloarvon mittaus
P s — Al 20.20mA. R, =100 ohm
+24 Taajuusmuuttaja 2
Tehon-
syotts |~ AN+ Oloarvon mittaus
— Al2- -20..20 mA.  R;, =100 ohm

Taajuusmuuttaja 3

— Al2+

Oloarvon mittaus

Al2-

20..20mA. R;, =100 ohm
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Momenttisaatomakro

Tata makroa kaytetdan sovelluksissa, joissa moottorin momenttisaato on tarpeen.
Nama ovat tyypillisesti kiristyssovelluksia, joissa mekaanisessa jarjestelméassa pyritaan
pitamaan ylla tietty jannitys.

Momenttiohje annetaan analogiatulon Al2 kautta, yleensa virtasignaalina alueella
0...20 mA (vastaa 0...100 prosenttia moottorin nimellismomentista).

Kaynnistys-/pysaytyssignaali on kytketty digitaalituloon DI1. Suunta madritetaan digi-
taalitulolla DI2. Digitaalitulon DI3 tilaa muuttamalla voidaan valita nopeussaato (ULK1)
momenttisaddon (ULK?2) sijaan. PID-sadtomakron tapaan nopeussaadtda voidaan kadyttaa
jarjestelman kayttéonottoon ja moottorin suunnan tarkistukseen.

Ohjaus voidaan myds muuttaa paikalliseksi (ohjauspaneeli tai PC-tyokalu) painamalla
Loc/Rem-painiketta. Oletusarvoisesti paikallisohje on nopeus. Jos momenttiohjetta
tarvitaan, parametrin 19.16 Paikallinen ohjaustila arvoksi taytyy muuttaa Momentti.

Vakionopeus (oletusarvoisesti 300 rpm) voidaan aktivoida DI4-tulon kautta. DI5 vaihtaa
kiihdytys- tai hidastusajaksi asetuksen 1 tai 2. Kiihdytys- ja hidastusajat seka ramppien
muodot madritetadn parametreilla 23.12...23.19.

Momenttisadtomakron oletusarvoiset parametriasetukset
Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametriluet-
telo (sivu 136) luetelluista tehdasmakroista.

Parametri Momenttisadtémakron oletus
19.11 Ulk1l/Ulk2-valinta DI3

19.14 Ulk2 ohjaustila Momentti

20.2 UIk1 kdynnistystapa Taso

20.6 Ulk2 komennot Tulol Kay; Tulo2 Suunta
20.7 Ulk2 kaynnistystapa Taso

20.8 Ulk2 tulo 1 lahde DI1

20.9 Ulk2 tulo 2 lahde DI2

20.12 Kayntilupa 1 Iahde DI6

22.22 Vakionopeuden valinta 1 D14

23.11 Ramppiasetuksen valinta DI5

26.11 Momenttiohjeen 1 valinta Al2 skaalattu

31.11 Vian kuittauksen valinta Ei valittu
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Momenttisadtomakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Kytkenta ‘ Termi ‘ Kuvaus

XPOW ulkoinen sy6ttéjannite

+24VI

+24V| GND 24VDC,2A
GND

XAl Janniteohje ja analogiatulot

+VREF |10V DC, R_1...10 kohm

AL {CFS ToREF|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
| 1!
’74 2 VREFITAGND | Maa
L= 3 |AGND
L= 4 All+ All+ Nopeusohje
[ [
Sy N B L . :
ERE e BvR All- | 0(2)..10V, Rin > 200 kohm
7 Al2- Al2+ Momenttiohje
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO-analogialahdét
AO1 Moottorin nopeus, rpm
m‘] e AO1
= 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
[ ~
O/ 2 Ao2 AO2 | Moottorin virta
T 4 | AGND

AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm

XD2D taajuusmuuttajien vadlinen liitanta

B Isantad/orja-liitantd, D2D-liitanta tai sisdisen
{ B kenttavaylan liitanta
2 A A
3 BGND BGND

XRO1, XRO2, XRO3 releldhd6t

NC Valmis

NC
4 coMm COM  |250VAC/30VDC
il
~ NO NO 2A
NC
E? COM NC Kay
= NO
Fault %, NG COM  [250VAC/30VDC
™~
com NO |2A
NO .
NC Vika (-1)
2 +24VD |
5 |bioeND |2|| COM 250V AC/30VDC

NO 2A
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Kytkenta ‘ Termi Kuvaus
XD24 Digitaalinen lukitus
DIIL Digitaalinen lukitus. Oletusarvoisesti ei kdytos-
1 DIIL i
2 +24VD
3 DICOM +24VD | +24V DC200 mA
4 +24VD DICOM | Digitaalitulon maa
5 | DIOGND
+24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Digitaalitulon/-lahdén maa
XDIO-digitaalitulot/-lahd6t
DIO1 Lahtd Kayttévalmis
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Laht6 Kaynnissa
XDI-digitaalitulot
DIl Seis (0) / Kay (1)
2 *24V0 |] DI2 E 0) / Taak: 1
5 | DIOGND |2 teen (0) / Taakse (1
- 1 DI DI3 Nopeussdato (0) / Momenttisaato (1)
L~ | 9 DI2 D14 Vakionopeus 1 (1 = kdytdssa)
—"— 3 DI3 DI5 Kiihdytys-/hidastusaika 1 (0) / 2 (1)
e Di4 DI6 Kayntilupa (1 = kdytossa)
" 5 DI5
L1 6 DI6
Safe torque off -piirien tulee olla kiinni, jotta taajuusmuut-
taja voi kdynnistya. Lisatietoja on taajuusmuuttajan /ai-
teoppaassa.
X12 | Turvallisuuslisavarusteiden liitanta
X13 | Ohjauspaneelin liitanta
X205 | Muistiyksikon liitanta
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Sekvenssisaatomakro

Sekvenssisaatomakro sopii nopeudenhallintasovelluksiin, joissa saatetaan kayttaa
nopeusohjetta, useita vakionopeuksia seka kahta kiihdytys- ja hidastusramppia.

Tassa makrossa on kaytdssa vain ULK1.

Makro sisaltaa seitseman valmiiksi maaritettya vakionopeutta, jotka voidaan aktivoida
digitaalituloilla DI4...DI6 (katso parametri 22.21 Vakionopeustoiminto). Ulkoinen nopeus-
ohje voidaan antaa analogiatulon All kautta. Ohje on aktiivinen vain silloin, kun vakio-
nopeutta ei ole aktivoitu (digitaalitulot DI4...DI6 eivat ole aktiivisia). Kdyttokomentoja
voidaan antaa myos ohjauspaneelista.

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan digitaalitulon DI1 kautta; pyérimissuuntaa
ohjaa DI2-tulo.

Kaksi kiihdytys-/hidastusramppia voidaan valita DI3-liitannan kautta. Kiihdytys- ja hi-
dastusajat seka ramppien muodot maaritetaan parametreilla 23.12...23.19.

Kayttokaavio

Seuraavassa kuvassa on esimerkki makron kaytosta.

Nopeus
Nopeus 3
Nopeus 2 Pysaytys hidastusramppia
pitkin
Nopeus 1
Aika
Kiihd. 1 Kiihd. 1 Kiihd. 2 Hid. 2

Kay/seis [
Kiihd. 1/ hid.1 — [
Nopeus 1 4_

Nopeus 2 _
Kiihd. 2 / hid. 2 e E—
Nopeus 3 ) —

Vakionopeuksien valinta

Oletusarvoisesti vakionopeudet 1...7 valitaan digitaalituloilla DI4...DI6 seuraavasti:
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Di4 DI5 DI6 |Vakionopeus aktiivinen
0 0 0 Ei kdytdssa (Ulkoinen nopeusohje kdytdssa)
1 0 0 Vakionopeus 1
0 1 0 Vakionopeus 2
1 1 0 Vakionopeus 3
0 0 1 Vakionopeus 4
1 0 1 Vakionopeus 5
0 1 1 Vakionopeus 6
1 1 1 Vakionopeus 7

Sekvenssisadatomakron oletusarvoiset parametriasetukset

Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametriluet-
telo (sivu 136) luetelluista tehdasmakroista.

Parametri Sekvenssisdatomakron oletus
20.12 Kayntilupa 1 lahde DIIL

21.3 Pysaytystapa Ramppi

22.21 Vakionopeustoiminto 01b (Bitti O = Pakattu)
22.22 Vakionopeuden valinta 1 D14

22.23 Vakionopeuden valinta 2 DI5

22.24 Vakionopeuden valinta 3 DI6

22.27 Vakionopeus 2 600,00 rom

22.28 Vakionopeus 3 900,00 rpm

22.29 Vakionopeus 4 1200,00 rpm

22.30 Vakionopeus 5 1500,00 rpm

22.31 Vakionopeus 6 2400,00 rpm

22.32 Vakionopeus 7 3000,00 rpm

23.11 Ramppiasetuksen valinta DI3

25.6 Kiihd. komp. derivointiaika 0,12s

31.11 Vian kuittauksen valinta Ei valittu
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Sekvenssisadatomakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Kytkenta ‘ Termi ‘ Kuvaus

XPOW ulkoinen sy6ttéjannite

+24VI

+24V| GND 24VDC,2A
GND

XAl Janniteohje ja analogiatulot

+VREF |10V DC, R_1...10 kohm

AL {CFS ToREF|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
Pt
’74 D2 YREE T AGND | Maa
= 3 |AGND
L= 4 All+ All+ Nopeusohje
[ [
Sy N B L . :
SRRl e AlL 0(2)...10 V, Rjy > 200 kohm
7 Al2- Al2+ Oletusarvoisesti ei kaytossa.
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO-analogialahdét
AO1 Moottorin nopeus, rpm
m‘] ot AO1
= 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
[
O/ 2 Ao2 AO2 | Moottorin virta
T =1 4 |AGND

AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm

XD2D taajuusmuuttajien vadlinen liitanta

B Isantad/orja-liitantd, D2D-liitanta tai sisdisen
{ B kenttavaylan liitanta
2 A A
3 BGND BGND

XRO1, XRO2, XRO3 releldhd6t

NC Valmis

NC
4 coMm COM  |250VAC/30VDC
il
~ NO NO 2A
NC
E? COM NC Kay
= NO
Fault %, NG COM  [250VAC/30VDC
™~
com NO |2A
NO .
NC Vika (-1)
2 +24VD |
5 |bioeND |2|| COM 250V AC/30VDC

NO 2A
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Kytkenta Termi Kuvaus
XD24 Digitaalinen lukitus
DIIL Kayntilupa
—— 1t 1 DIIL Y P
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM 1
" +24VD DICOM | Digitaalitulon maa
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Digitaalitulon/-ldhdén maa
XDIO-digitaalitulot/-lahdot
DIO1 Lahto Kayttovalmis
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Lahtd Kéynnissa
XDI-digitaalitulot
DI1 Seis (0) / Kay (1)
2 *24V0_|] DI2 E Taak 1
5 DIOGND Q teen (0) / Taakse (1)
- 1 DI DI3 Kiihdytys-/hidastusaika 1 (0) / 2 (1)
L1 2 DI2 Di4
—"—1 3 DI3 DI5
—— 4 Di4 DI6 Vakionopeuden valinta (katso sivu 126)
—"—" 5 DI5
L—"——1 6 DI6
Safe torque off -piirien tulee olla kiinni, jotta taajuusmuut-
taja voi kdynnistyad. Lisatietoja on taajuusmuuttajan /ai-
teoppaassa.
X12 | Turvallisuuslisavarusteiden liitéanta
X13 | Ohjauspaneelin liitanta
X205 | Muistiyksikon liitanta
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Kenttavaylan ohjausmakro

Tama ohjelmaversio ei tue tata sovellusmakroa.
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Parametrit

Yleista

Tassa luvussa esitellaan ohjausohjelman parametrit ja oloarvosignaalit.
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Termit ja lyhenteet

Termi

Madritelma

Oloarvo

Oletus

FbEq
16b / 32b

Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema parametri, voi sisaltaa tilatiedon.
Useimmat oloarvot ovat vain luku -muotoisia, mutta jotkin niista (erityisestilasku-
rityyppiset oloarvot) voidaan nollata.

(Nakyy jaljempana olevassa taulukossa samalla rivilla parametrin nimen kanssa.)
Parametrin oletusarvo tehdasmakrossa. Lisdtietoja muista makrokohtaisista pa-
rametriarvoista on luvussa Sovellusmakrot.

Huomautus: Tietyt kokoonpanot ja lisdvarusteet voivat edellyttda maarattyja
oletusarvoja.

Oletusarvot on merkitty seuraavasti:

(95.20 bx) = Oletusarvoa on muutettu tai oletusarvo on kirjoitussuojattu parametrin
95.20 bitilla x.

(Nakyy seuraavassa taulukossa samalla rivilla parametrialueen taivalinnan kanssa.)

Tiedonsiirrossa kaytetyn kokonaisluvun ja ohjauspaneelissa ndytettavan arvon
vélinen skaalaus, kun 16-bittinen arvo on valittu lahetettavéaksi ulkoiseen jarjestel-
maan. Skaalaus nakyy seka 16- ettd 32-bittisissa arvoissa.

Muut

Muu [bitti]

Arvo saadaan muusta parametrista.

Kun arvoksi valitaan Muu, ndytto6n tulee parametriluettelo, josta kayttaja voi valita
lahdeparametrin.

Huomautus: Lahdeparametrin tyypin on oltava real32 (32-bittinen liukuluku). Jos
lahteend halutaan kayttaa 16-bittistd kokonaislukua (jos se esimerkiksi saadaan
ulkoisesta laitteesta dataseteissd), voidaan kayttdaa muistipaikkaparametreja
47.01...47.08.

Arvo saadaan muun parametrin tietysta bitista.

Kun arvoksi valitaan Muu, ndytté6n tulee parametriluettelo, josta kayttdja voi valita
lahdeparametrin ja bitin.

Parametri

p.y.

Kayttdjan saddettavissa oleva taajuusmuuttajan toimintaohje tai oloarvo.

Per yksikkd

[parametrin
numero haka-
sulkeissal

Parametrin arvo.
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Parametriryhman yhteenveto

Ryhma Sisdltd Sivu
1 Oloarvot Perussignaalit taajuusmuuttajan valvontaa varten. 136
3 Ohjearvotulot Eri l3hteist3 saatujen ohjearvojen arvot. 142
4 Varoitukset ja viat Tietoja viimeksi ilmenneista varoituksista ja vioista. 144
5 Vianmadritys Kayttdaikalaskureita ja taajuusmuuttajan huoltoon liittyvia mit- 154
tauksia.
6 Ohjaus- ja tilasanat Taajuusmuuttajan ohjaus- ja tilasanat. 156
7 Jarjestelmatiedot Tietoja taajuusmuuttajan laitteistosta, laiteohjelmistosta ja sovel- 173
lusohjelmistosta.
10 Vakio DI, RO Digitaalitulojen ja releldhtéjen asetukset. 1
11 Vakio DIO, FI, FO Digitaalitulojen/-laht&jen ja taajuustulojen/-lahtdjen konfigurointi. 185
12 Vakio-Al Vakioanalogiatulojen asetukset. 193
13 Vakio-AO Vakioanalogialihtajen asetukset. 198
141/0-laajennusmoduuli 1 1/0-laajennusmoduulin 1 asetukset. 203
151/0-laajennusmoduuli 2 1/0-laajennusmoduulin 2 asetukset. 230
16 1/0-laajennusmoduuli 3 1/0-laajennusmoduulin 3 asetukset. 236
19 Kayttotila Paikallisen ja ulkoisen ohjauspaikan lahteen ja kayttotilojen valinta. 242
20 Kay/seis/suunta Kaynnistys/pysaytys/suunta- ja kdy/kdynnistys/jog kayttdén - 245
signaalin lahteen valinta; positiivisen/negatiivisen ohjeen sallinnan
lahteen valinta.
21 Kdy/seis-tapa Kdynnistys-ja pysdytystavat, hatdapysaytystapa ja signaalilahteen 256
valinta, DC-magnetointiasetukset, automaattisen vaiheistuksen
tavan valinta.
22 Nopeusohjeen valinta Nopeusohjeen valinta; moottoripotentiometrin asetukset. 267
23 Nopeusohjeen ramppi Nopeusohjeen ramppiasetukset (taajuusmuuttajan kiihdytys- ja 276
hidastusnopeuksien ohjelmointi).
24 Nopeusohjeen kasittely Nopeuseron laskenta, nopeuseroikkunan ohjauksen konfigurointi, 283
nopeuseroaskel.
25 Nopeussdato Nopeussaitimen asetukset. 290
26 Momenttiohjeketju Momenttiohjeketjun asetukset. 301
28 Taajuusohjeketju Taajuusohjeketjun asetukset. 310
29 Janniteohjeketju DC-janniteohjeketjun asetukset. 319
30 Rajat Taajuusmuuttajan toimintarajat. 324
31 Vikatoiminnot 335

Ulkoisten tapahtumien konfigurointi; taajuusmuuttajan virhetilan-
netoiminnan valinta.
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Ryhma Sisdlto Sivu
32 Valvonta Signaalinvalvontatoimintojen 1...3 konfigurointi. 348
33 Huoltoajastin ja -laskuri Huoltoajastimien/-laskurien konfigurointi. 352
35 Moottorin lampdsuojaus Moottorin limpd&suojauksen asetukset, kuten ldmpétilan mittauk- 360
sen konfigurointi, kuormituskdyrdan maarittdminen ja moottorin
tuulettimen ohjauksen konfigurointi.
36 Kuormitusanalyysi Huippuarvon ja amplitudin kirjaustoiminnon asetukset. 374
37 Kuormituskayra Kayttajan kuormituskiyréan asetukset. 379
40 Prosessi PID sarja 1 Prosessi-PID-s&3ddn parametrit. 383
41 Prosessi PID sarja 2 Toinen prosessi-PID-s&4dén parametriarvojen sarja. 397
43 Jarrukatkoja Sisaisen jarrukatkojan asetukset. 400
44 Mekaanisen jarrun ohjaus Mekaanisen jarrun ohjausasetukset. 403
45 Energiatehokkuus Energiansaastélaskureiden asetukset. 409
46 Valvonta-/skaalausasetukset  Nopeudenvalvonta-asetukset, oloarvosignaalin suodatus ja yleiset 413
skaalausasetukset.
47 Muistipaikat Tietojentallennusparametrit, jotka voidaan kirjoittaa ja lukea 418
kdyttamalla muiden parametrien lahde- ja kohdeasetuksia.
49 Ohjauspaneelin asetukset  Taajuusmuuttajan ohjauspaneeliportin tiedonsiirtoasetukset 421
50 Kenttévdyldsovitin (KVS) Kenttavaylitiedonsiirron konfigurointi. 424
51 KVS A asetukset Kenttavaylasovittimen A konfigurointi. 434
52 KVS A datatulo Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttévayldsovittimen 436
A kautta kenttdvaylaohjaimeen siirrettava data.
53 KVS A dataléhté Parametrilla valitaan kenttévaylaohjaimesta kenttavéyldsovittimen 437
A kautta taajuusmuuttajaan siirrettdva data.
54 KVS B asetukset Kenttavaylasovittimen B konfigurointi. 438
55 KVS B datatulo Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttévayldsovittimen 440
B kautta kenttavaylaohjaimeen siirrettava data.
56 KVS B dataldhto Parametrilla valitaan kenttéviyliohjaimesta kenttavayldsovittimen 441
B kautta taajuusmuuttajaan siirrettava data.
58 Sisadnrakennettukenttdvayld - giszsnrakennetun kenttavayliliitinnan (SKV) konfigurointi. 442
60 DDCS-tiedonsiirto DDCS-tiedonsiirron asetukset. 451
61 D2D ja DDCS lahetystiedot  parametrilla valitaan DDCS-yhteyden kautta lihetettévi data. 467
62 D2D ja DDCS vastaanotto DDCS-yhteyden kautta vastaanotetun datan kuvaus. 473
90 Takaisinkytkennan valinta Moottorin ja kuorman takaisinkytkennan asetukset. 483
91 Anturimoduulin asetukset 494

Anturiliitdntdmoduulien asetukset.
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Ryhma Sisaltd Sivu
92 Anturin 1 konfigurointi Anturin 1 asetukset. 498
93 Anturin 2 konfigurointi Anturin 2 asetukset. 505
94 LSU:n ohjaus Taajuusmuuttajan sy6ttdyksikén ohjaus, kuten DC-jannite- ja 507
loisteho-ohje.
95 Laitteiston konfigurointi Sekalaisia laitteistoon liittyvii asetuksia. su
96 Jarjestelma Kielen valinta; kdyttéoikeustasot; makron valinta; parametrien 521
tallennus ja palautus; ohjausyksikon uudelleenkaynnistys; kayttdjan
parametrisarjat; yksikon valinta; tietolokin aktivointi; parametrien
tarkistussumman laskenta; kayttdjan lukitus.
97 Moottorisaatd Moottorimallia koskevat asetukset 533
98 Kayttajan moottoriparametrit  Ngiden parametrien avulla kdyttéja voi muuttaa moottorimallin 539
arvoja.
99 Moottorin tiedot Moottorin konfigurointiasetukset. 542
200 Turvallisuus FSO-xx-moduulin asetukset. 550
206 I/0-vayldn konfiguraatio Hajautetun 10-véylan asetukset. 550
207 1/0-vaylapalvelu Hajautetun 10-véylin asetukset. 551
208 |/0-vaylan diagnostiikka Hajautetun 10-vaylin asetukset. 551
209 I/0-vaylan puhaltimen tun- 551

nistus

Hajautetun 10-vayldn asetukset.
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Parametriluettelo
Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maar. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
1 Oloarvot Perussignaalit taajuusmuuttajan valvontaa varten.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
11 Moottorin nopeus Mitattu tai arvioitu moottorin nopeus sen mukaan, minka |-/ real32
tyyppista takaisinkytkentda kaytetddn (katso parametri
90.41 Moott. takaisinkytk. valinta). Taman signaalin suoda-
tusaikavakio voidaan maarittaa parametrilla 46.11 Moottor.
nopeuden suodatus.
-30000.00 ... Mitattu tai arvioitu moottorin nopeus. 16-bittinen skaalaus: |- /100 =1rpm
30000.00 rpm katso parametri 46.1.
1.2 Moottorin nopeus Arvioitu moottorin nopeus, rpm. Signaalin suodatusaika- |-/ real32
laskettu vakio voidaan maarittad parametrilla 46.11 Moottor. nopeu-
den suodatus.
-30000.00 ... Arvioitu moottorin nopeus. 16-bittinen skaalaus: katso -/100=1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
13 Moottorin nopeus % | Nayttda parametrin 1.1 Moottorin nopeus arvon prosent- |- / real32
tiosuutena moottorin synkronisesta nopeudesta.
-1000.00 ... 1000.00 | Mitattu tai arvioitu moottorin nopeus. 16-bittinen skaalaus: |- /100 =1 prosentti
prosentti katso parametri 46.1.
1.4 Anturin 1 nopeus Anturin 1 nopeus, rom. Taman signaalin suodatusaikavakio |-/ real32
suodatettu voidaan maarittaa parametrilla 46.11 Moottor. nopeuden
suodatus.
-30000.00 ... Anturin 1 nopeus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.
15 Anturin 2 nopeus Anturin 2 nopeus, rom. Tdman signaalin suodatusaikavakio |-/ real32
suodatettu voidaan maarittaa parametrilla 46.11 Moottor. nopeuden
suodatus.
-30000.00 ... Anturin 2 nopeus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.
1.6 Lahtotaajuus Taajuusmuuttajan arvioitu lahtotaajuus, Hz. Taman signaa- |- / real32
lin suodatusaikavakio voidaan madrittaa parametrilla 46.12
Lahtotaajuuden suodatus.
-600.00 ... 600.00 Hz | Arvioitu lahtdtaajuus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /100 =1Hz
46.2.
1.7 Moottorin virta Mitattu (absoluuttinen) moottorin virta ampeereina. -/ real32
0.00...30000.00 A | Moottorinvirta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.5. |-/100=1A
18 Moottorivirta % ni- | Moottorin virta (taajuusmuuttajan lahtévirta) prosentteina |- / real32
mellisarvosta moottorin nimellisvirrasta.
0.0...1000.0 prosent- | Moottorin virta. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
110 Moottorin momentti | Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismo- |-/ real32

mentista. Katso myos parametri 1.30 Nimellismomentin
skaalaus.

Taman signaalin suodatusaikavakio voidaan maarittaa
parametrilla 46.13 Moottor. momentin suodatus.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
-1600.0 ... 1600.0 Moottorin momentti. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /10 =1 prosentti
prosentti 46.3.
111 Tasajannite Mitattu tasajannitevalipiirin jannite. -/ real32
0.00 ...2000.00 V Tasajannitevalipiirin jannite. 10=1V/100=1V
113 Laht&jannite Laskennallinen moottorin jannite (V AC). -/ real32
0...2000 V Moottorin jannite. 1=1V/1=1V
114 Lahtéteho Taajuusmuuttajan lahtéteho. Yksikkd valitaan parametrilla | - / real32
96.16 Yksikon valinta. Taman signaalin suodatusaikavakio
voidaan maarittad parametrilla 46.14 Lahtotehon suodatus.
-32768.00...32767.00 | Ldhtdteho. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.4. -/100 =1kw
kw
115 Lahtoteho % moott. | Nayttad parametrin 1.14 Lahtoteho arvon prosenttiosuute- |- / real32
nim.arvosta na moottorin nimellistehosta.
-300.00 ... 300.00 Lahtoteho. 10 =1 prosentti / 100
prosentti =1 prosentti
117 Moottorin akselin te- | Arvioitu mekaaninen teho moottorin akselilla. Yksikkd va- |- / real32
ho litaan parametrilla 96.16 Yksikon valinta. Taman signaalin
suodatusaikavakio voidaan maarittaa parametrilla 46.14
Lahtétehon suodatus.
-32768.00...32767.00 | Moottorin akseliteho. 1=1kWtaihv /100 =
kW tai hv 1 kW tai hv
1.18 Vaihtosuuntaajasta |Taajuusmuuttajan lapi (moottorin suuntaan) kulkenut - /int16
moottoriin GWh energiamaara taysind gigawattitunteina. Minimiarvo on
nolla.
0...32767 GWh Moottoriin suuntautuva energia, GWh. 1=1GWh /1=1GWh
1.19 Vaihtosuuntaajasta |Taajuusmuuttajan lapi (moottorin suuntaan) kulkenut -/intl6
moottoriin MWh energiamaara taysind megawattitunteina. Kun laskuri
pyorahtad ympadri, parametrin 1.18 Vaihtosuuntaajasta
moottoriin GWh arvo kasvaa. Minimiarvo on nolla.
0...1000 MWh Moottoriin suuntautuva energia, MWh. 1=1MWh/1=1MWh
1.20 Vaihtosuuntaajasta |Taajuusmuuttajan lapi (moottorin suuntaan) kulkenut -/ real32
moottoriin kWh energiamaara taysina kilowattitunteina. Kun laskuri pyd-
réhtda ympari, parametrin 1.19 Vaihtosuuntaajasta moot-
toriin MWh arvo kasvaa. Minimiarvo on nolla.
0...1000 kWh Moottoriin suuntautuva energia, kWh. 10 =1kWh /1=1kWh
1.21 U-vaiheen virta Mitattu U-vaihevirta. -/ real32
-30000.00 ... U-vaihevirta 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.5. -/100=1A
30000.00 A
1.22 V-vaiheen virta Mitattu V-vaihevirta. -/ real32
-30000.00.... V-vaihevirta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.5. -/100=1A
30000.00 A
1.23 W-vaiheen virta Mitattu W-vaihevirta. -/ real32
-30000.00 ... W-vaihevirta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.5. |-/100=1A
30000.00 A
124 Vuon oloarvo % Kaytetty vuon ohjearvo prosentteina moottorin nimellis- |- / real32

vuosta.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0...200 prosentti Vuo-ohje. 1=1prosentti/1=1
prosentti
1.25 INU:n hetkellinen cos | Taajuusmuuttajan hetkellinen cosphi-arvo. 0.00 NoUnit / real32
phi
-1.00...1.00 Cosphi. 100=1/100=1
1.29 Nopeuden muutosno- | Nopeuden todellinen muutosnopeus. Positiivinen arvoil- |-/ real32
peus maisee kiihdytyksen, negatiivinen arvo hidastuksen.
Katso myds parametrit 31.32 Hatarampin valvonta, 31.33
Hatdrampin valvontaviive, 31.37 Rampin pysdyt. valvonta
ja 31.38 Rampin pys. valvonnan viive.
-15000...15000 rpm/s | Nopeuden muutosnopeus. 1=1rpm/s/1=1
rpm/s
1.30 Nimellismomentin Momentti, joka vastaa sataa prosenttia moottorin nimel- |0.000 Nm tai lb-ft /
skaalaus lismomentista. Yksikké valitaan parametrilla 96.16 Yksikén | uint32
valinta.
Huomautus: Tama arvo kopioidaan parametrista 99.12
Moottorin nimellismomentti, jos arvo on maaritetty. Muutoin
arvo lasketaan muista moottorin tiedoista.
0.000... Nimellismomentti. 1=1Nmtailb-ft /
4000000.000 Nm tai 1000 =1 Nm tai Ib-ft
Ib-ft
131 Ympariston lampdtila | Tuloilman mitattu lampdtila. Yksikko (°C tai °F) valitaan -/ real32
parametrilla 96.16 Yksikon valinta.
-40.0 ...200.0 ° Jadhdytysilman lampétila. 1=1°/10=1"°
1.32 Vaihtosuuntaajaan | Taajuusmuuttajan ldpi (sy6tdn suuntaan) kulkenut energia- |-/ int16
GWh maara taysind gigawattitunteina. Minimiarvo on nolla.
0...32767 GWh Jarrutusenergia (GWh). 1=1GWh /1=1GWh
133 Vaihtosuuntaajaan | Taajuusmuuttajan ldpi (sy6tdn suuntaan) kulkenut energia- |-/ int16
MWh maara taysind megawattitunteina. Kun laskuri pyorahtaa
ympari, parametrin 1.32 Vaihtosuuntaajaan GWh arvo kas-
vaa. Minimiarvo on nolla.
0...1000 MWh Jarrutusenergia (MWh). 1=1MWh /1=1MWh
1.34 Vaihtosuuntaajaan | Taajuusmuuttajan ldpi (syéton suuntaan) kulkenut energia- |-/ real32
kwh maara taysina kilowattitunteina. Kun laskuri pyorahtaa
ympari, parametrin 1.33 Vaihtosuuntaajaan MWh arvo
kasvaa. Minimiarvo on nolla.
0...1000 kWh Jarrutusenergia (kWh). 10 =1kWh /1=1kWh
135 Nettoenergia GWh | Taajuusmuuttajan kautta kulkenut nettoenergiamaara 0 GWh /int16

(moottoriin suuntautuva energiamaara - palaava jarrutuse-
nergiamaara) taysina gigawattitunteina.

Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Jos mika
tahansa parametrivaliltd 1.35...1.37 nollataan, myds ryhman
muut parametrit nollautuvat.

-32768...32767 GWh

Energiatase (GWh).

1=1GWh /1=1GWh
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
1.36 Nettoenergia MWh | Taajuusmuuttajan kautta kulkenut nettoenergiamaara 0 MWh / int16
(moottoriin suuntautuva energiamaara - palaava jarrutuse-
nergiamadrd) tdysind megawattitunteina. Kun laskuri
py6rahtdd ympari, parametrin 1.35 Nettoenergia GWh arvo
kasvaa tai pienenee.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Jos mika
tahansa parametrivalilta 1.35...1.37 nollataan, my&s ryhman
muut parametrit nollautuvat.
-1000...1000 MWh Energiatase (MWh). 1=1MWh /1=1MWh
1.37 Nettoenergia kWh Taajuusmuuttajan kautta kulkenut energiamaara (mootto- | 0 kWh / real32
riin suuntautuva energiamaara - palaava jarrutusenergia-
maara) tdysina kilowattitunteina.
Kun laskuri py6rahtdd ympari, parametrin 1.36 Nettoenergia
MWh arvo kasvaa tai pienenee.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Jos mika
tahansa parametri vililtd 1.35...1.37 nollataan, myds ryhman
muut parametrit nollautuvat.
-1000...1000 kWh Energiatase (kWh). 10=1kWh /1=1kwWh

1.61 Abs. moottorin no- | Parametrin 1.1 Moottorin nopeus absoluuttinen arvo. -/ real32
peus
0.00...30000.00 rpm | Mitattu tai arvioitu moottorin nopeus. 16-bittinen skaalaus: |- /100 =1rpm

katso parametri 46.1.

1.62 Abs. moottorin no- | Parametrin 1.3 Moottorin nopeus % absoluuttinen arvo. -/ real32
peus %

0.00 ...1000.00 pro- | Mitattu tai arvioitu moottorin nopeus. 10 =1 prosentti / 100
sentti =1 prosentti

1.63 Abs. lahtdtaajuus Parametrin 1.6 Lahtdtaajuus absoluuttinen arvo. -/ real32
0.00 ... 600.00 Hz Arvioitu Iaht6taajuus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /100 =1 Hz

46.2.

1.64 Abs. moottorin mo- |Parametrin 1.10 Moottorin momentti absoluuttinen arvo. |-/ real32
mentti
0.0...1600.0 prosent- | Moottorin momentti. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /10 =1 prosentti
ti 46.3.

1.65 Abs. lahtéteho Parametrin 1.14 Lahtoteho absoluuttinen arvo. -/ real32
0.00...32767.00 kW | Lahtdteho. 1=1kW taihv /100 =
tai hv 1 kW tai hv

1.66 Abs. Idhtdteho % Parametrin 1.15 Ldht6teho % moott. nim.arvosta absoluut- |- / real32
moott. nim.arvosta | tinen arvo.

0.00 ...300.00 pro- |Lahtoteho. 10 = 1 prosentti / 100
sentti =1 prosentti

1.68 Abs. moottorin akse- | Parametrin 1.17 Moottorin akselin teho absoluuttinen arvo. |-/ real32

lin teho

0.00 ... 32767.00 kW
tai hv

Moottorin akseliteho.

1=1kW taihv /100 =
1 kW tai hv
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
1.70 Ympariston lampdétila | Tuloilman mitattu lampdtila. 0.00 prosentti / real32
0y
% Amplitudialue 0...100 % vastaa valid 0...60 °C tai 32...140
°F.
Katso myds 1.31 Ympariston lampdtila.
-200.00 ... 200.00 Jaahdytysilman lampétila. 1=1prosentti /100 =
prosentti 1 prosentti
171 Moottorivirran nosto | Arvioitu moottorivirta (A) jannitteennostomuuntajan olles- |- / real32
sa kadytdssa. Arvo lasketaan parametrista 1.7 nostosuhteen
(95.40) ja sinisuotimen arvojen 99.18 ja 99.19 perusteella.
0.00...30000.00 A | Arvioitu moottorivirta. 16-bittinen skaalaus: katso paramet- |-/100=1A
ri 46.5.
1.72 U-vaihevirta (RMS) U-vaihevirta (RMS). -/ real32
0.00...30000.00 A | U-vaihevirta (RMS). 16-bittinen skaalaus: katso parametri |-/100=1A
46.5.
1.73 V-vaihevirta (RMS) V-vaihevirta (RMS). -/ real32
0.00...30000.00 A | V-vaihevirta (RMS). 16-bittinen skaalaus: katso parametri |-/100=1A
46.5.
1.74 W-vaihevirta (RMS) | W-vaihevirta (RMS). -/ real32
0.00...30000.00 A | W-vaihevirta (RMS). 16-bittinen skaalaus: katso parametri |-/100=1A
46.5.
1.102 Verkkovirta (N&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ real32
parametrilla 95.20.)
Syottoyksikon lapi kulkeva arvioitu verkkovirta.
0.00...30000.00 A | Arvioitu verkkovirta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |-/100=1A
46.5.
1104 Patovirta (N&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ real32
parametrilla 95.20.)
Syottoyksikon lapi kulkeva arvioitu patdvirta.
-30000.00 ... Arvioitu patovirta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /100=1A
30000.00 A 46.5.
1.106 Loisvirta (N&kyy vain, kun IGBT-syéttdyksikon ohjaus on aktivoitu |- / real32
parametrilla 95.20.)
Syottdyksikon lapi kulkeva arvioitu loisvirta.
-30000.00 ... Arvioitu loisvirta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri -/100=1A
30000.00 A 46.5.
1.108 Verkon taajuus (N&kyy vain, kun IGBT-syéttdyksikén ohjaus on aktivoitu |- / real32
parametrilla 95.20.)
Syottdverkon arvioitu taajuus.
0.00...100.00 Hz Arvioitu syo6ttdtaajuus. 16-bittinen skaalaus: katso para- |-/100 =1Hz
metri 46.2.
1.109 Verkon jannite (Nékyy vain, kun IGBT-sy6ttdyksikén ohjaus on aktivoitu |- / real32

parametrilla 95.20.)

Syottéverkon arvioitu jannite.

0.00...2000.00 V

Arvioitu syottéjannite.

10=1V/100=1V
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
1.110 Verkon naenndisteho | (Ndkyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ real32
parametrilla 95.20.)
Syottoyksikon lapi siirtyva arvioitu ndennaisteho.
-30000.00 ... Arvioitu ndenndisteho. 16-bittinen skaalaus: katso paramet- |- /100 =1 kVA
30000.00 kVA ri 46.4.
1112 Verkon teho (N&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ real32
parametrilla 95.20.)
Syottoyksikon lapi siirtyva arvioitu teho.
-30000.00 ... Arvioitu sy6ttéteho. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /100 = 1 kW
30000.00 kW 46.4.
1.114 Verkon loisteho (N&kyy vain, kun IGBT-syéttdyksikon ohjaus on aktivoitu |- / real32
parametrilla 95.20.)
Syottdyksikon lapi siirtyva arvioitu loisteho.
-30000.00 ... Arvioitu loisteho. 10=1kVAr/100=1
30000.00 kVAr kVAr
1.116 LSU:n cos ¢ (N&kyy vain, kun IGBT-syéttéyksikon ohjaus on aktivoitu |- / real32
parametrilla 95.20.)
Syottoyksikon tehokerroin.
-1.00...1.00 Tehokerroin. 100=1/100=1
1.164 LSU:n nimellisteho | (Ndkyy vain, kun IGBT-sySttdyksikén ohjaus on aktivoitu |- / real32

parametrilla 95.20.)

Syottéyksikon nimellisteho.

0...30000 kW

Nimellisteho.

1=1kwW/1=1kw
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
3 Ohjearvotulot Eri lahteista saatujen ohjearvojen arvot.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
31 Paneelin ohjearvo Ohjauspaneelista tai PC-tyokalusta annettu paikallinen 0.00 NoUnit / real32
ohjearvo.
-100000.00 ... Paikallisen ohjauspaneelin tai PC-ty6kalun ohjearvo. 10=1/100=1
100000.00
3.2 Paneelin ohjearvo 2 | Ohjauspaneelista tai PC-ty6kalusta annettu etdohjearvo. |-/ real32
-30000.00 ... Etdohjauspaneelin tai PC-tyékalun ohjearvo. 10=1/100=1
30000.00
3.5 KV A ohje 1 Kenttavdyldsovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo1l. |0.00 NoUnit / real32
Katso my0s luku Kenttavaylaohjaus kenttdvaylasovittimen
kautta.
-100000.00 ... Ohjearvo 1 kenttdvayldsovittimesta A. 10=1/100=1
100000.00
3.6 KV A ohje 2 Kenttadvaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo2. |0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Ohjearvo 2 kenttdvdylasovittimesta A. 10=1/100=1
100000.00
3.7 KV B ohje 1 Kenttavayldsovittimen B kautta vastaanotettu ohjearvo1l. |0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Ohjearvo 1 kenttdvaylasovittimesta B. 10=1/100=1
100000.00
3.8 KV B ohje 2 Kenttavayldasovittimen B kautta vastaanotettu ohjearvo 2. |0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Ohjearvo 2 kenttdvayldsovittimesta B. 10=1/100=1
100000.00
3.9 SKV ohje 1 Sisadnrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta saatu -/ real32
skaalattu ohjearvo 1. Skaalaus maaritetddn parametrilla
58.26 SKV ohjeen 1 tyyppi.
-30000.00 ... Sisddnrakennetun kenttavaylaliitdannan kautta saatu ohjear- |[10=1/100=1
30000.00 vol.
3.10 SKV ohje 2 Sisddnrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta saatu -/ real32
skaalattu ohjearvo 2. Skaalaus madritetaan parametrilla
58.27 SKV ohjeen 2 tyyppi.
-30000.00 ... Sisdanrakennetun kenttavaylaliitdinndn kautta saatu ohjear- |10=1/100=1
30000.00 vo 2.
3.11 DDCS-ohjauksen ohje | Ulkoisesta (DDCS-)saatajasta vastaanotettu ohje 1. -/ real32
L Ohje on skaalattu parametrilla 60.60 DDCS-ohj. ohjeen 1
tyyppi maaritetylld tavalla.
Katso myds kohta Ulkoisen sadtimen liitanta.
-30000.00 ... Ulkoisesta sadtdjasta vastaanotettu skaalattu ohje 1. 10=1/100=1
30000.00
3.12 DDCS-ohjauksen ohje | Ulkoisesta (DDCS-)sadtajasta vastaanotettu ohje 2. -/ real32
2 Ohje on skaalattu parametrilla 60.61 DDCS-ohj. ohjeen 2
tyyppi maaritetylla tavalla.
-30000.00 ... Ulkoisesta sadtajasta vastaanotettu skaalattu ohje 2. 10=1/100=1

30000.00
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
3.13 M/F- tai D2D-ohje 1 |Isantalaitteesta vastaanotettuisdntd/orja-ohje1.Ohjeon |-/ real32
skaalattu parametrilla 60.10 Isdntd/orja ohjeen 1 tyyppi
maadritetylld tavalla.
Katso myds kohta Isanta/orja-toiminto.
-30000.00 ... Isdntalaitteesta vastaanotettu skaalattu ohje 1. 10=1/100=1
30000.00
3.14 M/F-tai D2D-ohje 2 |Isdntdlaitteestavastaanotettuisantd/orja-ohje2.Ohjeon |- /real32
skaalattu parametrilla 60.11 Isént&d/orja ohjeen 2 tyyppi
maaritetylla tavalla.
-30000.00 ... Isdntédlaitteesta vastaanotettu skaalattu ohje 2. 10=1/100=1
30000.00
3.30 KV A ohje 1int32 Kenttavaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo1l |- /int32
32-bittisend kokonaislukuna.
Ohjearvo 1 kenttavaylasovittimesta A. -/-
331 KV A ohje 2 int32 Kenttdvayldsovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo2 |-/ int32
32-bittisend kokonaislukuna.
Ohjearvo 2 kenttavdyldsovittimesta A. -/-
3.51 IEC-sovelluksen pa- | Sovellusohjelmassa maaritetty ohjauspaneelin ohje. 0 NoUnit / real32

neelin ohjearvo

-100000...100000

Ohjauspaneelin ohje sovellusohjelmassa.

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4 Varoitukset ja viat Tietoja viimeksi ilmenneista varoituksista ja vioista.
Varoitus- ja vikakoodien selitykset ovat luvussa Vianetsinta.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
41 Pysayttanyt vika Ensimmaisen aktiivisen vian koodi (vika, joka on aiheutta- |0 / uint16
nut vikalaukaisun).
0000...FFFFh Ensimmainen aktiivinen vika. 1=1
4.2 Aktiivinen vika 2 Toisen aktiivisen vian koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Toinen aktiivinen vika. 1=1
4.3 Aktiivinen vika 3 Kolmannen aktiivisen vian koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Kolmas aktiivinen vika. 1=1
4.4 Aktiivinen vika 4 Neljénnen aktiivisen vian koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Neljds aktiivinen vika. 1=1
4.5 Aktiivinen vika 5 Viidennen aktiivisen vian koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Viides aktiivinen vika. 1=1
4.6 Aktiivinen varoitus 1 | Ensimmaisen aktiivisen varoituksen koodi. 0 / uint16
0000...FFFFh Ensimmainen aktiivinen varoitus. 1=1
4.7 Aktiivinen varoitus 2 | Toisen aktiivisen varoituksen koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Toinen aktiivinen varoitus. 1=1
4.8 Aktiivinen varoitus 3 | Kolmannen aktiivisen varoituksen koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Kolmas aktiivinen varoitus. 1=1
4.9 Aktiivinen varoitus 4 | Neljannen aktiivisen varoituksen koodi. 0 / uint16
0000...FFFFh Neljas aktiivinen varoitus. 1=1
4.10 Aktiivinen varoitus 5 | Viidennen aktiivisen varoituksen koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Viides aktiivinen varoitus. 1=1
4.11 Viimeisin vika Ensimmaisen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. 0 / uintl6
0000...FFFFh Ensimmainen tallennettu vika. 1=1
4.12 Toiseksi viimeisin vi- | Toisen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. 0 / uintl6
ka
0000...FFFFh Toinen tallennettu vika. 1=1
4.13 Kolmanneksi viimei- | Kolmannen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. 0 / uintl6
sin vika
0000...FFFFh Kolmas tallennettu vika. 1=1
4.14 Neljanneksi viimeisin | Neljannen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. 0 / uintl6
vika
0000...FFFFh Neljas tallennettu vika. 1=1
4.15 Viidenneksi viimeisin | Viidennen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. 0 / uint16
vika
0000...FFFFh Viides tallennettu vika. 1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.16 Viimeisin varoitus Ensimmaisen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. |0 / uint16
0000...FFFFh Ensimmainen tallennettu varoitus. 1=1
4.17 Toiseksiviimeisin va- | Toisen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. 0 / uintl6
roitus
0000...FFFFh Toinen tallennettu varoitus. 1=1
4.18 Kolmanneksi viimei- | Kolmannen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. 0 / uintl6
sin varoitus
0000...FFFFh Kolmas tallennettu varoitus. 1=1
4.19 Neljanneksi viimeisin | Neljannen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. 0 / uintl6
varoitus
0000...FFFFh Neljas tallennettu varoitus. 1=1
4.20 Viidenneksi viimeisin | Viidennen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. 0 / uintl6
varoitus
0000...FFFFh Viides tallennettu varoitus. 1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.21 Vikasana 1 ACS800-yhteensopiva vikasana 1. -/ uintl6

Taman sanan bittimaaritykset vastaavat ACS800:n VIKA-
SANA1-sanaa. Parametrilla 4.120 Vika-/varoitussanan yh-
teensopivuus madritetaan, ovatko bittimaaritykset ACS800
Standard- vai ACS800 System -ohjausohjelman mukaiset.

Kukin bitti voi ilmaista useita ACS880:n tapahtumia alla
olevassa luettelossa esitetylla tavalla.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Bitti ACS800:n vian nimi Bitin ilmaise-
mat
(4120 = (4120= | ACS880:N ta-
A_CSBQO—VEl— {-\CSSOQ_—]ar— pahtumat
kio-ohjausoh- | jestelméan oh-
jelma) jausohjelma) | Katso Vianet-
sinta (si-
vu 553).
0 SHORT CIRC | SHORT CIRC | 2340
1 YLIVIRTA YLIVIRTA 2310
2 DC YLIJAN- |DCYLIJAN- [3210
NIT NIT
3 ACS800 LAM- | ACS800 LAM- | 2381, 4210,
POTILA POTILA 4290, 42F1,
4310, 4380
4 MAASULKU | MAASULKU |2330, 2392,
3181
5 TERMISTORI | MOTOR 4981, 4991,
TEMP M 4992, 4993
6 MOOTTORIN | MOOTTORIN | 4982
LAMPOTILA | LAMPOTILA
7 SYS.VIKASA- | SYS.VIKASA- | 6481, 6487,
NA NA 64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885
8 ALIKUORMA | ALIKUORMA |-
9 YLITAAJUUS | YLITAAJUUS | 7310
10 Varattu MPROT 9081
SWITCH
11 Varattu CH2 COMM | 7582
LOSS
12 Varattu SC (INU1) 2340 (XXYY
YYO1)
13 Varattu SC (INU2) 2340 (XXYY
YY02)
14 Varattu SC (INU3) 2340 (XXYY
YY03)
15 Varattu SC (INU4) 2340 (XXYY

YY04)
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.22 Vikasana 2 ACS800-yhteensopiva vikasana 2. -/ uintl6

Taman sanan bittimaaritykset vastaavat ACS800:n VIKA-
SANA 2 -sanaa. Parametrilla 4.120 Vika-/varoitussanan yh-
teensopivuus madritetddn, ovatko bittimaaritykset ACS800
Standard- vai ACS800 System -ohjausohjelman mukaiset.

Kukin bitti voi ilmaista useita ACS880:n tapahtumia alla
olevassa luettelossa esitetylla tavalla.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

ACS800:n vian nimi

Bitin ilmaise-
mat

(4.120 = (4.120 = ACS880:n ta-
Bitti ACS800-va- |ACS800-jar- | pahtumat
kio-ohjausoh- | jestelman oh-
jelma) jausohjelma) | (Katso Vianet-
sinta (si-
vu 553).)
(o] SUPPLY PHA- | SUPPLY PHA- | 3130
SE SE
1 NO MOT DA- | NO MOTOR | -
TA DATA
2 DC ALIJAN- | DC ALIJAN- | 3220
NIT NIT
3 Varattu CABLE TEMP | 4000
4 KAYNTILUPA | RUN DISABLE | AFEB
5 ENKOODERI |ENKOODERI | 7301, 7380,
7381, 73A0,
73A1
6 1/0 COMM 10 COMM 7080, 7082
ERR
7 CTRLBTEMP |CTRLBTEMP | -
8 EXTERNAL SELECTABLE | 9082
FLT
9 OVER SW- OVER SW- -
FREQ FREQ
10 Al < MIN Al < MIN 80A0
FUNKT FUNKT
11 PPCC LINK PPCC LINK 5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695
12 KOMMMODU- | KOMMMODU- | 6681, 7510,
LI LI 7520, 7581
13 PANEELIVIKA | PANEELIVIKA | 7081
14 MOOTT.JUMI | MOOTT.JUMI | 7121
15 MOTOR PHA- | MOTOR PHA- | 3381
SE SE
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.25 Vialliset moduulit (N&kyy vain BCU-ohjausyksikkdd kdytettdessd) 0000h / uint16
Osoittaa, mitka rinnakkain kytketyistd moduuleista ovat
vioittuneet.
Taman sanan bitit tyhjennetdan, kun kaikki viat on nollattu.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | Moduuli 1 1 = moduuli 1 vioittunut
b1l Moduuli2 1 = moduuli 2 vioittunut
b2 | Moduuli 3 1 = moduuli 3 vioittunut
b3 Moduuli 4 1 = moduuli 4 vioittunut
b4 | Moduuli 5 1 = moduuli 5 vioittunut
b5 Moduuli 6 1 = moduuli 6 vioittunut
b6 | Moduuli 7 1= moduuli 7 vioittunut
b7 | Moduuli 8 1= moduuli 8 vioittunut
b8 | Moduuli 9 1= moduuli 9 vioittunut
b9 | Moduuli 10 1 = moduuli 10 vioittunut
b10 | Moduuli 11 1 = moduuli 11 vioittunut
b1l | Moduuli 12 1 = moduuli 12 vioittunut
bi12...15  Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
431 Varoitussana 1 ACS800-yhteensopiva vikasana (halytys) 1 -/ uintl6

Tamén sanan bittimaaritykset vastaavat ACS800:n HALY-
TYSSANA 1-sanaa. Parametrilla 4.120 Vika-/varoitussanan
yhteensopivuus méaaritetadn, ovatko madritykset ACS800
Standard- vai ACS800 System -ohjausohjelman mukaiset.

Jokainen bitti voi ilmaista useita ACS880:n tapahtumia alla
olevassa luettelossa esitetylla tavalla.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

ACS800:n halytyksen nimi | Bitin ilmaise-
mat
(4.120 = (4.120 = ACS880:n ta-
Bitti ACS800-va- | ACSB00-jar- | pahtumat
kio-ohjausoh- | jestelman oh-
jelma) jausohjelma) | (Katso Vianet-
sinta (si-
vu 553).)
0 START INHI- | START INHI- | A5AQ
BIT BIT
1 Varattu EM STOP AFEL, AFE2
2 TERMISTORI | MOTOR A491, A497,
TEMP M A498, A499
3 MOOTTORIN | MOOTTORIN | A492
LAMPOTILA | LAMPOTILA
4 ACS800 LAM- | ACS800 LAM- | A2BA, A4A9,
POTILA POTILA A4BO, A4B1,
A4F6
5 ENKOODERI | ENKOODERI | A797, A7BO,
A7B1, ATE1
6 LAMP MIT- T MEAS CIRC | A490, A5SEA,
TAUS A782, ABAO
7 Varattu DIGITAL IO -
8 Varattu ANALOGIO |-
9 Varattu EXT DIGITAL |-
10
10 Varattu EXT ANALOG | AGES5, A7TAA,
10 A7TAB
11 Varattu CH2 COMM | A7CB, AF80
LOSS
12 KOMMMODU- | MPROT A981
LI SWITCH
13 Varattu EM STOP -
DEC
14 MAASULKU | MAASULKU | A2B3
15 Varattu SAFETY A983
SWITC

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.32 Varoitussana 2 ACS800-yhteensopiva vikasana (halytys) 2 - / uintl6

Taman sanan bittimaaritykset vastaavat ACS800:n HALY-
TYSSANA 2 -sanaa. Parametrilla 4.120 Vika-/varoitussanan
yhteensopivuus madritetdan, ovatko bittimaaritykset
ACS800 Standard- vai ACS800 System -ohjausohjelman

mukaiset.

Jokainen bitti voi ilmaista useita ACS880:n tapahtumia alla
olevassa luettelossa esitetylla tavalla.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

ACS800:n halytyksen nimi

Bitin ilmaise-

mat
(4.120 = (4120= [ ACS880:n ta-
Bitti ACSBQO—va— {-\CSSOQ‘—]ar— pahtumat
kio-ohjausoh- | jestelman oh-
jelma) jausohjelma) | (Katso Vianet-
sinta (si-
vu 553).)
0 Varattu MOTOR FAN |A781
1 ALIKUORMA | ALIKUORMA |-
2 Varattu INV OVER- -
LOAD
3 Varattu CABLE TEMP | A480
4 ANTURI ANTURIA<>B | -
5 Varattu FAN OVER- |A984
TEMP
6 Varattu Varattu -
7 POWFAIL FI- | POWFAIL FI- |-
LE LE
8 ALM (OS_17) | POWDOWN |-
FILE
9 MOOTT.JUMI  MOOTT.JUMI | A780
10 Al < MIN Al < MIN A8AO
FUNKT FUNKT
11 Varattu KOMMMODU- | A6D1, A6D2,
LI ATC1, A7C2,
AT7CA, ATCE
12 Varattu PATTERI -
13 PANEELIVIKA | PANEELIVIKA | ATEE
14 Varattu DC ALIJAN- | A3A2
NIT
15 Varattu RESTARTED |-

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.40 Tapahtumasana 1 Kayttdjan maarittdma tapahtumasana. Tdma sana kerdd |-/ uint16
parametreilla 4.41...4.72 valittujen tapahtumien (varoituk-
set, viat ja puhtaat tapahtumat) tilat.
Jokaiselle tapahtumalle voidaan suodattamista varten
madrittaa liséksi apukoodi.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | Kayttdjan bitti 0 1 = parametreilla 4.41 Tapaht.sana 1 bitti 0 koodi (ja 4.42
Tapaht.sana 1 bitti 0 apukoodi) valittu tapahtuma on aktii-
vinen.
bl | Kayttdjan bitti 1 1 = parametreilla 4.43 Tapaht.sana 1 bitti 1 koodi (ja 4.44
Tapaht.sana 1 bitti 1 apukoodi) valittu tapahtuma on aktii-
vinen.
b15  Kayttdjan bitti 15 1 = parametreilla 4.71 ja 4.72 valittu tapahtuma on aktiivi-
nen.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
4.41 Tapaht.sana 1 bitti O | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- |0 / uint16
koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
4.40 Tapahtumasana 1 bitissa 0.
0000...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
4.42 Tapaht.sana 1 bitti 0 | Madrittda apukoodin edelliselld parametrilla valitulle tapah- | 0000 0000h / uint32
apukoodi tumalle. Tapahtumasana ilmaisee valittuna olevan tapah-
tuman vain, jos sen apukoodin arvo on sama kuin tdméan
parametrin arvo.
Jos arvo on 0000 0000h, tapahtumasana ilmaisee tapah-
tuman apukoodista riippumatta.
0000 0000h...FFFF | Varoituksen, vian tai puhtaan tapahtuman koodi. 1=1
FFFFh
4.43 Tapaht.sana 1 bitti1 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- | 0000h / uint16
koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
4.40 Tapahtumasana 1 bitissa 1.
0000...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
4.44 Tapaht.sana 1 bitti 1 | Maarittaa apukoodin edelliselld parametrilla valitulle tapah- | 0000 0000h / uint32
apukoodi tumalle. Tapahtumasana ilmaisee valittuna olevan tapah-
tuman vain, jos sen apukoodin arvo on sama kuin taman
parametrin arvo.
Jos arvo on 0000 0000h, tapahtumasana ilmaisee tapah-
tuman apukoodista riippumatta.
0000 0000h...FFFF | Varoituksen, vian tai puhtaan tapahtuman koodi. 1=1
FFFFh
4.71 Tapaht.sanalbitti15 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- | 0000h / uint16

koodi

tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
4.40 Tapahtumasana 1 bitissa 15.

Tapahtumakoodit on lueteltu luvussa Vianetsinta.

0000...FFFFh

Tapahtuman koodi.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
4.72 Tapaht.sana1bitti 15 | Maarittaa apukoodin edellisella parametrilla valitulle tapah- | 0000 0000h / uint32
apukoodi tumalle. Tapahtumasana ilmaisee valittuna olevan tapah-
tuman vain, jos sen apukoodin arvo on sama kuin tdman
parametrin arvo.
Jos arvo on 0000 0000h, tapahtumasana ilmaisee tapah-
tuman apukoodista riippumatta.
0000 0000h...FFFF | Varoituksen, vian tai puhtaan tapahtuman koodi. 1=1
FFFFh
4.120 Vika-/varoitussanan |Valitsee, ovatko parametrien 4.21...4.32 bittimaaritykset ACS800-vakio-ohjaus-

yhteensopivuus

ACS800 Standard- vai ACS800 System -ohjausohjelman
mukaiset.

ohjelma / uint16

ACS800-vakio-ohjaus- | Parametrien 4.21...4.32 bittimaaritykset vastaavat ACS800 |0
ohjelma Standard -ohjausohjelman maarityksia seuraavasti:

« 4.21:03.05VIKASANA 1

«  4.22:03.06 VIKASANA 2

+  4.31:03.08 HALYTYSSANA 1

«  4.32:03.09 HALYTYSSANA 2
ACS800-jarjestelman | Parametrien 4.21...4.32 bittimaaritykset vastaavat ACS800 |1

ohjausohjelma

System -ohjausohjelman méaarityksia seuraavasti:
« 4.21:09.01 VIKASANA 1

e 4.22:09.02 VIKASANA 2

- 4.31:09.04 HALYTYSSANA 1

«  4.32:09.04 HALYTYSSANA 2
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
5 Vianmaaritys Kayttoaikalaskureita ja taajuusmuuttajan huoltoon liittyvia
mittauksia.
Kaikki tdméan ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
5.1 Paalldoloajan laskuri | Padllaoloajan laskuri. Laskuri on toiminnassa, kun taajuus- |0 d / uint16
muuttajan virta on kytketty.
0...65535d Paallaoloajan laskuri. 1=1d/1=1d
5.2 Kayttoaikalaskuri Moottorin kdyntiaikalaskuri. Laskuri on kdytdssa, kun 0d / uintl6
vaihtosuuntaaja moduloi.
0...65535d Moottorin kadyntiaikalaskuri. 1=1d/1=1d
5.4 Puhaltimen kayttoai- | Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kdyntiaika. Voidaan |0 d / uint16
kalaskuri nollata ohjauspaneelista pitdmalla kuittauspainiketta pai-
nettuna yli kolmen sekunnin ajan.
0...65535d Jaahdytyspuhaltimen kayttdaikalaskuri. 1=1d/1=1d
5.9 Aika kdynnistyksestd | Ohjausyksikon viimeisimman kaynnistyksen jalkeen kulu- |- / uint32
neiden 500 mikrosekunnin sykdysten maara.
0...4294967295 Viimeisimman kdynnistyksen jalkeen kuluneiden 500 mik- |[1=1/1=1
rosekunnin sykdysten maara.
5.10 Ohjauskortin lampdti- | Nayttaa ohjauskortin pinnan todellisen lampétilan. -/ real32
la
-50...150 ° Kortin lampétila celsiusasteina. 1=1°/1=1°
5.11 Vaihtosuuntaajan Arvioitu taajuusmuuttajan lampdtila prosentteina vikara- |-/ real32
lampétila jasta. Todellinen laukaisulampdtila vaihtelee taajuusmuut-
tajan tyypin mukaan.
0,0 % =0 °C (32 °F)
Noin 94 % = varoitusraja
100,0 % = vikaraja
-40.0...160.0 prosent- | Taajuusmuuttajan lampétila prosentteina. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
5.22 Diagnostiikkasana 3 | Diagnostiikkasana 3. -/ uintl6
bO0...10 | Reserved
b1l | Puhaltimen komento | 1 = Taajuusmuuttajan puhallin py&rii joutokdyntia nopeam-
min
b12 | Puhaltimen kayntilas- | 1 = Puhaltimen huoltolaskuri on saavuttanut raja-arvonsa
kuri
b13...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
5.41 Puhaltimenrasituslas- | Nayttaa padjaahdytyspuhaltimen ian prosentteinasenar- | O prosentti / real32

kuri

vioidusta kokonaiskayttoidsta. Arvio perustuu puhaltimen
kayttoon, kayttoolosuhteisiin ja muihin kdyttéparametrei-
hin. Kun laskuri saavuttaa arvon 100 %, jarjestelma muo-
dostaa varoituksen (A8CO Puhaltimen kayntilaskuri).

Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspaini-
ketta painettuna yli kolmen sekunnin ajan.

0...150 prosentti

Paajaahdytyspuhaltimen ika.

1=1prosentti/1=1
prosentti
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
5.42 Apupuhaltimen kayn- | Nayttaa lisajadhdytyspuhaltimen ian prosentteina sen ar- | 0 prosentti / real32
tilaskuri vioidusta kokonaiskayttdidsta. Arvio perustuu puhaltimen
kayttoon, kayttdolosuhteisiin ja muihin kdyttoparametrei-
hin. Kun laskuri saavuttaa arvon 100 %, jarjestelma muo-
dostaa varoituksen (A8CO Puhaltimen kayntilaskuri).
Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspaini-
ketta painettuna yli kolmen sekunnin ajan.
0...150 prosentti Lisdjaahdytyspuhaltimen ika. 1=1prosentti/1=1
prosentti
5.111 Verkon taajuusmuut- | (Ndkyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ real32
tajan lampatila parametrilla 95.20.)
Arvioitu sy6ttoyksikon lampdtila prosentteina vikarajasta.
0,0%=0°C(32°F)
Noin 94 % = varoitusraja
100,0 % = vikaraja
-40.0...160.0 prosent- | Sy6ttoyksikon lampdtila prosentteina. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
5.121 Pienoiskatkaisijan (Né&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ uint32
sulkulaskuri parametrilla 95.20.)
Laskee syottoyksikon padkatkaisijan sulkeutumiskerrat.
0...4294967295 Paakatkaisijan sulkeutumiskerrat. 1=1/1=1
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Ohjaus- ja tilasanat

Taajuusmuuttajan ohjaus- ja tilasanat.

Padohjaussana

Taajuusmuuttajan padohjaussana. Tama parametri ndyttaa
ohjaussignaalit siind muodossa, jossa ne vastaanotetaan
valituista lahteistd, esimerkiksi digitaalituloista, kenttavay-
laliitannoista ja sovellusohjelmasta.

Sanan bittimaaritykset on kuvattu sivulla 631. Padohjaussa-
naan liittyva tilasana ja tilakaavio on kuvattu sivuilla 633 ja
634.

Huomautus: Tama parametri on vain luku -muotoa.

- Bittejd 12...15 voi kdyttaa muiden saatotietojen valitta-
miseen seka signaalinldhteend bindaristen lahteiden
valintaparametreille. Bitin 10 on oltava aktiivinen, jotta
bittien 12...15 arvot paivittyvat.

« Kenttavayldaohjausta kaytettdessa parametrin arvo ei
ole tarkalleen sama kuin taajuusmuuttajan PLC:Itd vas-
taanottaman ohjaussanan arvo. Katso parametri 50.12
FBA A testisignaalit.

-/ uintl6

6.2

Sovelluksen ohjaussa-
na

Sovellusohjelmasta (jos kdytdssd) vastaanotettu taajuus-
muuttajan ohjaussana. Bittimaaritykset on kuvattu sivulla
631.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-/ uintl6

6.3

KV A lapindk. ohjaus-
sana

Nayttad PLC:sta kenttavayldsovittimen A kautta vastaano-
tetun ohjaussanan muokkaamattomana, jos lapindkyva
tiedonsiirtoprofiili on valittu kdytt66n esimerkiksi paramet-
riryhmalla 51 KVS A asetukset. Katso kohta Ohjaussana ja
tilasana (sivu 628).

Tama parametri on vain luku -muotoa.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Kenttdvaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjaussana.

1=1

6.4

KV B lapinak. ohjaus-
sana

Nayttad PLC:std kenttavaylasovittimen A kautta vastaano-
tetun ohjaussanan muokkaamattomana, jos lapinakyva
tiedonsiirtoprofiili on valittu kdytto6n esimerkiksi paramet-
riryhmalla 54 KVS B asetukset. Katso kohta Ohjaussana ja
tilasana (sivu 628).

Tama parametri on vain luku -muotoa.

0 / uint32

00000000....FFFFFFFFh

Kenttavayldsovittimen B kautta vastaanotettu ohjaussana.

1=1

6.5

SKVldpinak. ohjaussa-
na

Nayttdd PLC:std kenttdvdyldsovittimen kautta vastaanote-
tun ohjaussanan muokkaamattomana, jos lapinakyva tie-
donsiirtoprofiili on valittu kdytt66n parametrilla 58.25
Ohjausprofiili. Katso kohta Lapinédkyva profiili (sivu 617).

Tama parametri on vain luku -muotoa.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Sisdanrakennetun kenttdvaylaliitdnnan kautta vastaanotettu
ohjaussana.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
6.11 Padtilasana Taajuusmuuttajan paatilasana. - / uintl6
Bittimaaritykset on kuvattu sivulla 633. Padtilasanaan liittyva
ohjaussana ja tilakaavio on kuvattu sivuilla 631 ja 634.
Huomautus: Kenttdvaylaohjausta kaytettdessa parametrin
arvo ei ole tarkalleen sama kuin taajuusmuuttajan PLC:hen
lahettdman tilasanan arvo. Katso parametri 50.12 FBA A
testisignaalit.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
6.16 Taajuusmuuttajan ti- | Taajuusmuuttajan tilasana 1. - / uintl6
lasana 1l - . .
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | Kaytdssa 1 = Seka kdyntilupa- ettd kaynnistyslupasignaalit (katso
parametrit 20.12 ja 20.19) ovat paalld eika Safe torque off
-toiminto ole aktiivisena.
Huomautus:
- 1/0O-ohjauksessa tai paikallisohjauksessa taman bitin
arvon tyhjentaminen asettaa taajuusmuuttajan JANNIT-
TEEN KYTKENTA ESTETTY -tilaan. Katso lisatiedot koh-|
dasta 633.
- Vikojen esiintyminen ei vaikuta tahan bittiin.
bl | Estetty 1=Kaynnistys on estetty. Estosignaalin lahde selvida para-
metreista 6.18 ja 6.25.
b2 | Valipiiri ladattu 1 = DC-valipiiri on ladattu. Jos paalld, tasajannitekytkin on
suljettu ja latauskytkin on avoinna.
0 = Lataus ei valmis. Jos vaihtosuuntaajayksikdssa ei ole
tasavirtakytkinta (lisdvaruste +F286), tarkista parametrin
95.9 asetus.
b3 | Kaynnistysvalmis 1 = Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnis-
tyskomennon
b4 | Seuraa ohjetta 1 = Taajuusmuuttaja on valmis noudattamaan annettua
ohjetta
b5 | Kdynnistetty 1 = Taajuusmuuttaja on kdynnistetty
b6 | Modulointi 1 = Taajuusmuuttaja moduloi (padteastetta ohjataan)
b7 | Rajoitus 1=Jokin toimintaraja (nopeus, momenttijne.) on aktiivinen
b8 | Paikallisohjaus 1 = Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa
b9 | Verkko-ohjaus 1 = Taajuusmuuttaja on verkko-ohjauksessa Katso Termit
ja lyhenteet (sivu 18).
b10 | Ulk1 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK1 on kaytdssa
b1l | Ulk2 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK2 on kadytossa
b12 | Reserved
b13 | Kdynnistyspyyntd 1 = Kdynnistysta pyydetty
Huomautus: Oppaan julkaisuaikana ohjauspaneelista vastaa-
notettu kdynnistyspyynto ei aktivoi tata bittid, mikali yksi-
kaan kaynnistyksen estava ehto (katso bitti 1) on aktiivisena.,
b14...15 | Reserved
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.17 Taajuusmuuttajan ti- | Taajuusmuuttajan tilasana 2. -/ uintl6
lasana 2 _— . .
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | ID-ajo suoritettu 1 = Moottorin tunnistusajo (ID-ajo) on suoritettu
b1|Magnetoitu 1= Moottori on magnetoitu
b2 | Momenttisdato 1= Momentinsdatdtila on aktiivinen
b3 | Nopeussaato 1 = Nopeudensaatotila on aktiivinen
b4 | Tehosaaté Varattu
b5 | Turvaohje kdytdssd |1 = Turvaohje on kaytdssa esimerkiksi parametreilla 49.5
ja50.2.
b6 | Viimeisin nopeus akt. | 1 = Viimeisin nopeusohje on kdytdssa esimerkiksi paramet-
reilla 49.5ja 50.2.
b7 | Ei ohjetta 1 = Ohjesignaali on havinnyt
b8 | Hatapysaytyksen vir- | 1 = Hatapysdytys on epdonnistunut (katso parametrit 31.32
he ja31.33).
b9 | Jog-toiminto aktiivi- | 1 = Jog-toiminnon lupasignaali on aktiivinen.
nen
b10 | Rajan ylitys 1 = Nopeuden, taajuuden tai momentin oloarvo on sama
tai suurempi kuin raja-arvo (maaritetty parametreilla
46.31...46.33). Arvo on voimassa molempiin py&rimissuun-
tiin.
b1l | Hatapysaytys aktiivi- | 1 = Hatapysaytyskomento on aktiivinen tai taajuusmuuttaja
nen on pysdahtymassa hatapysdytyskomennon seurauksena.
b12 | Supistettu ajo 1 = Supistettu ajo on aktiivinen (katso kohta Supistettu
ajo -toiminto (sivu 103)).
b13 | Reserved
b14 | Pysdytys epdonnistui | 1 = Pysdytys on epdonnistunut (katso parametrit 31.37 ja
31.38).
b15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
6.18 Kadynnistykseneston | Kdynnistyksen eston tilasana. Tdma sana madrittda lahteen |-/ uintl6
tilasana ehdolle, joka estaa taajuusmuuttajan kdynnistymisen.
Kun ehto poistuu, kdynnistyskomento on annettava uudel-
leen. Katso bittikohtaiset huomautukset.
Katso my0Os parametrit 6.25 Tamun eston tilasana2ja 6.16
Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 1.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Huomautus:
« Jos parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 1
on edelleen aktiivisena estavan ehdon poistuttua ja jos
aktiiviseksi ulkoiseksi ohjauspaikaksi on valittu reunalii-
paisu, tarvitaan uusi nousevan reunan kdynnistyssignaali.
Katso parametrit 20.2, 20.7 ja 20.19.
« Jos parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 1
on edelleen aktiivisena estdvan ehdon poistuttua, tarvi-
taan uusi nousevan reunan kaynnistyssignaali.
- Informatiivinen bitti. Kdyttdjan ei tarvitse poistaa esta-
vaa ehtoa.
b0 | Ei kdyttovalmis 1 = DC-jannite puuttuu tai taajuusmuuttajan parametreja
eiole madritetty oikein. Tarkista ryhmien 95 ja 99 paramet-
rit.
bl | Vaihtunut ohj.paikka |1 = Ohjauspaikka on muuttunut
b2 | SSW esto 1 = Ohjausohjelma pitaa itsensa estotilassa
b3 | Viankuittaus 1 =Jarjestelmdssa on aktiivinen vika
b4 | Ei kdynnistyksenes- |1 = Kaynnistyslupasignaali puuttuu
toa
b5 | Ei kdynninestoa 1 = Kéyntilupasignaali puuttuu
b6 | FSO esto 1 = FSO-xx-turvatoimintomoduuli estaa toiminnan
b7|STO 1 = Safe torque off -toiminto aktiivinen
b8 | Virran kalibrointilop- | 1 = Virran kalibrointitoiminto on paattynyt
pui
b9 | ID-ajo paattyi 1 = Moottorin tunnistusajo on paattynyt
b10 | Autom. vaihe padtty- | 1 = Automaattinen vaiheistus on pdattynyt
nyt
b1l | Offl 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off1)
bl2 | Hatdpysaytys Off 2 |1 = Hatdpysdytyssignaali (tila Off2)
b13 | Hatapysdytys Off 3 |1 = Hatdpysdytyssignaali (tila Off3)
b14 | Automaatt. kuittauk- | 1 = Automaattinen kuittaustoiminto estda toiminnan
sen esto
b15 | Jog-toiminto aktiivi- |1 = Jog-toiminnon lupasignaali estda toiminnan
nen
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.19 Nopeussaadon tilasa- | Nopeussdaadon tilasana. - / uint16

na

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b0 | Nollanopeus 1 = taajuusmuuttaja kdy nollanopeudella eli parametrin
90.1 Moottorin nopeus saatoon absoluuttinen arvo on ollut

pienempi kuin 21.6 Nollanopeusraja pidempaan kuin 21.7

Nollanopeusviive.

Huomautus:

- Tama bitti ei paivity, jos jarrun mekaaninen ohjaus on
otettu kdyttoon parametrilla 44.6 ja taajuusmuuttaja
moduloi.

- Ramppipysdytyksen aikana taajuusmuuttajan kdydessd
eteenpain viivelaskuri laskee aina, kun [90.1] < [21.6]. Jos|
taajuusmuuttaja kdy taaksepadin, viivelaskurilaskee aina,
kun 90.1 > -[21.6].

bl Eteen 1 = Taajuusmuuttaja kdy eteenpdin nollanopeusrajan yla-
puolella; toisin sanoen [90.1] > +[21.6].

b2 | Taakse 1= Taajuusmuuttaja kdy taaksepdin nollanopeusrajan yla-
puolella; toisin sanoen [90.1] < -[21.6].

b3 | Ikkunan ulkopuolella |1 = Nopeuseron ikkunasdato kdytossa (katso parametri
24.41).

b4 | Sis. nopeud. tak.kytk. | 1 = Moottorin saaddssa kaytetdan arvioitua nopeuden ta-
kaisinkytkentaa eli arvioitu nopeus on valittu parametrilla
90.41 tai 90.46 tai valittu anturi on vikatilassa (parametri
90.45).
0 = Nopeuden takaisinkytkentd saadaan anturista 1 tai 2.

b5 | Anturin 1 takaisin- 1= Moottorin ohjaus kdyttaa anturia 1 nopeuden takaisin-

kytk. kytkentaan

0 = Anturi 1 on vikaantunut tai sitéa ei ole valittu nopeuden

takaisinkytkennan lahteeksi

(katso parametrit 90.41 ja 90.46).

b6 | Anturin 2 takaisin- 1= Moottorin ohjaus kdyttdad anturia 2 nopeuden takaisin-
kytk. kytkentaan

0 = Anturi 2 on vikaantunut tai sita ei ole valittu nopeuden

takaisinkytkennan lahteeksi

(katso parametrit 90.41 ja 90.46).

b7 | Vakionopeuspyyntd |1 = Jokin vakionopeus tai -taajuus on valittu; katso para-
metri 6.20.
b8 | Isdnndn nopeuskor- |1=Nopeuskorjauksen minimiraja (nopeussdadetyssa orja-
jaus min. taajuusmuuttajassa) on saavutettu (katso parametrit
23.39...23.41).
b9 | Isdnndn nopeuskor- |1 = Nopeuskorjauksen maksimiraja (nopeussaddetyssa
jaus maks. orjataajuusmuuttajassa) on saavutettu (katso parametrit
23.39...23.41).
b10...15  Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.20 Vakionopeuden tilasa- | Vakionopeuden/-taajuuden tilasana. lmaisee, mika vakio- |-/ uintl6

na

nopeus tai -taajuus on aktiivinen (jos kadytdssa). Katso
myds parametrin 6.19 Nopeussdadon tilasana bitti 7 ja
kohta Vakionopeudet ja -taajuudet.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b0 | Vakionopeus 1 1 = Vakionopeus tai -taajuus 1 valittu
bl | Vakionopeus 2 1 = Vakionopeus tai -taajuus 2 valittu
b2 | Vakionopeus 3 1 = Vakionopeus tai -taajuus 3 valittu
b3 | Vakionopeus 4 1 = Vakionopeus tai -taajuus 4 valittu
b4 | Vakionopeus 5 1 = Vakionopeus tai -taajuus 5 valittu
b5 | Vakionopeus 6 1 = Vakionopeus tai -taajuus 6 valittu
b6 | Vakionopeus 7 1 = Vakionopeus tai -taajuus 7 valittu
b7...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.21 Taajuusmuuttajan ti- | Taajuusmuuttajan tilasana 3. - / uint16
lasana 3 I . .
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | DC-pito aktiivinen 1 = DC-pito on kdytossa (katso parametri 21.8).
b1 | Jalkimagnetointiaktii- | 1 = Jalkimagnetointi on kdytdssa (katso parametri 21.8).
vinen
b2 | Moottorin esildmmi- | 1 = Moottorin esilammitys on kayt&ssa (katso parametri
tys aktiivinen 21.14).
b3 Tasainen kdynnistys |Varattu
aktiivinen
b4 | Roottorin paikka tun- | 1 = Roottorin asento on madritetty (automaattista vaiheis-
nettu tusta ei tarvita). Katso kohta Automaattinen vaiheistus (si-
vu 63).
b5 | Jarrukatkoja aktiivi- |Jarrukatkoja on kaytdssa. Katso kohta Jarrukatkoja (si-
nen vu 82).
b6 | Moottorin lampétilan
arviointi on kdytdssa.
b7...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.25 Tamun eston tilasana | Taajuusmuuttajan eston tilasana 2. Tdma sana maarittaa |-/ uintlé

2

lahteen ehdolle, joka estda taajuusmuuttajan kdynnistymi-
sen. Kun ehto poistuu, kdynnistyskomento on annettava
uudelleen. Katso bittikohtaiset huomautukset.

Katso myd&s parametri 6.18 Kaynnistykseneston tilasana
ja parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 1.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Huomautus:

« Jos parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 1
on edelleen aktiivisena estavan ehdon poistuttua ja jos
aktiiviseksi ulkoiseksi ohjauspaikaksi on valittu reunalii-
paisu, tarvitaan uusi nousevan reunan kdynnistyssignaali.
Katso parametrit 20.2, 20.7 ja 20.19.

« Jos parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 1
on edelleen aktiivisena estdvan ehdon poistuttua, tarvi-
taan uusi nousevan reunan kaynnistyssignaali.

b0

Orjataajuusmuuttaja

1=1Jokin orjayksikoista estaa isantdyksikkoa kaynnistymas-
ta.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
bl Sovellus 1=Sovellusohjelma estaa taajuusmuuttajaa kdynnistymas-
ta.
b2 | Reserved
b3 | Anturin takaisinkyt- |1 = Anturin takaisinkytkentdkokoonpano estda taajuus-
kenta muuttajaa kdynnistymdasta.
b4 | Ohjeldahteen paramet- | 1 = Ohjeldhteen parametriristiriita estad taajuusmuuttajaa
riaset. kaynnistymasta. Katso varoitus A6DA Ohjeldahteen para-
metriasetukset.
b5...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.29 Padtilasanan bitin 10 | Valitsee bindarilahteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Rajan ylitys / uint32
valinta muuttajille parametrin 6.11 Paatilasana bitilld 10.
Epatosi 0 (o]
Tosi 1 1
Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |2
10.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.30 Kayttdjan bitin O valin- | Valitsee binddrildhteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Ulkoinen ohjauspaikka
ta muuttajille parametrin 6.11 Paatilasana bitilla 11. / uint32
Epatosi 0 (0]
Tosi 1 1
Ulkoinen ohjauspaik- | Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 11. 2
ka
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.31 Kayttdjan bitin 1valin- | Valitsee bindarilahteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Ulkoinen kayntilupa /
ta muuttajille parametrin 6.11 Paatilasana bitilla 12. uint32
Epatosi 0 0
Tosi 1 1
Ulkoinen kayntilupa | Parametrin 6.18 Kdynnistykseneston tilasana (sivu159)in- |2
vertoitu bitti 5.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.32 Kayttdjan bitin 2 valin- | Valitsee binddrildhteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Epatosi / uint32
ta muuttajille parametrin 6.11 Paatilasana bitilla 13.
Epatosi 0 0
Tosi 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.33 Kayttdjan bitin 3valin- | Valitsee binddrildhteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Epatosi / uint32
ta muuttajille parametrin 6.11 Paatilasana bitilld 14.
Epatosi 0 0
Tosi 1 1

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
6.36 LSU:n tilasana (Né&kyy vain, kun sySttdyksikén ohjaus on aktivoitu para- | 0000h / uint16
metrilla 95.20.)
Nayttaa syottoyksikon tilan.
Katso my&s kohta Sy6ttoyksikon (LSU) ohjaus (sivu 44).
Parametriryhma 60 DDCS-tiedonsiirto. Tama parametri
on vain luku -parametri.
b0 | Kdynnistysvalmius |1 = Valmis jannitteen kytkentaan
bl | Kayttévalmis 1 = Valmis toimintaan, tasajannitevalipiiri on ladattu
b2 | Valmius ohjeeseen |1 = Toiminta on sallittu
b3 | Lauennut 1 = Jarjestelmassa on aktiivinen vika
b4 | Ei kdytdssa Varattu
b5 | Ei kdytdssa Varattu
b6 | Ei kdytossa Varattu
b7 | Varoitus 1 = Jarjestelmassa on aktiivinen varoitus
b8 | Moduloi 1 = Sy6ttoyksikkd moduloi
b9 | Kauko 1 = Etdohjauspaikka kaytdssa (ULK1 tai ULK2)
0 = Paikallisohjaus
b10 | Verkko ok 1 = Syéttoéverkon jannite on OK
b1l | Ei kdytdssa Valittavissa sy6tén ohjausohjelmassa
b12 | Ei kdytdssa Valittavissa sy6ton ohjausohjelmassa
b13| Lataa tai kdyttéval- | Valittavissa sy6ton ohjausohjelmassa
mis
bl4 | Lataa 1 = Latauspiiri on aktiivinen
0 = Latauspiiri ei ole aktiivinen
b15 | Ei kdytdssa Valittavissa sy6tén ohjausohjelmassa
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.39 Sisdinen tila LSU:n (N&kyy vain, kun sydttoyksikén ohjaus on aktivoitu para- |0000h / uintl6

ohjaussana metrilla 95.20.)

N&yttdd ohjaussanan, jonka INU-LSU:n (vaihtosuuntaajayk-
sikkd/syottoyksikko) tilakone ldhettda syottoyksikkoon.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

b0 | ON/OFF 1 = Aloita lataus
0 = Avaa padkontaktori (katkaise sy6ttéteho)

bl | OFF 2 0 = Hatapysaytys (0ff2)

b2 | OFF 3 0 = Hatdpysaytys (Off3)

b3 | KAYNNISTA 1 = Aloita modulointi
0 = Pysdyta modulointi

b4 | Ei kdytossa Varattu

b5 | Ei kdytdssa Varattu
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b6 | Ei kdytossa Varattu
b7  KUITTAA 0-1 = Kuittaa aktiivinen vika. Kuittauksen jalkeen tarvitaan
uusi kdynnistyskomento.
b8 | Ei kdytossa Varattu
b9 | Ei kdytossa Varattu
b10 | Ei kdytossa Varattu
b1l | Ei kdytossa Varattu
b12 | KAYTTAJAN BITTIO |Katso parametri6.40 LSU:n ohj.sanan kéytt. bitin O valinta.
b13 | KAYTTAJAN BITTI1 |Katso parametri 6.41LSU:n ohj.sanan kaytt. bitin 1 valinta.
bi4 |[KAYTTAJAN BITTI2 |Katso parametri6.42 LSU:n ohj.sanan kdytt. bitin 2 valinta.
b15 KAYTTAJAN BITTI3 |Katso parametri 6.43 LSU:n ohj.sanan kéytt. bitin 3 valinta.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.40 LSU:n ohj.sanan (N&kyy vain, kun sySttoyksikén ohjaus on aktivoitu para- | Padohjaussanan kayt-
kdytt. bitin O valinta | metrilla 95.20.) tajan bitti 0 / uint32
Valitsee binaarilahteen, jonka tila ilmaistaan sy&ttoyksikolle
parametrin 6.39 Sisdinen tila LSU:n ohjaussana bitilla 12.
EPATOSI 0 0
TOSI 1 1
Paddohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti 0
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttajan bitti 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5
kayttajan bitti 3
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.41 LSU:n ohj.sanan (N&kyy vain, kun sydttoyksikén ohjaus on aktivoitu para- | Padohjaussanan kayt-

kaytt. bitin 1 valinta

metrilla 95.20.)

Valitsee binaarildhteen, jonka tila ilmaistaan sy6ttoyksikolle
parametrin 6.39 Sisdinen tila LSU:n ohjaussana bitilla 13.

tdjan bitti 1 / uint32

EPATOSI 0 0
TOSI 1 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti 0
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttajan bitti 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Paddohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5

kayttajan bitti 3

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
6.42 LSU:n ohj.sanan (Né&kyy vain, kun sySttdyksikén ohjaus on aktivoitu para- | Padohjaussanan kayt-
kaytt. bitin 2 valinta | metrilla 95.20.) tdjan bitti 2 / uint32
Valitsee binaarilahteen, jonka tila ilmaistaan sy6ttoyksikolle
parametrin 6.39 Sisdinen tila LSU:n ohjaussana bitilld 14.
EPATOSI 0 0
TOSI 1 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttdjan bitti O
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttdjan bitti 1
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Paddohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5
kayttajan bitti 3
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.43 LSU:n ohj.sanan (Né&kyy vain, kun syottoyksikén ohjaus on aktivoitu para- | Padohjaussanan kayt-
kaytt. bitin 3 valinta | metrilla 95.20.) tdjan bitti 3 / uint32
Valitsee binaarilahteen, jonka tila ilmaistaan sy6ttdyksikdlle
parametrin 6.39 Sisdinen tila LSU:n ohjaussana bitilla 15.
EPATOSI o} 0
TOSI 1 1
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti 0
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttajan bitti 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Paddohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5
kdyttdjan bitti 3
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.45 Orjan ohj.sanan Valitsee bindarilahteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- |Paaohjaussanan kayt-

kaytt. bitin O valinta

muuttajille orjan ohjaussanan bitilld 12. (Orjan ohjaussanan
bitit 0...11 otetaan parametrista 6.1 Pddohjaussana).

Katso myods kohta Isantéd/orja-toiminto.

tajan bitti 0 / uint32

EPATOSI 0 0
TOSI 1 1
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Pa4dohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti O
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttdjan bitti 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttdjan bitti 2
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5

kiyttajan bitti 3

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
6.46 Orjan ohj.sanan Valitsee bindarilahteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Padohjaussanan kayt-
kdytt. bitin 1 valinta | muuttajille orjan ohjaussanan bitilld 13. (Orjan ohjaussanan | tdjdn bitti 1 / uint32
bitit 0...11 otetaan parametrista 6.1 Pddohjaussana).
EPATOSI 0 o
TOSI 1 1
Paddohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti 0
Paddohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttajan bitti 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5
kayttajan bitti 3
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.47 Orjan ohj.sanan Valitsee binddrildhteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Padohjaussanan kayt-
kdytt. bitin 2 valinta | muuttajille orjan ohjaussanan bitilld 14. (Orjan ohjaussanan | tdjan bitti 2 / uint32
bitit 0...11 otetaan parametrista 6.1 Padohjaussana).
EPATOSI 0 o}
TOSI 1 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti 0
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttajan bitti 1
Paddohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5
kayttajan bitti 3
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.48 Orjanohj.sanan kdytt. | Valitsee binddrildhteen, jonka tila ilmaistaan orjataajuus- | Pdaohjaussanan kayt-
bitin 3 valinta muuttajille orjan ohjaussanan bitilla 15. (Orjan ohjaussanan | tdjan bitti 3 / uint32
bitit 0...11 otetaan parametrista 6.1 Pddohjaussana).
EPATOSI 0 o
TOSI 1 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 12. 2
kayttajan bitti 0
Paaohjaussanan Parametrin 6.1 Padohjaussana (sivu 156) bitti 13. 3
kayttajan bitti 1
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 14. 4
kayttajan bitti 2
Padohjaussanan Parametrin 6.1 Pddohjaussana (sivu 156) bitti 15. 5
kayttajan bitti 3
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.50 Kayttdjan tilasanal | Kayttdjan maarittama tilasana. Sana ndyttad parametreilla |- / uintl6

6.60...6.75 valittujen binaarilahteiden tilan.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b0 | Kayttdjan tilabitti 0 | Parametrilla 6.60 valitun lahteen tila.
bl Kayttdjan tilabittil |Parametrilla 6.61 valitun ldhteen tila.
b2 | Kayttajan tilabitti2 | Parametrilla 6.62 valitun lahteen tila.
b3 | Kayttdjan tilabitti 3 | Parametrilla 6.63 valitun ldhteen tila.
b4 | Kayttdjan tilabitti 4 | Parametrilla 6.64 valitun ldhteen tila.
b5 | Kdyttajan tilabitti5 | Parametrilla 6.65 valitun lahteen tila.
b6 | Kayttajan tilabitti 6 | Parametrilla 6.66 valitun lahteen tila.
b7 | Kayttajan tilabitti 7 | Parametrilla 6.67 valitun lahteen tila.
b8 | Kayttdjan tilabitti 8 | Parametrilla 6.68 valitun ldhteen tila.
b9 | Kayttdjan tilabitti9 | Parametrilla 6.69 valitun lahteen tila.
b10 | Kayttajan tilabitti 10 | Parametrilla 6.70 valitun ldhteen tila.
b1l | Kayttdjan tilabitti 11 | Parametrilla 6.71 valitun lahteen tila.
b12 | Kayttdjan tilabitti 12 | Parametrilla 6.72 valitun lahteen tila.
b13 | Kayttdjan tilabitti 13 | Parametrilla 6.73 valitun lahteen tila.
bl4 | Kayttdjan tilabitti 14 | Parametrilla 6.74 valitun lahteen tila.
b15 | Kayttajan tilabitti 15 | Parametrilla 6.75 valitun Idhteen tila.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.60 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 EPATOSI / uint32
bitin O valinta Kayttajan tilasana 1 bitissa 0.
EPATOSI o} 0
TOSI 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.61 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarilahteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 Ikkunan ulkopuolella /
bitin 1 valinta Kayttajan tilasana 1 bitissa 1. uint32
Epatosi (o] 0
Tosi 1 1
lkkunan ulkopuolella | Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 3. |2
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.62 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | Hatdpysaytyksen virhe
bitin 2 valinta Kayttajan tilasana 1 bitissa 2. / uint32
Epatosi (o] 0
Tosi 1 1
Hatapysaytyksen vir- | Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |2
he 8.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.63 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 Magnetoitu / uint32

bitin 3 valinta

Kayttajan tilasana 1 bitissa 3.

Epatosi

0

Tosi

1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |2
1.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.64 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | Kdynninesto / uint32
bitin 4 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 4.
Epatosi 0 0
Tosi 1 1
Kaynninesto Parametrin 6.18 Kaynnistykseneston tilasana bitti 5. 2
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.65 Kayttajan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | EPATOSI / uint32
bitin 5 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 5.
EPATOSI 0 ¢}
TOSI 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.66 Kayttajan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | EPATOSI / uint32
bitin 6 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 6.
EPATOSI 0 ¢}
TOSI 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.67 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarilahteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | Tunnistusajo suoritet-
bitin 7 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 7. tu / uint32
Epatosi 0 0
Tosi 1 1
Tunnistusajo suoritet- | Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |2
tu 0.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.68 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | Kdynnistyksen esto /
bitin 8 valinta Kayttadjan tilasana 1 bitissa 8. uint32
Epatosi 0 0
Tosi 1. 1
Kaynnistyksen esto | Parametrin 6.18 Kdynnistykseneston tilasana (sivu 159) 2
bitti 7.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.69 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | Rajoitus / uint32
bitin 9 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 9.
Epatosi 0 0
Tosi 1 1
Rajoitus Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |2
7.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.70 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarilahteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 Momenttisaatoé /

bitin 10 valinta

Kayttdjan tilasana 1 bitissa 10.

uint32
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Epétosi 0 0
Tosi 1 1
Momenttisaato Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |2
2.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.71 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 Nollanopeus / uint32
bitin 11 valinta Kayttajan tilasana 1 bitissa 11.
Epatosi (o] 0
Tosi 1 1
Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |2
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.72 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | Sisdinen nopeuden ta-
bitin 12 valinta Kayttajan tilasana 1 bitissa 12. kaisinkytkenta /
uint32
Epatosi 0 0
Tosi 1 1
Sisdinen nopeuden | Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti4. |2
takaisinkytkenta
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.73 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaariléhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 EPATOSI / uint32
bitin 13 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 13.
EPATOSI o} 0
TOSI 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.74 Kayttdjan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 EPATOSI / uint32
bitin 14 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 14.
EPATOSI o} 0
TOSI 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.75 Kayttajan tilasanan 1 | Valitsee binaarildhteen, jonka tila ndkyy parametrin 6.50 | EPATOSI / uint32
bitin 15 valinta Kayttdjan tilasana 1 bitissa 15.
EPATOSI o} 0
TOSI 1 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
6.100 Kayttdjan ohjaussana | Kdyttajan maarittama ohjaussana 1. 0000h / uint16
1
b0 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttajan madrittama bitti.
tin O valinta
bl Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan maarittdma bitti.
tin 1 valinta

b2

Kaytt. ohj.sanan 1 bi-
tin 2 valinta

Kayttajan madrittdma bitti.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b3 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan madrittdma bitti.
tin 3 valinta
b4 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan maarittdma bitti.
tin 4 valinta
b5 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan maarittama bitti.
tin 5 valinta
b6 | Kdytt. ohj.sanan 1 bi- | Kayttajan maarittama bitti.
tin 6 valinta
b7 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan madrittdma bitti.
tin 7 valinta
b8 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan maarittdma bitti.
tin 8 valinta
b9 | Kdytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttajan maarittama bitti.
tin 9 valinta
b10 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan maarittama bitti.
tin 10 val.
b1l | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan madrittdma bitti.
tin 11 val.
b12 | Kdytt. ohj.sanan 1 bi- | Kayttdjan maarittama bitti.
tin 12 val.
b13 | Kdytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan maarittama bitti.
tin 13 val.
b14 | Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttajan madrittama bitti.
tin 14 val.
b15| Kaytt. ohj.sanan 1 bi- | Kdyttdjan madrittdma bitti.
tin 15 val.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.101 Kayttdjan ohjaussana | Kayttajan maarittama ohjaussana 2. 0000h / uint16
b0 | Kaytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttdjan madrittama bitti.
tin O valinta
bl | Kaytt. ohj.sanan 2 bi- | Kayttajan maarittama bitti.

tin 1 valinta

b2

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 2 valinta

Kayttajan madrittdma bitti.

b3

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 3 valinta

Kayttdjan maarittama bitti.

b4

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 4 valinta

Kayttdjan maarittama bitti.

b5

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 5 valinta

Kayttajan madrittama bitti.

b6

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 6 valinta

Kayttajan madrittdma bitti.

b7

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 7 valinta

Kayttdjan maarittama bitti.

b8

Kaytt. ohj.sanan 2 bi-
tin 8 valinta

Kayttdjan maarittama bitti.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b9 | Kadytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttdjan maarittama bitti.
tin 9 valinta
b10 | Kaytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttajan madrittama bitti.
tin 10 val.
b1l | Kaytt. ohj.sanan 2 bi- | Kayttajan madrittama bitti.
tin 11 val.
b12 | Kdytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttdjan maarittama bitti.
tin 12 val.
b13 | Kdytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttdjan maarittdma bitti.
tin 13 val.
b14 | Kaytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttajan madrittama bitti.
tin 14 val.
b15 | Kaytt. ohj.sanan 2 bi- | Kdyttajan madrittama bitti.
tin 15 val.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.116 LSU:n taajuusmuutta- | (Ndkyy vain, kun IGBT-sydttoyksikdn ohjaus on aktivoitu |- / uintl6
jan tilasana 1 parametrilla 95.20.)
Syottoyksikdstd vastaanotettu taajuusmuuttajan tilasana
Katso my&s kohta Sy6ttoyksikon (LSU) ohjaus (sivu 44).
Parametriryhma 60 DDCS-tiedonsiirto. Tama parametri
on vain luku -parametri.
b0 | Kaytdssa 1 = Kaynti- ja -kdynnistyslupasignaalit ovat aktiivisia
bl | Estetty 1 = Kdynnistys on estetty
b2 | Toiminto sallittu 1 = Taajuusmuuttajan kaytto voidaan aloittaa
b3 | Kaynnistysvalmis 1 = Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnis-
tyskomennon
b4 | Kdynnissa 1 = Taajuusmuuttaja on valmis noudattamaan annettua
ohjetta
b5 | Kdynnistetty 1 = Taajuusmuuttaja on kdynnistetty
b6 | Moduloi 1 = Taajuusmuuttaja moduloi (padteastetta ohjataan)
b7 Rajoitus 1 = Mika tahansa toimintarajoitus on aktiivisena
b8 | Paikallisohjaus 1 = Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa
b9 | Verkko-ohjaus 1 = Taajuusmuuttaja on verkko-ohjauksessa
b10 | Ulk1 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK1 on kaytdssa.
b1l | Ulk2 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK2 on kdyt&ssa.
b12 | Relettd varataan 1 = Latauskontaktoriin on kytketty virta. Todellinen tila
riippuu laitteiston topologiasta (NO tai NC).
b13 | Pienoiskatkaisijan re- | 1 = MCB-rele on kiinni.
le
bl4...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

6.118

LSU:n kaynnistykse-
neston tilasana

(N&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu
parametrilla 95.20.)

Tama sana maarittda lahteen ehdolle, joka estaa syottoyk-
sikén kdynnistymisen.

Katso myds kohta Syottdyksikon (LSU) ohjaus (sivu 44).

Parametriryhma 60 DDCS-tiedonsiirto. Tama parametri
on vain luku -parametri.

-/ uintl6

b0

Ei kdyttovalmis

b:

ey

Vaihtunut ohj.paikka

b2

SSW esto

b3

Vian kuittaus

b4

Ei kdynnistyksenes-
toa

b5

Ei kdynninestoa

b6...8

Reserved

b9

Varauksen ylikuormi-
tus

b10...11

Reserved

b12

Hatapysaytys Off 2

b13

Hatapysaytys Off 3

b14

Automaatt. kuittauk-
sen esto

bi15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
7 Jarjestelmatiedot Tietoja taajuusmuuttajan laitteistosta, laiteohjelmistosta
ja sovellusohjelmistosta.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoa.
7.3 Laitetyyppi Taajuusmuuttajan/vaihtosuuntaajayksikon tyyppi. - / uintl6
7.4 Laiteohjelman nimi | Laiteohjelman tunniste. -/ uint32
Muoto on AINFX, jossa X on ohjausyksikon tyyppi
(2 tai B = BCU-x2, 6 tai C = ZCU-12/14).
7.5 Ohjelmistoversio Laiteohjelman versionumero. -/ uint32
Muoto on A.BB.C.D, jossa A = padversionumero, B = lisdver-
sionumero, C = korjausversionumero (laiteohjelmiston
versiokoodi), D = 0.
7.6 Latauspaketin nimi | Laiteohjelman latauspaketin nimi. -/ uint32
Muoto on AINLX, jossa X on ohjausyksikdn tyyppi (2 tai B
=BCU-x2, 6 tai C = ZCU-12/14).
7.7 Latauspaketin versio | Laiteohjelman latauspaketin versionumero. Katso paramet- |- / uint32
ri7.5.
7.8 Alkulatausohjelman | Laiteohjelman latausohjelman versionumero. -/ uint32
versio
711 Keskusyksikon kaytto | Mikroprosessorin kuormitus prosentteina. -/ uint32
0...100 prosentti Mikroprosessorin kuormitus. l1=1prosentti/1=1
prosentti
7.13 Tehoyksikon logiikka- | Tehoyksikon logiikan versionumero. - / uintl6
version numero Arvo FFFF ilmaisee, ettd rinnakkain kytkettyjen tehoyksik-
kojen versionumeroissa on ero. Katso taajuusmuuttajan
tiedot ohjauspaneelista.
7.14 FPGA:n logiikkaver- | Ohjausyksikén FPGA-logiikan versionumero. -/ uint32
sion nimi
7.15 FPGA:n logiikkaver- | Ohjausyksikén FPGA-logiikan versionumero. - / uintl6
sion numero
7.21 Sovellusympariston | (Ndkyy vain, jos jdrjestelmdsséa on lisdvaruste +N8010 [so- |- / uintl6
tilal vellusohjelmointi].)
Nayttaa, mitka sovellusohjelman tehtavat ovat kdynnissa.
Lisdtietoja on oppaassa Drive (IEC 61131-3) application
programming manual (3AUA0000127808, englanninkieli-
nen).
b0 | Valmistelu 1 = Valmistelu kdynnissa
bl | Sovellustehtava 1 1 = Tehtdva 1 kdynnissa
b2 | Sovellustehtava 2 1= Tehtava 2 kdynnissa
b3 | Sovellustehtava 3 1 = Tehtdva 3 kdynnissa
b4...14 Reserved
b15 | Tehtdvien seuranta |1 = Tehtdvien seuranta kdytdssa

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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7.22 Sovellusymparistdn | (Ndkyy vain, jos jdrjestelmdsséa on lisdvaruste +N8010 [so- |- / uintl6
tila2 vellusohjelmointi].)
Nayttaa sovellusohjelman avautuvien kohteiden tilan.
Lisatietoja on oppaassa Drive (IEC 61131-3) application
programming manual (3AUA0000127808, englanninkieli-
nen).
b0 | Avautuul Sovellusohjelman avautuvan kohteen 1 tila.
bl|Avautuu2 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 2 tila.
b2 | Avautuu3 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 3 tila.
b3 | Avautuu4 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 4 tila.
b4 | Avautuu5 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 5 tila.
b5 | Avautuué Sovellusohjelman avautuvan kohteen 6 tila.
b6 | Avautuu7 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 7 tila.
b7 | Avautuu8 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 8 tila.
b8 | Avautuu9 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 9 tila.
b9 | Avautuul0 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 10 tila.
b10 | Avautuull Sovellusohjelman avautuvan kohteen 11 tila.
b1l | Avautuul2 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 12 tila.
b12 | Avautuul3 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 13 tila.
b13 | Avautuul4 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 14 tila.
b14 | Avautuul5 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 15 tila.
b15 | Avautuul6 Sovellusohjelman avautuvan kohteen 16 tila.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.23 Sovelluksen nimi (N&kyy vain, jos jarjestelmdssd on lisdvaruste +N8010 [so- |- / uint32
vellusohjelmointi].)
Sovellusohjelmalle ohjelmointity&kalussa annetun nimen
viisi ensimmaista ASCll-merkkida Nimi ndakyy kokonaan oh-
jauspaneelin System info (Jarjestelman tiedot) -kohdassa
ja Drive Composer -PC-tyOkalussa.
_N/A_ = Ei mitaan.
7.24 Sovelluksen versio (N&kyy vain, jos jarjestelmdssd on lisdvaruste +N8010 [so- |- / uint32
vellusohjelmointi].)
Sovellusohjelmalle ohjelmointitydkalussa annettu sovellus-
ohjelman versionumero. Nimi ndkyy myds ohjauspaneelin
System info (Jdrjestelman tiedot) -kohdassa ja Drive
Composer -PC-tyokalussa.
7.25 Mukautuspaketin ni- | Muokkauspaketille annetun nimen viisi ensimmaista ASCII- | - / uint32

mi

merkkid Nimi nakyy kokonaan ohjauspaneelin Systeminfo
(Jarjestelman tiedot) -kohdassa ja Drive Composer -PC-
tyokalussa.

_N/A_ = Ei mitaan.
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7.26 Mukautuspaketin Muokkauspaketin versionumero. Nimi ndkyy my&s ohjaus- |- / uint32
versio paneelin System info (Jarjestelman tiedot) -kohdassa ja
Drive Composer -PC-tydkalussa.
7.30 Adaptiivisen ohjel- | Nayttaa adaptiivisen ohjelman tilan. 0000h / uint16
man tila Katso kohta Adaptiivinen ohjelmointi (sivu 31).
b0 | Alustettu 1 = Adaptiivinen ohjelma on alustettu.
bl | Muokataan 1 = Adaptiivista ohjelmaa muokataan.
b2 | Muokkaus valmis 1 = Adaptiivisen ohjelman muokkaus on paattynyt.
b3 Kaynnissad 1 = Adaptiivinen ohjelma on kdynnissa.
b4...13 | Reserved
b14 | Tila muuttuu Varattu
b15 | Virhe 1 = Virhe adaptiivisessa ohjelmassa.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.40 IEC-sovelluksen kes- | (Ndkyy vain, jos jdrjestelméssé on lisdvaruste +N8010 [so- |-/ real32
kusyksikdn kayton vellusohjelmointi].)
huippu Nayttaa sovellusohjelman aiheuttaman mikrosuorittimen
kuormitushuipun. Taman parametrin avulla voidaan esimer-
kiksi tarkistaa sovellusohjelman toimintojen vaikutus
suorittimen kuormitukseen.
Arvo ilmoitetaan prosentteina sisdisesta kiintiosta.
Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspaini-
ketta painettuna yli kolmen sekunnin ajan.
0.0...100.0 prosentti | Sovellusohjelman aiheuttama mikrosuorittimen kuormitus- |10 =1 prosentti / 10 =
huippu. 1 prosentti
7.41 IEC-sovelluksen kes- | (Ndkyy vain, jos jarjestelméssd on lisdvaruste +N8010 [so- |- / real32
kusyksikoén kayton vellusohjelmointi].)
keskiarvo Nayttaa sovellusohjelman aiheuttaman mikrosuorittimen
keskimaardisen kuormituksen. Arvo ilmoitetaan prosent-
teina sisdisesta kiintiosta.
0.0...100.0 prosentti | Sovellusohjelman aiheuttama mikrosuorittimen keskimaa- |10 =1 prosentti /10 =
rdinen kuormitus. 1 prosentti
7.51 Korttipaikan 1 optio- | Nayttaa taajuusmuuttajan ohjausyksikon laitepaikassal |- / uintl6
moduuli tunnistetun moduulin tyypin.
7.52 Korttipaikan 2 optio- | Nayttda taajuusmuuttajan ohjausyksikon laitepaikassa2 |-/ uintl6
moduuli tunnistetun moduulin tyypin.
7.53 Korttipaikan 3 optio- | Ndyttda taajuusmuuttajan ohjausyksikon laitepaikassa 3 |-/ uintl6
moduuli tunnistetun moduulin tyypin.
7.54 Korttipaikan 1 moduu- | Nayttda taajuusmuuttajan ohjausyksikon laitepaikassal |0 / uintl6
lin logiikkaversio tunnistetun moduulin FPGA-logiikkaversion.
Logiikkaversio tunnistetaan DDCS-lisdvarustemoduuleista,
kuten FEN-anturimoduuleista (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) ja I/O-moduuleista (FI0-11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Laitepaikassa 1 tunnistetun moduulin logiikkaversio. 1=1
7.55 Korttipaikan 1 moduu- | Nayttda taajuusmuuttajan ohjausyksikén korttipaikassa |- / uintl6

lin ohjelmistoversio.

1 tunnistetun moduulin ohjelmistoversion.
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7.56 Korttipaikan 2 moduu- | Ndyttda taajuusmuuttajan ohjausyksikon laitepaikassa2 |0 / uint1l6
lin logiikkaversio tunnistetun moduulin FPGA-logiikkaversion.
Logiikkaversio tunnistetaan DDCS-lisdvarustemoduuleista,
kuten FEN-anturimoduuleista (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) ja I/O-moduuleista (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Laitepaikassa 2 tunnistetun moduulin logiikkaversio. 1=1
7.57 Korttipaikan2 moduu- | Nayttaa taajuusmuuttajan ohjausyksikon korttipaikassa |- / uintl6
lin ohjelmistoversio. |2 tunnistetun moduulin ohjelmistoversion.
7.58 Korttipaikan 3moduu- | Ndyttda taajuusmuuttajan ohjausyksikon laitepaikassa3 |0 / uint16
lin logiikkaversio tunnistetun moduulin FPGA-logiikkaversion.
Logiikkaversio tunnistetaan DDCS-lisdvarustemoduuleista,
kuten FEN-anturimoduuleista (FEN-0O1, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) ja I/O-moduuleista (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Laitepaikassa 3 tunnistetun moduulin logiikkaversio. 1=1
7.59 Korttipaikan 3moduu- | Ndyttaa taajuusmuuttajan ohjausyksikon korttipaikassa |- / uintl6
lin ohjelmistoversio. | 3 tunnistetun moduulin ohjelmistoversion.
7.106 LSU:n latauspaketin | (Ndkyy vain, kun IGBT-syéttdyksikén ohjaus on aktivoitu |- / uint32
nimi parametrilla 95.20.)
Syottdyksikon laiteohjelman latauspaketin nimi.
7.107 LSU:n latauspaketin | (Ndkyy vain, kun IGBT-syéttSyksikén ohjaus on aktivoitu |- / uint32

versio

parametrilla 95.20.)

Syottoyksikon laiteohjelman latauspaketin versionumero.
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10

Vakio DI, RO

Digitaalitulojen ja relelaht6jen asetukset.

10.1

Dl tila

Nayttaa digitaalitulojen DIIL ja DI6...DI1 sahkoisen tilan.
Tulojen veto- ja padstdviiveet (jos niitd on madritetty)
ohitetaan. Suodatusaika voidaan madrittdd parametrilla
10.51 DI:n suodatusaika

Bitit 0...5 kuvaavat tulojen DI1...DI6 tilaa; bitti 15 kuvaa
DIIL-tulon tilaa. Esimerkki: 1000000000010011b = DIIL,
DI5, DI2 ja DI1 ovat padlld ja D13, DI4 ja DI6 ovat poissa
paalta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-/ uintl6

10.2

DI viivéstetty tila

Nayttaa digitaalitulojen DIIL ja DI6...DI1 tilan. Tdmd sana
pdivittyy vasta veto- ja paastoviiveiden (jos kdytossa) jal-
keen. Suodatusaika voidaan maarittda parametrilla 10.51
DlI:n suodatusaika

Bitit 0...5 kuvaavat tulojen DI1...DI6 viivastettya tilaa; bitti
15 kuvaa DIIL-tulon viivastettya tilaa.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-/ uint16

10.3

DI pakotus valinta

Digitaalitulojen sahkdiset tilat voidaan ohittaa esimerkiksi
testausta varten. Jokaiselle digitaalitulolle on maaritetty
bitti parametrissa 10.4 DI pakotusarvot. Bitin arvoa kayte-
tadn aina, kun vastaava tdméan parametrin bitti on 1.

0000h / uint16

b0

DI1

1 = Pakota digitaalitulon DI1 arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 0.

b1

DI2

1 = Pakota digitaalitulon DI2 arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 1.

b2

DI3

1 = Pakota digitaalitulon DI3 arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 2.

b3

Dl4

1 = Pakota digitaalitulon D14 arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 3.

b4

DI5

1 = Pakota digitaalitulon DI5 arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 4.

b5

Dl6

1 = Pakota digitaalitulon DI6 arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 5.

b6..

.14

Reserved

bi5

DIIL

1 = Pakota digitaalitulon DIIL arvoksi parametrin 10.4 DI
pakotusarvot bitti 15.

0000h...FFFFh

1=1/1=1

10.4

DI pakotusarvot

Sisaltaa arvot, joihin digitaalitulot pakotetaan, kun ne vali-
taan parametrilla 10.3 DI pakotus valinta.

Bitti 0 on tulon DI1 pakotettu arvo; bitti 15 on DIIL-tulon
pakotettu arvo.

-/ uintl6
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10.5 DI1 vetoviive M&arittaa digitaalitulon DI1 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
‘ | ‘ i 1
*Dl:ntila | ¢ [ ! !
T i 1 1 0
Viiveellinen: : } — 1
DI:n tila: ! ! !
— . — | \70
= s par pur g
ton toft ton tors Aika
ton = 10.5 DI1 vetoviive
ton = 10.6 DI1 padstoviive
*Digitaalitulon sdhkéinen tila. Ndkyy parametrissa 10.1 DI
tila.
** Nakyy parametrissa 10.2 DI viivastetty tila.
0.0...3000.0s Tulon DI1 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.6 DI1 paastoviive Maarittaa digitaalitulon DI1 padstdviiveen. Katso parametri |0.0 s / uint32
10.5 DI1 vetoviive.
0.0...3000.0 s Tulon DI1 paastoviive. 10=1s/10=1s
10.7 DI2 vetoviive M&arittaa digitaalitulon DI2 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
‘ 1 ‘ i 1
*Dlntila| 1 I I !
ol i 1 0
viiveellinen ! | ’—’1 1 1
DI:n tilas ! ! !
] o —i | [¢]
j{_}, p—y p—y pay »
ton lost ton Toff ika
ton = 10.7 DI2 vetoviive
tofs = 10.8 DI2 paastoviive
*Digitaalitulon sdhkdinen tila. Ndkyy parametrissa 10.1 DI
tila.
** Nakyy parametrissa 10.2 DI viivastetty tila.
0.0...3000.0s Tulon DI2 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.8 DI2 paastoviive Madrittaa digitaalitulon DI2 padstdviiveen. Katso parametri | 0.0 s / uint32
10.7 DI2 vetoviive.
0.0...3000.0s Tulon DI2 padstoviive. 10=1s/10=1s
10.9 DI3 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI3 vetoviiveen. 0.0 s / uint32

/iiveel[ineq : H : 1
DI:n tilar ! ! !
- k —1 I 0
|

fon lot fon lott
ton = 10.9 DI3 vetoviive

tofs = 10.10 DI3 padstdviive

*Digitaalitulon sdhkdinen tila. Ndkyy parametrissa 10.1 DI
tila.

** Nakyy parametrissa 10.2 DI viivastetty tila.
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0.0...3000.0 s Tulon DI3 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.10 DI3 paastoviive Maadrittad digitaalitulon DI3 padstoviiveen. Katso parametri | 0.0 s / uint32
10.9 DI3 vetoviive.
0.0...3000.0s Tulon DI3 paastoviive. 10=1s/10=1s
10.11 Dl4 vetoviive Maarittaa digitaalitulon D14 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
I ! 1
*Dlntila | 1 | ! !
al i | 0
viiveellinen - . — 1
Dl:n tilas ! ! !
—1 o —l i I— 0
= = b b Aika
ton Toff fon lof
ton = 10.11 DI4 vetoviive
tofs = 10.12 DI4 paastoviive
*Digitaalitulon sdahkdinen tila. Nakyy parametrissa 10.1 DI
tila.
** Nakyy parametrissa 10.2 DI viivastetty tila.
0.0...3000.0s Tulon DI4 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.12 Dl4 paastoviive Maarittaa digitaalitulon D14 padstoviiveen. Katso parametri | 0.0 s / uint32
10.11 D14 vetoviive.
0.0...3000.0 s Tulon D14 padstdviive. 10=1s/10=1s
10.13 DI5 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI5 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
| i | i 1
*Dlntila| 1 I I !
T i | 0
!iiveellinen; : i — 1
Dl:n tila: ! ! ! o
L
o . L
ton torr fon o Alka
ton = 10.13 DI5 vetoviive
tofs = 10.14 DI5 padstoviive
*Digitaalitulon sdahkdinen tila. Nakyy parametrissa 10.1 DI
tila.
** Nakyy parametrissa 10.2 DI viivastetty tila.
0.0...3000.0s Tulon DI5 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.14 DI5 paastoviive Maarittaa digitaalitulon DI5 padstdviiveen. Katso parametri | 0.0 s / uint32

10.13 DI5 vetoviive.

0.0...3000.0 s

Tulon DI5 padstdviive.

10=1s/10=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
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10.15 DI6 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI6 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
‘ 1 ‘ i L
*Dlntila| ¢ ' ! !
i i i 0
Viiveellinen . . — 1
DI:n tila ! ! !
— o — i \— 0
pay ey . pay ]
fon tot ton totf e
ton = 10.15 DI6 vetoviive
tofr = 10.16 DI6 padstoviive
*Digitaalitulon sdhkéinen tila. Ndkyy parametrissa 10.1 DI
tila.
** Nakyy parametrissa 10.2 DI viivastetty tila.
0.0...3000.0s Tulon DI6 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.16 DI6 paastoviive Maarittaa digitaalitulon DI6 padstoviiveen. Katso parametri | 0.0 s / uint32
10.15 DI6 vetoviive.
0.0...3000.0s Tulon DI6 paastoviive. 10=1s/10=1s
10.21 RO:n tila Releldhtéjen RO8...ROL1 tila. Esimerkki: 00000001b = RO1 |-/ uint16
vetad, RO2...RO8 paastavat.
10.24 RO1 lahde Valitsee taajuusmuuttajan signaalin, joka kytketdan rele- | Kadyttévalmis;10.01b3
1aht66n RO1. (-1) (95.20 b2); 35.105
b1 (95.20 b6); 06.16 b6
(95.20 b9) / uint32
Pois paalta Lahto on pois paalta. (o]
Paalla L&ht6 on paalla. 1
Kayttévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2
Kaytossa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |4
0.
Kaynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5
5.
Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1
Kaynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.
Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2.
Asetusarvossa Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 8. 9
Taakse Parametrin 6.19 Nopeussdadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10
Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11
Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.
Varoitus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 7. 13
Vika Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 3. 14
Vika (-1) Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15
Kaynnistyspyynto Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16

13.
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Jarrun avauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti O. 22
Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.
Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 9. 24
Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33
Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34
Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 0. 40
bitti 0
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41
bitti 1
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42
bitti 2
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43
bitti 8
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44
bitti 9
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
10.25 RO1 vetoviive Maarittaa relelahdon RO1 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
| | 1
Valitun lahteen tila ! ! ! !
! T | — 1
RO:n tila 1 ' i '
: | T | o
ton torf fon tors Alka
ton = 10.25 RO1 vetoviive
tofr = 10.26 RO1 padstoviive
0.0...3000.0s Relelahdon RO1 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.26 RO1 pdastoviive Maarittad relelahddn RO1 pddstdviiveen. Katso parametri | 0.0 s / uint32
10.25 RO1 vetoviive.
0.0...3000.0 s Relelahddn RO1 padstoviive. 10=1s/10=1s
10.27 RO2 ldhde Valitsee relelahto6n RO2 kytkettdvan taajuusmuuttajan Kay (95.20 bitti 3) /
signaalin. uint32
Pois paalta Lahto on pois paalta. 0
Paalla Lahto on paalla. 1
Kayttévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2
Kaytdssa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti | 4
0.
Kaynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5
5.
Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1
Kaynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.
Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2. 8
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
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Asetusarvossa Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 8. 9
Taakse Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10
Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11
Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.
Varoitus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 7. 13
Vika Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 3. 14
Vika (-1) Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15
Kaynnistyspyyntd Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16
13.
Jarrunavauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti O. 22
Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.
Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 9. 24
Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33
Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34
Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti O. 40
bitti 0
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41
bitti 1
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42
bitti 2
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43
bitti 8
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44
bitti 9
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
10.28 RO2 vetoviive Maarittaa relelahdén RO2 vetoviiveen. 0.0(95.20b3)s /
N uint32
Valitun lahteen tilg | ;
™ 7 | T o
! T o — 1
RO:n tila | ' ' '
] b — | 0
= = = = )
ton tore on o Aika
ton = 10.28 RO2 vetoviive
tofs = 10.29 RO2 padstoviive
0.0...3000.0s Relelahddn RO2 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.29 RO2 paastoviive Maarittaa relelahddn RO2 paastoviiveen. Katso parametri | 0.0 (95.20 b3) s /
10.28 RO2 vetoviive. uint32
0.0...3000.0s Releldhddén RO2 paastoviive. 10=1s/10=1s
10.30 RO3 lahde Parametrilla valitaan relelaht66n RO3 kytkettdva taajuus- | Vika (-1) / uint32
muuttajasignaali.
Pois paalta Lahto on pois paalta. 0




Parametrit 183

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Paalla L&hto on paalla. 1

Kayttévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2

Kaytossa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |4
0.

Kaynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5
5.

Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1

Kadynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.

Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2. 8

Asetusarvossa Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 8. 9

Taakse Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10

Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11

Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.

Varoitus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 7. 13

Vika Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 3. 14

Vika (-1) Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15

Kaynnistyspyynto Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16
13.

Jarrunavauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti O. 22

Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.

Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 9. 24

Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33

Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34

Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti O. 40

bitti 0

RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41

bitti 1

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42

bitti 2

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43

bitti 8

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44

bitti 9

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).




184 Parametrit

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
10.31 RO3 vetoviive Maarittaa relelahdén RO3 vetoviiveen. 0.0 s / uint32
\ ' 1
Valitun Idhteen tilﬂ ! ! ! |
™ 7 | ‘ o
: | L L 1
RO:n tila: ! | !
] o — i \7 0
fon Totf fon foff Aika
ton = 10.31 RO3 vetoviive
toff = 10.32 RO3 padstoviive
0.0...3000.0s Relelahddn RO3 vetoviive. 10=1s/10=1s
10.32 RO3 padstoviive Maarittaa relelahddn RO3 paastoviiveen. Katso parametri |0.0 s / uint32
10.31 RO3 vetoviive.
0.0...3000.0s Releldhddn RO3 paastoviive. 10=1s/10=1s
10.51 Dl:n suodatusaika Maarittaa suodatusajan parametreille 10.1 DI tilaja10.2 DI |10.0 ms / uint32
viivastetty tila.
Huomaa, ettd tdma parametri ei vaikuta parametreilla 10.3
ja 10.4 maaritettyihin pakotettuihin Dl-arvoihin.
0.3...100.0 ms Parametrien 10.1 ja 10.2 suodatusaika. 10=1ms/10=1ms
10.90 10-aikatason valinta |Valitsee 10-vakiotiedonsiirron aikatason. Nopea / uint16
Nopea 1/0-vakioaikataso 500 ps. 500
Normaali 1/0-vakioaikataso 2 ms. 2000
10.99 RO/DIO ohjaussana | Muistipaikkaparametrirelelahtdjen ja digitaalitulojen/ldh- |- / uintl6
tdjen ohjaamista varten esimerkiksi sisdanrakennetun
kenttdvaylaliitdnnan kautta.
Voit ohjata taajuusmuuttajan releldht6jad (RO) ja digitaali-
tuloja/lahtoja lahettamalla Modbus I /O -datana ohjaussa-
nan, jossa on alla olevat bittimaaritykset. Asettaa kyseisen
datan kohteenvalintaparametrin (58.101...58.124) arvoksi
RO/DIO ohjaussana. Valitse halutun I&hdon [dhteenvalinta-
parametrissa tdman sanan oikea bitti.
b0 | RO1 Releldahddn RO1 lahdebitti. Katso parametri 10.24.
bl | RO2 Releldhd®n RO2 lahdebitti. Katso parametri 10.27.
b2 |RO3 Releldahddn RO3 Iahdebitti. Katso parametri 10.30.
b3...7 |Reserved
b8 DIO1 Digitaalitulon/Iahdén DIO1 Iahdebitti (katso parametri
11.6).
b9 DIO2 Digitaalitulon/I&hddn DIO2 Iahdebitti (katso parametri
11.10).
b10...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1




Parametrit 185

Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

11

Vakio DIO, FI, FO

Digitaalitulojen/-lahtdjen ja taajuustulojen/-1ahtéjen kon-
figurointi.

1.1

DIO tila

Nayttaa digitaalitulojen/-lahtéjen DIO2 ja DIO1 tilan.

Veto- ja padstoviiveet (jos niitd on maaritetty) ohitetaan.
Suodatusaika voidaan tulotilassa maarittad parametrilla
11.81 DIO:n suodatusaika.

Esimerkki: 0010 = DIO2 on p&alld, DIO1 poissa paalta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-/ uintl6

11.2

DIO viivastetty tila

Nayttda digitaalitulojen/-laht&jen DIO2 ja DIO1 viiveellisen
tilan. Tdma sana paivittyy vasta veto- ja paastoviiveiden
(jos kaytossa) jalkeen. Suodatusaika voidaan tulotilassa
maarittdd parametrilla 11.81 DIO:n suodatusaika.
Esimerkki: 0010 = DIO2 on paalla, DIO1 poissa paalta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-/ uintl6

DIO1 konfigurointi

Valitsee, kdytetaanko DIO1-liitantda digitaalilahtond/-tulo-
na vai taajuustulona.

Lahto / uintl6

Lahtd

DIO1 toimii digitaalildhtona.

Tulo

DIO1 toimii digitaalitulona.

Taajuus

DIO1 toimii taajuustulona.

11.6

DIO1 Iahddn lahde

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketdan digitaalituloon/Iaht66n DIO1, kun parametrin 11.5
DIO1 konfigurointi arvoksi on maaritetty Lahto.

Kayttoévalmis / uint32

Pois paalta Lahto on pois paalta. 0

Paalla Lahto on paalla. 1

Kayttoévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2

Kaytossa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti | 4
0.

Kaynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5
5.

Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1.

Kaynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.

Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2. 8

Asetusarvossa Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 8. 9

Taakse Parametrin 6.19 Nopeussdadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10

Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11

Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.

Varoitus Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 7. 13

Vika Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 3. 14

Vika (-1) Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15

Kaynnistyspyynto Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16

13.




186 Parametrit

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Jarrunavauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti O. 22
Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.
Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 9. 24
Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33
Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34
Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 0. 40
bitti 0
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41
bitti 1
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42
bitti 2
RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43
bitti 8
RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44
bitti 9
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
11.7 DIO1 vetoviive Maarittaa digitaalitulon/-lahdén DIO1 vetoviiveen (kun 0.0 s / uint32
kaytetddn digitaalildhtona tai -tulona).
| ! 1
*DIO-tila| ! i i !
i — 1 i 0
viiveellinen: ’_j | ’—_| ‘ 1
DIO-tila. b L 1 0
= — = — Aika
fon foff fon lof
ton = 11.7 DIO1 vetoviive
tofs = 11.8 DIO1 padstoviive
*D10:n sahkoinen tila (tulotilassa) tai valitun lahteen tila
(I&htdtilassa). Nakyy parametrissa 11.1 DIO tila.
** Nakyy parametrissa 11.2 DIO viivastetty tila.
0.0...3000.0s DIO1:n vetoviive. 10=1s/10=1s
11.8 DIO1 padstoviive Maarittaa digitaalitulon/-Iahdon DIO1 paastoviiveen (kun |0.0 s / uint32
kaytetadn digitaalilahtona tai -tulona). Katso parametri
11.7 DIO1 vetoviive.
0.0...3000.0s DIO1:n paastoviive. 10=1s/10=1s
119 DIO2 konfigurointi | Valitsee, kdytetdanko DIO2-liitédntaa digitaalitulona/-1aht6- | Léhtd / uintl6
nd vai taajuustulona.
Lahto DIO2 toimii digitaalilahténa. 0
Tulo D102 toimii digitaalitulona. 1
Taajuus DIO2 toimii taajuuslahtona. 2
11.10 DIO2 l1ahdén lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt- | Kdynnissa / uint32

ketddn digitaalituloon/Iahté6n DIO2, kun parametrin 11.9
D102 konfigurointi arvoksi on maaritetty Lahto.

Pois paalta

Lahto on pois paalta.




Parametrit 187

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Paalla L&hto on paalla. 1

Kayttévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2

Kaytossa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |4
0.

Kaynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5
5.

Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1

Kadynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.

Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2. 8

Asetusarvossa Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 8. 9

Taakse Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10

Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11

Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.

Varoitus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 7. 13

Vika Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 3. 14

Vika (-1) Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15

Kaynnistyspyynto Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16
13.

Jarrunavauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti O. 22

Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.

Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 9. 24

Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33

Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34

Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti O. 40

bitti 0

RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41

bitti 1

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42

bitti 2

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43

bitti 8

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44

bitti 9

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).




188 Parametrit

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
11.11 DIO2 pitoviive Maarittaa digitaalitulon/-1ahdén DIO2 vetoviiveen (kun 0.0 s / uint32
kaytetddn digitaalildhtona tai -tulona).
| ! 1
*DIO-tila| ! i i !
i — 1 I 0
L ! ! 1
Viiveellinen i ' |
DIO-tila. b . | 0
= — = — Aika
fon loff fon lof
ton = 11.11 DIO2 pitoviive
tofs = 11.12 DIO2 padstoviive
*D10:n sahkoinen tila (tulotilassa) tai valitun lahteen tila
(I&htdtilassa). Nakyy parametrissa 11.1 DIO tila.
** Nakyy parametrissa 11.2 DIO viivastetty tila.
0.0...3000.0s DIO2:n vetoviive. 10=1s/10=1s
11.12 DIO2 paastoviive Maarittaa digitaalitulon/-lahdén DIO2 padstoviiveen (kun |0.0 s / uint32
kaytetadn digitaalilahtona tai -tulona). Katso parametri
11.11 DIO2 pitoviive.
0.0...3000.0s DIO2:n paastoviive. 10=1s/10=1s
11.38 Taajuustulon 1 oloar- | Nayttaa taajuustulon 1 arvon (DIO1:n kautta, kun se on -/ real32
vo taajuustulona) ennen skaalausta. Katso parametri 11.42
Taajuustulon 1 minimi.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0...16000 Hz Taajuustulon 1 skaalaamaton arvo. 1=1Hz/1=1Hz
11.39 Taajuustulo 1skaalat- | Nayttaa taajuustulon 1 arvon (DIO1:n kautta, kun se on -/ real32

tu

taajuustulona) skaalauksen jalkeen. Katso parametri11.42
Taajuustulon 1 minimi.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-32768.000 ...
32767.000

Taajuustulon 1 skaalattu arvo.

1=1/1000=1




Parametrit 189

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
11.42 Taajuustulon 1 mini- | Maarittda taajuustuloon 1 (DIO1, kun sitd kaytetdan taa- 0 Hz / real32
mi juustulona) saapuvan todellisen minimitulotaajuuden.
Tuleva taajuussignaali (11.38 Taajuustulon 1 oloarvo)
skaalataan sisdiseksi signaaliksi (11.39 Taajuustulo 1
skaalattu) parametreilla 11.42...11.45 seuraavasti:
11.39
A
11.45
|
|
|
|
|
|
|
11.44 ‘
| |
| |
| |
- - » £,(11.38)
11.42 11.43
0...16000 Hz Taajuustulon 1 (DIO1) minimitaajuus. 1=1Hz/1=1Hz
11.43 Taajuustulon 1 maksi- | Maarittda taajuustuloon 1 (DIO1, kun sitd kaytetdan taa- 16000 Hz / real32
mi juustulona) saapuvan todellisen maksimitulotaajuuden.
Katso parametri 11.42 Taajuustulon 1 minimi.
0...16000 Hz Taajuustulon 1 (DIO1) minimitaajuus. 1=1Hz/1=1Hz
11.44 Taajuustulo 1skaalat- | Maarittdd arvon, jonka tulee vastata sisdisesti parametrilla | 0.000 NoUnit / real32
tu min. 11.42 Taajuustulon 1 minimi maaritettya minimitulotaajuut-
ta. Katso parametrin 11.42 Taajuustulon 1 minimi kaavio.
-32768.000 ... Taajuustulon 1 minimia vastaava arvo. 1=1/1000=1
32767.000
11.45 Taaj.tulo 1 skaalattu |Maarittdaarvon, jonka tulee vastata sisdisesti parametrilla |1500.000; 1800.000
maks. 11.43 Taajuustulon 1 maksimi maaritettya maksimitulotaa- | (95.20 b0O) NoUnit /
juutta. Katso parametrin 11.42 Taajuustulon 1 minimi kaa- |real32
vio.
-32768.000 ... Taajuustulon 1 maksimia vastaava arvo. 1=1/1000=1
32767.000
11.54 Taajuuslahdén 1 Nayttaa taajuuslahdon 1 arvon skaalauksen jalkeen. Katso |- / real32
oloarvo parametri 11.58 Taajuuslahdon 1 lahde min..
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0...16000 Hz Taajuuslahdén 1 arvo. 1=1Hz/1=1Hz
11.55 Taajuuslahdoén 1 1ah- | Valitsee taajuuslahtdon 1 kytkettavan signaalin. Moottorin nopeus /
de uint32
Nolla Ei mitaan 0
Moottorin nopeus 1.1 Moottorin nopeus (sivu 136). 1
Lahtétaajuus 1.6 Lahtotaajuus (sivu 136). 3
Moottorin virta 1.7 Moottorin virta (sivu 136). 4




190 Parametrit

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Moottorin momentti | 1.10 Moottorin momentti (sivu 136). 6
Tasajannite 1.11 Tasajannite (sivu 137). 7
Lahtéteho 1.14 Lahtoteho (sivu 137). 8
Nopeusohje rampin | 23.1 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 276). 10
tulo
Nopeusohje rampin |23.2 Nopeusohjeen rampin lahtd (sivu 276). 11
1&hto
Kaytetty nopeusohje | 24.1 Kaytetty nopeusohje (sivu 283). 12
Kaytetty momenttioh- | 26.2 Momenttiohje (sivu 301). 13
je
Kaytetty taajuusohje | 28.2 Taajuusohje rampin lahto (sivu 310). 14
PID-sadadon lahto 40.1 PID-lahd6n oloarvo (sivu 383). 16
PID-sdadon tak.kyt- | 40.2 PID-takaisinkytkenn. oloarvo (sivu 383). 17
kenta
PID-saadoén oloarvo | 40.3 PID-ohjearvon oloarvo (sivu 383). 18
PID-s&adon poikkea- | 40.4 PID-eroarvon oloarvo (sivu 383). 19

ma

Muu [bitti]

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)).




Parametrit 191

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
11.58 Taajuuslahdoén 1 1ah- | Maarittaa parametrilla 11.55 Taajuuslahdoén 11dhde valitun | 0.000 NoUnit / real32
de min. signaalin reaaliarvon (ndkyy parametrissa 11.54 Taajuusldh-
don 1 oloarvo), joka vastaa taajuuslahdélle 1 parametrilla
11.60 Taajuuslahtd 11dhteen min. madritettyd minimiarvoa.
fout(11.54)
A
11,61
11.60
Signaali
11.58 11.59 (reaalinen),
valittu
parametrilla
11.55.
fout(11.54)
A
11,61 |
I
|
I
I
I
11.60 i
I I
Signaali
11.59 11.58 (reaalinen),
valittu
parametrilla
11.55.
-32768.000 ... Taajuusldhddn 1 minimiarvoa vastaava signaalin reaalilu- |1=1/1000 =1
32767.000 kuarvo.
11.59 Taajuuslahdoén 1 1ah- | Maarittda parametrilla 11.55 Taajuuslahddn 11ahde valitun | 1500.000; 1800.000
de maks. signaalin reaaliarvon (ndkyy parametrissa 11.54 Taajuuslah- | (95.20 b0O) NoUnit /
don 1 oloarvo), joka vastaa taajuuslahdélle 1 parametrilla | real32
11.61 Taajuuslahto 11dhteen maks. madritettyd maksimiar-
voa. Katso parametri 11.58 Taajuusldhdon 1 1ahde min..
-32768.000 ... Taajuusldhddn 1 maksimiarvoa vastaava signaalinreaalilu- |[1=1/1000 =1
32767.000 kuarvo.
11.60 Taajuuslahtd 11dh- | Maarittaa taajuuslahdén 1 minimiarvon. Katso parametrin |0 Hz / real32
teen min. 11.58 Taajuuslahdon 1 1ahde min. kaaviot.
0...16000 Hz Taajuuslahddn 1 minimiarvo. 1=1Hz/1=1Hz
11.61 Taajuuslahté 11ah- | Madrittda taajuuslahdén 1 maksimiarvon. Katso parametrin | 16000 Hz / real32
teen maks. 11.58 Taajuuslahdon 1 1ahde min. kaaviot.
0...16000 Hz Taajuusldahdén 1 maksimiarvo. 1=1Hz/1=1Hz




192 Parametrit

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
11.81 DIO:n suodatusaika | Maarittad suodatusajan parametreille 11.1 DIO tilaja1l.2 |10.0 ms / uint32

DIO viivdstetty tila. Suodatusaika vaikuttaa vain digitaali-
tuloihin/Iaht6ihin, jotka ovat tulotilassa.

0.3...100.0 ms

Suodatusaika parametrille 11.1.

10=1ms/10=1ms
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
12 Vakio-Al Vakioanalogiatulojen asetukset.
121 Al viritys Kaynnistaa analogiatulon viritystoiminnon. Ei toimintoa / uint16
Kytke signaali tuloon ja valitse sopiva viritystoiminto.
Ei toimintoa Analogiatulon viritys ei ole kdyt&ssa. 0
All min.viritys Analogisen virtatulon All signaalin arvo asetetaan All:n 1
minimiarvoksi parametriin 12.17 All minimi. Arvo palaa
automaattisesti arvoon Ei toimintoa.
All maks.viritys Analogisen virtatulon All signaalin arvo asetetaan All:n 2
maksimiarvoksi parametriin 12.18 All maksimi. Arvo palaa
automaattisesti arvoon Ei toimintoa.
Al2 min.viritys Analogisen virtatulon Al2 signaalin arvo asetetaan Al2:n 3
minimiarvoksi parametriin 12.27 Al2 minimi. Arvo palaa
automaattisesti arvoon Ei toimintoa.
Al2 maks.viritys Analogisen virtatulon Al2 signaalin arvo asetetaan Al2:n 4
maksimiarvoksi parametriin 12.28 Al2 maksimi. Arvo palaa
automaattisesti arvoon Ei toimintoa.
12.3 Al-valvontatoiminto |Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulos- | Ei toimintoa / uint16

ignaali joutuu tulolle maaritetyn minimi- tai maksimirajan
ulkopuolelle.

Valvonnassa kaytetdan 0,5 V:n ja 1,0 mA:n marginaalia
asetetuista rajoista. Jos esimerkiksi tulon maksimiraja on
7,000 V, enimmaisrajan valvonta aktivoituu jannitteen ol-
lessa 7,500 V.

Valvottavat tulot ja rajat valitaan parametrilla 12.4 Al-val-
vonnan valinta.

vain, kun
- analoginen tulo on maaritetty lahteeksi valinnalla All
22.12,22.15,22.17, 23.42, 26.11, 26.12, 26.16, 26.25, 28.11,

tai 44.9, ja sitd kdytetdan aktiivisena lahteena tai

Huomautus: Analogisen tulosignaalin valvonta on kaytdssa

skaalattu arvo tai Al2 skaalattu arvo parametrissa 22.11,
28.12,30.21,30.22,40.16,40.17,40.50, 41.16, 41.17, 41.50

- valvonta on pakotettu parametrilla 12.5 Pakota Al-valvon-

ta.
Ei toimintoa Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80AO0 Al valvonta. 1
Varoitus Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen A8AO Al-valvon- |2
nan varoitus.
Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A8AO Al-valvonnan 3

Viimeisin nopeus

varoitus ja nopeus tai taajuus jaddytetaan tasolle, jolla
taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeus tai taajuus
madritetadn todellisen nopeuden perusteella kayttaen 850
millisekunnin alipadstdsuodatusta.

sesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.

VAROITUS!
Varmista, etta laitteen kdytt6a voidaan jatkaa turvalli-
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Turvanopeusohje Taajuusmuuttaja antaa varoituksen (A8AO Al-valvonnan 4
varoitus) ja maarittda nopeuden parametrissa 22.41 Turva-
nopeusohje asetettuun arvoon tai taajuusohjetta kaytet-
taessd parametrin 28.41 Taajuusohje turvallinen arvoon.
VAROITUS!
Varmista, ettd laitteen kdytt6a voidaan jatkaa turvalli-
sesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
12.4 Al-valvonnan valinta | Maarittaa valvottavat analogiatulojen rajat. Katso paramet- |-/ uintl6
ri 12.3 Al-valvontatoiminto.
b0 | All < MIN 1 = All:n minimirajavalvonta on kaytossa.
bl | All > MAX 1 = All:n maksimirajavalvonta on kdytdssa.
b2 | Al2 < MIN 1 = Al2:n minimirajavalvonta on kaytossa.
b3 |AI2 > MAX 1 = Al2:n maksimirajavalvonta on kaytossa.
b4...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
12.5 Pakota Al-valvonta | Aktivoianalogisen tulon valvonnan erikseen kullekin ohjaus- | 0000 0000b / uint16
paikalle (katso kohta Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus (si-
vu 23)).
Parametri on ensisijaisesti tarkoitettu analogisen tulon
valvontaan tulon ollessa liitettyna sovellusohjelmaan
mutta ei valittuna ohjausldhteeksi taajuusmuuttajan para-
metreilla.
b0 | All ULk 1 1 =Valvonta All on aktiivinen, kun ULK1 on kdyt&ssa.
bl AllUlk 2 1 = Valvonta All on aktiivinen, kun ULK2 on kadyt6ssa.
b2 | All paikallinen 1 =Valvonta All on aktiivinen, kun paikallisohjaus on kay-
tossa.
b3 | Reserved
b4 |AI2 Uk 1 1 = Valvonta Al2 on aktiivinen, kun ULK1 on kdyt&ssa.
b5|Al2 Ulk 2 1 = Valvonta Al2 on aktiivinen, kun ULK2 on kayt&ssa.
b6 | AI2 paikallinen 1 = Valvonta Al2 on aktiivinen, kun paikallisohjaus on kay-
tossa.
b7...15 | Reserved
0000 0000b...0111 1=1/1=1
0O111b
12.11 All oloarvo Nayttda analogiatulon All arvon milliampeereina (mA) tai |-/ real32
voltteina (V). Yksikké maardytyy sen mukaan, onko tulo
asetettu kytkimelld virta- vai jannitetilaan.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon All arvo. 1000=1mAtaiVv/
tai v 1000 =1mAtaiV
12.12 All skaalattu arvo Nayttaa analogiatulon All arvon skaalauksen jalkeen. Katso |-/ real32

parametrit 12.19 All skaalattu All minimiin ja 12.20 Al1
skaalattu All maksimiin.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
-32768.000 ... Analogiatulon All skaalattu arvo. 1=1/1000=1
32767.000
12.15 Allyksikdn valinta | Valitsee analogiatuloon All liittyvien lukemien ja asetusten |V / uintl6
yksikon.
Huomautus: Asetuksen tdytyy vastata taajuusmuuttajan
ohjausyksikon vastaavaa laiteasetusta (lisatietoja on taajuus-
muuttajan laiteoppaassa). Kaikki kytkimien asetusten muu-
tokset taytyy vahvistaa ohjauskortin uudelleenkaynnistykselld
(katkaisemalla ja kytkemalla virta tai parametrilla 96.8 Oh-
jauskortin uud.kdynnistys).
\" Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10
12.16 All suodatusaika Maarittaa analogiatulon All suodatusaikavakion. 0.100 s / real32
% Suodattamaton
Z signaali
100
63 - suodatettu
! signaali
I
I
I
t
[S——
T
O=Ix(1-et/T)
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen laht6é
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan my®s liitantdkorttien
vuoksi (noin 0,25 ms:n aikavakio). Tata ei voida muuttaa pa-|
rametreilla.
0.000...30.000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s/1000=1s
12.17 All minimi Madrittaa analogiatulon All paikallisen minimiarvon. 0.000 mAtaiV /real32
Ma&arita arvo, joka lahetetdan taajuusmuuttajaan, kun lai-
toksesta tuleva analogiasignaali tulee minimiarvoonsa.
Katso myd&s parametri 12.1 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | Al1:n minimiarvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
12.18 All maksimi Maarittaa analogiatulon All paikallisen maksimiarvon. 20.000 mAtaiVv/

Maarita arvo, joka lahetetadn taajuusmuuttajaan, kun lai-
toksesta tuleva analogiasignaali tulee maksimiarvoonsa.

Katso my&s parametri 12.1 Al viritys.

real32

-22.000 ... 22.000 mA

All:n maksimiarvo.

taiVv

1000=1mAtaiVv/
1000 =1mAtaiV
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
12.19 All skaalattu All mini- | Madrittaa sisdisen reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla | 0.000 NoUnit / real32
miin 12.17 All minimi madritettyd analogiatulon All minimiarvoa.
(Analogiatulo voidaan kdytannéssa invertoida muuttamalla
parametrien 12.19 ja 12.20 napaisuusasetukset.)
Alskaalattu
(12.12)
A
1220f — — — — —
|
|
|
| Alyio
1217 ) (12.11)
1218 v
—————— 12.19
-32768.000 ... All-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1/1000=1
32767.000
12.20 All skaalattu All Maarittaa sisdisen reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla |1500.000; 1800.000
maksimiin 12.18 All maksimi maaritettya analogiatulon All maksimiar- | (95.20 bO) NoUnit /
voa. Katso parametrin 12.19 All skaalattu All minimiin ku- |real32
vaaja.
-32768.000 ... All-maksimiarvoa vastaava todellinen arvo. 1=1/1000=1
32767.000
12.21 Al2 oloarvo Nayttda analogiatulon Al2 arvon milliampeereina (mA) tai |-/ real32
voltteina (V). Yksikkd maaraytyy sen mukaan, onko tulo
asetettu kytkimelld virta- vai jannitetilaan.
Tama parametri on vain luettava parametri.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon Al2 arvo. 1000=1mAtaiVv/
tai Vv 1000 =1mAtaiV
12.22 Al2 skaalattu arvo Nayttad analogiatulon Al2 arvon skaalauksenjalkeen. Katso |-/ real32
parametrit 12.29 Al2 skaalattu AlI2 minimiin ja 12.30 Al2
skaalattu Al2 maksimiin.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768.000 ... Analogiatulon Al2 skaalattu arvo. 1=1/1000=1
32767.000
12.25 Al2 yksikon valinta | Valitsee analogiatuloon Al2 liittyvien lukemien ja asetusten |mA / uint16

yksikon.

Huomautus: Asetuksen taytyy vastata taajuusmuuttajan
ohjausyksikdn vastaavaa laiteasetusta (lisdtietoja on taajuus-
muuttajan laiteoppaassa). Kaikki kytkimien asetusten muu-
tokset taytyy vahvistaa ohjauskortin uudelleenkaynnistykselld
(katkaisemalla ja kytkemalla virta tai parametrilla 96.8 Oh-
jauskortin uud.kdynnistys).

Volttia.

mA

Milliampeeria.

10
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
12.26 Al2 suodatusaika Maarittaa analogiatulon A2 suodatusaikavakion. Katso 0.100 s / real32
parametri 12.16 All suodatusaika.
0.000...30.000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s/1000=1s
12.27 Al2 minimi Maarittad analogiatulon AI2 paikallisen minimiarvon. 0.000 mAtaiV /real32
Maarita arvo, joka lahetetaan taajuusmuuttajaan, kun lai-
toksesta tuleva analogiasignaali tulee minimiarvoonsa.
Katso myds parametri 12.1 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | Al2:n minimiarvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
12.28 Al2 maksimi Maarittaa analogiatulon Al2 paikallisen maksimiarvon. 20.000 mAtaiVv/
Maarita arvo, joka lahetetddn taajuusmuuttajaan, kun lai- real32
toksesta tuleva analogiasignaali tulee maksimiarvoonsa.
Katso my&s parametri 12.1 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | Al2:n maksimiarvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
12.29 Al2 skaalattu Al2 mini- | Maarittaa reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 12.27 | 0.000 NoUnit / real32
miin Al2 minimi méaaritettyd analogiatulon Al2 minimiarvoa.
(Analogiatulo voidaan kdytanndssa invertoida muuttamalla
parametrien 12.29 ja 12.30 napaisuusasetukset.)
Alsgaalatef12.22)
A
1230 — — — — —
|
|
|
|
1227 . AI,£(12.21 )
T »
| 12.28
I
|
I
777777 12.29
-32768.000 ... Al2-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1/1000=1
32767.000
12.30 Al2 skaalattu Al2 Madrittaa reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 12.28 | 100.000 NoUnit /
maksimiin Al2 maksimi madritettyd analogiatulon Al2 maksimiarvoa. |real32
Katso parametrin 12.29 Al2 skaalattu Al2 minimiin kuvaaja.
-32768.000 ... Al2-maksimiarvoa vastaava todellinen arvo. 1=1/1000=1

32767.000
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
13 Vakio-AO Vakioanalogialdhtdjen asetukset.
13.11 AO1 oloarvo Nayttdd AO1:n arvon milliampeereina (mA). -/ real32
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0.000...22.000 mA | AOL:n arvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.12 AO1 lahde Parametrilla valitaan analogialdahté6n AO1 kytkettdva sig- | Moottorin nopeus /
naali. uint32
Vaihtoehtoisesti tdma parametri asettaa lahdon herateti-
laan, jossa lampdtila-anturiin syétetadn vakiovirtaa.
Nolla Ei mitdan 0
Moottorin nopeus 1.1 Moottorin nopeus (sivu 136). 1
Lahtétaajuus 1.6 Laht6taajuus (sivu 136). 3
Moottorin virta 1.7 Moottorin virta (sivu 136). 4
Moottorin momentti | 1.10 Moottorin momentti (sivu 136). 6
Tasajannite 1.11 Tasajannite (sivu 137). 7
Lahtoteho 1.14 Lahtoteho (sivu 137). 8
Nopeusohje rampin |23.1 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 276). 10
tulo
Nopeusohje rampin |23.2 Nopeusohjeen rampin lahto (sivu 276). 11
1ahtd
Kaytetty nopeusohje | 24.1 Kaytetty nopeusohje (sivu 283). 12
Kaytetty momenttioh- | 26.2 Momenttiohje (sivu 301). 13
je
Kaytetty taajuusohje | 28.2 Taajuusohje rampin lahto (sivu 310). 14
PID-saddon lahto 40.1 PID-lahd6n oloarvo (sivu 383). 16
PID-saadon tak.kyt- | 40.2 PID-takaisinkytkenn. oloarvo (sivu 383). 17
kenta
PID-saadoén oloarvo | 40.3 PID-ohjearvon oloarvo (sivu 383). 18
PID-s&ddon poikkea- | 40.4 PID-eroarvon oloarvo (sivu 383). 19
ma
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
Pakota Pt100-herdte | Laht6a kaytetaan syottamaan herdtevirtaa yhdesta kol- 20
meen Pt100-anturiin. Katso kohta Moottorin lampdsuo-
jaus (sivu 87).
Pakota KTY84-herdte | Laht6a kdytetdan syéttdmaan heratevirtaa KTY84-anturiin. |21
Katso kohta Moottorin lampd&suojaus (sivu 87).
Pakota PTC-herdte |Lahtddkdytetaan syéttamaan herdtevirtaa PTC-antureihin |22
1...3. Katso kohta Moottorin lampdsuojaus (sivu 87).
Pakota Pt1000-herd- | Laht6a kdytetadn syottdamaan herdtevirtaa Pt1000-antu- |23
te reihin 1...3. Katso kohta Moottorin lampdsuojaus (sivu 87).
AO1 muistipaikat 13.91 AO1 muistipaikat (sivu 202). 37
AO2 muistipaikat 13.92 AO2 muistipaikat (sivu 202). 38




Parametrit 199

Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

13.16

AO1 suodatusaika

Maarittaa suodatusaikavakion analogialdhddlle AOL.

% Suodattamaton

Z signaali

100

63 =~ suodatettu
signaali

T
O=Ix(1-etT)

| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen l&dhtd

t = aika

T = suodatusaikavakio

0.100 s / real32

0.000...30.000 s

Suodatusaikavakio.

1000=1s/1000=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

13.17 AO1 lahteen minimi | M&arittaa reaalilukuna parametrilla 13.12 AO1lahde valitun | 0.0 NoUnit / real32
signaalin minimiarvon, joka vastaa parametrilla 13.19 AO1
1aht6 AO1 Idhteen min. madritettya pieninta sallittua AO1-
lahtdarvoa.

Ino1 (MA)
A

13.20

13.19
. .
¥Signaali
(reaalinen),
valittu
parametrilla
13.12

Parametrin 13.17 ohjelmoiminen maksimiarvoksi ja para-

metrin 13.18 ohjelmoiminen minimiarvoksiinvertoi lahdon.

Iao1 (MA)
A
13.20
1319 — —
| |
le: "
Jsignaali
13.18 13.17 (reaalinen),
valittu
parametrilla
13.12
-32768.0 ...32767.0 | AO1-liitdnndn minimilahtdarvoa vastaavan signaalinreaa- [1=1/10=1

lilukuna ilmaistu arvo.

13.18 AO1 ldhteen maksimi | M&arittaa reaalilukuna parametrilla 13.12 AO1ldhde valitun |1500.000; 1800.000
signaalin maksimiarvon, joka vastaa parametrilla13.20 AO1 |(95.20 bO) NoUnit /
1aht6 AO1lahteen maks. maaritettya suurinta sallittua AO1- | real32
lahtoarvoa. Katso parametri 13.17 AO1 Iahteen minimi.

-32768.0 ... 32767.0 | AO1-liitdnndn maksimildhtdarvoa vastaavan signaalinto- |[1=1/10=1
dellinen arvo.

13.19 AO1 1aht6 AO1 ldh- M&arittaa analogialdhdén AO1 minimildhtdarvon. 0.000 mA / real32

teen min. Katso myds parametrin 13.17 AO1 Iahteen minimi kuvaaja.
0.000...22.000 mA | AO1-minimildhtdarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA

13.20 AO1 1aht6 AO1 lah- Parametrilla maaritetadn analogialdhddn AO1 maksimilah- |20.000 mA / real32

teen maks.

téarvo.

Katso my6s parametrin 13.17 AO1 Iahteen minimi kuvaaja.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0.000...22.000 mA | AO1-maksimildhtdarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.21 AO2 oloarvo Nayttda AO2:n arvon milliampeereina (mA). -/ real32
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0.000...22.000 mA |AO2:n arvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.22 AO2 lahde Parametrilla valitaan analogialaht6on AO2 kytkettdva sig- | Moottorin virta /
naali. uint32
Vaihtoehtoisesti tdma parametri asettaa lahddn herateti-
laan, jossa lampétila-anturiin syétetdan vakiovirtaa.
Katso valinnat parametrista 13.12 AO1 lahde.
13.26 AO2 suodatusaika Maarittaa suodatusaikavakion analogialahddlle AO2. Katso |0.100 s / real32
parametri 13.16 AO1 suodatusaika.
0.000 ...30.000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s/1000=1s
13.27 AO2 ldhteen minimi | Madrittad reaalilukuna parametrilla 13.22 AO2 Idhde valitun | 0.0 NoUnit / real32

signaalin minimiarvon, joka vastaa parametrilla 13.29 AO2
1aht6 AO2 Idhteen min. maaritettya pieninta sallittua AO2-
lahtoarvoa.

laoz (MA)

A

13.30

13.29

LS
Signaali
(reaalinen),
valittu
parametrilla
13.22
Parametrin 13.27 ohjelmoiminen maksimiarvoksi ja para-
metrin 13.28 ohjelmoiminen minimiarvoksiinvertoi lahdon.

la0z2 (MA)

A

13.301

13.29

Psignaali
(reaalinen),
valittu
parametrilla
13.22

13.27
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
-32768.0 ...32767.0 | AO2-liitdnndn minimildhtdarvoa vastaavan signaalinreaa- [1=1/10=1
lilukuna ilmaistu arvo.
13.28 AO2 ldhteen maksimi | Maarittaa reaalilukuna parametrilla 13.22 AO2 Iahde valitun |100.0 NoUnit / real32
signaalin maksimiarvon, joka vastaa parametrilla 13.30
AO2 |&htd AO2 Iahteen maks. madritettya suurinta sallittua
AO2-lahtdarvoa. Katso parametri13.27 AO2 lahteen minimi.
-32768.0 ... 32767.0 | AO2-liitdnndn maksimildhtdarvoa vastaavan signaalinre- |[1=1/10=1
aalilukuna ilmaistu arvo.
13.29 AO2 1ahto AO2 lah- Maarittaa analogialdhdén AO2 minimilahtoarvon. 0.000 mA / real32
teen min. Katso myds parametrin 13.27 AO2 ldhteen minimi kuvaaja.
0.000...22.000 mA | AO2-minimildhtéarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.30 AO2 |dht6 AO2 lah- | Parametrilla madritetdan analogialahdén AO2 maksimildh- |20.000 mA / real32
teen maks. téarvo.
Katso myds parametrin 13.27 AO2 |dhteen minimi kuvaaja.
0.000...22.000 mA | AO2-maksimildhtéarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.91 AO1 muistipaikat Muistipaikkaparametri analogialahdon AO1 ohjaamista 0.00 NoUnit / real32
varten esimerkiksi kenttavaylan kautta.
Kohdassa 13.12 AO1 ldhde valitse AO1 muistipaikat. Aseta
sitten tama parametri saapuvan arvodatan kohteeksi.
Sisdanrakennettua kenttavaylaliitantaa kaytettdessa aseta
kyseisen datan kohdevalintaparametrin (58.101...58.124)
arvoksi AO1 muistipaikat.
-327.68 ... 327.67 AO1:n muistipaikkaparametri. 100=1/100=1
13.92 AO2 muistipaikat Muistipaikkaparametri analogialdhddn AO2 ohjaamista 0.00 NoUnit / real32

varten esimerkiksi kenttavaylan kautta.

Kohdassa 13.22 AO2 lahde valitse AO2 muistipaikat. Aseta
sitten tama parametri saapuvan arvodatan kohteeksi.

Sisadnrakennettua kenttavaylaliitantaa kdytettdessa aseta
kyseisen datan kohteenvalintaparametrin (58.101...58.124)
arvoksi AO2 muistipaikat.

-327.68 ... 327.67

AO2:n muistipaikkaparametri.

100=1/100=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14 1/O-laajennusmoduuli | I/O-laajennusmoduulin 1 asetukset.
d Katso my6s kohta Ohjelmoitavat I/O-laajennukset (sivu 33).
Huomautus: Parametriryhman sisdltd voi vaihdella valitun
1/0-laajennusmoduulityypin mukaan.
14.1 Moduulin 1 tyyppi Aktivoi l/O-laajennusmoduuli 1:n (ja maarittaa sen tyypin). |Ei mitdan / uintl6
Huomautus: Tata parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kaynnissa.
Ei mitdaan Ei kaytossa. 0
F10-01 F10-01. 1
FlO-11 FIO-11. 2
FAIO-01 FAIO-01. 4
FDIO-01 FDIO-01. 3
14.2 Moduulin 1 sijainti Maarittad taajuusmuuttajan ohjausyksikdn korttipaikan 1 NoUnit / uint16
(1...3), johon I/O-laajennusmoduuli asennetaan. Voi myés
madrittdd FEA-03-laajennussovittimen korttipaikan asema-
numeron.
Huomautus: Tata parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kaynnissa.
1..254 Paikka 1 = 1; paikka 2 = 2; paikka 3 = 3. 1=1/1=1
4...254: FEA-03-laajennussovittimen korttipaikan asema-
numero.
14.3 Moduulin 1 tila N&yttaa 1/0-laajennusmoduulin 1 tilan. Ei valintaa / uint16
Eivalintaa Valitussa korttipaikassa ei ole moduulia. 0
No communication | Moduuli on havaittu, mutta yhteys siihen ei toimi. 1
Unknown Moduulin tyyppi on tuntematon. 2
FIO-01 FIO-01-moduuli on havaittu ja moduuli on aktiivinen. 15
FlO-11 F1O-11-moduuli on havaittu ja moduuli on aktiivinen. 20
FAIO-01 FAIO-01-moduuli on havaittu, ja se on aktiivinen. 24
145 Dl:n tila (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) - / uintl6

Nayttaa laajennusmoduulin digitaalisten tulojen tilan. Veto-
ja paastoviiveet (jos niitd on maaritetty) ohitetaan. Suoda-
tusaika voidaan tulotilassa maarittaa parametrilla 14.8 DI:n
suodatusaika.

Bitti O ilmaisee DIl:n tilan.
Huomautus: Tdman parametrin aktiivisten bittien maara

madraytyy laajennusmoduulin digitaalitulojen ja -lahtdjen
madran mukaan.

Esimerkki: 0101b = DI1ja DI3 ovat p&alla, muut ovat poissa
paalta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.5 DIO:n tila (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Nayttaa laajennusmoduulin digitaalitulojen/-lahtdjen tilan.
Veto- ja padstdviiveet (jos niitd on maaritetty) ohitetaan.
Suodatusaika voidaan tulotilassa maarittaa parametrilla
14.8 DIO:n suodatusaika.
Bitti O ilmaisee DIO1:n tilan.
Huomautus: Taman parametrin aktiivisten bittien maara
maardytyy laajennusmoduulin digitaalitulojen ja -laht&jen
maaran mukaan.
Esimerkki: 1001b = DIO1 ja DIO4 ovat pdalld, muut ovat
poissa paalta.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
145 DIO:n tila (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Nayttaa laajennusmoduulin digitaalitulojen/-lahtdjen tilan.
Veto- ja padstdviiveet (jos niitd on maaritetty) ohitetaan.
Suodatusaika voidaan tulotilassa maarittda parametrilla
14.8 DIO:n suodatusaika.
Bitti O ilmaisee DIO1:n tilan.
Huomautus: Taman parametrin aktiivisten bittien maara
maaraytyy laajennusmoduulin digitaalitulojen ja -ldhtdjen
maaran mukaan.
Esimerkki: 1001b = DIO1 ja DIO4 ovat p&alla, muut ovat
poissa paalta.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
14.6 DI viivastetty tila (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) -/ uintl6
Nayttaa laajennusmoduulien digitaalisten tulojen viivetilan.
Tama sana paivittyy vasta veto- ja padstoviiveiden (jos
kaytossa) jalkeen.
Bitti O ilmaisee DI1:n tilan.
Huomautus: Taman parametrin aktiivisten bittien maara
madraytyy laajennusmoduulin digitaalitulojen maaran mu-
kaan.
Esimerkki: 0101b = DI1ja DI3 ovat paalld, muut ovat poissa
paalta.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
14.6 DIO viivastetty tila | (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6

Nayttaa laajennusmoduulien digitaalisten tulojen/lahtéjen
viivetilan. Tdma sana paivittyy vasta veto- ja padstoviivei-
den (jos madritetty) jalkeen.

Bitti O ilmaisee DIO1:n tilan.
Huomautus: Taman parametrin aktiivisten bittien maara

madraytyy laajennusmoduulin digitaalitulojen ja -lahtdjen
madran mukaan.

Esimerkki: 1001b = DIO1 ja DIO4 ovat paalla, muut ovat
poissa paalta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.6 DIO viivastetty tila | (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) - / uintl6
Nayttad laajennusmoduulien digitaalisten tulojen/Iaht&jen
viivetilan. Tdma sana paivittyy vasta veto- ja paastoviivei-
den (jos maaritetty) jalkeen.
Bitti O ilmaisee DIO1:n tilan.
Huomautus: Tdman parametrin aktiivisten bittien maara
madraytyy laajennusmoduulin digitaalitulojen ja -lahtdjen
maadran mukaan.
Esimerkki: 1001b = DIO1 ja DIO4 ovat paalla, muut ovat
poissa paalta.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
14.8 Dl:n suodatusaika (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 10.0 ms / real32
Maarittaa suodatusajan parametreille 14.5 DI:n tila ja 14.6
Dl viivastetty tila.
0.8...100.0 ms DI-tilaparametrien suodatusaika. 10=1ms/10=1ms
14.8 DIO:n suodatusaika | (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 10.0 ms / real32
Maarittad suodatusajan parametreille 14.5 DIO:n tilaja 14.6
DIO viivastetty tila. Suodatusaika vaikuttaa vain digitaali-
tuloihin/Iaht6ihin, jotka ovat tulotilassa.
0.8...100.0 ms DIO-tilaparametrien suodatusaika. 10=1ms/10=1ms
14.8 DIO:n suodatusaika | (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 10.0 ms / real32
Maadrittaa suodatusajan parametreille 14.5 DIO:n tilaja 14.6
DIO viivastetty tila. Suodatusaika vaikuttaa vain digitaali-
tuloihin/Iaht&ihin, jotka ovat tulotilassa.
0.8...100.0 ms DIO-tilaparametrien suodatusaika. 10=1ms/10=1ms
14.9 DIO1 toiminto (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) Tulo / uint16
Talla parametrilla valitaan, kdytetaanko laajennusmoduulin
DIO1-liitantaa digitaalitulona vai -lahténa.
Lahto DIO1 toimii digitaalildhtona. 0
Tulo DIO1 toimii digitaalitulona. 1
14.9 DIO1 toiminto (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Talla parametrilla valitaan, kdytetdadnko laajennusmoduulin
DIO1-liiténtaa digitaalitulona vai -lahtona.
Lahtoé DIO1 toimii digitaalilahtona. 0
Tulo DIO1 toimii digitaalitulona. 1
14.11 DIO1 1ahdon lahde (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) Pois paalta / uint32

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketaan digitaalituloon/Iaht66n DIO1, kun parametrin 14.9
DIO1 toiminto arvoksi on maaritetty Lahto.

Pois paalta Lahto on pois paalta. 0

Paalla Lahto on paalla. 1

Kayttévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2

Kaytdssa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti | 4
0.

Kdynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5

5.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1.

Kaynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.

Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2.

Asetusarvossa Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 8.

Taakse Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10

Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11

Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.

Varoitus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 7. 13

Vika Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 3. 14

Vika (-1) Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15

Kaynnistyspyyntd Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16
13.

Jarrun avauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti 0. 22

Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.

Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 9. 24

Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33

Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34

Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 0. 40

bitti 0

RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41

bitti 1

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42

bitti 2

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43

bitti 8

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44

bitti 9

Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -

14.11 DIO1 1ahdon lahde (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketdan digitaalituloon/Iahté6n DIO1, kun parametrin 14.9
DIO1 toiminto arvoksi on madritetty Lahto.

Pois paalta Lahto on pois paalta. o]

Paalla Laht6 on paalla. 1

Kayttévalmis Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 1. 2

Kaytossa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |4
0.

Kaynnistetty Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |5

5.
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Magnetoitu Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |6
1

Kaynnissa Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |7
6.

Valmius ohjeeseen Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 2. 8

Asetusarvossa Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 8. 9

Taakse Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti2. |10

Nollanopeus Parametrin 6.19 Nopeussaadon tilasana (sivu 159) bitti 0. |11

Rajan ylitys Parametrin 6.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 (sivu 158) bitti |12
10.

Varoitus Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 7. 13

Vika Parametrin 6.11 Paatilasana (sivu 157) bitti 3. 14

Vika (-1) Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) invertoitu bitti 3. 15

Kaynnistyspyyntd Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |16
13.

Jarrunavauskomento | Parametrin 44.1 Jarrun ohjaustila (sivu 403) bitti O. 22

Ulk2 aktiivinen Parametrin 6.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 157) bitti |23
11.

Kauko-ohjaus Parametrin 6.11 Padtilasana (sivu 157) bitti 9. 24

Valvonta 1 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti O. 33

Valvonta 2 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 1. 34

Valvonta 3 Parametrin 32.1 Valvontatila (sivu 348) bitti 2. 35

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti O. 40

bitti 0

RO/DIO ohjaussana | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 1. 41

bitti 1

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 2. 42

bitti 2

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 8. 43

bitti 8

RO/DIO ohjaussana |Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana (sivu 184) bitti 9. 44

bitti 9

Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

14.12

DI1:n vetoviive

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01)
Maarittaa digitaalitulon DI1 vetoviiveen.

. !
*DI:n tila ! ! ! ! 1
| i | T 0

I

" . '
‘Viiveellinen:
I

DI:n tila

L

ton = 14.12 DI1:n vetoviive
tofs = 14.13 DI1:n padstoviive

* DI:n sahkdinen tila tai valitun lahteen tila (lahtotilassa).
N&kyy parametrissa 14.5 Dl:n tila.

** Nakyy parametrissa 14.6 DI viivastetty tila.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Tulon DI1 vetoviive.

10=1s/100=1s

14.12

DIO1 vetoviive

(Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11)
Ma&arittaa digitaalitulon/-1ahddn DIO1 vetoviiveen.

| ! 1
*DIO-tila | | | | |
| | :

ton Toff fon loft
ton = 14.12 DIO1 vetoviive

tofs = 14.13 DIO1 paastoviive

*DIO:n sdahkdinen tila (tulotilassa) tai valitun lahteen tila
(lahtotilassa). Nakyy parametrissa 14.5 DIO:n tila.

** Nakyy parametrissa 14.6 DIO viivastetty tila.

0.00s / real32

0.00...3000.00 s

DIO1:n vetoviive.

10=1s/100=1s

14.12

DIO1 vetoviive

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01)
Maarittaa digitaalitulon/-lahdén DIO1 vetoviiveen.

) ! 1
*DIO-tila | | | X |
' L ' . 0

**Viiveellinen:
I

DIO-tila:

.

ton fofr fon fofr
ton = 14.12 DIO1 vetoviive

toff = 14.13 DIO1 padstdviive

*D10:n sahkoinen tila (tulotilassa) tai valitun lahteen tila
(Iahtétilassa). Nakyy parametrissa 14.5 DIO:n tila.

** Nakyy parametrissa 14.6 DIO viivastetty tila.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

DIO1:n vetoviive.

10=1s/100=1s

1413

DI1:n padstdviive

(Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01)
Madrittaa digitaalitulon DI1 paastéviiveen. Katso parametri
14.12 DI1:n vetoviive.

0.00s /real32

0.00...3000.00 s

Tulon DI1 paastoviive.

10=1s/100=1s




Parametrit 209

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
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14.13 DIO1 padstoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 0.00 s /real32
Madrittaa digitaalitulon/-1ahddn DIO1 paastoviiveen.
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO1:n paastoviive. 10=1s/100=1s
14.13 DIO1 padstoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Maarittaa digitaalitulon/-lahddn DIO1 padstdviiveen.
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO1:n paastoviive. 10=1s/100=1s
14.14 DIO2 toiminto (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) Tulo / uint16
Talla parametrilla valitaan, kaytetaanké laajennusmoduulin
DlO2-liitdntaa digitaalitulona vai -lahténa.
Léhto DIO2 toimii digitaalilahtona. 0
Tulo D102 toimii digitaalitulona. 1
14.14 DIO2 toiminto (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Talla parametrilla valitaan, kdytetaanko laajennusmoduulin
DIO2-liitantaa digitaalitulona vai -lahténa.
Lahto DIO2 toimii digitaalildhtona. 0
Tulo DIO2 toimii digitaalitulona. 1
14.16 DIO2 Iahddn Idhde (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) Pois paalta / uint32
Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketdan digitaalituloon/1aht66n DIO2, kun parametrin 14.14
DIO2 toiminto arvoksi on asetettu Lahtd.
Lisatietoja kdytettdvissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 Iahddn lahde kasittelevassa kohdassa.
14.16 DIO2 lIahdén lahde (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketddan digitaalituloon/1aht66n DIO2, kun parametrin 14.14
DIO2 toiminto arvoksi on maaritetty Lahto.
Lisatietoja kdytettdvissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 Iahddn lahde kasittelevassa kohdassa.
14.17 DI2:n vetoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00s / real32
Maarittaa digitaalitulon DI2 vetoviiveen. Katso parametri
14.12 DI1:n vetoviive.
0.00...3000.00 s Tulon DI2 vetoviive. 10=1s/100=1s
14.17 DIO2 vetoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 0.00s / real32
Maarittaa digitaalitulon/-lahddn DIO2 vetoviiveen. Katso
parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO2:n vetoviive. 10=1s/100=1s
1417 DIO2 vetoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Maarittaa digitaalitulon/-lahddn DIO2 vetoviiveen. Katso
parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO2:n vetoviive. 10=1s/100=1s
14.18 DI2:n paastoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00s / real32

Maarittaa digitaalitulon DI2 padstdviiveen. Katso parametri
14.12 DI1:n vetoviive.

0.00...3000.00 s

Tulon DI2 padstoviive.

10=1s/100=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.18 DIO2 paastoviive (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 0.00 s / real32
Maarittaa digitaalitulon/-lahddn DIO2 padstoviiveen.
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO2:n paastoviive. 10=1s/100=1s
14.18 DIO2 paastoviive (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Ma&arittaa digitaalitulon/-18hddn DIO2 pdastdviiveen.
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO2:n péaastoviive. 10=1s/100=1s
14.19 Al-valvontatoiminto |(N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) Ei toimintoa / uint16
Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulos-
ignaali joutuu tulolle madritetyn minimi- tai maksimirajan
ulkopuolelle.
Valvottavat tulot ja rajat valitaan parametrilla 14.20 Al-
valvonnan valinta.
Ei toimintoa Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80A0 Al valvonta. 1
Varoitus Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen ABAO Al-valvon- |2
nan varoitus.
Viimeisin nopeus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A8AO Al-valvonnan 3
varoitus ja nopeus tai taajuus jaadytetaan tasolle, jolla
taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeus tai taajuus
maadritetdan todellisen nopeuden perusteella kdyttaen 850
millisekunnin alipddstosuodatusta.
VAROITUS!
Varmista, ettd laitteen kdyttda voidaan jatkaa turvalli-
sesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
Turvanopeusohje Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A8AO Al-valvonnan 4
varoitus ja maarittaa nopeuden vastaamaan parametrin
22.41 Turvanopeusohje arvoa tai taajuusohjetta kdytettdes-
sd taajuuden vastaamaan parametrin 28.41 Taajuusohje
turvallinen arvoa.
VAROITUS!
Varmista, ettd laitteen kayttda voidaan jatkaa turvalli-
sesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
14.19 DIO3 toiminto (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Talla parametrilla valitaan, kdytetdanko laajennusmoduulin
DIO3-liitdntaa digitaalitulona vai -lahténa.
Lahto DIO3 toimii digitaalilahtona. 0
Tulo DIO3 toimii digitaalitulona. 1
14.20 Al-valvonnan valinta | (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ uintl6

Maarittad valvottavat analogiatulojen rajat. Katso paramet-
ri 14.19 Al-valvontatoiminto.

Huomautus: Taman parametrin aktiivisten bittien maara
madaraytyy laajennusmoduulin tulojen madran mukaan.

b0

All < MIN

1 = All:n minimirajavalvonta on kdytossa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
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bl |All > MAX 1 = All:n maksimirajavalvonta on kdytossa.
b2 | Al2 < MIN 1 = Al2:n minimirajavalvonta on kaytdssa.
b3 |Al2 > MAX 1 = Al2:n maksimirajavalvonta on kaytossa.
b4...15| Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.20 Al-valvonnan valinta |(N&kyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Maarittaa valvottavat analogiatulojen rajat. Katso paramet-
ri 14.19 Al-valvontatoiminto.
bO | All < MIN 1 = All:n minimirajavalvonta on kdyt&ssa.
bl |All > MAX 1 = All:n maksimirajavalvonta on kdytdssa.
b2 | Al2 < MIN 1 = Al2:n minimirajavalvonta on kaytossa.
b3 |Al2 > MAX 1 = Al2:n maksimirajavalvonta on kaytossa.
b4 | AI3 < MIN 1 = AI3:n minimirajan valvonta on kaytdssa.
b5 | AI3 > MAX 1 = AI3:n maksimirajan valvonta on kadytossa.
b6...15| Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.21 Al viritys (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) Ei toimintoa / uint16

Laukaisee analogisen tulon viritystoiminnon, joka mahdol-
listaa todellisten mittaustulosten kdyttdmisen minimi- ja
maksimiarvoina mahdollisesti epatarkkojen arvioitujen
arvojen sijaan.

Sy6ta tuloon minimi- ja maksimisignaalia ja valitse oikea
viritystoiminto.

Katso myd&s parametrin 14.35 All skaalattu All minimiin
yhteydessa oleva kuva.

Ei toimintoa Viritystoiminto on valmis tai mitaan toimintoa ei ole pyy- |0
detty.
Parametri palaa tdhdn arvoon automaattisesti, kun mika
tahansa viritystoiminto on suoritettu loppuun.

All min.viritys Tulon All mitattu arvo asetetaan tulon All minimiarvoksi |1
parametriin 14.33 All minimi.

All maks.viritys Tulon All mitattu arvo asetetaan tulon All maksimiarvoksi |2
parametriin 14.34 All maksimi.

Al2 min.viritys Tulon AI2 mitattu arvo asetetaan tulon Al2 minimiarvoksi |3
parametriin 14.48 AI2 minimi.

Al2 maks.viritys Tulon Al2 mitattu arvo asetetaan tulon Al2 maksimiarvoksi | 4

parametriin 14.49 AI2 maksimi.
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

14.21

Al viritys

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11)

Laukaisee analogisen tulon viritystoiminnon, joka mahdol-
listaa todellisten mittaustulosten kdyttamisen minimi- ja
maksimiarvoina mahdollisesti epatarkkojen arvioitujen
arvojen sijaan.

Sy6ta tuloon minimi- ja maksimisignaalia ja valitse oikea
viritystoiminto.

Katso myds parametrin 14.35 All skaalattu All minimiin
yhteydessa oleva kuva.

Ei toimintoa / uint16

Ei toimintoa

Viritystoiminto on valmis tai mitdan toimintoa ei ole pyy-
detty.

Parametri palaa tahan arvoon automaattisesti, kun mika
tahansa viritystoiminto on suoritettu loppuun.

All min.viritys

Tulon All mitattu arvo asetetaan tulon All minimiarvoksi
parametriin 14.33 All minimi.

All maks.viritys

Tulon All mitattu arvo asetetaan tulon All maksimiarvoksi
parametriin 14.34 All maksimi.

Al2 min.viritys

Tulon Al2 mitattu arvo asetetaan tulon Al2 minimiarvoksi
parametriin 14.48 Al2 minimi.

AlI2 maks.viritys

Tulon Al2 mitattu arvo asetetaan tulon Al2 maksimiarvoksi
parametriin 14.49 A2 maksimi.

AI3 min.viritys

Tulon AlI3 mitattu arvo asetetaan tulon A3 minimiarvoksi
parametriin 14.63 Al3 minimi.

AlI3 maks.viritys

Tulon Al3 mitattu arvo asetetaan tulon Al3 maksimiarvoksi
parametriin 14.64 AlI3 maksimi.

14.21

DIO3 Iahdon lahde

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01)
Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketdan digitaalituloon/Iahté6n DIO3, kun parametrin 14.19
DIO3 toiminto arvoksi on maaritetty Lahto.

Lisatietoja kdytettavissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 Iahdén lahde kasittelevassa kohdassa.

Pois paalta / uint32

14.22

Al, pakotettu valinta

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01)
Analogiatulojen todelliset lukemat voidaan ohittaa esimer-
kiksi testausta varten. Jokaiselle analogiatulolle on maari-
tetty pakotettu arvo. Arvoa kdytetaan aina, kun vastaava
tdman parametrin bitti on 1.

-/ uint1l6

b0

All

1=Pakotustila: Pakota All parametrin 14.28 All pakotusar-
vot arvoon.

bl

Al2

1=Pakotustila: Pakota Al2 parametrin 14.43 Al2 pakotusar-
vot arvoon.

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1

14.22

DI3:n vetoviive

(Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01)
Maarittaa digitaalitulon DI3 vetoviiveen. Katso parametri
14.12 DI1:n vetoviive.

0.00s /real32

0.00...3000.00 s

Tulon DI3 vetoviive.

10=1s/100=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.22 Al pakotus valinta (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Analogiatulojen todelliset lukemat voidaan ohittaa esimer-
kiksi testausta varten. Jokaiselle analogiatulolle on maari-
tetty pakotettu arvo. Arvoa kdytetdan aina, kun vastaava
tdman parametrin bitti on 1.
bO|AIll 1=Pakotustila: Pakota All parametrin 14.28 All pakotusar-
vot arvoon.
b1l|Al2 1= Pakotustila: Pakota Al2 parametrin 14.43 Al2 pakotusar-
vot arvoon.
b2 AI3 1= Pakotustila: Pakota Al3 parametrin 14.58 Al3 pakotusar-
vot arvoon (vain FIO-11).
b3...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.22 DIO3 vetoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Madrittad digitaalitulon/-lahddn DIO3 vetoviiveen. Katso
parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO3:n vetoviive. 10=1s/100=1s
14.23 DI3:n paastoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00s / real32
Maarittaa digitaalitulon DI3 paastoviiveen. Katso parametri
14.12 DI1:n vetoviive.
0.00...3000.00 s Tulon DI3 paastoviive. 10=1s/100=1s
14.23 DIO3 paastoviive (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Madrittad digitaalitulon/-lahddn DIO3 paastdviiveen.
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO3:n paastoviive. 10=1s/100=1s
14.24 DI04 toiminto (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Tulo / uintl6
Talla parametrilla valitaan, kdytetaanko laajennusmoduulin
DI04-liitdntaa digitaalitulona vai -lahtona.
Lahto D104 toimii digitaalilahtona. 0
Tulo D104 toimii digitaalitulona. 1
14.26 All oloarvo (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
N&yttaa analogiatulon All arvon milliampeereina (mA) tai
voltteina (V) sen mukaan, onko tulo asetettu virta- vai jan-
nitetilaan.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon All arvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
14.26 DIO4 |ahd6n lahde (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan signaali, joka kyt-
ketdan digitaalituloon/Iaht66n DI04, kun parametrin 14.24
DI04 toiminto arvoksi on maaritetty Lahto.
Lisdtietoja kdytettavissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 I&hddn lahde kasittelevassa kohdassa.
14.27 All skaalattu arvo (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

Nayttdd analogiatulon All arvon skaalauksen jalkeen. Katso
parametri 14.35 All skaalattu All minimiin.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
-32768.000 ... Analogiatulon All skaalattu arvo. 1=1/1000=1
32767.000
14.27 DI04 vetoviive (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00's / real32
Ma&arittaa digitaalitulon/-1ahddn DIO4 vetoviiveen. Katso
parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO4:n vetoviive. 10=1s/100=1s
14.28 All pakotusarvot (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa tulon todellisen arvon
sijaan. Katso parametri 14.22 Al, pakotettu valinta.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon All pakotettu arvo. 1000=1mAtaiV/
tai v 1000 =1 mAtaiV
14.28 DI04 paastoviive (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Maarittaa digitaalitulon/-lahddn DIO4 paastoviiveen. Katso
parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s DIO4:n paastoviive. 10=1s/100=1s
14.29 All laitekytkimen (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
asento Nayttda I/0-laajennusmoduulin virran/jannitteen valinta-
kytkimen asennon.
Huomautus: Virran/jannitteen valitsimen asetuksen on vas-
tattava parametrissa 14.30 All yksikon valinta tehtya yksikon|
valintaa. Kaikki laiteasetusten muutokset on vahvistettava
1/0-moduulin uudelleenkdynnistyksella (kytkemalld virta pois|
ja takaisin paalle tai parametrilla 96.8 Ohjauskortin
uud.kdynnistys).
mA Milliampeeria. 10
v Volttia. 2
14.30 All yksikon valinta (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
Valitsee analogiatuloon All liittyvien lukemien ja asetusten
yksikon.
Huomautus: Tdman asetuksen on vastattava |/O-laajennus-
moduulin kytkimen asentoa (lisdtietoja on I/O-laajennusmo-
duulin oppaassa). Parametri 14.29 All laitekytkimen asento
ilmaisee kytkimen asennon. Kaikki laiteasetusten muutokset|
on vahvistettava I/O-moduulin uudelleenkdynnistyksella
(kytkemalld virta pois ja takaisin padlle tai parametrilla 96.8
Ohjauskortin uud.kdynnistys).
mA Milliampeeria. 10
\" Volttia. 2
14.31 RO:n tila (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) -/ uint16
1/0-laajennusmoduulin releldhtéjen tila.
Esimerkki: 0001b = RO1 vetad, RO2 ei veda.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.31 All suotimen vahvis- | (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 1ms / uintl6

tus

Valitsee All:n suodatusajan (laiteasetus).

Katso myds parametri 14.32 All suodatusaika.

Ei suodatusta

Ei suodatusta.

125 us

125 mikrosekuntia.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
250 us 250 mikrosekuntia. 2
500 us 500 mikrosekuntia. 3
1ms 1 millisekunti. 4
2ms 2 millisekuntia. 5
4ms 4 millisekuntia. 6
7,9375 ms 7,9375 millisekuntia. 7
14.31 RO:n tila (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) - / uint16
1/0O-laajennusmoduulin relelahtdjen tila.
Esimerkki: 0001b = RO1 vetdd, RO2 ei veda.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.32 All suodatusaika (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.100 s / real32
Ma&arittaa analogiatulon All suodatusaikavakion.
% Suodattamaton
Z signaali
100
63 - - S Suodatettu
! signaali
|
:
- :
T
O=1x(1-eqr)
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen |&dhtd
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan myds liitantdkorteilla.
Katso parametri 14.31 All suotimen vahvistus.
0.000 ...30.000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s/1000=1s
14.33 All minimi (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000 mAtaiV /real32
Maarittad analogiatulon All minimiarvon.
Katso myds parametri 14.21 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | Al1:n minimiarvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
14.34 RO1 lahde (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) Pois paalta / uint32

Valitsee taajuusmuuttajan signaalin, joka kytketaan rele-
1aht56n RO1.

Lisatietoja kdytettdvissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 Iahddn lahde kasittelevassa kohdassa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.34 All maksimi (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 10.000 mA taiVv /
Parametrilla maaritetddn maksimiarvo analogiatulolle All. |real32
Katso myds parametri 14.21 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | All:n maksimiarvo. 1000=1mAtaiV/
tai v 1000 =1mAtaiV
14.34 RO1 lahde (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Pois paaltd / uint32
Valitsee taajuusmuuttajan signaalin, joka kytketdan rele-
1aht66n RO1.
Lisatietoja kaytettdvissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 Iahddn lahde kasittelevassa kohdassa.
14.35 RO1 vetoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00's / real32
M&arittda releldhddn RO1 vetoviiveen.
Valitun Ihteen l ‘ ! 1
tila | | ) |
T } | T o
! ’—‘1 | ’—\1 ! 1
RO:ntila | I ' |
— . — | 0
ton tore ton torr Alka
ton = 14.35 ROL vetoviive
toff = 14.36 RO1 padstoviive
0.00...3000.00 s Relelahddn RO1 vetoviive. 10=1s/100=1s
14.35 All skaalattu All mini- | (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000 NoUnit / real32

miin

M&arittaa reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.33
All minimi madritettya analogiatulon All minimiarvoa.

Alsaalattu(14.27)
A
1436 — — — — —
|
|
|
|
14.33 . A"““’(i"'zs)
; 14.34 i
|
|
|
14.35

-32768.000 ...
32767.000

All-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo.

1=1/1000=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.35 RO1 vetoviive (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00s / real32
Madrittaa relelahddn RO1 vetoviiveen.
Valitun ldhteen I ! 1
tila | | | !
) 7 i T o
! ’—‘1 | ’—‘l i 1
RO:n tila | I | |
— o — i 0
fon totf ton Totf Alka
ton = 14.35 RO1 vetoviive
tofr = 14.36 RO1 padstdviive
0.00...3000.00 s Releldhdén ROL1 vetoviive. 10=1s/100=1s
14.36 RO1 paastoviive (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00 s /real32
Maarittad relelahddn RO1 paastdviiveen. Katso parametri
14.35 RO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s Relelahddn RO1 paastoviive. 10=1s/100=1s
14.36 All skaalattu All (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 100.000 NoUnit /
maksimiin Maarittaa reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.34 | real32
All maksimi maaritettya analogiatulon All maksimiarvoa.
Katso parametrin 14.35 All skaalattu All minimiin yhtey-
dessa oleva kuva.
-32768.000 ... All-maksimiarvoa vastaava todellinen arvo. 1=1/1000=1
32767.000
14.36 RO1 paastoviive (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00 s / real32
Maarittaa relelahdon RO1 paastoviiveen. Katso parametri
14.35 RO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s Relelahddn RO1 paastdviive. 10=1s/100=1s
14.37 RO2 ldhde (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) Pois paalta / uint32
Valitsee releldhto6n RO2 kytkettdvan taajuusmuuttajan
signaalin.
Lisatietoja kdytettdvissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 Iahddn lahde kasittelevassa kohdassa.
14.37 RO2 ldhde (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Valitsee relelahto6n RO2 kytkettdvan taajuusmuuttajan
signaalin.
Lisatietoja kdytettdvissa olevista valinnoista on parametria
14.11 DIO1 I&hddn ldhde kasittelevassa kohdassa.
14.38 RO2 vetoviive (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00 s /real32
Maarittaa relelahddn RO2 vetoviiveen. Katso parametri
14.35 RO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s Relelahd®n RO2 vetoviive. 10=1s/100=1s
14.38 RO2 vetoviive (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00 s / real32
Maarittaa relelahddn RO2 vetoviiveen. Katso parametri
14.35 RO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s Relelahd®n RO2 vetoviive. 10=1s/100=1s
14.39 RO2 padstoviive (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FDIO-01) 0.00 s /real32

Madrittaa relelahdon RO2 padstoviiveen. Katso parametri
14.35 RO1 vetoviive.

0.00...3000.00 s

Relelahddn RO2 paastoviive.

10=1s/100=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.39 RO2 paastoviive (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-01) 0.00 s / real32
Maarittaa releldhddn RO2 paastdviiveen. Katso parametri
14.35 RO1 vetoviive.
0.00...3000.00 s Releldhddn RO2 padstdviive. 10=1s/100=1s
14.41 Al2 oloarvo (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Nayttdad analogiatulon Al2 arvon milliampeereina (mA) tai
voltteina (V) (maaraytyy sen mukaan, onko tulo asetettu
virta- vai jannitetilaan).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon Al2 arvo. 1000=1mAtaiVv/
tai v 1000 =1 mAtaiV
14.42 Al2 skaalattu arvo (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Nayttaa analogiatulon Al2 arvon skaalauksen jalkeen. Katso
parametri 14.50 AI2 skaalattu Al2 minimiin.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768.000 ... Analogiatulon Al2 skaalattu arvo. 1=1mAtaiV /1000 =
32767.000 mA tai V 1mAtaiVv
14.43 Al2 pakotusarvot (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Pakotettu arvo, jota voidaan kdyttda tulon todellisen arvon
sijaan. Katso parametri 14.22 Al, pakotettu valinta.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon AI2 pakotettu arvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
14.44 AlI2 laitekytkimen (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
asento Nayttda I/0-laajennusmoduulin virran/jannitteen valinta-
kytkimen asennon.
Huomautus: Virran/jannitteen valitsimen asetuksen on vas-
tattava parametrissa 14.45 Al2 yksikon valinta tehtya yksikon|
valintaa. Kaikki laiteasetusten muutokset on vahvistettava
1/0-moduulin uudelleenkdynnistyksella (kytkemalld virta pois|
ja takaisin paalle tai parametrilla 96.8 Ohjauskortin
uud.kaynnistys).
mA Milliampeeria. 10
v volttia. 2
14.45 | A2 yksikon valinta | (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
Valitsee analogiatuloon Al2 liittyvien lukemien ja asetusten
yksikon.
Huomautus: Tdman asetuksen on vastattava |/O-laajennus-
moduulin kytkimen asentoa (lisdtietoja on 1/O-laajennusmo-
duulin oppaassa). Parametri 14.44 AI2 laitekytkimen asento|
ilmaisee kytkimen asennon. Kaikki laiteasetusten muutokset|
on vahvistettava I/O-moduulin uudelleenkdynnistyksella
(kytkemalld virta pois ja takaisin paalle tai parametrilla 96.8
Ohjauskortin uud.kdynnistys).
mA Milliampeeria. 10
\" Volttia. 2
14.46 Al2 suotimen vahvis- | (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 1ms / uintl6
tus Valitsee Al2:n suodatusajan (laiteasetus).
Katso myds parametri 14.47 Al2 suodatusaika.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Ei suodatusta Ei suodatusta. 0
125us 125 mikrosekuntia. 1
250 us 250 mikrosekuntia. 2
500 us 500 mikrosekuntia. 3
1ms 1 millisekunti. 4
2ms 2 millisekuntia. 5
4 ms 4 millisekuntia. 6
7,9375 ms 7,9375 millisekuntia. 7
14.47 Al2 suodatusaika (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.100 s / real32
Madrittaa analogiatulon Al2 suodatusaikavakion.
% Suodattamaton
Z signaali
100
63 - - S~ Suodatettu
: signaali
|
— t
T
O=Ix(-etT)
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen l&dhtd
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan myds liitantakorteilla.
Katso parametri 14.46 Al2 suotimen vahvistus.
0.000...30.000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s/1000=1s
14.48 Al2 minimi (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000mAtaiV /real32
Parametrilla maaritetddn minimiarvo analogiatulolle Al2.
Katso myd&s parametri 14.21 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | Al2:n minimiarvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
14.49 Al2 maksimi (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 10.000 mA taiVv /

Parametrilla maaritetadn maksimiarvo analogiatulolle Al2.

Katso myd&s parametri 14.21 Al viritys.

real32

-22.000 ... 22.000 mA
taiVv

Al2:n maksimiarvo.

1000 =1mAtaiV/
1000 =1mAtaiV
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.50 Al2 skaalattu Al2 mini- | (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000 NoUnit / real32
miin Parametri maarittaa reaalilukuarvon, joka vastaa paramet-
rilla 14.48 Al2 minimi madaritettyd analogiatulon Al2 mini-
miarvoa.
Alskaalattu
(14.42)
-
14.51
|
|
|
14.48 j Alo(14.41)
; 14.49 v
|
|
|
777777 14.50
-32768.000 ... Al2-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1/1000=1
32767.000
14.51 Al2 skaalattu Al2 (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 100.000 NoUnit /
maksimiin Maarittaa reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.49 | real32
Al2 maksimi maaritettya analogiatulon Al2 maksimiarvoa.
Katso my&s parametrin 14.50 Al2 skaalattu Al2 minimiin
yhteydessa oleva kuva.
-32768.000 ... Al2-maksimiarvoa vastaava todellinen arvo. 1=1/1000=1
32767.000
14.56 Al3 oloarvo (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FI0-11) -/ real32
Nayttda analogiatulon Al3 arvon milliampeereina (mA) tai
voltteina (V) (m&araytyy sen mukaan, onko tulo asetettu
virta- vai jannitetilaan).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-22.000 ... 22.000 mA | Analogiatulon Al3 arvo. 1000=1mAtaiVv/
taiVv 1000 =1mAtaiV
14.57 Al3 skaalattu arvo (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Nayttaa analogiatulon Al3 arvon skaalauksen jalkeen. Katso
parametri 14.65 Al3 skaalattu AI3 minimiin.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768.000 ... Analogiatulon AlI3 skaalattu arvo. 1=1/1000=1
32767.000
14.58 AlI3 pakotusarvot (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ real32

Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa tulon todellisen arvon
sijaan. Katso parametri 14.22 Al pakotus valinta.

-22.000 ... 22.000 mA
tai Vv

Analogiatulon AI3 pakotettu arvo.

1000 =1mAtaiVv/
1000 =1mAtaiV
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.59 Al3 laitekytkimen (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) mA / uint16
asento Nayttaa I/0-laajennusmoduulin virran/jannitteen valinta-
kytkimen asennon.
Huomautus: Virran/jannitteen valitsimen asetuksen on vas-
tattava parametrissa 14.60 Al3 yksikon valinta tehtyd yksikén
valintaa. Kaikki laiteasetusten muutokset on vahvistettava
1/0-moduulin uudelleenkdynnistykselld (kytkemalla virta pois
ja takaisin paalle tai parametrilla 96.8 Ohjauskortin
uud.kdynnistys).
mA Milliampeeria. 10
\" Volttia. 2
14.60 | AI3yksikonvalinta | (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) mA / uint16
Valitsee analogiatuloon Al3 liittyvien lukemien ja asetusten
yksikon.
Huomautus: Taéman asetuksen on vastattava |/O-laajennus-
moduulin kytkimen asentoa (lisdtietoja on 1/0-laajennusmo-
duulin oppaassa). Parametri 14.59 Al3 laitekytkimen asento
ilmaisee kytkimen asennon. Kaikki laiteasetusten muutokset
on vahvistettava I/O-moduulin uudelleenkaynnistyksella
(kytkemalld virta pois ja takaisin paalle tai parametrilla 96.8
Ohjauskortin uud.kdynnistys).
mA Milliampeeria. 10
v Volttia. 2
14.61 AlI3 suotimen vahvis- | (Ndkyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 1ms / uintl6

tus

Valitsee Al3:n suodatusajan (laiteasetus).

Katso my&s parametri 14.62 Al3 suodatusaika.

Ei suodatusta Ei suodatusta. 0
125 us 125 mikrosekuntia. 1
250 us 250 mikrosekuntia. 2
500 us 500 mikrosekuntia. 3
1ms 1 millisekunti. 4
2ms 2 millisekuntia. 5
4ms 4 millisekuntia. 6

7

7,9375 ms

7,9375 millisekuntia.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.62 Al3 suodatusaika (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 0.100 s / real32
Maarittaa analogiatulon Al3 suodatusaikavakion.
%
Suodattamaton
M signaali
100
63 - - S~ Suodatettu
! signaali
1
1
1
— t
T
O=Ix(1-e"T)
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen lahté
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan myds liitdntakorteilla.
Katso parametri 14.61 Al3 suotimen vahvistus.
0.000...30.000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s/1000=1s
14.63 Al3 minimi (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 0.000 mAtaiV /real32
M&arittaa analogiatulon A3 minimiarvon.
Katso myds parametri 14.21 Al viritys.
-22.000 ... 22.000 mA | Al3:n minimiarvo. 1000=1mAtaiVv/
tai v 1000 =1mAtaiV
14.64 Al3 maksimi (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 10.000 mA taiVv /

Parametrilla maaritetddn maksimiarvo analogiatulolle Al3.

Katso myds parametri 14.21 Al viritys.

real32

-22.000 ...22.000 mA
taiVv

AlI3:n maksimiarvo.

1000=1mAtaiV/
1000 =1mAtaiV
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.65 Al3 skaalattu AI3 mini- | (N&kyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 0.000 NoUnit / real32
miin Parametri maarittaa todellisen arvon, joka vastaa paramet-
rilla 14.63 AI3 minimi maaritettya analogiatulon AI3 mini-
miarvoa.
Alskaalattu
(14.57)
a
1466 — — — — —
|
|
|
14.63 j Alm|o(i4,56)
; 14.64 i
|
|
|
777777 14.65
-32768.000 ... Al3-minimiarvoa vastaava arvo. 1=1/1000=1
32767.000
14.66 | Al3 skaalattu AI3 (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 100.000 NoUnit /
maksimiin Madrittaa reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.64 | real32
Al3 maksimi madritettya analogiatulon Al3 maksimiarvoa.
Katso myds parametrin 14.65 Al3 skaalattu Al3 minimiin
yhteydessa oleva kuva.
-32768.000 ... Al3-maksimiarvoa vastaava arvo. 1=1/1000=1
32767.000
1471 AO, pakotettu valinta | (Ndkyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) - / uint16
Analogiatulon arvo voidaan ohittaa esimerkiksi testausta
varten. Jokaisella analogiatulolla on pakotetun arvon para-
metri (14.78 AO1 pakotusarvot). Sen arvoa kadytetdan aina,
kun tdman parametrin vastaava bitti on 1.
b0 |AO1 1 = Pakotustila: Pakota AO1 parametrin 14.78 AO1 pako-
tusarvot arvoon.
b1l |AO2 1 = Pakotustila: Pakota AO2 parametrin 14.88 AO2 pako-
tusarvot arvoon (vain FIO-01).
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
1471 AO pakotettu valinta | (Ndkyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) - / uint16
Analogiatulon arvo voidaan ohittaa esimerkiksi testausta
varten. Jokaisella analogiatulolla on pakotetun arvon para-
metri (14.78 AO1 pakotusarvot). Sen arvoa kaytetdan aina,
kun tdman parametrin vastaava bitti on 1.
b0 |AO1 1 = Pakotustila: Pakota AO1 parametrin 14.78 AO1 pako-
tusarvot arvoon.
bi...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.76 AO1 oloarvo (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Nayttdd AO1:n arvon milliampeereina (mA).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0.000...22.000 mA | AOL:n arvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.77 AOL1 lahde (N&kyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) Nolla / uint32
Parametrilla valitaan analogialahté6n AO1 kytkettdva sig-
naali.
Vaihtoehtoisesti tdma parametri asettaa lahdon herateti-
laan, jossa lampétila-anturiin syotetdan vakiovirtaa.
Nolla Ei mitaan 0
Moottorin nopeus 1.1 Moottorin nopeus (sivu 136). 1
Lahtotaajuus 1.6 Laht6taajuus (sivu 136). 3
Moottorin virta 1.7 Moottorin virta (sivu 136). 4
Moottorin momentti | 1.10 Moottorin momentti (sivu 136). 6
Tasajannite 1.11 Tasajannite (sivu 137). 7
Lahtoteho 1.14 Lahtoteho (sivu 137). 8
Nopeusohje rampin |23.1 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 276). 10
tulo
Nopeusohje rampin |23.2 Nopeusohjeen rampin lahtd (sivu 276). 11
1ahtd
Kdytetty nopeusohje | 24.1 Kdytetty nopeusohje (sivu 283). 12
Kaytetty momenttioh- | 26.2 Momenttiohje (sivu 301). 13
je
Kaytetty taajuusohje | 28.2 Taajuusohje rampin lahtd (sivu 310). 14
PID-saadon lahto 40.1 PID-Iahd6n oloarvo (sivu 383). 16
PID-saadon tak.kyt- | 40.2 PID-takaisinkytkenn. oloarvo (sivu 383). 17
kenta
PID-saadon oloarvo | 40.3 PID-ohjearvon oloarvo (sivu 383). 18
PID-saadon poikkea- | 40.4 PID-eroarvon oloarvo (sivu 383). 19
ma
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
Pakota Pt100-herdte | Laht6a kdytetddn syottamaan heradtevirtaa yhdesta kol- 20
meen Pt100-anturiin. Katso kohta Moottorin lampdsuo-
jaus (sivu 87).
Pakota KTY84-herate | Lahtoa kdytetddn syottdmadn herdtevirtaa KTY84-anturiin. |21
Katso kohta Moottorin lampd&suojaus (sivu 87).
Pakota PTC-herdte |Lahtoa kdytetdan syottdmaan heratevirtaa PTC-antureihin |22
1...3. Katso kohta Moottorin lampdsuojaus (sivu 87).
Pakota Pt1000-hera- | Lahtda kdytetaan syottamaan heratevirtaa Pt1000-antu- |23
te reihin 1...3. Katso kohta Moottorin lamp&suojaus (sivu 87).
AO1 muistipaikat 13.91 AO1 muistipaikat. 37
AO2 muistipaikat 13.92 AO2 muistipaikat. 38
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
14.78 AOL1 pakotusarvot (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun Iahtésignaalin
sijaan. Katso parametri 14.71 AO pakotettu valinta.
0.000 ...22.000 mA | Analogialdhddn AO1 pakotettu arvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.78 AO1 pakotusarvot (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun Iahtdsignaalin
sijaan. Katso parametri 14.71 AO, pakotettu valinta.
0.000 ...20.000 mA | Analogialdhddn AO1 pakotettu arvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.79 AO1 suodatusaika (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.100 s / real32

Madrittaad suodatusaikavakion analogialahdolle AO1.

%

Suodattamaton
M signaali
100
63| - - - & Suodatettu
| signaali
1
1
1

T
O=Ix(1-et/T)

| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen lahté

t = aika

T = suodatusaikavakio

0.000...30.000 s

Suodatusaikavakio.

1000=1s/1000=1s
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

14.80

AO1 lahteen minimi

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01)
Maarittad parametrilla 14.77 AO1 Idhde valitun signaalin
reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.82 AO1 |ahto
AO1 ldhteen min. madritettya lahdén AO1 minimilahtdarvoa.

Iao1 (MA)

A

14.83

14,82

Signaali
(reaalinen),
valittu
parametrille
14.77.

lao1 (MA)

14.83 |

14,82

Signaali
(reaalinen),
valittu
parametrilla
14.77.

0.0 NoUnit / real32

-32768.0 ... 32767.0

AOL1-liitannan minimilahtdarvoa vastaavan signaalin reaa-
lilukuna ilmaistu arvo.

1=1/10=1

14.81

AO1 lahteen maksimi

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01)
M3&arittad parametrilla 14.77 AO1 Idhde valitun signaalin
reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.83 AO1 [ahtd
AO1 ldhteen maks. madritettya lahdén AO1 maksimilahté-
arvoa. Katso parametri 14.80 AO1 lahteen minimi.

100.0 NoUnit / real32

-32768.0 ... 32767.0

AO1-liitdnndn maksimildhtdarvoa vastaavan signaalin to-
dellinen arvo.

1=1/10=1

14.82

AO113ht6 AO1 Idh-
teen min.

(Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11)
Maarittaa analogialdhdén AO1 minimildhtdarvon.

Katso myds parametrin 14.80 AO1 lahteen minimi yhtey-
dessé oleva kuva.

0.000 mA / real32




Parametrit 227

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0.000...22.000 mA | AO1-minimilahtdarvo. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.82 AO1-1aht6 AO1-lah- | (N&kyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000 mA / real32
teen minimissa Maarittad analogialahdén AO1 minimildhtdarvon.
Katso myd&s parametrin 14.80 AO1 lahteen minimi yhtey-
dessa oleva kuva.
0.000...20.000 mA | AO1-minimildhtéarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.83 AO1 |ahtd AO1 Iah- (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FIO-11) 10.000 mA / real32
teen maks. Parametrilla maaritetddn analogialdhdén AO1 maksimilah-
toéarvo.
Katso myds parametrin 14.80 AO1 lahteen minimi yhtey-
dessa oleva kuva.
0.000...22.000 mA | AO1-maksimilahtéarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.83 AO1-1aht6 AO1-1ah- | (Nakyvillda kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 10.000 mA / real32
teen maksimissa Parametrilla madritetddn analogialdhdén AO1 maksimildh-
toéarvo.
Katso my&s parametrin 14.80 AO1 lahteen minimi yhtey-
dessd oleva kuva.
0.000...20.000 mA | AO1-maksimildhtdarvo. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.86 AO2 oloarvo (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
N&yttdd AO2:n arvon milliampeereina (mA).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0.000...22.000 mA | AO2:n arvo. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.87 AO2 ldhde (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) Nolla / uint32
Parametrilla valitaan analogialahtéon AO2 kytkettava sig-
naali.
Vaihtoehtoisesti tdma parametri asettaa lahdon herateti-
laan, jossa lampétila-anturiin syétetdan vakiovirtaa.
Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 14.77 AO1 lahde.
14.88 AO2 pakotusarvot (Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun Iahtdsignaalin
sijaan. Katso parametri 14.71 AO, pakotettu valinta.
0.000 ...20.000 mA | Analogialdhddn AO2 pakotettu arvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.89 AO2 suodatusaika (Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 0.100 s / real32

Maarittaa suodatusaikavakion analogialahddlle AO2. Katso
parametri 14.79 AO1 suodatusaika.

0.000...30.000 s

Suodatusaikavakio.

1000=1s/1000=1s
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

14.90

AO2 ldhteen minimi

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01)
Maarittdd parametrilla 14.87 AO2 Iahde valitun signaalin
reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.92 AO2-1aht6
AO2-lahteen minimissa méadritettyd lahdén AO2 minimildh-
téarvoa.

Ia02 (MA)

A

14.93

14.92

Signaali
(reaalinen),
valittu
parametrille
14.87

la0z (MA)

A
14.931

14.92

Signaali
(reaalinen),
valittu
parametrilla
14.87

0.0 NoUnit / real32

-32768.0 ... 32767.0

AO2-liitdnndn minimilahtéarvoa vastaavan signaalin reaa-
lilukuna ilmaistu arvo.

1=1/10=1

1491

AO2 |ahteen maksimi

(Nakyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01)
Maarittaa parametrilla 14.87 AO2 Iahde valitun signaalin
reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 14.93 AO2-13ht6
AO2-lahteen maksimissa maaritettya lahdon AO2 maksimi-
lahtoarvoa. Katso parametri 14.90 AO2 lahteen minimi.

100.0 NoUnit / real32

-32768.0 ... 32767.0

AO2-liitdnnan maksimildhtéarvoa vastaavan signaalin re-
aalilukuna ilmaistu arvo.

1=1/10=1

14.92

AO2-1ahtd AO2-lah-
teen minimissa

(Nakyvilld kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01)
Ma&arittaa analogialdhdén AO2 minimilahtdarvon.

Katso myds parametrin 14.90 AO2 |Idhteen minimi yhtey-

dessa oleva piirros.

0.000 mA / real32
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0.000 ...20.000 mA | AO2-minimildhtdarvo. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.93 AO2-1ahtd AO2-1ah- | (N&kyvilla kun 14.1 Moduulin 1 tyyppi = FAIO-01) 10.000 mA / real32

teen maksimissa

Parametrilla madritetadn analogialdhdén AO2 maksimildh-
toéarvo.

Katso my&s parametrin 14.90 AO2 lahteen minimi yhtey-
dessa oleva piirros.

0.000...20.000 mA

AO2-maksimildahtdarvo.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
15 1/O-laajennusmoduuli | I/O-laajennusmoduulin 2 asetukset.
2 Katso myds kohta Ohjelmoitavat |/O-laajennukset (sivu 33).

Huomautus: Parametriryhman sisaltd voi vaihdella valitun
1/0-laajennusmoduulityypin mukaan.

15.1 Moduulin 2 tyyppi Katso parametri 14.1 Moduulin 1 tyyppi. -/ uintl6

15.2 Moduulin 2 sijainti Katso parametri 14.2 Moduulin 1 sijainti. -/ uintl6

15.3 Moduulin 2 tila Katso parametri 14.3 Moduulin 1 tila. Eivalintaa / uint16

155 Dl:n tila (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.5 Dl:n tila.

15.5 DIO:n tila (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Katso parametri 14.5 DIO:n tila.

155 DIO:n tila (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.5 DIO:n tila.

15.6 Dl viivastetty tila (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.6 Dl viivastetty tila.

15.6 DIO viivastetty tila | (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Katso parametri 14.6 DIO viivastetty tila.

15.6 DIO viivastetty tila | (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.6 DIO viivastetty tila.

15.8 Dl:n suodatusaika (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.8 DI:n suodatusaika.

15.8 DIO:n suodatusaika | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.8 DIO:n suodatusaika.

15.8 DIO:n suodatusaika | (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.8 DIO:n suodatusaika.

15.9 DIO1 toiminto (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) Tulo / uint16
Katso parametri 14.9 DIO1 toiminto.

159 DIO1 toiminto (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.9 DIO1 toiminto.

15.11 DIO1 l1ahd6n lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.11 DIO1 |ahdén lahde.

15.11 DIO1 1dhd6n lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.11 DIO1 Iahd6n ldhde.

15.12 DI1:n vetoviive (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.12 DI1:n vetoviive.

15.12 DIO1 vetoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.

15.12 DIO1 vetoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.

15.13 DI1:n padstoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.13 DI1:n padstoviive.

15.13 DIO1 paastoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.13 DIO1 paastoviive.

15.13 DIO1 paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.13 DIO1 paastoviive.
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15.14 DIO2 toiminto (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) - / uintl6
Katso parametri 14.14 DIO2 toiminto.

15.14 DIO2 toiminto (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.14 DIO2 toiminto.

15.16 DIO2 lIahdén lahde (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ uint32
Katso parametri 14.16 DIO2 lahdén lahde.

15.16 DIO2 1dhddn lahde (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ uint32
Katso parametri 14.16 DIO2 1dhddn ldhde.

15.17 DI2:n vetoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.17 DI2:n vetoviive.

15.17 DIO2 vetoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.17 DIO2 vetoviive.

15.17 DIO2 vetoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.17 DIO2 vetoviive.

15.18 DI2:n paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.18 DI2:n pdastdviive.

15.18 DIO2 paastdviive (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.18 DIO2 paastoviive.

15.18 DIO2 paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.18 DIO2 padstoviive.

15.19 DIO3 toiminto (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.19 DIO3 toiminto.

15.19 Al-valvontatoiminto | (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) Ei toimintoa / uint16
Katso parametri 14.19 Al-valvontatoiminto.

15.20 Al-valvonnan valinta |(N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ uint16
Katso parametri 14.20 Al-valvonnan valinta.

15.20 Al-valvonnan valinta | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) - / uint16
Katso parametri 14.20 Al-valvonnan valinta.

15.21 D103 l1ahdén lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.21 DIO3 |ahddn lahde.

15.21 Al viritys (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) Ei toimintoa / uint16
Katso parametri 14.21 Al viritys.

1521 Al viritys (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) Ei toimintoa / uint16
Katso parametri 14.21 Al viritys.

15.22 DI3:n vetoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.22 DI3:n vetoviive.

15.22 DIO3 vetoviive (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.22 DIO3 vetoviive.

15.22 Al, pakotettu valinta | (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.22 Al, pakotettu valinta.

15.22 Al pakotus valinta (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) - / uint16
Katso parametri 14.22 Al pakotus valinta.

15.23 DI3:n paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.23 DI3:n paastdviive.

15.23 DIO3 paastoviive (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.23 DIO3 padstdviive.
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15.24 DI04 toiminto (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.24 DIO4 toiminto.
15.26 DI04 1ahdon lahde (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ uint32
Katso parametri 14.26 DIO4 1ahdén léhde.
15.26 All oloarvo (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.26 All oloarvo.
15.27 DI04 vetoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.27 DIO4 vetoviive.
15.27 All skaalattu arvo (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.27 All skaalattu arvo.
15.28 DI04 paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.28 DIO4 padstoviive.
15.28 All pakotusarvot (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.28 All pakotusarvot.
15.29 All laitekytkimen (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
asento Katso parametri 14.29 All laitekytkimen asento.
15.30 All yksikén valinta (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
Katso parametri 14.30 All yksikon valinta.
15.31 RO:n tila (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ uint16
Katso parametri 14.31 RO:n tila.
15.31 RO:n tila (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.31 RO:n tila.
15.31 All suotimen vahvis- | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) 1ms / uintl6
tus Katso parametri 14.31 All suotimen vahvistus.
15.32 All suodatusaika (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.32 All suodatusaika.
15.33 All minimi (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.33 All minimi.
15.34 RO1 lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.34 RO1 ldhde.
15.34 RO1 lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Pois padlta / uint32
Katso parametri 14.34 RO1 lahde.
15.34 All maksimi (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.34 All maksimi.
15.35 RO1 vetoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.35 RO1 vetoviive.
15.35 ROL1 vetoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.35 RO1 vetoviive.
15.35 All skaalattu All mini- | (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
miin Katso parametri 14.35 All skaalattu All minimiin.
15.36 RO1 paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.36 RO1 padstoviive.
15.36 RO1 paastoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.36 RO1 padstdviive.
15.36 All skaalattu All (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

maksimiin

Katso parametri 14.36 All skaalattu All maksimiin.
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15.37 RO2 ldhde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.37 RO2 lahde.
15.37 RO2 lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.37 RO2 lahde.
15.38 RO2 vetoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.38 RO2 vetoviive.
15.38 RO2 vetoviive (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.38 RO2 vetoviive.
15.39 RO2 padstoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.39 RO2 paastoviive.
15.39 RO2 padstoviive (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.39 RO2 padstoviive.
15.41 Al2 oloarvo (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.41 Al2 oloarvo.
15.42 Al2 skaalattu arvo (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.42 AI2 skaalattu arvo.
15.43 Al2 pakotusarvot (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.43 Al2 pakotusarvot.
15.44 Al2 laitekytkimen (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
asento Katso parametri 14.44 Al2 laitekytkimen asento.
15.45 Al2 yksikon valinta (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) mA / uintl6e
Katso parametri 14.45 AI2 yksikdn valinta.
15.46 Al2 suotimen vahvis- | (Ndkyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) 1ms / uintl6
tus Katso parametri 14.46 Al2 suotimen vahvistus.
15.47 Al2 suodatusaika (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.47 Al2 suodatusaika.
15.48 Al2 minimi (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.48 Al2 minimi.
15.49 AlI2 maksimi (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.49 A2 maksimi.
15.50 Al2 skaalattu Al2 mini- | (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
miin Katso parametri 14.50 AI2 skaalattu Al2 minimiin.
15.51 Al2 skaalattu Al2 (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
maksimiin Katso parametri 14.51 Al2 skaalattu Al2 maksimiin.
15.56 Al3 oloarvo (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.56 Al3 oloarvo.
15.57 Al3 skaalattu arvo (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.57 Al3 skaalattu arvo.
15.58 AlI3 pakotusarvot (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.58 Al3 pakotusarvot.
15.59 Al3 laitekytkimen (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) mA / uint16
asento Katso parametri 14.59 Al3 laitekytkimen asento.
15.60 Al3 yksikon valinta (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) mA / uintl6e
Katso parametri 14.60 AI3 yksikon valinta.
15.61 AlI3 suotimen vahvis- | (Ndkyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) 1ms / uintl6

tus

Katso parametri 14.61 AI3 suotimen vahvistus.
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15.62 Al3 suodatusaika (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.62 Al3 suodatusaika.
15.63 AI3 minimi (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.63 AlI3 minimi.
15.64 Al3 maksimi (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.64 Al3 maksimi.
15.65 Al3 skaalattu AI3 mini- | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
miin Katso parametri 14.65 Al3 skaalattu Al3 minimiin.
15.66 Al3 skaalattu AI3 (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
maksimiin Katso parametri 14.66 Al3 skaalattu AI3 maksimiin.
15.71 AO, pakotettu valinta | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ uint16
Katso parametri 14.71 AO, pakotettu valinta.
1571 AO pakotettu valinta | (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Katso parametri 14.71 AO pakotettu valinta.
15.76 AO1 oloarvo (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.76 AO1 oloarvo.

15.77 AO1 lahde

(N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01)
Katso parametri 14.77 AO1 ldhde.

Nolla / uint32

15.78 AO1 pakotusarvot (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.78 AO1 pakotusarvot.
15.78 AO1 pakotusarvot (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.78 AO1 pakotusarvot.
15.79 AO1 suodatusaika (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.79 AO1 suodatusaika.
15.80 AOL1 lahteen minimi | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.80 AO1 lahteen minimi.
15.81 AOL1 lahteen maksimi | (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.81 AO1 lahteen maksimi.
15.82 AOL1 |aht6 AO1 lah- (Nakyvillda kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
teen min Katso parametri 14.82 AO1 |aht6 AOL1 lahteen min..
15.82 AO1-1aht6 AO1-ldh- | (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
teen minimissa Katso parametri 14.82 AO1-laht6 AO1-lahteen minimissa.
15.83 AO1 |aht6 AO1 Iah- (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FIO-11) -/ real32
teen maks Katso parametri 14.83 AO1 |ahtd AO1 lahteen maks..
15.83 AO1-1aht6 AO1-1ah- | (N&kyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
teen maksimissa Katso parametri14.83 AO1-laht6 AO1-lahteen maksimissa.
15.86 AO2 oloarvo (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.86 AO2 oloarvo.
15.87 AO2 lahde (Nakyvilld kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) Nolla / uint32
Katso parametri 14.87 AO2 lahde.
15.88 AO2 pakotusarvot (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.88 AO2 pakotusarvot.
15.89 AO2 suodatusaika (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.89 AO2 suodatusaika.
15.90 AO2 lahteen minimi | (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.90 AO2 lahteen minimi.
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15.91 AO2 lahteen maksimi | (N&kyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.91 AO2 Iahteen maksimi.
15.92 AO2-1dhtd AO2-1ah- | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
teen minimissa Katso parametri 14.92 AO2-1aht6 AO2-Iahteen minimissa.
15.93 AO2-1aht6 AO2-1ah- | (Nakyvilla kun 15.1 Moduulin 2 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

teen maksimissa

Katso parametri 14.93 AO2-1aht6 AO2-lahteen maksimissa.
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16 1/O-laajennusmoduuli | I/O-laajennusmoduulin 3 asetukset.
£ Katso myds kohta Ohjelmoitavat |/O-laajennukset (sivu 33).
Huomautus: Parametriryhman sisaltd voi vaihdella valitun
1/0-laajennusmoduulityypin mukaan.
16.1 Moduulin 3 tyyppi Katso parametri 14.1 Moduulin 1 tyyppi. Ei valintaa / uint16
16.2 Moduulin 3 sijainti Katso parametri 14.2 Moduulin 1 sijainti. -/ uintl6
16.3 Moduulin 3 tila Katso parametri 14.3 Moduulin 1 tila. Eivalintaa / uint16
16.5 Dl:n tila (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.5 Dl:n tila.
16.5 DIO:n tila (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Katso parametri 14.5 DIO:n tila.
16.5 DIO:n tila (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.5 DIO:n tila.
16.6 DI viivastetty tila (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.6 Dl viivastetty tila.
16.6 DIO viivastetty tila | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Katso parametri 14.6 DIO viivastetty tila.
16.6 DIO viivdstetty tila | (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.6 DIO viivastetty tila.
16.8 Dl:n suodatusaika (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) 10.0 ms / real32
Katso parametri 14.8 DI:n suodatusaika.
0.8...100.0 ms 10=1ms/1=1ms
16.8 DIO:n suodatusaika | (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.8 DIO:n suodatusaika.
16.8 DIO:n suodatusaika | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.8 DIO:n suodatusaika.
16.9 DIO1 toiminto (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) Tulo / uint16
Katso parametri 14.9 DIO1 toiminto.
16.9 DIO1 toiminto (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.9 DIO1 toiminto.
16.11 DIO1 1dhd6n lahde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.11 DIO1 Iahd6n l&dhde.
16.11 DIO1 I&hdén lahde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Pois paaltd / uint32
Katso parametri 14.11 DIO1 |ahddn lahde.
16.12 DI1:n vetoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.12 DI1:n vetoviive.
16.12 DIO1 vetoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
16.12 DIO1 vetoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.12 DIO1 vetoviive.
16.13 DI1:n padstoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.13 DI1:n padstoviive.
16.13 DIO1 paastoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32

Katso parametri 14.13 DIO1 paastoviive.
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16.13 DIO1 padstoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.13 DIO1 paastdviive.
16.14 DIO2 toiminto (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) Tulo / uint16
Katso parametri 14.14 DIO2 toiminto.
16.14 DIO2 toiminto (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.14 DIO2 toiminto.
16.16 DIO2 lIahdon lahde (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.16 DIO2 1dhddn ldhde.
16.16 DIO2 1dhddn ldhde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.16 DIO2 Iahddn lahde.
16.17 DI2:n vetoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.17 DI2:n vetoviive.
16.17 DIO2 vetoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.17 DIO2 vetoviive.
16.17 DIO2 vetoviive (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.17 DIO2 vetoviive.
16.18 DI2:n paastdviive (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.18 DI2:n paastoviive.
16.18 DIO2 paastoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.18 DIO2 padstoviive.
16.18 DIO2 paastoviive (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.18 DIO2 paastdviive.
16.19 Al-valvontatoiminto | (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) Ei toimintoa / uint16
Katso parametri 14.19 Al-valvontatoiminto.
16.19 DIO3 toiminto (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.19 DIO3 toiminto.
16.20 Al-valvonnan valinta | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) - / uint16
Katso parametri 14.20 Al-valvonnan valinta.
16.20 Al-valvonnan valinta |(N&kyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) - / uintl6
Katso parametri 14.20 Al-valvonnan valinta.
16.21 Al viritys (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) Ei toimintoa / uint16
Katso parametri 14.21 Al viritys.
16.21 Al viritys (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) Ei toimintoa / uint16
Katso parametri 14.21 Al viritys.
16.21 DIO3 I1dhddn Idhde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.21 DIO3 lahdon lahde.
16.22 Al, pakotettu valinta | (N&akyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.22 Al, pakotettu valinta.
16.22 Al pakotus valinta (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) - / uintl6
Katso parametri 14.22 Al pakotus valinta.
16.22 DI3:n vetoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.22 DI3:n vetoviive.
16.22 DIO3 vetoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.22 DIO3 vetoviive.
16.23 DI3:n pdastoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.23 DI3:n paastdviive.
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16.23 DIO3 paastoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.23 DIO3 padstoviive.
16.24 DI04 toiminto (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Tulo / uint16
Katso parametri 14.24 DIO4 toiminto.
16.26 All oloarvo (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.26 All oloarvo.
16.26 DI04 1ahdon lahde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.26 DIO4 |dhddn l&hde.
16.27 All skaalattu arvo (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.27 All skaalattu arvo.
16.27 DI04 vetoviive (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.27 DIO4 vetoviive.
16.28 All pakotusarvot (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.28 All pakotusarvot.
16.28 DI04 paastoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.28 DIO4 padstdviive.
16.29 All laitekytkimen (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
asento Katso parametri 14.29 All laitekytkimen asento.
16.30 All yksikén valinta (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) mA / uintl6
Katso parametri 14.30 All yksikdn valinta.
16.31 RO:n tila (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.31 RO:n tila.
16.31 RO:n tila (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.31 RO:n tila.
16.31 All suotimen vahvis- | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) 1ms / uintl6
tus Katso parametri 14.31 All suotimen vahvistus.
16.32 All suodatusaika (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.32 All suodatusaika.
16.33 All minimi (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.33 All minimi.
16.34 RO1 lahde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) Pois padlta / uint32
Katso parametri 14.34 RO1 |ahde.
16.34 RO1 ldhde (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.34 RO1 |lahde.
16.34 All maksimi (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.34 All maksimi.
16.35 ROL1 vetoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.35 RO1 vetoviive.
16.35 RO1 vetoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.35 RO1 vetoviive.
16.35 All skaalattu All mini- | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
miin Katso parametri 14.35 All skaalattu All minimiin.
16.36 RO1 paastoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.36 RO1 padstdviive.
16.36 RO1 paastoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.36 RO1 padstdviive.
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16.36 All skaalattu All (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
maksimiin Katso parametri 14.36 All skaalattu All maksimiin.
16.37 RO2 ldhde (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.37 RO2 lahde.
16.37 RO2 ldhde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) Pois paalta / uint32
Katso parametri 14.37 RO2 lahde.
16.38 RO2 vetoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.38 RO2 vetoviive.
16.38 RO2 vetoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.38 RO2 vetoviive.
16.39 RO2 padstoviive (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FDIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.39 RO2 padstoviive.
16.39 RO2 paastoviive (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.39 RO2 paastoviive.
16.41 Al2 oloarvo (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.41 Al2 oloarvo.
16.42 Al2 skaalattu arvo (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.42 Al2 skaalattu arvo.
16.43 Al2 pakotusarvot (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.43 Al2 pakotusarvot.
16.44 AlI2 laitekytkimen (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) mA / uintl6e
asento Katso parametri 14.44 A2 laitekytkimen asento.
16.45 Al2 yksikon valinta | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) mA / uint16
Katso parametri 14.45 AI2 yksikdn valinta.
16.46 | Al2 suotimen vahvis- | (Ndkyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) 1ms / uintl6
tus Katso parametri 14.46 Al2 suotimen vahvistus.
16.47 Al2 suodatusaika (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.47 Al2 suodatusaika.
16.48 Al2 minimi (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.48 AI2 minimi.
16.49 Al2 maksimi (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.49 A2 maksimi.
16.50 Al2 skaalattu Al2 mini- | (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
miin Katso parametri 14.50 AI2 skaalattu Al2 minimiin.
16.51 Al2 skaalattu Al2 (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
maksimiin Katso parametri 14.51 Al2 skaalattu Al2 maksimiin.
16.56 Al3 oloarvo (Nakyvillda kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.56 Al3 oloarvo.
16.57 Al3 skaalattu arvo (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.57 AI3 skaalattu arvo.
16.58 AlI3 pakotusarvot (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.58 Al3 pakotusarvot.
16.59 Al3 laitekytkimen (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) mA / uintl6e
asento Katso parametri 14.59 Al3 laitekytkimen asento.
16.60 | AI3yksikonvalinta | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) mA / uint16

Katso parametri 14.60 AlI3 yksikon valinta.
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16.61 AlI3 suotimen vahvis- | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) 1ms / uintl6
tus Katso parametri 14.61 Al3 suotimen vahvistus.
16.62 Al3 suodatusaika (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.62 Al3 suodatusaika.
16.63 AlI3 minimi (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.63 Al3 minimi.
16.64 AlI3 maksimi (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.64 Al3 maksimi.
16.65 Al3 skaalattu AI3 mini- | (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
miin Katso parametri 14.65 Al3 skaalattu AI3 minimiin.
16.66 | AlI3 skaalattu AI3 (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
maksimiin Katso parametri 14.66 Al3 skaalattu AI3 maksimiin.
16.71 AO, pakotettu valinta | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ uintl6
Katso parametri 14.71 AO, pakotettu valinta.
16.71 AO pakotettu valinta | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ uintl6
Katso parametri 14.71 AO pakotettu valinta.
16.76 AO1 oloarvo (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.76 AO1 oloarvo.
16.77 AOL1 lahde (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) Nolla / uint32
Katso parametri 14.77 AO1 ldhde.
16.78 AOL1 pakotusarvot (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
Katso parametri 14.78 AO1 pakotusarvot.
16.78 AOL1 pakotusarvot (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.78 AO1 pakotusarvot.
16.79 AO1 suodatusaika (N&kyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.79 AO1 suodatusaika.
16.80 AO1 Idhteen minimi | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.80 AO1 lahteen minimi.
16.81 AO1 lahteen maksimi | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.81 AO1 lahteen maksimi.
16.82 AO1 1&aht6 AO1 lah- (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
teen min Katso parametri 14.82 AO1 laht6 AO1 lIahteen min..
16.82 | AO1-13htd AO1-lah- | (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
teen minimissa Katso parametri 14.82 AO1-lahtd AO1-lahteen minimissa.
16.83 AOL1 ahto AO1 Iah- (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FIO-11) -/ real32
teen maks Katso parametri 14.83 AO1 laht6 AO1 lahteen maks..
16.83 AO1-1aht6 AO1-1ah- | (N&akyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
teen maksimissa Katso parametri 14.83 AO1-laht6 AO1-lahteen maksimissa.
16.86 AO2 oloarvo (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.86 AO2 oloarvo.
16.87 AO2 ldhde (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) Nolla / uint32
Katso parametri 14.87 AO2 lahde.
16.88 AO2 pakotusarvot (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.88 AO2 pakotusarvot.
16.89 AO2 suodatusaika (Nakyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

Katso parametri 14.89 AO2 suodatusaika.
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16.90 AO2 lahteen minimi | (N&akyvilld kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.90 AO2 lahteen minimi.

16.91 AO2 lahteen maksimi | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32
Katso parametri 14.91 AO2 lahteen maksimi.

16.92 AO2-1aht6 AO2-1ah- | (Nakyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

teen minimissa Katso parametri 14.92 AO2-lahto AO2-lahteen minimissa.
16.93 AO2-1ahtd AO2-1ah- | (N&kyvilla kun 16.1 Moduulin 3 tyyppi = FAIO-01) -/ real32

teen maksimissa

Katso parametri14.93 AO2-13ht6 AO2-ldhteen maksimissa.
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19 Kayttotila Paikallisen ja ulkoisen ohjauspaikan lahteen ja kdyttétilojen
valinta.
Katso myds kohta Taajuusmuuttajan kayttotilat (sivu 26).
19.1 Todellinen kayttotila | Nayttaa talla hetkella kdytéssa olevan toimintatilan. Nolla / uint16
Katso parametrit 19.11...19.14.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Nolla Ei mitdan. 1
Nopeus Nopeussaaté (moottorin ohjaustila DTC) 2
Momentti Momenttisdatd (moottorin ohjaustila DTC) 3
Minimi Momentinvalitsin vertaa nopeussadtimen laht6a (25.1 4
Momenttiohje nopeussadadostad) ja momenttiohjetta (26.74
Momenttiohje rampitettu) ja kdyttda naista pienempaa.
Maksimi Momentinvalitsin vertaa nopeussaatimen lahtoa (25.1 5
Momenttiohje nopeussaddostad) ja momenttiohjetta (26.74
Momenttiohje rampitettu) ja kdyttaa naista suurempaa.
Lisda Nopeussaatimen 1ahto lisdtdan momenttiohjeeseen. 6
Jannite DC-janniteohjaus. 7
Skalaari (Hz) Taajuussadté moottorin skalaarisaatotilassa. 10
Skalaari (rpm) Nopeussaatd moottorin skalaarisaatotilassa. 11
Pakotettu magnetoin- | Moottori on magnetointitilassa. 20
ti
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta Parametrilla valitaan lahteeksi ulkoinen ohjauspaikka ULK1 |ULK1 / uint32
tai ULK2.
0 = ULK1
1=ULK2
ULK1 ULK1 (pysyvasti valittu). 0
ULK2 ULK2 (pysyvasti valittu). 1
KVS A, pddohjaussa- | Kenttavayldliitannan A kautta vastaanotettu ohjaussanan |2
nan bitti 11 bitti 11.
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 8
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |11
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 12
SKV, pddohjaussanan | Sisddnrakennetun kenttavayldliitdnnan kautta vastaanotet- |32
bitti 11 tu ohjaussanan bitti 11.
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
19.12 Ulk1 ohjaustila Parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan ULK1 toiminta- | Nopeus / uint16

tila.
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Nolla

Ei mitaan.

1

Nopeus

Nopeussadtd. Kdytettdvda momenttiohje on 25.1 Moment-
tiohje nopeussdaddsta (nopeusohjeketjun 1ahtd).

2

Momentti

Momenttisdaatd. Kaytettava momenttiohje on 26.74 Mo-
menttiohje rampitettu (momenttiohjeketjun Iahtd).

Minimi

Nopeus- ja Momentti yhdistdminen: momentinvalitsin
vertaa nopeussaatimen laht6a (25.1 Momenttiohje nopeus-
saddostd) ja momenttiohjetta (26.74 Momenttiohje rampi-
tettu) ja kdyttad ndista pienempaa arvoa.

Jos nopeusero muuttuu negatiiviseksi, taajuusmuuttaja
seuraa nopeussaatimen laht64, kunnes nopeusero muuttuu
jélleen positiiviseksi.

Tama estda taajuusmuuttajaa kiihdyttamasta hallitsemat-
tomasti, jos kuorma katoaa momenttisdatétilassa.

Maksimi

Nopeus- ja Momentti yhdistdminen: momentinvalitsin
vertaa nopeussadtimen 1dhtéa (25.1 Momenttiohje nopeus-
saadostd) jamomenttiohjetta (26.74 Momenttiohje rampi-
tettu) ja kdyttdd ndistd suurempaa arvoa.

Jos nopeusero muuttuu positiiviseksi, taajuusmuuttaja
seuraa nopeussadtimen laht6a, kunnes nopeusero muuttuu
jalleen negatiiviseksi.

Tama estaa taajuusmuuttajaa kiihdyttamasta hallitsemat-
tomasti, jos kuorma katoaa momenttisaatétilassa.

Lisda

Nopeus-ja Momenttiyhdistdminen: Momentinvalitsin lisaa
nopeusohjeketjun [dhdén momenttiohjeketjun laht&on.

Jannite

(Vain BCU-ohjausyksikét) DC-janniteohjaus. Kaytettdva
momenttiohje on 29.1 Mom.ohje, DC-jannitesaato (DC-
jénniteohjeketjun Iahto).

19.14

Ulk2 ohjaustila

Parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan ULK2 toimin-
tatila.

Katso valinnat parametrista 19.12 Ulkl ohjaustila.

Nopeus / uint1l6

19.16

Paikallinen ohjaustila

Valitsee paikallisohjauksen toimintatilan.

Nopeus / uint16

Nopeus

Nopeussadto. Kdytettdvda momenttiohje on 25.1 Moment-
tiohje nopeussdaddsta (nopeusohjeketjun Iahtd).

0

Momentti

Momenttisdato. Kaytettava momenttiohje on 26.74 Mo-
menttiohje rampitettu (momenttiohjeketjun Iahtd).

19.17

Paikallisen ohjauksen
esto

Ottaa paikallisohjauksen kdytto6n tai poistaa sen kaytosta
(ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysdytyspainikkeet seka
PC-tydkalun paikallissadtimet).

VAROITUS!
Varmista ennen paikallisohjauksen kayt&sta poistamis-

ta, ettd ohjauspaneelia ei tarvita taajuusmuuttajan
pysayttamiseen.

Ei / uintl6

Ei

Paikallisohjausta voidaan kayttda.

Kylla

Paikallisohjausta ei voi kdyttaa.
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19.20 Skalaarisdadon oh- | Valitsee moottorin skalaarisdatotilan ohjetyypin. Rpm / uint16
Jeyksikkd Katso myds kohta Taajuusmuuttajan kayttotilat (sivu 26)
sekd parametri 99.4 Moottorisadtotapa.
Huomautus: Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kaynnissa.
Hz Hz. (0]
Ohje otetaan parametrista 28.2 Taajuusohje rampin lahtd
(taajuusohjausketjun Iahto).
Rpm Kierrosta minuutissa (rpm). Ohje otetaan parametrista 1

23.2 Nopeusohjeen rampin |ahtd (nopeusohje rampin ja
muotoilun jalkeen).
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20

Kay/seis/suunta

Kaynnistys/pysdytys/suunta- ja kdy/kaynnistys/jog kayt-
t66n -signaalin lahteen valinta; positiivisen/negatiivisen
ohjeen sallinnan lahteen valinta.

Lisdtietoja ohjauspaikoista on kohdassa Paikallisohjaus
ja ulkoinen ohjaus (sivu 23).

20.1

Ulkl komennot

Talla parametrilla valitaan kdynnistys-, pysdytys- ja suunta-
komentojen Idhde ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (ULK1).

Katso myds parametrit 20.2...20.5.

Tulol Kay; Tulo2 Suun-
ta / uintl6

Ei valittu

Kaynnistys- tai pysaytyskomentoldhteita ei ole valittu.

Tulol Kay

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen Idhde valitaan paramet-
rilla 20.3 Ulk1 tulo 1 Idhde. Taajuusmuuttajan lahdebittien
tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila (20.3) Komento

0-1(20.2 = Reuna)
1(20.2 = Taso)

Kaynnistys

0 Pysaytys

Tulol Kay; Tulo2
Suunta

Parametrilla20.3 Ulk1 tulo 11ahde valittu Iahde on kdynnis-
tyssignaali; parametrilla 20.4 Ulk1 tulo 2 Iahde valittu lahde
maarittda suunnan. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan
muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila
(20.3)

Lihteen 2 tila
(20.4)

Komento

0

Mika tahansa

Pysaytys

0-1(20.2 = Reuna) [0]
1(20.2 = Taso) 1

Kay eteen

Kay taakse

Tulol Kdy eteen; Tu-
lo2 Kay taakse

Parametrilla20.3 Ulk1 tulo 11ahde valittu Idhde on kaynnis-
tyssignaali eteenpdin; parametrilla 20.4 UIk1 tulo 2 lahde
valittu lahde on kdynnistyssignaali taaksepain. Taajuus-
muuttajan ldhdebittien tilan muutoksia tulkitaan seuraa-

vasti:

Lidhteen 1 tila Lidhteen 2 tila Komento
(20.3) (20.4)
0 0 Pysaytys
0-1(20.2 = Reuna) [0] Kay eteen
1(20.2 = Taso)
0 0-1(20.2 = Reuna) Kay taakse
1(20.2 = Taso)
1 1 Pysaytys
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Nro Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

TulolP Kay; Tulo2
Seis

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen ldhteet valitaan para-
metreilla 20.3 UIk1 tulo 1 ldhde ja 20.4 Ulk1 tulo 2 Idhde.

Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan
seuraavasti:

Lahteen 2 tila
(20.4)

Ldhteen 1 tila Komento

(20.3)

0-1 1 Kaynnistys

Mika tahansa 0 Pysdytys

Huomautus: Tdman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.2 Ulk1 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

4

TulolP Kay; Tulo2
Seis; Tulo3 Suunta

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen lahteet valitaan para-
metreilla 20.3 UIk1 tulo 1 ldhde ja 20.4 Ulk1 tulo 2 Iahde.

Parametrilla 20.5 UIk1 tulo 3 lahde valittu ldhde maarittaa
suunnan. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan muutoksia
tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 3 ti-
la (20.5)

0

Lahteen1tila | Lahteen 2 ti- Komento

(20.3) la (20.4)

0-1 1 Kay eteen

0-1 1 1 Kay taakse

Mika tahansa (o] Mika tahansa | Pysaytys

Huomautus: Tdman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.2 Ulk1 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

TulolP Kay et.; Tulo2P
Kay taakse; Tulo3
Seis

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen lahteet valitaan para-
metreilla 20.3 Ulk1 tulo 1 Iahde, 20.4 Ulk1 tulo 2 Iahde ja
20.5 Ulk1 tulo 31ahde. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan
muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 3 ti-
la (20.5)

Lahteen1tila [ Ldhteen 2 ti-
(20.3) la (20.4)

Komento

0-1 Mika tahansa 1 Kay eteen

Mika tahansa 0-1 1 Kay taakse

Mika tahansa | Mikd tahansa 0 Pysaytys

Huomautus: Taman asetuksen ollessa kadytossa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.2 Ulk1 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

Ohjauspaneeli

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot saadaan ohjauspaneelis-
ta.

Kenttavayla A

Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan kenttavaylaso-
vittimesta A.

Huomautus: Tdman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina tasoon parametrin 20.2 Ulk1 kdynnistys-
tapa arvosta riippumatta.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Sisdaanrakennettu Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan sisdanrakenne- |14
kenttavayla tusta kenttavaylaliittymasta.
Huomautus: Taman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina tasoon parametrin 20.2 Ulk1 kdynnistys-
tapa arvosta riippumatta.
M/F-linkki Kaynnistys- ja pysdytyskomennot annetaan toisesta taa- |15
juusmuuttajasta isanta/orja-liitdnnan avulla.
Huomautus: Taman asetuksen ollessa kaytossa kaynnistys-
signaali laukeaa aina tasoon parametrin 20.2 Ulk1 kdynnistys-
tapa arvosta riippumatta.
Sovellusohjelma Kaynnistys- ja pysaytyskomennot otetaan sovellusohjelman |21
ohjaussanasta (parametri 6.2 Sovelluksen ohjaussana).
Huomautus: Taman asetuksen ollessa kaytossa kaynnistys-
signaali laukeaa aina tasoon parametrin 20.2 Ulk1 kdynnistys-
tapa arvosta riippumatta.
ATF Varattu. 22
DDCS-ohjaus Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan ulkoisesta oh- |16
jaimesta (DDCS).
Huomautus: Taman asetuksen ollessa kaytossa kaynnistys-
signaalilaukeaa aina tasoon parametrin 20.2 Ulk1 kdynnistys-
tapa arvosta riippumatta.
20.2 Ulkl kdynnistystapa | Maarittda, laukeaako ulkoisen ohjauspaikan ULK1kdynnis- |Reuna / uint16
tyssignaali reunasta vai tasosta.
Huomautus: Parametri on voimassa vain, kun parametrin
20.1Ulkl komennot arvoksion asetettu Tulol Kay, Tulol Kay;
Tulo2 Suunta, Tulol Kay eteen; Tulo2 Kay taakse tai Ohjaus-
paneeli.
Reuna Kaynnistyssignaali laukeaa reunasta. 0
Taso Kaynnistyssignaali laukeaa tasosta. 1
20.3 Ulkl tulo 1 Iahde Valitsee lahteen 1 parametrille 20.1 Ulk1 komennot. DI1 / uint32
Ei valittu 0 (aina pois kaytosta). 0
Valittu 1 (aina kaytdssa). 1
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl14 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti1). |11

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
20.4 Ulkl tulo 2 lahde Valitsee lahteen 2 parametrille 20.1 Ulk1 komennot. DI2 / uint32
Lisdtietoja kdytettavissa olevista valinnoista on paramet-
rissa 20.3 Ulk1 tulo 1 Iahde.
205 Ulki tulo 3 Iahde Valitsee ldhteen 3 parametrille 20.1 Ulk1 komennot. Bivalittu / uint32
Lisdtietoja kdytettavissa olevista valinnoista on paramet-
rissa 20.3 UIk1 tulo 1 Iahde.
20.6 Ulk2 komennot Parametrilla valitaan kdynnistys-, pysdytys- ja suuntako- | Eivalittu / uint16

mentojen ldhde ulkoisessa ohjauspaikassa 2 (ULK2).

Katso myds parametrit 20.7...20.10.

Ei valittu

Kaynnistys- tai pysdytyskomentoldhteita ei ole valittu.

Tulol Kay

Kaynnistys- ja pysadytyskomentojen lahde valitaan paramet-
rilla 20.8 UIk2 tulo 1 ldhde. Taajuusmuuttajan lahdebittien
tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila (20.8) Komento

0->1(20.7 = Reuna)
1(20.7 = Taso)

Kaynnistys

0 Pysaytys

Tulol Kay; Tulo2
Suunta

Parametrilla20.8 Ulk2 tulo 1 Iahde valittu Iahde on kaynnis-
tyssignaali; parametrilla 20.9 Ulk2 tulo 2 Iahde valittu ldhde
madrittdd suunnan. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan
muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Ldhteen 1 tila
(20.8)

0

0-1(20.7 = Reuna)
1(20.7 = Taso)

Ldhteen 2 tila
(20.9)

Mika tahansa

0

Komento

Pysdytys

Kay eteen

1

Kay taakse

Tulol Kay eteen; Tu-
lo2 Kay taakse

Parametrilla20.8 Ulk2 tulo 1 1&hde valittu Idhde on kaynnis-
tyssignaali eteenpdin; parametrilla 20.9 Ulk2 tulo 2 Iahde
valittu lahde on kaynnistyssignaali taaksepain. Taajuus-
muuttajan lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan seuraa-

vasti:

Lahteen 1 tila Ldhteen 2 tila Komento
(20.8) (20.9)
0 0 Pysdytys
0-1(20.7 = Reuna) 0 Kay eteen
1(20.7 = Taso)
0 0-1(20.7 = Reuna) Kay taakse
1(20.7 = Taso)
1 1 Pysdytys
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

TulolP Kay; Tulo2
Seis

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen lahteet valitaan para-
metreilla 20.8 Ulk2 tulo 1 lahde ja 20.9 Ulk2 tulo 2 lahde.

Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan
seuraavasti:

Lahteen 2 tila
(20.9)

Lahteen 1 tila Komento

(20.8)

0-1 1 Kaynnistys

Mika tahansa o] Pysaytys

Huomautus: Taman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

4

Tulo1P Kay; Tulo2
Seis; Tulo3 Suunta

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen lahteet valitaan para-
metreilla 20.8 Ulk2 tulo 1 1dahde ja 20.9 Ulk2 tulo 2 lahde.

Parametrilla20.10 Ulk2 tulo 3 Iahde valittu lahde maarittaa
suunnan. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan muutoksia
tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 3 ti-
la (20.10)

Lidhteen 2 ti- Komento

la (20.9)

Lahteen1tila
(20.8)

0-1 1 0 Kay eteen

0-1 1 1 Kay taakse

Mika tahansa (] Mikd tahansa | Pysaytys

Huomautus: Tdman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kdynnis-|
tystapa arvosta riippumatta.

TulolP Kay et.; Tulo2P
Kay taakse; Tulo3
Seis

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen lahteet valitaan para-
metreilla 20.8 Ulk2 tulo 1 Iahde, 20.9 Ulk2 tulo 2 lahde ja
20.10 Ulk2 tulo 3 1ahde. Taajuusmuuttajan ldhdebittien tilan
muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 3 ti-
la (20.10)

Lihteen 2 ti-
la (20.9)

Lahteen1tila Komento

(20.8)

0-1 Mika tahansa 1 Kay eteen

Mika tahansa 0-1 1 Kay taakse

Mika tahansa | Mika tahansa 0 Pysdytys

Huomautus: Taman asetuksen ollessa kaytossa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

Ohjauspaneeli

Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan ohjauspaneelis-
ta.

Kenttavayla A

Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan kenttavaylaso-
vittimesta A.

Huomautus: Tadman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kaynnis-
tystapa arvosta riippumatta.
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Sisddnrakennettu
kenttavayla

Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan sisddnrakenne-
tusta kenttavaylaliittymasta.

Huomautus: Tdman asetuksen ollessa kaytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

14

M/F-linkki

Kaynnistys- ja pysdytyskomennot annetaan toisesta taa-
juusmuuttajasta isantd/orja-liitdnnan avulla.

Huomautus: Taman asetuksen ollessa kadytossa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

Sovellusohjelma

Kaynnistys- ja pysdytyskomennot otetaan sovellusohjelman
ohjaussanasta (parametri 6.2 Sovelluksen ohjaussana).

Huomautus: Taman asetuksen ollessa kadytossa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kdynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

ATF

Varattu.

22

DDCS-ohjaus

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot saadaan ulkoisesta oh-
jaimesta (DDCS).

Huomautus: Tdman asetuksen ollessa kadytdssa kaynnistys-
signaali laukeaa aina reunaan parametrin 20.7 Ulk2 kaynnis-
tystapa arvosta riippumatta.

16

20.7

Ulk2 kaynnistystapa

Maarittaa, laukeaako ulkoisen ohjauspaikan ULK2 kaynnis-
tyssignaali reunasta vai tasosta.

Huomautus: Parametri on voimassa vain, kun parametrin
20.6 Ulk2 komennot arvoksi on asetettu Tulol Kdy, Tulol Kayj|
Tulo2 Suunta, Tulol Kay eteen; Tulo2 Kay taakse tai Ohjaus-
paneeli.

Reuna / uint16

Reuna

Kdynnistyssignaali laukeaa reunasta.

Taso

Kaynnistyssignaali laukeaa tasosta.

20.8

Ulk2 tulo 1 Iahde

Valitsee ldhteen 1 parametrille 20.6 Ulk2 komennot.

Lisatietoja kdytettavissa olevista valinnoista on parametria
20.3 Ulk1 tulo 1 I&hde kasittelevdssa kohdassa.

Ei valittu / uint32

20.9

Ulk2 tulo 2 Iahde

Valitsee lahteen 2 parametrille 20.6 Ulk2 komennot.

Lisatietoja kaytettdvissd olevista valinnoista on parametria
20.3 Ulk1 tulo 1 1ahde kasittelevdssa kohdassa.

Ei valittu / uint32

20.10

Ulk2 tulo 3 lahde

Valitsee ldhteen 3 parametrille 20.6 Ulk2 komennot.

Lisatietoja kdytettavissa olevista valinnoista on parametria
20.3 UlK1 tulo 1 I&hde kasittelevdssa kohdassa.

Ei valittu / uint32

20.11

Kaynninestotapa

Valitsee moottorin pysdytystavan, kun kayntilupasignaali
kytkeytyy pois paalta.

Kayntilupasignaalin Iahde on valittu parametrilla 20.12
Kayntilupa 1 lahde.

Vapaasti pyorien
(95.20 bitti 10) /
uint16
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Vapaasti pyorien Pysaytys kytkemalld taajuusmuuttajan Iahdon puolijohti- |0
met pois paalta.
Moottori pysahtyy vapaasti pydrien.
VAROITUS!
Jos kdytetadn mekaanista jarrua, on varmistettava,
ettd moottorin pysdahtyminen vapaasti py6rien on
turvallista.
Ramppi Pysdytys aktiivisen hidastusrampin mukaan. Katso para- |1
metriryhma 23 Nopeusohjeen ramppi (sivu 276).
Momenttiraja Pysdytys momenttirajojen (parametrien 30.19 ja 30.20) 2
mukaan.
20.12 Kayntilupa 1 lahde Parametrilla valitaan ulkoisen kdyntilupasignaalin Idhde. DIIL (95.20 bitti 10);

Jos kdyntilupasignaali kytketddn pois paaltd, taajuusmuut-
taja ei kdynnisty. Jos taajuusmuuttaja on jo kdynnissa, se
pysahtyy parametrin 20.11 Kdynninestotapa asetuksen
mukaisesti.

1 = Kdyntilupasignaali on aktiivinen.
Huomautus: Puuttuvasta signaalista ilmoittava varoitus

voidaan poistaa kdytéstd parametrilla 20.30 Lupasignaalien
varoitukset.

Katso my&s parametri 20.19 Kaynnistyslupa.

valittu (95.20 bitti 5);
DI5 (95.20 bitti 9) /
uint32

Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/laht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/laht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti1). |11
KVS A, pdadohjaussa- | Kenttavayldliitdnnan A kautta vastaanotettu ohjaussanan |30
nan bitti 3 bitti 3.

SKV, pddohjaussanan | Sisddnrakennetun kenttdvayldliitdnnan kautta vastaanotet- |32
bitti 3 tu ohjaussanan bitti 3.

DIIL DlIL-tulo (10.2 DI viivastetty tila, bitti 15). 33




252 Parametrit

Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Aktiivinen ohjausldh-
de, paatilasanan bitti
3

Aktiivisesta ohjauslahteesta saatu paatilasanan bitti 3.

Huomautus:

- Jostaajuusmuuttaja on kdynnissa kenttavaylaohjaukses-
sa, bitin 3 kytkeminen pois paalta poistaa seka kdynnis-
tyksen ettd kdynnin lupasignaalit.

- Tassatapauksessa pysdytystila maaritetdaan parametrin
20.11 Kaynninestotapa tai 21.3 Pysdytystapa mukaan
riippuen siitd, kumman tilan prioriteetti on korkeampi.
Pysaytystapojen prioriteettijarjestys korkeimmasta
matalimpaan on Vapaasti pyérien — Momenttiraja —
Ramppi.

Jos aktiivinen ohjausldhde on ohjauspaneeli, PC-ty6kalu
tai taajuusmuuttajan 1/0, kdyntilupasignaali on aina
aktiivinen.

34

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).

20.19

Kaynnistyslupa

Parametrilla valitaan kdynnistyslupasignaalin lahde.
1 = Salli kdynnistys.

Kun signaali on pois paalta, kaikki taajuusmuuttajan
kdynnistyskomennot ovat estettyind. (Signaalin kytkeminen
pois kaytdsta ei pysdyta kdynnissa olevaa taajuusmuutta-
jaa.)

Huomautus:

« Jos tasoon laukeava kaynnistyskomento on paalla, kun
kdynnistyslupasignaali menee péaalle, taajuusmuuttaja
kaynnistyy. (Reunaan laukeava kdynnistyssignaali on
annettava uudelleen, jotta taajuusmuuttaja kdynnistyy.)
Katso parametrit 20.2 Ulk1 kdynnistystapa, 20.7 Ulk2
kdynnistystapa ja 20.29 Paikallinen kaynnistystapa.

« Puuttuvasta signaalista ilmoittava varoitus voidaan
poistaa kaytdsta parametrilla 20.30 Lupasignaalien va-
roitukset.

Katso myds parametri 20.12 Kdyntilupa 1 lahde.

Valittu / uint32

Ei valittu 0 (o]
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti1). |11
DIIL DlIL-tulo (10.2 DI viivastetty tila, bitti 15). 30

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
20.23 Positiivisen nopeus- | Parametrilla valitaan positiivisen nopeuden kayntilupako- | Valittu / uint32
ohjeen sallinta mennon ldhde.
1 = Positiivinen nopeus sallittu.
0 = Positiivinen nopeus tulkitaan nollanopeusohjeeksi.
Seuraavassa kuvassa parametrin 23.1 Nopeusohjeen rampin
tulo arvo asetetaan nollaan, kun positiivisen nopeusohjeen
sallintasignaali on poistettu.
Toiminta eri sdatotiloissa:
Nopeussdatd: Nopeusohje asetetaan nollaan ja moottori
hidastaa aktiivisen hidastusrampin mukaisesti. Taajuus-
muuttaja jatkaa modulointia. Ryntadyssuoja estda lisamo-
menttiehtoja kdyttdmasta moottoria positiiviseen suun-
taan.
Momenttisaatd: Ryntayssuoja valvoo moottorin pydrimis-
suuntaa.
20.23 7
T T >
| |
20.24 \—|é
! |
23.01 i i
.| |
01.01 I 4 i_‘l >
Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
20.24 | Negatiivisen nopeus- | Parametrilla valitaan negatiivisen nopeusohjeen kayntilu- | Valittu / uint32

ohjeen sallinta

pakomennon lahde. Katso parametri 20.23 Positiivisen
nopeusohjeen sallinta.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
20.25 Jog-toiminto kdyt- | Valitsee Jog-toiminnon kayttodnottosignaalin lahteen. Ei valittu / uint32
toon (Jog-toiminnon aktivointisignaalit valitaan parametreilla
20.26 Jog 1 kdynnistyksen lahde ja 20.27 Jog 2 kdynnistyk-
sen lahde.)
1=Jog-toiminto on kdyt&ssa.
0 = Jog-toiminto ei ole kaytdssa.
Huomautus: Jog-toiminto voidaan ottaa kdytté6n ainoas-
taan, jos kaynnistyskomento ulkoisesta ohjauspaikasta ei
ole paalla. Toisaalta, jos Jog-toiminto on jo otettu kayttoon,
taajuusmuuttajaa ei voida kdynnistaa ulkoisesta ohjauspai-|
kasta (muuten kuin kenttavaylan valityksella annetuilla Jog-
komennoilla).
Katso kohta Jog-toiminto (sivu 59).
Ei valittu o] (0]
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). 10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
20.26 | Jog1kaynnistyksen |Jos tama parametri on aktivoitu parametrilla 20.25 Jog- Ei valittu / uint32

lahde

toiminto kadyttéon, silld valitaan Jog-toiminnon 1 aktivoin-
tisignaalin lahde. (Jog-toiminto 1 voidaan my&s ottaa
kayttdon kenttavayldn valitykselld parametrin 20.25 ase-
tuksesta riippumatta.)

1 =Jog-toiminto 1 on paalla.

Huomautus: Jos molemmat Jog-toiminnot (1 ja 2) aktivoi-
daan, ensimmdisenad aktivoitu on ensisijainen.

Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 02). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iahto DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |11
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
20.27 Jog 2 kdynnistyksen |Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 20.25 Jog- Ei valittu / uint32
lahde toiminto kayttoon, silld valitaan Jog-toiminnon 2 aktivoin-
tisignaalin lahde. (Jog-toiminto 2 voidaan my&s ottaa
kayttoon kenttdvaylan valitykselld parametrin 20.25 ase-
tuksesta riippumatta.)
1=Jog-toiminto 2 on paalla.
Lisatietoja valinnoista on parametrissa 20.26 Jog 1 kdyn-
nistyksen lahde.
Huomautus: Jos molemmat Jog-toiminnot (1 ja 2) aktivoi-
daan, ensimmaisend aktivoitu on ensisijainen.
20.29 Paikallinen kdynnistys- | Maarittaa, laukeaako paikallisen ohjauksen kdynnistyssig- | Reuna / uint16
tapa naali reunaan vai tasoon.
Reuna Kaynnistyssignaali laukeaa reunasta. 0
Taso Kaynnistyssignaali laukeaa tasosta. 1
20.30 | Lupasignaalienvaroi- | Parametrilla valitaan kdytdsta poistettavat lupasignaaliva- |- / uint1l6
tukset roitukset (esim. kdyntilupa, kdynnistyslupa). Ndin voidaan
estdd naitd varoituksia tayttamastd tapahtumalokia.
Kun jokin tdman parametrin biteistd asetetaan arvoon 1,
sitd vastaava varoitus poistuu kdytosta eli varoitusta ei
muodostu, vaikka signaali menisi pois paalta.
Taman binddrisen parametrin bitit vastaavat seuraavia
varoituksia:
b0 | Salli kdynnistys AFEA Kaynnistyslupasignaali puuttuu
bl | Kayntilupa 1 AFEB Kayntilupasignaali puuttuu
b2...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

21

Kay/seis-tapa

Kaynnistys- ja pysdytystavat, hatdpysaytystapa ja signaa-
lildhteen valinta, DC-magnetointiasetukset, automaattisen
vaiheistuksen tavan valinta.

211

Kaynnistystapa

Valitsee moottorin kdynnistystoiminnon DTC-moottorisaa-
totilassa eli kun parametrin 99.4 Moottorisaatotapa arvoksi
on asetettu DTC.

Huomautus:

« Skalaarisdaatotilassa kaytettava kdynnistystapa valitaan
parametrilla 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa.

« Kaynnistys moottorin pydriessa ei ole mahdollinen, kun
DC-magnetointi on valittuna (Nopea tai Vakioaika).

« Jos kdytdssa on kestomagneettimoottori taireluktans-
simoottori, on kdytettava kdynnistystapaa Automaatti-
nen.

. Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuuttajan ollessa

kdynnissa.

Katso myds kohta DC-magnetointi (sivu 66).

Automaattinen /
uint16

Nopea

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kdynnis-
tysta. Esimagnetointiaika maaritetddan automaattisesti.
Tavallisesti se on 200 ms...2 s moottorin koon mukaan.
Tama tila tulee valita silloin, kun tarvitaan suurta lahtémo-
menttia.

Vakioaika

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kdynnis-
tystd. Esimagnetointiaika maaritetadn parametrilla 21.2
Magnetointiaika. Téma tila tulee valita silloin, kun esimag-
netointiajan taytyy olla vakio (esimerkiksi jos moottorin
kaynnistys tdytyy synkronoida mekaanisen jarrun vapaut-
tamisen kanssa). Tama asetus my&s varmistaa suurimman
mahdollisen kdynnistysmomentin, kun asetettu esimagne-
tointiaika on riittavan pitka.

VAROITUS!

A Taajuusmuuttaja kdynnistyy, kun asetettu magnetoin-|
tiaika on kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi
valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat taytta l1ahto-
momenttia, on aina varmistettava, ettd vakiomagne-
tointiaika on riittdvan pitk4, jotta tdyden magnetoinnin
ja momentin kehittyminen on mahdollista.

Automaattinen

Automaattinen kdynnistys varmistaa moottorin optimaa-
lisen kdynnistymisen useimmissa tapauksissa.

Se kasittda vauhtikdynnistyksen (kdynnistyksen moottorin
pyoriessd) ja automaattisen uudelleenkaynnistyksen (py-
sahtynyt moottori voidaan kdynnistaa heti uudelleen
odottamatta vuon havidmistd). Taajuusmuuttajan moot-
torinsddtod tunnistaa vuon ohella moottorin mekaanisen
tilan ja kdynnistaa moottorin heti kaikissa olosuhteissa.

Vauhtikdynnistys

Tama menetelma on tarkoitettu vain epatahtimoottoreille
ja on optimoitu sellaisia sovelluksia varten, joissa taajuus-
muuttaja taytyy kdynnistda moottorin pydriessa korkeilla
taajuuksilla (yli 150 Hz).
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

21.2 Magnetointiaika

Maarittaa esimagnetointiajan, kun

- parametrin 21.1 Kdynnistystapa arvoksi on asetettu Va-
kioaika (moottorin DTC-saatotilassa) tai

- parametrin 21.19 Skalaarinen kadynnistystapa arvoksi on
asetettu Vakioaika (moottorin skalaarisaatotilassa).

Kaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi

moottorin automaattisesti maaritetyssa ajassa. Tayden

magnetoinnin varmistamiseksi tdma parametri on asetet-

tava yhta suureksi tai suuremmaksi kuin roottorin aikava-

kio. Jos se ei ole tiedossa, voidaan kayttda seuraavassa

taulukossa annettuja ohjearvoja:

Moottorin nimellisteho Vakiomagnetointiaika

<1kwW > 50...100 ms

1...10 kw 2100...200 ms

10...200 kW >200...1000 ms

200...1000 kw >1000...2000 ms

Huomautus: Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kdynnissa.

500 ms / uint16

0...10000 ms

DC-vakiomagnetointiaika.

1=1ms/1=1ms

21.3 Pysdytystapa

Valitsee moottorin pysdytystavan, kun pysaytyskomento
on vastaanotettu.

Jarrutustehoa voidaan lisata valitsemalla vuojarrutus
(katso parametri 97.5 Vuojarrutus).

Huomautus: Talla parametrilla ei ole vaikutusta, jos taajuus-
muuttaja on orjayksikkd iséntd/orja-kokoonpanossa.

Vapaasti pyorien /
uint16

Vapaasti pydrien

Pysaytys kytkemalld taajuusmuuttajan Iahddn puolijohti-
met pois paalta.

Moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

VAROITUS!
Jos kdytetadn mekaanista jarrua, on varmistettava,
ettda moottorin pysahtyminen vapaasti pydrien on

turvallista.

o

Ramppi

Pysaytys aktiivisen hidastusrampin mukaan. Katso para-
metriryhma 23 Nopeusohjeen ramppi (sivu 276).

Momenttiraja

Pysdytys momenttirajojen (parametrien 30.19 ja 30.20)
mukaan.

21.4 Hatapysaytystapa

Valitsee moottorin pysdytystavan, kun hatapysaytyskomen-
to on vastaanotettu.

Hatapysaytyssignaalin Idhde valitaan parametrilla 21.5
Hatapysaytyksen lahde.

Ramppipysaytys
(Off1); Vapaa pysaytys
(Off2) (95.20 bitti 1);
Hataramppipysaytys
(Off3) (95.20 bitti 2) /
uint16
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Ramppipysaytys Kun taajuusmuuttaja on kdynnissa: (o]
(Off1) .+ 1=Normaali toiminta.
- 0=Normaali pysaytys kyseista ohjetyyppia (katso kohta
Momenttiohjeen kiihdytys ja hidastusrampit (sivu 46))
varten maaritetyn vakiohidastusrampin mukaan. Kun
taajuusmuuttaja on pysahtynyt, se voidaan kdynnistaa
uudelleen poistamalla hdtdpysaytyssignaalija vaihtamallal
kaynnistyssignaaliksi O:n tilalle 1.
Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:
« 1=Kaynnistys mahdollista.
« 0 =Kaynnistys ei ole mahdollista.
Vapaa pysaytys Kun taajuusmuuttaja on kdynnissa: 1
(Off2) « 1= Normaali toiminta.
- 0=Pysdytys vapaasti pyorien. Taajuusmuuttaja voidaan
kaynnistaa uudelleen palauttamalla kdynnistyksen luki-
tussignaalija vaihtamalla kdynnistyssignaaliksi O:n tilalle
1.
Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:
« 1=Kaynnistys mahdollista.
« 0 =Kaynnistys ei ole mahdollista.
Hataramppipysaytys | Kun taajuusmuuttaja on kdynnissa: 2
(Off3) « 1= Normaali toiminta.
« 0 =Pysdytys parametrilla 23.23 Hatapysaytyksen aika
madritetylla hatdpysaytysrampilla. Kun taajuusmuuttajal
on pysahtynyt, se voidaan kdynnistda uudelleen poista-
malla hatapysaytyssignaalija vaihtamalla kdynnistyssig-
naaliksi O:n tilalle 1.
Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:
« 1=Ka&ynnistys mahdollista.
- 0= Kaynnistys ei ole mahdollista.
215 Hatdpysaytyksen lah- | Parametrilla valitaan hatdpysaytyssignaalin Iahde. Pysdy- | Ei aktiivinen (tosi); D14
de tystapa valitaan parametrilla 21.4 Hatapysaytystapa. (95.20 bitti 1, 95.20
0 = Hatapysaytys aktiivinen bitti 2) / uint32
1 = Normaali toiminta
Huomautus: Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kdynnissa.
Aktiivinen 0 0
Ei kdytossa 1. 1
DIIL DIIL-tulo (10.2 DI viivastetty tila, bitti 15). 2
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 8
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |11
DIO2 Digitaalitulo/Iahtd DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti1). |12

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
21.6 Nollanopeusraja Parametrilla maaritetdan nollanopeusraja. Moottoria hidas- | 30.00 rpm / real32

tetaan nopeusrampin mukaisesti (kun valittuna on ramp-
pipysahdys), kunnes madritetty nollanopeusraja saavute-
taan. Nollanopeusviiveen jalkeen moottori pysdhtyy vapaas-
ti pyorien.

Huomautus: Jos kdyt&ssa on oletusarvoa pienempi arvo,
varmista, ettd taajuusmuuttaja pystyy pysahtymaan.

0.00...30000.00 rpm

Nollanopeusraja. 16-bittinen skaalaus: katso parametri
46.1.

-/100=1rpm
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
21.7 Nollanopeusviive M&arittaa nollanopeuden viiveen. Toiminto on hyddyllinen |0 ms / real32

sovelluksissa, joissa tasainen ja nopea uudelleenkdynnistys
on erityisen tarkedd. Viiveen aikana taajuusmuuttaja tietda
roottorin asennon tarkasti.

Nollanopeuden viive poissa kdytosta:

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hi-
dastaa rampin mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo
laskee alle parametrin 21.6 Nollanopeusraja arvon, vaihto-
suuntaajan modulointi pysdhtyy ja moottori pysahtyy va-
paasti pyorien.

Nopeus

Nopeussaadin poissa
kdytosta:

moottori pysahtyy vapaasti
pyorien.

- - -21,06

Aika

Nollanopeuden viive kdyt&ssa:

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hi-
dastaa hidastusrampin mukaan. Kun moottorin nopeuden
oloarvo alittaa parametrin 21.6 Nollanopeusraja arvon,
nollanopeuden viivetoiminto kytkeytyy paalle. Viiveen aika-
na toiminto pitaa nopeussaatdjan kaynnissa: vaihtosuun-
taaja moduloi, moottori on magnetoitu ja taajuusmuuttaja
on valmis nopeaan uudelleenkdynnistykseen. Nollanopeu-
den viivettd voidaan kdyttaa esimerkiksi Jog-toiminnon
kanssa.

Nopeus - -
Nopeussaadin pysyy paalla.
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

0...30000 ms

Nollanopeuden viive.

1=1ms/1=1ms
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

21.8

DC-virtasdato

DC-pito- ja jalkimagnetointitoiminnot otetaan kaytté6n /
poistetaan kdytosta. Katso kohta DC-magnetointi (sivu 66).

Huomautus:

- DC-pito on kdytettdvissa vain nopeussdaadon ollessa
kaytdssa DTC-moottorinsdatdtilassa (katso sivu 26).

- DC-magnetointi kuumentaa moottoria. Pitkia DC-mag-
netointiaikoja edellyttavissa sovelluksissa on kdytettava
ulkoisestijadhdytettyja moottoreita. Jos DC-magnetoin-
tijakso on pitkd ja moottoriin kohdistuu tasainen kuor-|
mitus, DC-pito ei pysty estdmadn moottorin akselia
pyorimasta.

-/ uintl6

b0

DC-pito

1 = DC-pito kdytossa. Katso kohta DC-pito (sivu 67).

Huomautus: DC-pitotoiminnolla ei ole vaikutusta, jos kdyn-|
nistyssignaali kytketddn pois paalta.

bl

Jalkimagnetointi

1=1Jalkimagnetointi kdytdssa. Katso kohta Jalkimagnetoin-
ti (sivu 67).

Huomautus: Jdlkimagnetointi on kaytettavissa vain, kun
pysaytystavaksi on valittu ramppi (katso parametri 21.3 Py-
saytystapa).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1

219

DC-pidon nopeus

Madrittad DC-pidon nopeuden. Katso parametri 21.8 DC-
virtasaato ja kohta DC-pito (sivu 67).

5.00 rpm / real32

0.00...1000.00 rpm

DC-pidon nopeus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri
46.1.

-/100=1rpm

21.10

DC-virtaohje

Parametrilla mdaritetddn DC-pidon virta prosentteina
moottorin nimellisvirrasta. Katso parametri 21.8 DC-virta-
saato ja kohta DC-magnetointi (sivu 66).

30.0 prosentti / real32

0.0...100.0 prosentti

DC-pidon virta.

1=1prosentti/10=1
prosentti

2111

Jalkimagnetointiaika

Maarittaa ajan, jonka jalkimagnetointi on aktiivinen
moottorin pysdytyksen jalkeen. Magnetointivirta asetetaan
parametrilla 21.10 DC-virtaohje.

Katso parametri 21.8 DC-virtasaato.

0s /uint32

0..3000s

Jalkimagnetointiaika.

1=1s/1=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
21.12 Jatkuvan magnetoin- | Asettaa (tai valitsee ldhteen, joka asettaa) jatkuvan mag- | Ei kdytdssa / uint32
nin komento netoinnin paélle tai pois paaltad. Katso kohta Jatkuva
magnetointi (sivu 68).
Magnetointivirta lasketaan vuo-ohjeen perusteella (katso
parametriryhma 97 Moottorisdaato).
Huomautus:
. Tamatoiminto on kaytettdvissa vain DTC-moottorinsaa-
totilassa.
- Jatkuva magnetointi kuumentaa moottoria. Pitkia
magnetointiaikoja edellyttavissa sovelluksissa on kdy-
tettdva ulkoisesti jadhdytettyja moottoreita.
« Jatkuva magnetointi ei ehka voi estdd moottorin akselia
pyorimastd, jos moottoriin kohdistuu pitkalla aikavalillg
jatkuva kuormitus.
0 = Normaali toiminta
1 = Magnetointi kdytdssa
Ei kaytossa 0 (0]
Kaytossa 1. 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
21.13 Automaatt. vaiheis- |Valitsee automaattisen vaiheistuksen suoritustavan. Kaantyva / uint16

tustapa

Katso kohta Automaattinen vaiheistus (sivu 63).

Huomautus: Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kaynnissa.

Kaantyva

Tama tapa antaa tarkimman automaattisen vaiheistuksen
tuloksen. Tapaa voidaan kayttda ja sen kdytto on suositel-
tavaa, jos moottori saa pyoria eikd kdynnistys ole aikakriit-
tinen.

Huomautus: Tatd tapaa kaytettdessa moottori pydrii. Kuor-
mitusmomentin on oltava alle 5 %.

Paikallaan 1

Nopeampi kuin Kaantyva-tila, mutta ei yhta tarkka. Moot-
tori ei pyori.

Kestomagneettimoottorit: Tata tapaa suositellaan kaytet-
tdvaksi avonapamoottoreiden kanssa.

Paikallaan 2

Vaihtoehtoinen automaattisen vaiheistuksen standstill-
tapa, jota voidaan kayttaa, jos Kaantyva-tapaa ei voida
kayttaa ja Paikallaan 1 -tapa antaa virheellisia tuloksia.
Tama tapa on kuitenkin huomattavasti hitaampi kuin Pai-
kallaan 1 -tapa.

Kestomagneettimoottorit: Tata tapaa suositellaan kaytet-
tavaksi muiden kuin avonapamoottoreiden kanssa.

Z-pulssilla kadntymi-
nen

Tata tapaa tulee kayttad, jos pulssianturin nollapulssisig-
naalia tulee noudattaa ja muut tavat eivat tuota tulosta.

Moottori pyorii, kunnes jarjestelma havaitsee nollapulssin.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
21.14 Esildmmityksen tulon | Valitsee moottorin esilammitys paalle/pois -komennon Ei kdytdssa / uint32
lahde lahteen.
Katso kohta Esilammitys (sivu 66).
Huomautus: Esildimmitystoiminto ei aktivoidu, jos
« Safe torque off -toiminto on aktiivinen,
- vikatila on aktiivinen,
- pysaytyksesta on kulunut alle yksi minuutti tai
«  PID-nukkumistoiminto on aktiivinen.
Esilammitys deaktivoituu, kun taajuusmuuttaja kdynniste-
tadn. Esimagnetointi, jalkimagnetointi ja jatkuva magne-
tointi ohittavat esilammitystoiminnon.
0 = esilammitys ei aktiivinen
1 = esilammitys aktiivinen
Ei kdytdssa 0. Esildmmitys on aina pois kaytosta. 0
Kaytossa 1. Esildmmitys on aina kdytdssa, kun taajuusmuuttajaon |1
pysahtynyt (edelld esitetyt ehdot huomioiden).
DI1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
Valvonta 1 Valvonta 1 aktiivinen (32.1 Valvontatila, bitti 0). 8
Valvonta 2 Valvonta 2 aktiivinen (32.1 Valvontatila, bitti 1). 9
Valvonta 3 Valvonta 3 aktiivinen (32.1 Valvontatila, bitti 2). 10
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
21.15 Esilammityksen viive | Maarittaa esilammitystoiminnon viiveajan. 60 s /real32
10...3000 s Esilammityksen viive. 1=1s/1=1s
21.16 Esilammitysvirta Madrittad moottorin esilammitysvirran, joka syotetaan 0.0 prosentti / real32

moottoriin, kun parametrilla 21.14 Esilammityksen tulon
lahde valittu ldhde on kdytdssa. Arvo esitetdan prosenttei-
na moottorin nimellisvirrasta.

0.0 ... 30.0 prosentti

Esilammitysvirta.

1=1prosentti/10=1

prosentti
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

21.18

Autom. uudelleen-
kdynn. aika

Moottori voidaan kdynnistdd automaattisesti lyhyen janni-
tekatkoksen jalkeen automaattisen uudelleenkdynnistys-
toiminnon avulla. Katso kohta Automaattinen uudelleen-
kaynnistys (sivu 80).

Jos parametrin arvoksion asetettu 0,0 sekuntia, automaat-
tinen uudelleenkdynnistys on poissa kaytésta. Muussa ta-
pauksessa parametri maarittaa jannitekatkoksen maksimi-
keston, jonka jalkeen uudelleenkdynnistysta yritetaan.
Huomaa, ettd tdma aika sisaltaa myos tasajannitevalipiirin
latausviiveen.

VAROITUS!

A Toiminto kdynnistaa taajuusmuuttajan automaattisesti
jajatkaa sen toimintaa syéton katkoksen jalkeen. Var-|
mista, ettd tasta ei aiheudu vaaratilanteita.

5.0s /real32

0.0..10.0s

0,0 s = automaattinen uudelleenkdynnistys poissa kaytosta

0,1...10,0 s = jannitekatkoksen enimmadiskesto

1=1s/10=1s

21.19

Skalaarinen kdynnis-
tystapa

Valitsee moottorin kdynnistystoiminnon moottorin skalaa-
risdatotilassa eli kun parametrin 99.4 Moottorisaatotapa
arvoksi on asetettu Skalaari.

Huomautus:

- DTC-saatotilassa kaytettava kdynnistystoiminto valitaan
parametrilla 21.1 Kdynnistystapa.

- Kestomagneettimoottorien kanssa on kdytettava Auto-
maattinen-kdynnistystapaa.

Katso my6s kohta DC-magnetointi (sivu 66).

Normaali / uint16

Normaali

Valitdon kaynnistys nollanopeudesta.

Vakioaika

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnis-
tysta. Esimagnetointiaika maaritetadn parametrilla 21.2
Magnetointiaika. Téma tila tulee valita silloin, kun esimag-
netointiajan taytyy olla vakio (esimerkiksi jos moottorin
kaynnistys taytyy synkronoida mekaanisen jarrun vapaut-
tamisen kanssa). Tdma asetus myds varmistaa suurimman
mahdollisen kdynnistysmomentin, kun asetettu esimagne-
tointiaika on riittavan pitka.

Huomautus: Tata tapaa ei voi kdyttaa, kun kdynnistys teh-
daan moottorin pydriessa.

VAROITUS!

A Taajuusmuuttaja kdynnistyy, kun asetettu magnetoin-
tiaika on kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi
valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat taytta lahto-
momenttia, on aina varmistettava, etta vakiomagne-
tointiaika on riittdvén pitk3, jotta tdyden magnetoinnin
ja momentin kehittyminen on mahdollista.

Automaattinen

Tatd asetusta tulee kdyttaa

- sovelluksissa, joissa tarvitaan vauhtikdynnistysta (eli
kaynnistysta moottorin pydriessd) seka

- kestomagneettimoottoreita kdytettaessa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
21.20 Orjan pakotettu Pakottaa (tai valitsee ldhteen, joka pakottaa) momentti- Ei valittu / uint32
ramppipysaytys sdddetyn orjataajuusmuuttajan siirtymadn nopeussadtéon
ramppipysaytyskomennon (Off1 tai Off3) aktivoituessa.
Tama on orjayksikdn itsendisen ramppipysaytyksen edel-
lytys.
Katso myds kohta Iséntd/orja-toiminto.
1 = Ramppipysdytys pakottaa nopeussaadon
Ei valittu 0 0
Valittu 1. 1
DIIL DlIL-tulo (10.2 DI viivastetty tila, bitti 15). 2
DI1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 8
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |11
DlO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti 1). 12
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
21.37 Moottorin ldmpétilan | Valitsee lahteen moottorin lampétilan arvioinnin on/off- | Ei aktiivinen (epatosi)

arvioiminen

komennolle.

Katso kohta Moottorin lampdtilan arvioiminen (sivu 68).

Huomautus: Moottorin lampétilan arvioimistoiminto edellyt-
taa, ettd

- ID-ajo on suoritettu

- ID-ajopyyntd ei ole aktiivisena

- vikatiloja ei ole aktiivisena ja

- taajuusmuuttaja on pysdytetty-tilassa ja kdyntivalmis.

/ uint32

VAROITUS!
Taajuusmuuttaja aloittaa moduloinnin, kun edella

annetut ehdot tayttyvat ja valinta on aktiivinen. Ole
varovainen, kun kdynnistat taajuusmuuttajan uudel-
leen.

Ei aktiivinen (ep&tosi) | O 0
Aktiivinen (tosi) 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
Valvonta 1 Valvonta 1 aktiivinen (32.1 Valvontatila, bitti 0). 8
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Valvonta 2 Valvonta 2 aktiivinen (32.1 Valvontatila, bitti 1). 9
Valvonta 3 Valvonta 3 aktiivinen (32.1 Valvontatila, bitti 2). 10
Taajuusmuuttajan Moottorin lampétilan arviointi suoritetaan aina taajuus- |11
kaynnistyskomento | muuttajan kdynnistyskomennon yhteydessa.
Virran kytkeminen Moottorin lampétilan arviointi suoritetaan kerran taajuus- |12
taajuusmuuttajaan | muuttajan virran kytkemisen jélkeen (ohjauskortin kdynnis-
tyessad).
21.38 Moottorin lampdtilan | Maarittaa moottorin lampétilan arvioimisajan. 4.0s /real32

arvioimisaika

Moottorin lampdtilan arvioiminen aktivoidaan parametrilla
21.37 Moottorin lampdtilan arvioiminen.

0.5..20.0s

Moottorin lampétilan arvioimisaika sekunneissa.

10=1s/10=1s




Parametrit 267

Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22 Nopeusohjeen valinta | Nopeusohjeen valinta; moottoripotentiometrin asetukset.
Katso ohjausketjukaaviot sivuilla 640...642.
22.1 Rajoittamaton no- Nayttaa nopeusohjeen valintalohkon Iahdon. -/ real32
peusohje Katso ohjausketjukaavio sivulla 641.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Valitun nopeusohjeen arvo. 16-bittinen skaalaus: katso -/100=1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.11 Nopeusohjeen 1 1ah- | Valitsee nopeusohjeen lahteen 1. All skaalattu / uint32

de

Talla parametrilla ja parametrilla 22.12 Nopeusohjeen 2
lahde voidaan maarittaa kaksi signaalildhdettd. Paramet-
rilla22.14 Nopeusohjeen 1/2 valinta valittua digitaalildhdet-
ta voidaan kayttaa siirtymiseen naiden kahden lahteen
valilla, tai signaaleihin voidaan soveltaa matemaattista
funktiota (22.13 Nopeusohjeen 1 toiminta) ja muodostaa
ndin kaytettdva ohje.

2211

A—|
kv — 6

Muut —|

2212 o
N .
o 6

Kv —|

Muut —

Nolla Ei mitaan. 0
All skaalattu 12.12 All skaalattu arvo (sivu 194). 1
Al2 skaalattu 12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196). 2
KV A ohje 1 3.5 KV A ohje 1 (sivu 142). 4
KV A ohje 2 3.6 KV A ohje 2 (sivu 142). 5
SKV ohje 1 3.9 SKV ohje 1 (sivu 142). 8
SKV ohje2 3.10 SKV ohje 2 (sivu 142). 9
DDCS-ohjaus ohje1 |3.11 DDCS-ohjauksen ohje 1 (sivu 142). 10
DDCS-ohjaus ohje 2 |3.12 DDCS-ohjauksen ohje 2 (sivu 142). 11
M/F-ohje 1 3.13 M/F- tai D2D-ohje 1 (sivu 143). 12
M/F-ohje 2 3.14 M/F- tai D2D-ohje 2 (sivu 143). 13
Moottorin potentio- | 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin |15
metri 1ahto).
PID 40.1 PID-lahd6n oloarvo (prosessi-PID-sdatimen l&hto). 16
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan viimeksi kdytetystda |18
tall.) ohjauspaneelin ohjeesta. Katso kohta Ohjauspaneelin
kdyttaminen ulkoisena ohjausldahteend (sivu 25).
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan edellisestd lahtees- |19

kopioitu)

td tai oloarvosta. Katso kohta Ohjauspaneelin kdyttaminen
ulkoisena ohjauslahteena (sivu 25).

Muu [bitti]

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22.12 Nopeusohjeen 2 Iah- | Valitsee nopeusohjeen ldahteen 2. Nolla / uint32
de Lisdtietoja valinnoista seka ohjelahteen valintakaavio on
annettu parametrin 22.11 Nopeusohjeen 1 Iahde kohdalla.
22.13 Nopeusohjeen 1 toi- | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 22.11 No- | Ohje 1/ uint16
minta peusohjeen 11ahde ja 22.12 Nopeusohjeen 2 Iahde valittujen
ohjeldhteiden vilille. Katso kuvaaja parametrin 22.11 No-
peusohjeen 1 ldhde yhteydessa.
Ohje1 Parametrilla 22.11 Nopeusohjeen 1 |dhde valittua signaalia |0
kdytetadn sellaisenaan nopeusohjeena 1 (mitaan funktiota
ei kdytetd).
Summa (ohjel + oh- | Ohjeldhteiden summaa kaytetdan nopeusohjeena 1. 1
je2)
Erotus (ohjel - ohje2) | Ohjeldhteiden erotusta ([22.11 Nopeusohjeen 1 l1dhde] - 2
[22.12 Nopeusohjeen 2 Idhde]) kdytetddn nopeusohjeena
1.
Tulo (ohjel x ohje2) | Ohjeldhteiden tuloa kdytetdan nopeusohjeena 1. 3
Minimi (ohjel, ohje2) | Ohjeldahteistd pienempaa kaytetdan nopeusohjeena 1. 4
Maksimi (ohjel, oh- | Ohjeldhteistd suurempaa kdytetadn nopeusohjeena 1. 5
je2)
22.14 Nopeusohjeen 1/2 M&arittaa valinnan nopeusohjeiden 1 ja 2 valilla. Seuraa Ulk1/Ulk2-valin-

valinta

Katso kuvaaja parametrin 22.11 Nopeusohjeen 1 ldhde yh-
teydessa.

0 = Nopeusohje 1
1= Nopeusohje 2

taa / uint32

Nopeusohje 1 0 0
Nopeusohje 2 1. 1
Seuraa Ulk1/Ulk2-va- | Nopeusohjetta 1 kdytetaan, kun ulkoinen ohjauspaikka 2
lintaa ULK1 on aktiivisena. Nopeusohjetta 2 kaytetaan, kun ulkoi-

nen ohjauspaikka ULK2 on aktiivisena.

Katso myds parametri 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta.
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 8
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |11
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 12

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

22.15

Lisdnopeusohjeen 1
lahde

Maarittaa nopeusohjeeseen lisdttavan ohjeen, kun ohje on
valittu (katso sivu 640).

Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 22.11 Nopeusohjeen
1ldhde.

Huomautus: Turvallisuussyista lisinopeusohjetta ei kdyteta,
kun jokin pysdytystoiminnoista on aktiivinen.

Nolla / uint32

22.16

Nopeusohjeen ker-
roin

Parametrilla maaritetaan valitun nopeusohjeen skaalaus-
kerroin (nopeusohje 1 tai 2 kerrotaan maaritetylld arvolla).

Nopeusohje 1 tai 2 valitaan parametrilla 22.14 Nopeusoh-
jeen 1/2 valinta.

1.000 NoUnit / real32

-8.000 ... 8.000

Nopeusohjeen skaalauskerroin.

1000=1/1000=1

22.17

Lisdnopeusohjeen 2
ldhde

Maarittad nopeusohjeeseen lisattavan ohjeen, kun nopeus-
ohjeen kerrointoiminto on suoritettu (katso sivu 640).

Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 22.11 Nopeusohjeen
1ldhde.

Huomautus: Turvallisuussyista lisinopeusohjetta ei kdyteta,
kun jokin pysdytystoiminnoista on aktiivinen.

Nolla / uint32

22.21

Vakionopeustoiminto

Maarittad, miten vakionopeudet valitaan ja otetaanko
py6rimissuuntasignaali huomioon kaytettdessa vakiono-
peutta.

-/ uintl6

b0

Vakionopeustila

1 = Pakattu: valittavissa on seitseman vakionopeutta kol-
men parametreilla 22.22, 22.23 ja 22.24 madritetyn lahteen
avulla.

0 = Erillinen: Vakionopeudet 1, 2 ja 3 aktivoidaan erikseen
parametreilla 22.22, 22.23 ja 22.24 madritettyjen lahteiden
avulla.

Ristiriitatapauksessa kaytetdaan pienempda vakionopeutta.

b1

Suunnan kayttéonot-
to

1=Kaynnistyssuunta: vakionopeuden kdyntisuunta maari-
tetddn kertomalla vakionopeuden asetuksen etumerkki
(parametrit 22.26...22.32) suuntasignaalilla (eteen: +1,
taakse: -1). Ndin taajuusmuuttajan kdytéssa on 14 vakiono-
peutta (7 eteen, 7 taakse), kun kaikki parametrien
22.26...22.32 arvot ovat positiivisia.

VAROITUS!
A Jos suuntasignaali on taakse ja aktiivinen vakionopeus|
on negatiivinen, taajuusmuuttajan kdyntisuunta on
eteenpain.

0 = Parametrilla: vakionopeuden kdyntisuunta maaritetaan
vakionopeuden asetuksen etumerkilld (parametrit
22.26...22.32).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22.22 Vakionopeuden valin- | Jos parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvoon | DI5 / uint32
tal O (Erillinen), tama parametri valitsee lahteen, joka aktivoi
vakionopeuden 1.
Jos parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin O arvo on
1 (Pakattu), tama parametri seka parametrit 22.23 Vakio-
nopeuden valinta 2 ja 22.24 Vakionopeuden valinta 3 valit-
sevat kolme Idhdettd, joiden tilat aktivoivat vakionopeudet
seuraavasti:
Lahteen Ldhteen Lihteen |Vakionopeus
madrittaa madrittaa madrittaa aktiivinen
par. 22.22 par.22.23 par. 22.24
0 0 0 Ei mitdan
1 (o] 0 Vakionopeus
1
0 1 0 Vakionopeus
2
1 1 0 Vakionopeus
3
0 0 1 Vakionopeus
4
1 o] 1 Vakionopeus
5
0 1 1 Vakionopeus
6
1 1 1 Vakionopeus
7
Ei valittu 0 0
Valittu 1 !
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti 1). 11

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22.23 Vakionopeuden valin- | Jos parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvo on | Ei valittu / uint32
ta2 O (Erillinen), tdma parametri valitsee ldhteen, joka aktivoi
vakionopeuden 2.
Jos parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin O arvo on
1 (Pakattu), tdma parametri seka parametrit 22.22 Vakiono-
peudenvalinta 1ja22.24 Vakionopeuden valinta 3 valitsevat
kolme lahdettd, jotka aktivoivat vakionopeudet seuraavasti:
Katso taulukko parametrin 22.22 Vakionopeuden valinta 1
kohdalla.
Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 22.22 Vakionopeu-
denvalinta 1.
22.24 Vakionopeuden valin- | Jos parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvo on | Ei valittu / uint32
ta3 0 (Erillinen), tdma parametri valitsee ldhteen, joka aktivoi
vakionopeuden 3.
Jos parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin O arvo on
1 (Pakattu), tdma parametri seka parametrit 22.22 Vakiono-
peudenvalinta1ja22.23 Vakionopeuden valinta 2 valitsevat
kolme lahdettd, jotka aktivoivat vakionopeudet seuraavasti:
Katso taulukko parametrin 22.22 Vakionopeuden valinta 1
kohdalla.
Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 22.22 Vakionopeu-
denvalinta 1.
22.26 Vakionopeus 1 Maarittaa vakionopeuden 1 (nopeus, jolla moottori py6rii, |300.00 rpm / real32
kun vakionopeus 1 on valittuna).
-30000.00 ... Vakionopeus 1. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.27 Vakionopeus 2 Maarittad vakionopeuden 2. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Vakionopeus 2. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.28 Vakionopeus 3 Maarittaa vakionopeuden 3. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Vakionopeus 3. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.29 Vakionopeus 4 Maarittaa vakionopeuden 4. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Vakionopeus 4. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.30 Vakionopeus 5 Maarittad vakionopeuden 5. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Vakionopeus 5. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.31 Vakionopeus 6 Maarittaa vakionopeuden 6. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Vakionopeus 6. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |-/100=1rpm
30000.00 rpm
22.32 Vakionopeus 7 Madrittaa vakionopeuden 7. 0.00 rpm / real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Vakionopeus 7. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.1.

-/100 =1rpm
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22.41 Turvanopeusohje M&arittda nopeusohjeen turvallisen arvon, jota kdytetdan |-/ real32
esimerkiksi seuraavien valvontatoimintojen kanssa:
- 12.3 Al-valvontatoiminto
. 49.5 Tiedonsiirtokatkostoiminto
« 50.2 KVS A tiedonsiirron valvonta
- 50.32 KVS B tiedonsiirron valvonta
- 58.14 Tiedonsiirtokatkostoiminto
-30000.00 ... Turvallinen nopeusohje. 16-bittinen skaalaus: katso para- |-/100=1rpm
30000.00 rpm metri 46.1.
22.42 Jog 1 nopeusohje Maarittaa Jog-toiminnon 1 nopeusohjeen. LisatietojaJog- |0.00 rpm / real32
toiminnosta on sivulla 59.
-30000.00 ... Jog-toiminnon 1 nopeusohje. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.43 Jog 2 nopeusohje Maarittaa Jog-toiminnon 2 nopeusohjeen. LisatietojaJog- |0.00 rpm / real32
toiminnosta on sivulla 59.
-30000.00 ... Jog-toiminnon 2 nopeusohje. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.51 Kriittiset nopeudet | Kriittiset nopeudet otetaan kaytt6on tai poistetaan kdy- |- / uintl6
tostd talla parametrilla. Madrittad myos, ovatko madritetyt
alueet voimassa molemmissa pydrimissuunnissa.
Katso myds kohta Kriittiset nopeudet ja -taajuudet (si-
vu 47).
b0 | Kaytdssa 1 = Kaytossa: Kriittiset nopeudet ovat kaytossa.
0 = Ei kdytOssa: Kriittiset nopeudet ovat poissa kdytosta.
bl | Etumerkin valinta 1= Etumerkki: Parametrien 22.52...22.57 etumerkit otetaan
huomioon.
0 = Absoluuttinen: Parametreja 22.52...22.57 kasitellaan
absoluuttisina arvoina.
Kaikki alueet ovat voimassa molempiin pydrimissuuntiin.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
22.52 Kriittinen nopeus 1 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 alarajan. 0.00 rpm / real32
alaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla pienempi tai yhtd suuri
kuin parametrin 22.53 Kriittinen nopeus 1 ylaraja arvo.
-30000.00 ... Kriittisen nopeuden 1 alaraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.53 Kriittinen nopeus 1 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 ylarajan. 0.00 rpm / real32
ylaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri
kuin parametrin 22.52 Kriittinen nopeus 1 alaraja arvo.
-30000.00 ... Kriittisen nopeuden 1 yldraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.54 Kriittinen nopeus 2 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 2 alarajan. 0.00 rpm / real32

alaraja

Huomautus: Taman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri
kuin parametrin 22.55 Kriittinen nopeus 2 ylaraja arvo.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Kriittisen nopeuden 2 alaraja. 16-bittinen skaalaus: katso
parametri 46.1.

-/100=1rpm
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22.55 Kriittinen nopeus 2 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 2 yldrajan. 0.00 rpm / real32
ylaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri
kuin parametrin 22.54 Kriittinen nopeus 2 alaraja arvo.
-30000.00 ... Kriittisen nopeuden 2 ylaraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.56 Kriittinen nopeus 3 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 3 alarajan. 0.00 rpm / real32
alaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri
kuin parametrin 22.57 Kriittinen nopeus 3 yldraja arvo.
-30000.00 ... Kriittisen nopeuden 3 alaraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.57 Kriittinen nopeus 3 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 3 yldrajan. 0.00 rpm / real32
ylaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri
kuin parametrin 22.56 Kriittinen nopeus 3 alaraja arvo.
-30000.00 ... Kriittisen nopeuden 3 ylaraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.71 Moott.potentiometri- | Aktivoi moottoripotentiometrin ja valitsee sen tilan. Ei kdytdssa / uint16
toiminto Katso kohta Moottorin potentiometri (sivu 72).
Ei kdytdssa Moottoripotentiometri on poissa kdytosta, ja sen arvoksi |0
asetetaan O.
Kdytdssa (alusta, kun | Kun moottoripotentiometri on kdytdssa, se ottaa ensin 1
kaynnistyy) kayttdéon parametrilla 22.72 Moott.pot.metrin alkuarvo
madritetyn arvon.
Kun taajuusmuuttaja on kdynnissa, arvoa voidaan saataa
parametreilla 22.73 Moott. pot.metrin ylds ja 22.74 Moott.
pot.metrin alas maaritetyilld yl6s- ja alas-lahteilla.
Pysdytys ja virran uudelleenkytkentd palauttavat mootto-
ripotentiometrin alkuarvoon (22.72).
Kaytossa (jatka, kun | Kuten Kdytossa (alusta, kun kdynnistyy), mutta moottori- |2
kaynnistyy) potentiometrin arvo sailyy aina pysdytyksen ja virrankat-
kaisun yli.
22.72 Moott.pot.metrin al- | Maarittda moottoripotentiometrin alkuarvon. Katso valin- |0.00 NoUnit / real32
kuarvo nat parametrin 22.71 Moott.potentiometritoiminto kohdal-
la.
-32768.00...32767.00 | Moottoripotentiometrin alkuarvo. 1=1/100=1
22.73 Moott. pot.metrin Parametrilla valitaan moottorin potentiometrin kdynnistys- | Ei valittu / uint32

ylos

signaalin lahde.
0 = Ei muutosta

1 = Lisdd moottoripotentiometrin arvoa. (Jos seka yl6s-
ettd alas-lahteet ovat paalld, potentiometrin arvo ei muu-
tu.)

Ei valittu 0 0
Valittu 1 L
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iahtd DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
22.74 Moott. pot.metrin Parametrilla valitaan moottorin potentiometrin sammutus- | Ei valittu / uint32
alas signaalin lahde.
0 = Ei muutosta
1=V&ahenna moottoripotentiometrin arvoa. (Jos seka yl6s-
ettd alas-lahteet ovat paalld, potentiometrin arvo ei muu-
tu.)
Lisatietoja valinnoista on parametrissa 22.73 Moott.
pot.metrin yl6s.
22.75 Moott. pot.metrin Maarittaa moottoripotentiometrin muutosnopeuden. 60.0s /real32
ramppiaika Talld parametrilla madaritetadn aika, joka tarvitaan mootto-
ripotentiometrin muuttumiseen minimista (22.76) maksi-
miin (22.77). Sama muutosnopeus on kadytdssa molempiin
suuntiin.
0.0...3600.0 s Moottoripotentiometrin muutosaika. 10=1s/10=1s
22.76 Moott. pot.metrin Maarittda moottoripotentiometrin minimiarvon. -1500.00 NoUnit /
minimiarvo real32
-32768.00...32767.00 | Moottoripotentiometrin minimiarvo. 1=1/100=1
22.77 Moott. pot.metrin M&arittdd moottoripotentiometrin maksimiarvon. 1500.00 NoUnit /
maks.arvo real32
-32768.00...32767.00 | Moottoripotentiometrin maksimiarvo. 1=1/100=1
22.80 Moott. pot.met. ohj. | Moottorin potentiometritoiminnon lahtd. (Moottorin po- |-/ real32
oloarvo tentiometrin toiminta on maaritetty parametreilla
22.71...22.74.)
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768.00 ... 32767.00 | Moottoripotentiometrin arvo. 1=1/100=1
22.81 Nopeusohjeen 1 Nayttdd nopeusohjeen 1ldhteen arvon (valittu parametrilla |-/ real32
oloarvo 22.11 Nopeusohjeen 1 Iahde). Katso ohjausketjukaavio si-
vulla 640.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Ohjeen lahteen 1arvo. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
22.82 Nopeusohjeen 2 Nayttad nopeusohjeen 2 Iahteen arvon (valittu parametrilla |-/ real32
oloarvo 22.12 Nopeusohjeen 2 lahde). Katso ohjausketjukaavio si-
vulla 640.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Ohjeen lahteen 2 arvo. 16-bittinen skaalaus: katso paramet- |- /100 =1rpm

30000.00 rpm

ri46.1.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
22.83 Nopeusohjeen 3 Nayttdd nopeusohjeen arvon, joka on voimassa senjdlkeen, |-/ real32
oloarvo kun parametrilla 22.13 Nopeusohjeen 1 toiminta valittua
matemaattista funktiota seka ohjeen 1/2 valintaa (22.14
Nopeusohjeen 1/2 valinta) on kdytetty. Katso ohjausketju-
kaavio sivulla 640.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje lahteen valinnan jalkeen. 16-bittinen skaalaus: |- /100 =1rpm
30000.00 rpm katso parametri 46.1.
22.84 Nopeusohjeen 4 N&yttda nopeusohjeen arvon ensimmaisen lisinopeusoh- |-/ real32
oloarvo jeen (22.15 Lisanopeusohjeen 1 [dhde) lisdyksen jdlkeen.
Katso ohjausketjukaavio sivulla 640.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje lisdyksen 1jdlkeen. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.85 Nopeusohjeen 5 Nayttda nopeusohjeen arvon nopeusohjeen skaalausker- |-/ real32
oloarvo toimen (22.16 Nopeusohjeen kerroin) jalkeen. Katso ohjaus-
ketjukaavio sivulla 640.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje nopeuden jakamisen skaalauksen jalkeen.16- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm bittinen skaalaus: katso parametri 46.1.
22.86 Nopeusohjeen 6 Nayttaa nopeusohjeen arvon toisen lisdnopeusohjeen (22.17 |- / real32
oloarvo Lisanopeusohjeen 2 Iahde) lisdyksen jilkeen. Katso ohjaus-
ketjukaavio sivulla 640.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje lisdyksen 2 jalkeen. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parametri 46.1.
22.87 Nopeusohjeen 7 N&yttda nopeusohjeen arvon ennen kriittisten nopeuksien |- / real32
oloarvo kayttéon ottamista. Katso ohjausketjukaavio sivulla 641.
Arvo saadaan parametrista 22.86 Nopeusohjeen 6 oloarvo,
ellei sitd korvaa
«  jokin vakionopeus
- Jog-toiminnon ohje
« verkko-ohjauksen ohje (katso Termit ja lyhenteet (si-
vu 18))
- ohjauspaneelin ohje
« turvallinen nopeusohje.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje ennen kriittisten nopeuksien kdytt66n otta- |- /100 =1rpm

30000.00 rpm

mista. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.1.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
23 Nopeusohjeen ramp- | Nopeusohjeen ramppiasetukset (taajuusmuuttajan kiihdy-
pi tys- ja hidastusnopeuksien ohjelmointi).
Katso ohjausketjukaavio sivulla 642.
23.1 Nopeusohjeen ram- | Nayttda kdytetyn nopeusohjeen (rpm) ennen sen siirtymis- |-/ real32
pin tulo ta ramppi- ja muotoilutoimintoihin. Katso ohjausketjukaa-
vio sivulla 642.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje ennen ramppia ja muotoilua. 16-bittinen -/100=1rpm
30000.00 rpm skaalaus: katso parametri 46.1.
23.2 Nopeusohjeen ram- | Nayttaa rampinja muotoilun jalkeisen nopeusohjeen (rpm). |- / real32
pin [&htd Katso ohjausketjukaavio sivulla 642.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeusohje rampin ja muotoilun jdlkeen. 16-bittinen -/100=1rpm
30000.00 rpm skaalaus: katso parametri 46.1.
23.11 Ramppiasetuksenva- | Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden parametreilla Dl4; Kiihdytys-/hidas-
linta 23.12...23.15 maaritetyn kiihdytys- ja hidastusramppiaika- |tusaika 2 (95.20 bitti
sarjan valilla. 1) / uint32
0 = Kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1 ovat kaytossa
1 = Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat kdytéssa
Kiihdytys-/hidastusai- | O (0]
ka1
Kiihdytys-/hidastusai- | 1. 1
ka2
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). 10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
23.12 Kiihdytysaika 1 Maarittaa kiihdytysajan 1 eli aika, jonka kuluessa nopeus |20.000 s / real32

muuttuu nollasta parametrilla 46.1 Nopeuden skaalaus (ei
parametrilla 30.12 Maksiminopeus) maaritettyyn nopeu-
teen.

Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdyty-
saika, moottorin nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.

Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdyty-
saika, moottorin nopeus noudattaa ohjetta.

Jos kiihdytysaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuut-
taja kithdyttaa automaattisesti pidempaan siten, etta
taajuusmuuttajan momenttirajoja ei yliteta.

0.000 ...1800.000 s

Kiihdytysaika 1.

10=1s/1000=1s




Parametrit 277

Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
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23.13

Hidastusaika 1

Maarittaa hidastusajan 1 eli ajan, jonka kuluessa nopeus
muuttuu parametrilla 46.1 Nopeuden skaalaus (ei paramet-
rilla 30.12 Maksiminopeus) méaaritetystd nopeudesta nol-
laan.

Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu hidas-
tusaika, moottorin nopeus noudattaa ohjetta.

Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu hidas-
tusaika, moottorin nopeus noudattaa hidastusaikaa.

Jos hidastusaika maaritetadn liian lyhyeksi, taajuusmuut-
taja pidentda hidastusta automaattisesti siten, ettd taa-
juusmuuttajan momenttirajat tai tasajannitevalipiirin tur-
vallinen jénnite eivat ylity. Mikali on syyta epailla, etta hi-
dastusaika on liian lyhyt, tulee varmistaa, ettd DC-ylijannit-
teen saatd on kaytossa (parametri 30.30 Ylijannitesaato

).

Huomautus: Jos lyhyttd hidastusaikaa tarvitaan suurinertia-
sovelluksessa, on suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja
jarrutuslaitteistolla, esimerkiksi jarrukatkojalla ja -vastuksella|

20.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Hidastusaika 1.

10=1s/1000=1s

23.14

Kiihdystysaika 2

Maarittaa kiihdytysajan 2. Katso parametri 23.12 Kiihdyty-
saika 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Kiihdytysaika 2.

10=1s/1000=1s

23.15

Hidastusaika 2

Maarittaa hidastusajan 2. Katso parametri 23.13 Hidastusai-
ka 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Hidastusaika 2.

10=1s/1000=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

23.16 Kiihdytysajan 1 muo-

to

Parametrilla maaritetaan kiihdytysrampin muoto kiihdytyk-
sen alussa.

0,000 s: Lineaarimuoto. Sopii taajuusmuuttajille, jotka
edellyttavat tasaista ja pitkaa kiihdytysta ja hidastusta.

0,001...1000,000 s: S-muotoinen kayrd. Sopii ihanteellisesti
nostosovelluksiin. S-muotoisen kdyran molemmissa pdissa
on symmetrinen kaari ja niiden vélissa suora osa.

Huomautus: Pydristysaikoja ei turvallisuussyista kayteta
hatdramppipysdytyksissa.

Huomautus: Ramppiaikoja ei valttamatta noudateta, jos
niitd muutetaan rampin aikana ja ohjearvo ylittyisi.

Kiihdytys:
Lineaarinen
ramppi:
2317 =0s

Nopeus
Pyoristysaika

||
Lineaarinen
ramppi: 'K

2316=0s
S-muotoista

kdyraa
noudattava
ramppi:
2317 >0s

S-muotoista
kayraa

noudattava
/ ramppi:

23.16>0s

—_—
Aika

Hidastus:

/

Lineaarinen
ramppi:
2318=0s

S-muotoista

kayraa
/noudattava

ramppi:
23.18>0s

Nopeus

S-muotoista
kayraa
noudattava
ramppi:
Lineaarinen 2319>0s
ramppi:
2319=0s

™

Aika

-/ real32

0.000...1800.000 s

Rampin muoto kiihdytyksen alussa.

10=1s/1000=1s

23.17 Kiihdytysajan 2 muo-

to

Parametrilla maaritetadn kiihdytysrampin muoto kiihdytyk-
sen lopussa. Katso parametri 23.16 Kiihdytysajan 1 muoto.

0.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Rampin muoto kiihdytyksen lopussa.

10=1s/1000=1s

23.18 Hidastusajan 1 muo-

to

Parametrilla maaritetdan hidastusrampin muoto hidastuk-
sen alussa. Katso parametri 23.16 Kiihdytysajan 1 muoto.

0.000 s / real32
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
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0.000 ...1800.000 s

Rampin muoto hidastuksen alussa.

10=1s/1000=1s

23.19

Hidastusajan 2 muo-
to

Parametrilla madritetdaan hidastusrampin muoto hidastuk-
sen lopussa. Katso parametri 23.16 Kiihdytysajan 1 muoto.

0.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Rampin muoto hidastuksen lopussa.

10=1s/1000=1s

23.20

Kiihdytysaika Jog-
toiminnossa

Parametrilla maaritetadn Jog-toiminnon kiihdytysaika eli
aika, joka tarvitaan nopeuden muutokseen nollasta para-
metrilla 46.1 Nopeuden skaalaus madritettyyn arvoon.

Katso kohta Jog-toiminto (sivu 59).

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Jog-toiminnon kiihdytysaika.

10=1s/1000=1s

23.21

Hidastusaika Jog-toi-
minnossa

Parametrilla maaritetadn Jog-toiminnon hidastusaika ai-
kana, joka tarvitaan nopeuden muutokseen parametrilla
46.1 Nopeuden skaalaus maaritetysta arvosta nollaan.

Katso kohta Jog-toiminto (sivu 59).

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Jog-toiminnon hidastusaika.

10=1s/1000=1s

23.23

Hatapysaytyksen aika

Kun kadytdssa on nopeussaato, talla parametrilla maarite-
taan hatapysdytystoiminnon Off3 hidastusnopeus aikana,
joka tarvitaan nopeuden hidastumiseen parametrilla 46.1
Nopeuden skaalaus maaritetysta arvosta nollaan. Sama
koskee my6s momenttisadtoa, koska taajuusmuuttaja
siirtyy nopeussaatoon hatapysaytyskomennon Off3 saatu-
aan.

Kun kaytossa on taajuussaato, talla parametrilla maarite-
taan aika, joka tarvitaan taajuuden pienenemiseen para-
metrilla 46.2 Taajuuden skaalaus maaritetystd arvosta
nollaan.

Hatapysadytyksen tapa ja aktivointilahde valitaan paramet-
reilla21.4 Hatapysaytystapaja 21.5 Hatapysaytyksen lahde.
Hatapysaytys voidaan aktivoida myds kenttavaylan valityk-
sella.

Huomautus: Hatdpysaytys Off1 kdyttda vakiohidastusramp-
pia, joka on madritetty parametreilla 23.11...23.19 tai
28.71...28.75 (taajuussaatod).

3.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Hatapysaytyksen Off3 hidastusaika.

10=1s/1000=1s

23.24

Rampin tulon nollaus-
ldhde

Parametrilla valitaan Iahde, joka pakottaa nopeusohjeen
nollaan juuri ennen kuin se siirtyy ramppitoimintoon.

0 = Pakota nopeusohje nollaan ennen ramppitoimintoa

1= Nopeusohje jatkuu ramppitoimintoa kohti normaalisti

Ei kdytdssa / uint32

Kaytossa o] 0
Ei kdytossa 1. 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/laht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
DIO2 Digitaalitulo/Iahtd DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
23.26 Rampin Iahddn pako- | Valitsee ldhteen, jolla nopeusohjeen rampin stabilointi Ei valittu / uint32
tus otetaan kayttdon tai poistetaan kdytosta.
Talla toiminnolla luodaan pehmea siirtyminen moottorin
momentti- tai kiristyssadadosta takaisin nopeussaatoon.
Pakotuslahto seuraisi sovelluksen nykyista linjanopeutta,
ja kun siirtyminen on tarpeen, nopeusohje voidaan sovittaa
nopeasti oikeaan linjanopeuteen.
Stabilointipakotus voidaan tehda myds nopeussaatimella
(katso parametri 25.9 Nopeussaadon pakotus).
Katso myds parametri 23.27 Rampin lahddn pakotusohje.
O = Ei kaytdssa
1 = Kaytossa
Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
23.27 Rampin Iahdon pako- | Maarittaa nopeusrampin stabilointiohjeen. Ramppigene- |-/ real32
tusohje raattorin Iahto pakotetaan tédhan arvoon, kun toiminto on
otettu kayttoon parametrilla 23.26 Rampin Iahddn pakotus.
-30000.00 ... Nopeusrampin stabilointiohje. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1rpm

30000.00 rpm

parametri 46.1.
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

23.28

Saadettdva rampin
kaltevuus

Aktivoi muuttujan kaltevuusfunktion, joka ohjaa nopeus-
rampin kaltevuutta nopeusohjeen muutoksen aikana. Tama
sallii jatkuvasti muuttuvan rampin luomisen sen sijaan etta
luotaisiin vain kaksi normaalisti kdytettdvissa olevaa vakio-
ramppia.

Jos ulkoisesta ohjausjarjestelméasta saatavan signaalin
paivitysvali ja kaltevuuden muutosaika (23.29 Kaltevuuden
muutosaika) ovat yhta suuria, tuloksena oleva nopeusohje
(23.2 Nopeusohjeen rampin |ahtd) on suora viiva.

Nopeusohje

Nopeusoh%

1
t

k——]

_AL
g \ 23.02 Nopeusohjeen rampin

l&ht6

Aika

t = ulkoisesta ohjausjarjestelmasta tulevan signaalin paivi-
tysaikavali

A = nopeusohjeen muutos jakson t aikana

Tama toiminto on aktiivinen ainoastaan kauko-ohjaukses-
sa.

Ei kdytdssa / uint32

Ei kdytossa

Saadettava rampin kaltevuus poissa kaytosta.

Kaytdssa

Saadettava rampin kaltevuus kadytossa (ei kdytettavissa
paikallisohjauksessa).

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).

23.29

Kaltevuuden muuto-
saika

Maarittaa nopeusohjeen muutosnopeuden, kun saddettava
rampin kaltevuus on otettu kaytt66n parametrilla 23.28
Sdadettdva rampin kaltevuus.

Jotta lopputulos olisi paras mahdollinen, sy6tad ohjeen
paivitysvali tdhan parametriin.

50 ms / real32

2...30000 ms

Kaltevuuden muutosaika.

1=1ms/1=1ms

23.39

Orjan nopeuskorjaus,
lahtd

Nayttaa kuormanjakotoiminnon nopeuden korjaustermin
nopeussaadetyssa orjataajuusmuuttajassa.

Katso kohta Kuorman jakaminen nopeussaddetyn orjataa-
juusmuuttajan kanssa (sivu 36).

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-/ real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Nopeuden korjaustermi. 16-bittinen skaalaus: katso para-
metri 46.1.

-/100=1rpm
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
23.40 Orjan nopeuskorjaus, | Kun kyseessa on nopeussaadetty orja, talla parametrilla Ei valittu / uint32
salli valitaan kuormanjakotoiminnon kaytté6noton ja kdytosta
poiston ldhde.
Katso kohta Kuorman jakaminen nopeussaadetyn orjataa-
juusmuuttajan kanssa (sivu 36).
0 = Ei kaytossa
1= Kdytossa
Ei valittu 0 (0]
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti 0). 10
DIO2 Digitaalitulo/Iahtd DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
23.41 Orjan nopeuskorjaus, | Parametrilla séddetadn nopeuden korjaustermin vahvistus |1.00 prosentti/ real32
vahvistus nopeussaadetyssd orjataajuusmuuttajassa. Kdytannossa
parametri maarittad, miten tarkasti orja noudattaa isanta-
taajuusmuuttajan momenttia. Suurempi arvo lisaa tark-
kuutta.
Katso kohta Kuorman jakaminen nopeussaadetyn orjataa-
juusmuuttajan kanssa (sivu 36).
0.00...100.00 pro- | Nopeuden korjaustermin saato. 1=1prosentti /100 =
sentti 1 prosentti
23.42 Orjan nopeuskor;j. Valitsee momenttiohjeen ldhteen kuormanjakofunktiota |Isdntd/orja ohje2 /

momenttildhde

varten.

Katso kohta Kuorman jakaminen nopeussaadetyn orjataa-
juusmuuttajan kanssa (sivu 36).

uint32

NULL

Ei mitaan.

Iséantd/orja ohje 2

3.14 M/F- tai D2D-ohje 2 (sivu 143).

Muu [bitti]

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
24 Nopeusohjeen kasit- | Nopeuseron laskenta, nopeuseroikkunan ohjauksen konfi-
tely gurointi, nopeuseroaskel.
Katso ohjausketjukaaviot sivuilla 645 ja 646.
24.1 Kaytetty nopeusohje | Nayttda rampitetun ja korjatun nopeusohjeen (ennen no- |-/ real32
peuseron laskentaa). Katso ohjausketjukaavio sivulla 645.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeuseron laskennassa kaytetty nopeusohje. 16-bittinen |- /100 =1rpm
30000.00 rpm skaalaus: katso parametri 46.1.
24.2 Nopeuden oloarvon | Ndyttad nopeuseron laskennassa kdytetyn nopeuden takai- |-/ real32
tak.kytk. sinkytkennan.
Katso ohjausketjukaavio sivulla 645.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Nopeuseron laskennassa kaytetty nopeuden takaisinkyt- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm kenta. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.1.
24.3 Suodatettu nopeuse- | Nayttdaa suodatetun nopeuseron. Katso ohjausketjukaavio |0.00 rpm / real32
ro sivulla 645.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.00 ... Suodatettu nopeusvirhe. 16-bittinen skaalaus: katso para- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm metri 46.1.
24.4 Kaanteinen nopeuse- | Nayttaa kaanteisen (suodattamattoman) nopeuseron. 0.00 rpm / real32
ro Katso ohjausketjukaavio sivulla 645.
Tama parametri on vain luettava parametri.
-30000.00 ... Kaanteinen nopeusero. 16-bittinen skaalaus: katso para- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm metri 46.1.
24.11 Nopeuden lisdys Parametrilla maaritetadn nopeusohjeen korjaus eliarvo, | 0.00 rpm / real32

joka lisatadn ohjeeseen rampin ja rajoituksen valilla. Tama
mahdollistaa nopeuden trimmauksen tarvittaessa, esimer-
kiksi jos paperikoneen osien vélistd nopeuseroa halutaan
saataa.

Huomautus: Turvallisuussyista lisdys jatetaan tekematta,
kun hatdpysdytys on aktiivinen.

f VAROITUS!
lanopeusraja arvon, ramppipysdytysta ei ehka voi

suorittaa. Varmista, ettd korjausarvoa pienennetdan
tai se poistetaan, kun ramppipysaytys on tarpeen.

Katso ohjausketjukaavio sivulla 645.

Jos nopeusohjeen korjaus ylittda parametrin 21.6 Nol-

-10000.00 ...
10000.00 rpm

Nopeusohjeen korjaus. 16-bittinen skaalaus: katso para-
metri 46.1.

-/100=1rpm
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

24.12

Nopeuseron suoda-
tusaika

Parametrilla maaritetaan nopeuseron alipaastésuotimen
aikavakio.

Jos kaytetty nopeusohje muuttuu nopeasti, mahdolliset
nopeusmittauksen hdiriét voidaan suodattaa nopeuseron
suotimella. Aaltoilun pienentdminen talla suotimella voi
aiheuttaa nopeussaatimen sadtéongelmia. Pitka suoda-
tusaikavakio ja nopea kiihdytysaika ovat ristiriidassa kes-
kenaan. Erittdin pitkd suodatusaika saa aikaan ohjauksen
epdvakautta.

0 ms /real32

0...10000 ms

Nopeuseron suodatusaikavakio. O = suodatus ei kdytossa.

1=1ms/1=1ms

24.13

RFE:n nopeuden suo-
datin

Ottaa kayttoon tai poistaa kaytosta resonanssitaajuuksien
suodatuksen. Suodatusasetukset maaritetaan parametreil-
18 24.13...24.17.

Nopeussaatimeen tuleva nopeuseron arvo suodatetaan
yhteismuotoisella toisen jarjestysluvun kaistanestosuoti-
mella, jolla estetddn mekaanisten resonanssitaajuuksien
vahvistus.

Huomautus: Resonanssitaajuussuodattimen virittaminen
edellyttaa taajuussuodatinten toiminnan ymmartamista.
Virheellinen viritys voi vahvistaa mekaanisia varahtelyja ja
vahingoittaa taajuusmuuttajaa. Varmista nopeusohjaimen
vakaus pysayttamalld taajuusmuuttaja tai poistamalla suo-
datus kdytosta ennen parametrin asetusten muuttamista.

0 = Resonanssitaajuuksien suodatus poissa kdytosta.

1 = Resonanssitaajuuksien suodatus kaytossa.

Ei kaytossa / uint16

Kaytdssa

1

1

Ei kaytossa

0

0

24.14

Nollan taajuus

Maarittaa resonanssitaajuussuodattimen nollataajuuden.

Arvo on asetettava lahelle resonanssitaajuutta, joka suo-
datetaan ennen nopeussaadinta.

Taajuusvaste nakyy piirroksessa.

20l0go/H(W)|
20

100 150

fHz)

45.00 Hz / real32

0.50...500.00 Hz

Nollataajuus.

1=1Hz /100=1Hz
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

24.15

Nollan vaimennus

Maarittaad parametrin 24.14 vaimennuskertoimen. Arvo O
vastaa resonanssitaajuuden maksimivaimennusta.
20logo/H(w)|

20 1 frolla = 45 Hz
Snolla =

2
o 4 0,250
N fnap

-20 A [N

r;wlla =45 Hz
§nolla = 0

-40 A T
fnapa =1

150
fHz)

100

Huomautus: Voit varmistaa, etta resonanssitaajuuskaista
suodatetaan taajuuskaistan vahvistamisen sijaan tarkista-
malla, ettd parametrin 24.15 arvo on pienempi kuin paramet-
rin 24.17 arvo.

0.000 null / real32

-1.000...1.000

Vaimennuskerroin.

100=1/1000=1

24.16

Navan taajuus

Maarittaa resonanssitaajuussuodattimen napataajuuden.

20logo/H(w)]

40 7 ﬁ|o||a= 45 HZ: ﬁ\apa= 50 ]
Hz

20 1 fnol|a= o, 6napa= 0,250

(IR ———

| folla= 45 Hz
-20 nolla fnolla: 45 Hz
rapa = 30 [ frapa = 40 Hz
_HZf ||:O/' napa ™
-40 I3 ni ° §nolla =0
napa =
gnapa =0,250
60 0,250 :
(0] 50 100
fiHz)

Huomautus: Jos tama arvo eroaa merkittavasti parametrin,
24.14 arvosta, napataajuuden Iahelld olevia taajuuksia vahvis-
tetaan, mika voi vahingoittaa kaytettavaa laitetta.

40.00 Hz / real32

0.50...500.00 Hz

Napataajuus.

1=1Hz/100=1Hz
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
24.17 Navan vaimennus Maarittaa parametrin 24.16 vaimennuskertoimen. Kerroin | 0.250 null / real32

maarittdd resonanssitaajuussuodattimen taajuusvasteen
muodon. Kapeampi kaistanleveys tuottaa paremmat dy-
naamiset ominaisuudet. Jos parametrin arvoksi asetetaan
1, navan vaikutus poistetaan.

20logo/H(w)!
40
ﬁ\olla =45Hz
20 - frapa = 40 Hz
gnolla =0
[0 gnapa= 0,050

folla = 45 Hz

-20 1 fiapa= 40 Hz frolla = 45 Hz
— frapa = 40 Hz

gnolla— 0 v napa
-40 - gnapa = gnolla =0

0,750 &napa = 0,250
-60 :

0 50 100

fHz)

Huomautus: Voit varmistaa, ettd resonanssitaajuuskaista
suodatetaan taajuuskaistan vahvistamisen sijaan tarkista-
malla, ettd parametrin 24.15 arvo on pienempi kuin paramet-
rin 24.17 arvo.

-1.000...1.000

Vaimennuskerroin.

100=1/1000=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
24.41 Nopeuseroikkunan | Ottaa kayttoon tai poistaa kaytosta (tai valitsee ldhteen, | Ei kdytdssa / uint32
ohjaus joka ottaa kdyttoon tai poistaa kdytostd) nopeuseron ikku-

nasaddon. Muodostaa momenttisaddetyn taajuusmuutta-
jan nopeudenvalvontatoiminnon, joka estaa moottoria
ryntddmasta, jos kiristettava materiaali rikkoutuu.

Huomautus: Nopeuseron ikkunasaato vaikuttaa vain, kun
Lisda-kayttotila on aktiivisena (katso parametrit 19.12 ja

19.14) tai kun taajuusmuuttaja on nopeussaadetty orja (katso
sivu 36).

Normaalin kdyton aikana ikkunasdatoé pitda nopeussaati-
men tulon nollassa, niin etta taajuusmuuttaja pysyy mo-
menttisaddossa.

Jos moottorin kuorma menetetaan, moottorin nopeus
kasvaa, kun momenttisaato yrittaa yllapitada momentin.
Nopeusero (nopeusohje — todellinen nopeus) kasvaa, kun-
nes seylittad nopeuseron ikkunan. Kun jarjestelma havait-
see tdman, eroarvon ylitysosa kytketdan nopeussdatimeen.
Nopeussaddin muodostaa tulon ja vahvistuksen (25.2 No-
peuden suhteellinen vahv.) perusteella ohjetermin, jonka
momentinvalitsin lisdd momenttiohjeeseen. Tulosta kayte-
tadn taajuusmuuttajan sisdisend momenttiohjeena.

Nopeuseron ikkunasaadon aktivointi ilmaistaan parametrin
6.19 Nopeussaddon tilasana bitilla 3.
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

Ikkunan rajat maaritetaan parametreilla 24.43 Nopeuseroik-
kunan ylarajaja 24.44 Nopeuseroikkunan alaraja seuraavas-
ti:

Nopeus

A (pm)

Ohje + [24.44) rpm

—1— Viite

Nopeuseroikkun:.

Ohje - [24.43] rpm

Eteen

Orpm
Taakse

Ohje + [24.43] rpm

Nopeuseroikkun: —T— Viite

Ohje - [24.44 rpm

v

Huomaa, ettd parametri 24.44(ei parametri 24.43) maarit-
taa ylinopeusrajan molempiin pyérimissuuntiin. Tama
johtuu siitd, ettd toiminto valvoo nopeuseroa (joka on ne-
gatiivinen ylinopeustilanteessa ja positiivinen alinopeusti-
lanteessa).

VAROITUS!
A Nopeusohjatussa orjayksikdssa nopeuseroikkuna ei
saa ylittda parametrin 21.6 Nollanopeusraja arvoa,
jotta ramppipysaytys toimii luotettavasti. Varmista,
ettd sekad 24.43 ja 24.44 ovat pienempia kuin 21.6 tai
ettd nopeuseroikkuna on poistettu kadytdsta, jos
ramppipysdytysta on kaytettava.

0 = Nopeuseron ikkunasaato ei kdytéssa

1 = Nopeuseron ikkunasdato kdytossa

Ei kaytossa

0

Kaytdssa

1

1

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).

24.42

Nopeusikkunan oh-
jaustila

Kun nopeuseron ikkunasaatod on kdytossa (katso parametri
24.41 Nopeuseroikkunan ohjaus), télla parametrilla maari-
tetaan, noudattaako nopeussaddin vain suhteellista termia
eika kaikkia kolmea termia (P, | ja D).

Normaali nopeussaaté
/ uint16

Normaali nopeussaa-
to

Nopeussdadin seuraa kaikkia kolmea termia (parametrit
25.2,25.3ja 25.4).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
P-saatod Nopeussaato seuraa vain suhteellista termia (25.2). Integroi- |1
va ja derivoiva termi pakotetaan sisaisesti nollaan.
24.43 Nopeuseroikkunan | Parametrilla madritetddn nopeuseroikkunanylaraja. Katso |0.00 rpm / real32
ylaraja parametri 24.41 Nopeuseroikkunan ohjaus.
0.00...3000.00 rpm | Nopeuseroikkunan yldraja. 16-bittinen skaalaus: katsopa- |- /100 =1rpm
rametri 46.1.
24.44 Nopeuseroikkunan | Parametrilla maaritetadn nopeuseroikkunan alaraja. Katso |0.00 rpm / real32
alaraja parametri 24.41 Nopeuseroikkunan ohjaus.
0.00...3000.00 rpm | Nopeuseroikkunan alaraja. 16-bittinen skaalaus: katsopa- |- /100 =1rpm
rametri 46.1.
24.46 Nopeuseroaskel Parametrilla maaritetadn nopeussaatimen tulolle annettava |0.00 rpm / real32

ylimadrdinen nopeuseroaskel (joka lisdtdan nopeuseron
arvoon). Tatd voidaan kayttda suurissa taajuusmuuttaja-
jarjestelmissa dynaamiseen nopeuden normalisointiin.

VAROITUS!
Varmista, ettd eroaskelarvo poistetaan, kun pysdytys-

kasky annetaan.

-3000.00 ... 3000.00
rpm

Nopeuden eroaskel. 16-bittinen skaalaus: katso parametri
46.1.

-/100=1rpm
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
25 Nopeussaatd Nopeussaatimen asetukset.
Katso ohjausketjukaaviot sivuilla 645 ja 646.
25.1 Momenttiohje no- Nayttdd nopeussadatimen lahdon, joka siirretddn moment- |- / real32
peussaadosta tisdatimeen. Katso ohjausketjukaavio sivulla 646.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Nopeusohjaimen rajoitettu lahtdmomentti. 16-bittinen -/ 10 =1 prosentti
prosentti skaalaus: katso parametri 46.3.
25.2 Nopeuden suhteelli- | Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen suhteellinen 10.00; 5,00 (95.21 bitti

nen vahv.

vahvistus (Kp). Liian suuri vahvistus voi aiheuttaa nopeuden
heilahtelua. Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen
1aht6 eroaskeleen jdlkeen, kun eroarvo on vakio.
%
Vahvistus = K,= 1

7= integrointiaika = 0
Tp= derivointiaika = 0

Eroarvo

Sadtimen lihtd
Sadtimen

1
e e=Eroarvo
13hts = Ky xe |

Al

Aika

Jos vahvistukseksi on asetettu 1,00, ohjeen ja oloarvon
vdlinen 10 prosentin virhe moottorin synkronisessa nopeu-
dessa tuottaa suhteellisen termin arvoksi 10 %.

Huomautus: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto
madrittad taman parametrin automaattisesti. Katso kohta
Nopeussaatimen automaattinen viritys (sivu 48).

1 / bitti 2) NoUnit /
real32

0.00 ...250.00

Nopeussaatimen suhteellinen vahvistus.

100=1/100=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
25.3 Nopeuden integroin- | Parametrillam tetddn nopeussaatimenintegrointiaika. |2.50;5,00 s (95.21 bitti

tiaika

Integrointiaika maarittad, miten nopeasti saatimen lahto-
signaalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio ja nopeus-
sdatimen suhteellisen vahvistuksen arvon ollessa 1. Mitd
lyhyempi integrointiaika on, sitd nopeammin pysyva
eroarvo korjaantuu.

Jos integrointiaika m tetdan nollaksi, sadtimen l-osa ei
ole kdytdssa. Tama on hyva tehdd suhteellista vahvistusta
sdddettdessad; ensin sdddetdan suhteellinen vahvistus,
sitten palautetaan integrointiaika.

Integraattorissa on anti-windup-toiminto momentti- tai
virtarajalla toimintaa varten.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen 1ahté eroas-
keleen jdlkeen, kun eroarvo on vakio.

%
Sadtimen 1ahtd Vahvistus = K, =1

T= integrointiaika > 0
Tp= derivointiaika = 0

]
1

Kpxe e = Eroarvo

Y Aika
T

Huomautus: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto
maadrittaa taman parametrin automaattisesti. Katso kohta
Nopeussaatimen automaattinen viritys (sivu 48).

1/ bitti2) s / real32

0.00...1000.00 s

Nopeussdatimen integrointiaika.

10=1s/100=1s
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

25.4

Nopeuden derivoin-
tiaika

Parametrilla maaritetaan nopeussadtimen derivointiaika.
Derivointi vahvistaa saadon lahtdarvoa, jos eroarvo
muuttuu.

Mitd pitempi derivointiaika, sitd enemman nopeussaatimen
1aht6 vahvistuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi
asetetaan nolla, nopeussaadin toimii Pl-sadtimena,
muussa tapauksessa PID-sdatimena. Derivointi tekee
saadosta herkemman hairidille. Yksinkertaisissa sovelluk-
sissa (erityisesti niiss4, joissa ei ole anturia), derivoitua
aikaa ei yleensa vaadita, ja se tulee jattaa nollaksi.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussadtimen lahté eroas-
keleen jdlkeen, kun eroarvo on vakio. Nopeuseron derivaat-
ta on suodatettava alipddstdsuotimella ulkoisten hairididen
poistamiseksi.

Saatimen lahtd

2

.
M
— — — Eroarvo

e = Eroarvo

T
Aika

Vahvistus = K, =1

T, = integrointiaika > 0

Tp= derivointiaika > 0

Ts= ndyteaikajakso = 500 ps

Ae = eroarvon muutos kahden ndytteen valilla

0.000 s /real32

0.000...10.000 s

Nopeussaatimen derivointiaika.

1000=1s/1000=1s

25.5

Derivoinnin suoda-
tusaika

Parametrilla madritetdan derivoinnin suodatusaikavakio.
Katso parametri 25.4 Nopeuden derivointiaika.

8 ms / real32

0...10000 ms

Derivoinnin suodatusaikavakio.

1=1ms/1=1ms
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

25.6

Kiihd. komp. derivoin-
tiaika

Maarittaa kiihdytyksen tai hidastuksen kompensoinnin
derivointiajan. Kiihdytykseen vaikuttavan suuren hitausmo-
mentin kompensoimiseksi nopeussdatimen lahtésignaalin
arvoon lisdtaan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kdyton
periaatteet on kuvattu parametrissa 25.4 Nopeuden deri-
vointiaika.

Huomautus: Yleensa tdman parametrin arvoksi kannattaa
asettaa 50 ... 100 % moottorin ja kdytettdavan moottorin
mekaanisten aikavakioiden summasta.

Alla olevassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet suurta iner-
tiakuormaa kiihdytettdessa.

Ei kiihtyvyyden kompensointia:

%A

Nopeusohje

Nopeuden
oloarvo

Aika

Kiihtyvyyden kompensointi:

%A\

Nopeusohje

Nopeuden
oloarvo

Aika

-/ real32

0.00...1000.00 s

Kiihtyvyyden kompensoinnin derivointiaika.

10=1s/100=1s

25.7

Kiihd. komp. suoda-
tusaika

Maarittaa kiihdytyksen (tai hidastuksen) kompensoinnin
suodatusaikavakion. Katso parametrit 25.4 Nopeuden de-
rivointiaika ja 25.6 Kiihd. komp. derivointiaika.

8.0 ms / real32

0.0...1000.0 ms

Kiihdytyksen/hidastuksen kompensoinnin suodatusaika.

1=1ms/10=1ms
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Nro Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

25.8 Kuormituksen jousto

Parametrilla maaritetdan kuormitusjousto prosentteina
moottorin nimellisnopeudesta.

Kuormitusjousto laskee hieman taajuusmuuttajan nopeut-
ta, kun taajuusmuuttajan kuormitus kasvaa. Nopeuden
oloarvon lasku tietyssa toimintapisteessa riippuu kuormi-
tusjouston asetuksesta ja taajuusmuuttajan kuormasta
(= momenttiohje / nopeussaatimen laht6). Jos nopeussaa-
timen 1aht6 on 100 %, kuormitusjousto on nimellistasolla
eli sama kuin tdman parametrin arvo. Kuormitusjouston
vaikutus vahenee lineaarisesti nollaan, kun kuormitus pie-
nenee.

Kuormitusjouston avulla voidaan mm. saataa kuormituksen
jakoa usean taajuusmuuttajan isanta-/orjasovelluksissa.
Isanta-/orjasovelluksissa moottorin akselit on kytketty
toisiinsa.

Prosessille sopiva kuormitusjousto on etsittava tapauskoh-
taisesti.

Nopeuden vdaheneminen = nopeussaatimen Iahtd x kuor-
man jousto x synkroninen nopeus

Esimerkki: Nopeussaatimen laht6 on 50 %, kuormituksen
jousto on 1% ja taajuusmuuttajan synkroninen nopeus on
1500 rpm.

Nopeuden vahennys = 0,50 x 0,01 x 1500 rpm = 7,5 rom.
Tnopeus
% nimellisesta

Ei

100 T 25.08 Kuormituksen

- jousto

| Nopeussitimen
13ht3 / Ffajuusmuutt
L kuormitus

100 %

Kuormitusjousto

-/ real32

0.00 ... 100.00 pro-
sentti

Kuormitusjouston maara.

100 =1prosentti /100
=1 prosentti

259 Nopeussaadon pako-

tus

Valitsee ldhteen, jolla nopeussdatimen lahddn stabilointi
otetaan kayttdon tai poistetaan kaytosta.

Talld toiminnolla luodaan pehmed, nykdyksetdn siirtyminen
moottorin momentti- tai kiristyssaadosta takaisin nopeus-
sdatéon. Kun stabilointipakotus on kdytdssd, nopeusohjai-
men 1ahto pakotetaan parametrin 25.10 Nopeussaadon
pakotusohje arvoon.

Stabilointi voidaan tehda my6s ramppigeneraattorissa
(katso parametri 23.26 Rampin Iahdén pakotus).

0 = Ei kaytdssa

1 = Kaytossa

Ei valittu / uint32

Ei valittu

o]

Valittu

1

DI1

Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0).

DI2

Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1).

w| v~ O
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iahto DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). 10
DIO2 Digitaalitulo/1aht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -

25.10 Nopeussdadon pako- | Maarittdd nopeussadtimen lahdon stabiloinnissa kdytetta- | 0.0 prosentti / real32

tusohje van ohjeen. Nopeussdatimen laht6 pakotetaan téhan ar-

voon, kun toiminto on otettu kdytt66n parametrilla 25.9

Nopeussaadon pakotus.
-300.0 ... 300.0 pro- | Nopeussaadon lahdon stabilointiohje. 16-bittinen skaalaus: |-/ 10 =1 prosentti
sentti katso parametri 46.3.

25.11 Nopeussaadon Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen minimilahtomo- |-300.0 prosentti /
min.momentti mentti. real32
-1600.0...0.0 prosent- | Nopeusohjaimen minimildhtémomentti. 16-bittinen skaa- |- /10 =1 prosentti
ti laus: katso parametri 46.3.

25.12 Nopeussaadon Parametrilla maaritetaan nopeussaatimen maksimilahté- |300.0 prosentti /
maks.momentti momentti. real32
0.0...1600.0 prosent- | Nopeusohjaimen maksimilahtémomentti. 16-bittinen - /10 =1 prosentti
ti skaalaus: katso parametri 46.3.

25.13 Nopeussaadon Maarittad nopeussaatimen lahtdomomentin minimiarvon | -400.0 prosentti /
min.mom., hdtdpys. |ramppiakayttavan hatdpysdytyksen (Offltai Off3) aikana. |real32
-1600.0...0.0 prosent- | Nopeussaatimen lahtdomomentin minimiarvo ramppia - /10 =1 prosentti
ti kayttavan hatdpysaytyksen aikana. 16-bittinen skaalaus:

katso parametri 46.3.

25.14 Nopeussaadoén Maarittaa nopeussaatimen ldhtdomomentin maksimiarvon |400.0 prosentti /
maks.mom., hatapys. | ramppia kayttavan hatdpysaytyksen (Offl tai Off3) aikana. |real32
0.0...1600.0 prosent- | Nopeussdatimen ldhtdmomentin maksimiarvo ramppia - /10 = 1 prosentti
ti kayttavan hatdpysaytyksen aikana. 16-bittinen skaalaus:

katso parametri 46.3.

25.15 Hat.pys. suhteell. Maarittaa nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen, kun |10.00; 5,00 (95.21 bitti

vahvistus hatdpysaytys on aktiivinen. Katso parametri25.2 Nopeuden |1 / bitti 2) NoUnit /
suhteellinen vahv.. real32
1.00 ... 250.00 Suhteellinen vahvistus hatdpysaytyksen yhteydessa. 100=1/100=1
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

25.18

Nopeuden sovituksen
alaraja

Nopeuden minimioloarvo nopeussaatimen sopeuttamista
varten.

Nopeussaatimen vahvistus- ja integrointiaika voidaan
mukauttaa nopeuden oloarvon mukaan (90.1 Moottorin
nopeus saatéon).

Tama tehdaan kertomalla vahvistus (25.2 Nopeuden suh-
teellinen vahv.) jaintegrointiaika (25.3 Nopeuden integroin-
tiaika) eri kertoimilla tietyissa nopeuksissa. Kertoimet
madritetdan erikseen vahvistukselle ja integrointiajalle.

Jos nopeuden oloarvo on pienempi taiyhta suuri kuin 25.18
Nopeuden sovituksen alaraja, vahvistus kerrotaan paramet-
rin 25.21 Kp sovituskerroin miniminopeudella ja integroin-
tiaika jaetaan parametrin 25.22 Ti sovituskerroin minimino-
peudella arvolla.

Jos nopeuden oloarvo on suurempi tai yhta suuri kuin 25.19
Nopeuden sovituksen yldraja, mukautusta ei tehda (kerroin
onl).
Jos nopeuden oloarvo on arvojen 25.18 Nopeuden sovituk-
sen alaraja ja 25.19 Nopeuden sovituksen yldraja valilla,
vahvistuksen jaintegrointiajan kertoimet lasketaan lineaa-
risesti taitepisteiden perusteella.
Katso myds lohkokaavio sivulla 646.

Kerroin arvolle K, tai Ty Ko = suhteellinen

T, = integrointiaika

1,000

25.21 tai
25.22 |
Nopeuden
oloarvo
(90.01) (rpm)

25.18 25.19

-/ real32

0...30000 rpm

Nopeuden minimioloarvo nopeussaatimen sopeuttamista
varten.

1=1k/min/1=1
k/min

25.19

Nopeuden sovituksen
ylaraja

Nopeuden suurin oloarvo nopeussaatimen sopeuttamista
varten.

Katso parametri 25.18 Nopeuden sovituksen alaraja.

-/ real32

0...30000 rpm

Nopeuden suurin oloarvo nopeussaatimen sopeuttamista
varten.

1=1k/min/1=1
k/min

2521

Kp sovituskerroin mi-
niminopeudella

Parametrilla maaritetddn suhteellisen vahvistuksen kerroin
nopeuden minimioloarvolla.

Katso parametri 25.18 Nopeuden sovituksen alaraja.

1.000 NoUnit / real32

0.000 ...10.000

Parametrilla maaritetaan suhteellisen vahvistuksen kerroin
nopeuden minimioloarvolla.

1000=1/1000=1

25.22

Ti sovituskerroin mini-
minopeudella

Parametrilla madritetdan integrointiajan vahvistuksen
kerroin nopeuden minimioloarvolla.

Katso parametri 25.18 Nopeuden sovituksen alaraja.

1.000 NoUnit / real32

0.000 ...10.000

Parametrilla madritetdan integrointiajan vahvistuksen
kerroin nopeuden minimioloarvolla.

1000=1/1000=1
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
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25.25

Momentin sovituksen
ylaraja

Suurin momenttiohje nopeussadtimen sopeuttamista
varten.

Nopeussdatimen vahvistus voidaan sopeuttaa lopullisen
rajoittamattoman momenttiohjeen mukaan (26.1 Moment-
tiohje mom.saat.).

Toimintoa voidaan kayttaa pienen kuormituksen ja valysten
aiheuttamien hdirididen tasaamiseen.

Toimintoon liittyy vahvistuksen (25.2 Nopeuden suhteelli-
nen vahv.) suurentaminen kertoimella tietyllda momenttia-
lueella.

Jos momenttiohje on 0 %, vahvistus kerrotaan parametrin
25.27 Kp sovituskerroin minimimomentilla arvolla.

Kun momenttiohje on suurempi tai yhta suuri kuin 25.25
Momentin sovituksen ylaraja, mukautusta ei tehda (kerroin
on1).

Valilla 0 % - 25.25 Momentin sovituksen ylaraja vahvistuk-
sen kerroin lasketaan lineaarisesti taitepisteiden perusteel-
la.

Momenttiohjeeseen voidaan soveltaa suodatusta paramet-
rin 25.26 Momentin sovituksen suodatusaika avulla.

Katso myds lohkokaavio sivulla 646.
Kerroin arvoiie , (sunteeinen
vahvistus)

1,000

25,27 -}
Lopulliner
momenttioh:

(26.01) (rpm

0 25.25

-/ real32

0.0...1600.0 prosent-
ti

Suurin momenttiohje nopeussaatimen sopeuttamista
varten. 16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.3.

- /10 =1 prosentti

25.26

Momentin sovituksen
suodatusaika

Maarittaa sopeutukselle suodatusaikavakion. Kdytannéssa
tama merkitsee vahvistuksen muutosnopeuden saatamis-
ta.

Katso parametri 25.25 Momentin sovituksen ylaraja.

0.000 s / real32

0.000...100.000 s

Sopeutuksen suodatusaika.

100=1s5/1000=1s

25.27

Kp sovituskerroin mi-
nimimomentilla

Suhteellisen vahvistuksen kerroin momenttiohjeella 0 %.

Katso parametri 25.25 Momentin sovituksen ylaraja.

1.000 NoUnit / real32

0.000 ...10.000

Suhteellisen vahvistuksen kerroin momenttiohjeella 0 %.

1000=1/1000=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
25.30 | Salli vuon sovitus Ottaa kayttoon tai poistaa kaytdsta moottorivuo-ohjee- | Kdytdssd / uintle
seen (1.24 Vuon oloarvo %) perustuvan nopeussaatimen
sopeutuksen.
Nopeussaatimen suhteellinen vahvistus kerrotaan kertoi-
mella 0...1, joka maaraytyy vuo-ohjeen arvon (0...100 %)
perusteella.
Katso my&s lohkokaavio sivulla 646.
Kerroin arvolle K, (suhteelnen
vahvistus)
1,000
Vuon ohje
(01.24) (%)
0,000 >
0 100
Ei kdytossa Vuo-ohjeeseen perustuva nopeussaatimen sopeutus eiole |0
kaytossa.
Kaytdssa Vuo-ohjeeseen perustuva nopeussaatimen sopeutus on 1
kaytossa.
25.33 Aktivoi (tai valitsee lahteen, joka aktivoi) nopeussaatimen

tom. sdatd

A\

automaattisen viritystoiminnon. Katso kohta Nopeussaa-
timen automaattinen viritys (sivu 48).

Automaattinen viritystoiminto maarittaa automaattisesti
parametrit 25.2 Nopeuden suhteellinen vahv., 25.3 Nopeu-
den integrointiaika ja 25.37 Mekaaninen aikavakio.

Automaattisen viritystoiminnon suorittaminen edellyttaa

seuraavien ennakkoehtojen tayttymista:

« moottorin ID-ajo on suoritettu onnistuneesti

« nopeus-ja momenttirajat (parametriryhma 30 Rajat) on
asetettu

« nopeuden takaisinkytkennan suodatus (parametriryhma
90 Takaisinkytkennan valinta), nopeusvirheen suodatus|
(24 Nopeusohjeen kasittely) ja nollanopeus (21 Kay/seis-
tapa) on asetettu ja

« taajuusmuuttaja on kdynnistetty ja se kdy nopeussaato-
tilassa.

VAROITUS!
Moottori saavuttaa momentti- ja virtarajat automaat-|
tisen viritystoiminnon aikana. VARMISTA, ETTA AUTO-
MAATTISEN VIRITYSTOIMINNON KAYTTAMINEN ON
TURVALLISTA.

Automaattinen viritystoiminto voidaan keskeyttaa pysayt-
tamalla taajuusmuuttaja.

0-1 = Aktivoi nopeussadtimen automaattinen viritys

Huomautus: Arvo ei palaa automaattisesti nollaan.

Ei kaytossa / uint32

Ei kaytossa

0
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
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Kaytdssa 1. 1
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
25.34 Nopeussaatimen au- | Maarittaa nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon | Normaali / uint16
tom. sdadon tila ohjauksen esivalinnan. Asetus vaikuttaa siihen, miten mo-
menttiohje vastaa nopeusohjeen askeleeseen.
Tasainen Hidas mutta vakaa vaste. 0
Normaali Keskinopea asetus. 1
Tiivis Nopea vaste. Joissakin sovelluksissa tdma asetus voi 2
tuottaa liian suuren vahvistuksen.
25.37 Mekaaninen aikava- | Nopeussadtimen automaattisen viritystoiminnon maarit- |0.00 s / real32
kio tama taajuusmuuttajan ja moottorin mekaaninen aikavakio.
Arvoa voidaan sdatdd manuaalisesti.
0.00...1000.00 s Mekaaninen aikavakio. 10=1s/100=1s
25.38 Autom. saadoén mo- | Maarittad automaattiselle viritystoiminnolle lisamoment- | 10.00 prosentti /
menttiaskel tiarvon. real32
Arvo skaalataan moottorin nimellismomenttiin.
Huomaa, ettd automaattisen viritystoiminnon kayttamaa
momenttia voi rajoittaa myds momenttirajoilla (paramet-
riryhmassa 30 Rajat) ja moottorin nimellismomentilla.
0.00...100.00 pro- | Automaattisen virityksen momenttiaskel. 100 =1prosentti /100
sentti =1 prosentti
25.39 Autom. sdadoén no- | Maarittad automaattisen viritystoiminnon alkunopeuteen |10.00 prosentti /
peusaskel lisdttavan nopeusarvon. Alkunopeus (automaattisen viri- | real32
tyksen aktivoituessa kaytettdva nopeus) lisdattyna taman
parametrin arvolla on automaattisen viritystoiminnon
kayttama laskennallinen enimmaisnopeus. Enimmadisno-
peutta voidaan rajoittaa my&s nopeusrajoilla (parametri-
ryhmdssa 30 Rajat) ja moottorin nimellisnopeudella.
Arvo skaalataan moottorin nimellisnopeuteen.
Huomautus: Moottoriylittaa laskennallisen enimmaisnopeu-
den hieman jokaisen kiihdytysvaiheen lopussa.
0.00 ...100.00 pro- | Automaattisen virityksen nopeusaskel. 100 =1 prosentti /100
sentti =1 prosentti
25.40 Autom. saadon tois- | Maarittdd, montako kiihdytys/hidastussyklid automaatti- |10 NoUnit / uint16
tot sen viritystoiminnon aikana suoritetaan. Suurempi arvo
parantaa viritystoiminnon tarkkuutta ja sallii pienempien
momentti- ja nopeusaskelarvojen kdyttamisen.
1..10 Automaattisen viritystoiminnon syklien maara. 1=1/1=1
25.41 Momenttiohjeenauto- | Varattu -/ real32
maattinen saaté2
25.42 Integraalitermi kayt- | Valitsee lahteen, joka ottaa nopeussaatimen integraalio- | Valittu / uint32

t66n

suuden (1) kdyttoon tai poistaa sen kaytosta.
0 = Integraaliosuus ei kdytéssa

1 = Integraaliosuus kaytdssa

Ei valittu

0

Valittu

1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
25.53 Momentin suhteelli- | Ndyttda nopeussaatimen verrannollisuusosan (P) I&ahdoén. |-/ real32
nen ohje Katso ohjausketjukaavio sivulla 646.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.0 ... 30000.0 | Nopeussaatimen P-osan lahtd. 16-bittinen skaalaus: katso |- /10 =1 prosentti
prosentti parametri 46.3.
25.54 Momentin integroin- | Nayttda nopeussdatimen integraaliosan (I) Iahddn. Katso |- / real32
tiohje ohjausketjukaavio sivulla 646.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.0 ... 30000.0 | Nopeussdatimen l-osan ldhtd. 16-bittinen skaalaus: katso |- /10 =1 prosentti
prosentti parametri 46.3.
25.55 Momentin derivoin- | Nayttaa nopeussaatimen derivaattaosan (D) lahd6n. Katso |- / real32
tiohje ohjausketjukaavio sivulla 646.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.0 ... 30000.0 | Nopeussdatimen D-osan l&htd. 16-bittinen skaalaus: katso |-/ 10 =1 prosentti
prosentti parametri 46.3.
25.56 Momentin kiihd. Nayttda kiihtyvyyden kompensointitoiminnon lahdon. -/ real32
kompens. Toiminto kuvataan sivulla 646.
Katso ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000.0 ... 30000.0 | Kiihtyvyyden kompensointitoiminnon lahtd. 16-bittinen - /10 = 1 prosentti
prosentti skaalaus: katso parametri 46.3.
25.57 Momenttiohje ennen | Nayttdaa nopeussaatimen lahdon, jonka kiihtyvyys on -/ real32

pakotusta

kompensoitu. Katso ohjausketjukaavio sivulla 646.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-30000.0 ... 30000.0
prosentti

Nopeussaatimen Iahto, jonka kiihtyvyys on kompensoitu.
16-bittinen skaalaus: katso parametri 46.3.

- /10 = 1 prosentti
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
26 Momenttiohjeketju | Momenttiohjeketjun asetukset.
Katso ohjausketjukaaviot sivuilla 647 ja 649.
26.1 Momenttiohje Nayttdd momenttisdatimelle annetun lopullisen moment- |-/ real32
mom.saat. tiohjeen prosentteina. Tatd ohjetta kayttavat erilaiset lo-
pulliset rajoittimet, kuten teho, momentti, kuorma jne.
Katso ohjausketjukaaviot sivuilla 649 ja 650.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttisaadén momenttiohje. 16-bittinen skaalaus: - /10 =1 prosentti
prosentti katso parametri 46.3.
26.2 Momenttiohje Nayttad DTC-ytimelle annetun lopullisen momenttiohjeen |-/ real32
(prosentteina moottorin nimellismomentista), joka on
jarjestyksessa taajuus-, jannite- ja momenttirajoituksen
jalkeen.
Katso ohjausketjukaavio sivulla 650.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttisdddén momenttiohje. 16-bittinen skaalaus: - /10 =1 prosentti
prosentti katso parametri 46.3.
26.8 Minimi momenttiohje | Parametrilla maaritetddan momenttiohjeen minimiarvo. -300.0 prosentti /
Salliimomenttiohjeen paikallisen rajoittamisen ennensen |real32
viemista momenttiramppisdatimelle. Absoluuttinen mo-
menttirajoitus: katso parametri 30.19 Minimimomentti 1.
-1000.0...0.0 prosent- | Momenttiohjeen minimiarvo. 16-bittinen skaalaus: katso |-/ 10 =1 prosentti
ti parametri 46.3.
26.9 Maksimi momenttioh- | Parametrilla maaritetddn momenttiohjeen maksimiarvo. |300.0 prosentti /
je Salliimomenttiohjeen paikallisen rajoittamisen ennen sen |real32
viemista momenttiramppisdatimelle. Absoluuttinen mo-
menttirajoitus: katso parametri 30.20 Maksimimomentti
1.
0.0...1000.0 prosent- | Momenttiohjeen maksimiarvo. 16-bittinen skaalaus: katso |- /10 =1 prosentti
ti parametri 46.3.
26.11 Momenttiohjeen 1 Valitsee momenttiohjeldhteen 1. Nolla / uint32

valinta

Talla parametrilla ja parametrilla 26.12 Momenttiohjeen 2
valinta voidaan maarittaa kaksi signaalilahdetta. Paramet-
rilla26.14 Momenttiohjeen 1/2 valinta valittua digitaalilah-
dettd voidaan kdyttaa siirtymiseen ndiden kahden lahteen
valilla, tai signaaleihin voidaan soveltaa matemaattista
funktiota (26.13 Momenttiohjeen 1 toiminto) ja muodostaa
ndin kaytettdva ohje.

26.11

Al—]
Kv—]

Muut—]

gROTUS
[{ruo o
MM —o

| [

o—] ﬁAKsnM—*O
A 6
Muut—
Nolla Ei mitaan. 0
All skaalattu 12.12 All skaalattu arvo (sivu 194). 1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Al2 skaalattu 12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196). 2
KV Aohjel 3.5 KV A ohje 1 (sivu 142). 4
KV A ohje 2 3.6 KV A ohje 2 (sivu 142). 5
SKV ohje 1 3.9 SKV ohje 1 (sivu 142). 8
SKV ohje2 3.10 SKV ohje 2 (sivu 142). 9
DDCS-ohjaus ohje1 |3.11 DDCS-ohjauksen ohje 1 (sivu 142). 10
DDCS-ohjaus ohje 2 |3.12 DDCS-ohjauksen ohje 2 (sivu 142). 11
M/F-ohje 1 3.13 M/F- tai D2D-ohje 1 (sivu 143). 12
M/F-ohje 2 3.14 M/F- tai D2D-ohje 2 (sivu 143). 13
Moottorin potentio- | 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin |15
metri 1ahto).
PID 40.1 PID-Iahd&n oloarvo (prosessi-PID-saatimen lahto). 16
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan viimeksi kdytetysta |18
tall.) ohjauspaneelin ohjeesta. Katso kohta Ohjauspaneelin
kayttaminen ulkoisena ohjausldhteena (sivu 25).
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan edellisesté lahtees- |19
kopioitu) td tai oloarvosta. Katso kohta Ohjauspaneelin kdyttaminen
ulkoisena ohjausldhteena (sivu 25).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
26.12 Momenttiohjeen 2 Valitsee momenttiohjelahteen 2. Nolla / uint32
valinta Lisdtietoja valinnoista seka ohjelahteen valintakaavio on
annettu parametrin 26.11 Momenttiohjeen 1 valinta kohdal-
la.
26.13 Momenttiohjeen 1 Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 26.11 Mo- | Ohje 1/ uint16
toiminto menttiohjeen 1 valinta ja 26.12 Momenttiohjeen 2 valinta
valittujen ohjeldhteiden vélille. Katso kuvaaja parametrin
26.11 Momenttiohjeen 1 valinta yhteydessa.
Ohje 1 Parametrilla 26.11 Momenttiohjeen 1 valinta valittua signaa- |0
lia kdytetdan sellaisenaan nopeusohjeena 1 (mitdan funk-
tiota ei kdytetd).
Summa (ohjel + oh- | Ohjeldhteiden summaa kaytetddn momenttiohjeena 1. 1
je2)
Erotus (ohjel - ohje2) | Ohjeldhteiden erotusta ([26.11 Momenttiohjeen 1 valinta] |2
- [26.12 Momenttiohjeen 2 valinta]) kdytetadn nopeusohjee-
nal.
Tulo (ohjel x ohje2) | Ohjeldhteiden tuloa kaytetddan momenttiohjeena 1. 3
Minimi (ohjel, ohje2) | Momenttiohjeena 1 kdytetddn pienempdd ohjeldhdetta. 4
Maksimi (ohjel, oh- | Momenttiohjeena 1 kdytetaan suurempaa ohjelahdetta. 5
je2)
26.14 Momenttiohjeen 1/2 | Maarittaa valinnan momenttiohjeiden 1 ja 2 valilla. Momenttiohje 1 /

valinta

Katso kuvaaja parametrin 26.11 Momenttiohjeen 1 valinta
yhteydessa.

0 = Momenttiohje 1
1= Momenttiohje 2

uint32

Momenttiohje 1

(o]
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Momenttiohje 2 1. 1
Seuraa Ulk1/Ulk2-va- | Momenttiohjetta 1 kdytetdan, kun ulkoinen ohjauspaikka |2
lintaa ULK1 on aktiivisena. Momenttiohjetta 2 kaytetdan, kun ul-
koinen ohjauspaikka ULK2 on aktiivisena.
Katso my6s parametri 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta.
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
Dl4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
Dl6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 5). 8
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
26.15 Kuormanjako Ma&arittdd momenttiohjeen skaalauskertoimen (moment- |1.000 NoUnit / real32
tiohje kerrotaan talla arvolla).
Tama parametrin avulla taajuusmuuttajat, jotka jakavat
kuorman saman mekaanisen laitoksen kahdelle moottorille,
voidaan maarittaa jakamaan kummallekin oikea maara
kayttden samaa isannan momenttiohjetta.
-8.000 ... 8.000 Momenttiohjeen skaalauskerroin. 1000=1/1000=1
26.16 Momentin lisdohjeen | Parametrilla valitaan momenttiohjeen lisdyksen 1 ldhde. Nolla / uint32
1lahde
Huomautus: Turvallisuussyista lisdysta ei kdytetd, kun hata-
pysaytys on aktiivinen.
Katso ohjausketjukaavio sivulla 647.
Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 26.11 Momenttioh-
jeen 1valinta.
26.17 Mom.ohjeen suoda- | Maarittaa alipddstdsuotimen aikavakion momenttiohjeelle. |0.000 s / real32
tusaika
0.000...30.000 s Suodatusaikavakio momenttiohjeelle. 1000=1s/1000=1s
26.18 Momenttiohjeen Maarittad momenttiohjeen kiihdytysajan eliajan, joka kuluu | 0.000 s / real32
nousuaika ohjearvon suurenemiseen nollasta nimellismomenttiin.
0.000 ... 60.000 s Momenttiohjeen kiihdytysaika. 100=1s/1000=1s
26.19 Momenttiohjeen las- | Maarittad momenttiohjeen hidastusajan eli ajan, joka kuluu | 0.000 s / real32

kuaika

ohjearvon pienenemiseen nimellismomentista nollaan.

0.000 ...60.000 s

Momenttiohjeen hidastusaika.

100=1s/1000=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
26.25 Momentin lisdohjeen | Parametrilla valitaan momenttiohjeen lisdyksen 2 lahde. Nolla / uint32
2 lah : u « ‘g
ahde Valitusta lahteestd vastaanotettu arvo lisdtadn moment-
tiohjeeseen, kun toimintatila on valittu. Tasta syysta lisa-
ohjetta voidaan kayttaa nopeus- ja momenttitiloissa.
Huomautus: Turvallisuussyista lisdysta ei kdytetd, kun hata-
pysaytys on aktiivinen.
VAROITUS!
Jos lisdohje ylittaa parametreilla 25.11 Nopeussaadon
min.momenttija25.12 Nopeussaddén maks.momentti
asetetut rajat, ramppipysdytyksen tekeminen voi olla
mahdotonta. Varmista, ettd lisdysta pienennetdan tai
se poistetaan esimerkiksi parametrilla 26.26 Lisamo-
menttiohjeen 2 nollaus, kun ramppipysaytys on tar-
peen.
Katso ohjausketjukaavio sivulla 649.
Lisatietoja valinnoista on parametrissa 26.11 Momenttioh-
jeen 1valinta.
26.26 Lisdmomenttiohjeen | Valitsee ldhteen, joka pakottaa momentin lisdyksen 2 Ei valittu / uint32
2 nollaus (katso parametri 26.25 Momentin lisdohjeen 2 Iahde) ar-
voon nolla.
0 = Normaali toiminta
1 = Pakota momenttiohjeen lisdys 2 nollaan.
Ei valittu 0 0
Valittu 1 !
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
26.27 Momenttirajoituksen | Maarittda momenttirajoituksen suodatusajan. 100 ms / real32
suodatusaika _— " : . .
Talla parametrilla tasoitetaan askellusta tilanteessa, jossa
rajoitusta muutetaan taajuusmuuttajan toimiessa moment-
tirajalla.
0..100 ms Momenttirajoituksen suodatusaika 1=1ms/1=1ms
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
26.41 Momenttiaskel Kun tama toiminto on otettu kayttd6n parametrilla 26.42 | 0.0 prosentti / real32
Momenttiaskeleen valinta, se lisdd momenttiohjeeseen
ylimaaraisen askeleen.
Toinen momenttiaskel voidaan lisdata osoitinparametreilla
26.43 Mom.askeleen osoitin kdyttodn ja 26.44 Mom.aske-
leen lahde.
Momenttiaskeleet toimivat toisistaan riippumatta. Koko-
naismomenttiaskel lasketaan summaamalla arvot.
Huomautus: Turvallisuussyistda momenttiaskelia ei kayteta,
kun hatdpysdytys on aktiivinen.
VAROITUS!
Jos kokonaismomenttiaskel ylittdad parametreilla 25.11
Nopeussaadén min.momenttija 25.12 Nopeussaadon
maks.momentti asetetut rajat, ramppipysdytyksen
tekeminen voi olla mahdotonta. Varmista, ettd moment-
tiaskelta pienennetdan tai se poistetaan kaytostd, kun
ramppipysdytys on tarpeen.
-300.0...300.0 pro- | Momenttiaskel. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.3. |-/ 10 =1 prosentti
sentti
26.42 Momenttiaskeleen | Ottaa parametrissa 26.41 Momenttiaskel maaritetyn mo- | Ei kdytdssa / uint32
valinta menttiaskeleen kdyttéon tai poistaa sen kdytosta.
Ei kdytossa Momenttiaskel poistettu kaytosta. 0
Kaytossa Momenttiaskel otettu kayttoon. 1
26.43 Mom.askeleen osoitin | Maarittaa lahteen, joka ottaa parametrissa 26.44 Valittu / uint32
kayttoon Mom.askeleen lahde maaritetyn momenttiaskeleen kayt-
toon tai poistaa sen kaytosta.
Katso myds parametri 26.41 Momenttiaskel.
1= Momenttiaskel otettu kayttoon.
Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
26.44 Mom.askeleen lahde | Valitsee parametrilla26.43 Mom.askeleen osoitin kdyttéén | Nolla / uint32
otetun momenttiaskeleen Idhteen.
Nolla Ei mitaan. 0
All skaalattu 12.12 All skaalattu arvo (sivu 194). 1
Al2 skaalattu 12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196). 2
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
KV A ohje 1 3.5 KV A ohje 1 (sivu 142). 4
KV A ohje 2 3.6 KV A ohje 2 (sivu 142). 5
SKV ohje 1 3.9 SKV ohje 1 (sivu 142). 8
SKV ohje2 3.10 SKV ohje 2 (sivu 142). 9
DDCS-ohjaus ohje1 |3.11 DDCS-ohjauksen ohje 1 (sivu 142). 10
DDCS-ohjaus ohje 2 |3.12 DDCS-ohjauksen ohje 2 (sivu 142). 11
M/F-ohje 1 3.13 M/F- tai D2D-ohje 1 (sivu 143). 12
M/F-ohje 2 3.14 M/F- tai D2D-ohje 2 (sivu 143). 13
Moottorin potentio- | 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin |15
metri 1ahto).
PID 40.1 PID-1ahd6n oloarvo (prosessi-PID-sdatimen lahtd). 16
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan viimeksi kdytetystda |18
tall.) ohjauspaneelin ohjeesta. Katso kohta Ohjauspaneelin
kayttaminen ulkoisena ohjausléhteena (sivu 25).
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan edellisestd ldhtees- |19
kopioitu) ta tai oloarvosta. Katso kohta Ohjauspaneelin kdyttaminen
ulkoisena ohjausldhteena (sivu 25).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
26.51 Oskillaation vaimen- | Oskillaation vaimennustoiminto maaritetaan parametreilla | Ei valittu / uint32

nus

26.51...26.58. Katso kohta Oskillaation vaimennus (sivu 51)
ja lohkokaavio sivulla 649.

Parametri ottaa kdyttoon (tai valitsee ldhteen, joka ottaa
kayttoon) oskillaationvaimennusalgoritmin.

1 = Oskillaationvaimennusalgoritmi kdytdssa

Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/I&ht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
26.52 Salli oskillaation vai- | Madrittaa (tai valitsee lahteen, joka maarittaa), lisataanko | Ei valittu / uint32
mennus, |dhtd momenttiohjeeseen oskillaation vaimennustoiminnon
lahtoarvo.
Huomautus: Sadda parametrit 26.53...26.57 ennen oskillaation
vaimennuksen lahtdarvon sallimista. Seuraa sitten tulosig-
naalia (valitaan parametrilla 26.53) ja laht6a (26.58) ja varmis-
ta, ettd korjaus on turvallista tehda.
1 = Lisdd momenttiohjeeseen oskillaation vaimennuksen
lahtoéarvo
Ei valittu [0] 0
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iahto DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). 10
DIO2 Digitaalitulo/Iahto DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
26.53 Oskillaation kompen- | Valitsee varahtelyn vaimennustoiminnon tulosignaalin. Nopeusvirhe / uint32
sointi, tulo
Huomautus: Ennen kuin muutat tatd parametria kdyton ai-
kana, poista oskillaation vaimennuksen laht6 kdytostd para-
metrilla26.52. Seuraa parametrin 26.58 kdyttdytymista ennen
kuin palautat Iahdon.
Nopeusvirhe 24.1 Kdytetty nopeusohje - moottorin suodattamatonno- |0
peus.
Huomautus: Asetusta ei voi kdyttda moottorin skalaarisaa-
totilassa.
Tasajannite 1.11 Tasajannite (Jarjestelma suodattaa arvon sisdisesti.) |1
26.55 Oskillaation vaimen- | Maarittad oskillaation vaimennussuotimen keskitaajuuden. |31.0 Hz / real32
nuksen taajuus Madrita arvo sen mukaan, montako oskillaatiohuippua se-
kunnissa valvotulla signaalilla (valitaan parametrilla 26.53)
on.
Huomautus: Ennen kuin muutat tatd parametria kdyton ai-
kana, poista oskillaation vaimennuksen laht6 kaytsta para-
metrilla26.52. Seuraa parametrin 26.58 kdyttaytymista ennen
kuin palautat Iahdon.
0.1...60.0 Hz Oskillaation vaimennuksen keskitaajuus. 10=1Hz/10=1Hz
26.56 Oskillaation vaimen- | Maarittaa suotimen lahdodlle vaihesiirron. 180 astetta / real32

nus, vaihe

Huomautus: Ennen kuin muutat tatd parametria kayton ai-
kana, poista oskillaation vaimennuksen |aht6 kaytdsta para-
metrilla26.52. Seuraa parametrin 26.58 kdyttaytymistd ennen
kuin palautat Iahdén.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0...360 astetta Oskillaation vaimennustoiminnon l1ahddn vaihesiirto. 10=1astetta/1=1
astetta
26.57 Oskillaation vaimen- | Maarittaa oskillaation vaimennustoiminnon Iahdon vahvis- | 1.0 prosentti / real32
nus, vahvistus tuksen, eli miten paljon suotimen ldhtdarvo vahvistetaan
ennen kuin se lisdtddn momenttiohjeeseen.
Oskillaation vahvistus skaalataan nopeussaatimen vahvis-
tuksen mukaan siten, ettd vahvistuksen muuttaminen ei
héiritse oskillaation vaimennusta.
Huomautus: Ennen kuin muutat téta parametria kdyton ai-
kana, poista oskillaation vaimennuksen |&ht6 kaytsta para-
metrilla26.52. Seuraa parametrin 26.58 kdyttadytymista ennen
kuin palautat Iahdén.
0.0...100.0 prosentti | Oskillaation vaimennuksen lahdon vahvistuksen asetus. 10 =1 prosentti / 10 =
1 prosentti
26.58 Oskillaation vaimen- | Nayttaa oskillaation vaimennustoiminnon Idhtdarvon. Tama | - / real32
nus, 1ahto arvo lisatddn momenttiohjeeseen (sallittu parametrilla
26.52 Salli oskillaation vaimennus, 1ahtd).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.000 ... Oskillaation vaimennustoiminnon lahtdarvo. 10 =1prosentti /1000
1600.000 prosentti =1 prosentti
26.70 Momenttiohje 1 Nayttdd momenttiohjeen 1ldhteen arvon (valittu paramet- |- / real32
rilla 26.11 Momenttiohjeen 1 valinta). Katso ohjausketjukaa-
vio sivulla 647.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohjeen lahteen 1arvo. 16-bittinen skaalaus: katso |-/ 10 =1 prosentti
prosentti parametri 46.3.
26.71 Momenttiohje 2 Nayttdad momenttiohjeen 2 Idhteen arvon (valittu paramet- |-/ real32
rilla26.12 Momenttiohjeen 2 valinta). Katso ohjausketjukaa-
vio sivulla 647.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohjeen lahteen 2 arvo. 16-bittinen skaalaus: katso |- /10 =1 prosentti
prosentti parametri 46.3.
26.72 Momenttiohje 3 Nayttdd momenttiohjeen arvon, joka on voimassa paramet- |-/ real32
rilla 26.13 Momenttiohjeen 1 toiminto (mikali kdytossa)
valitun funktion ja valinnan (26.14 Momenttiohjeen 1/2 va-
linta) jalkeen. Katso ohjausketjukaavio sivulla 647.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohje valinnan jdlkeen. 16-bittinen skaalaus: katso |-/ 10 =1 prosentti
prosentti parametri 46.3.
26.73 Momenttiohje 4 Ndyttdda momenttiohjeen ohjeen lisdyksen 1jalkeen. Katso |-/ real32
ohjausketjukaavio sivulla 647.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohje ohjeen lisdyksen 1 kdyton jalkeen. 16-bittinen |- /10 =1 prosentti
prosentti skaalaus: katso parametri 46.3.
26.74 Momenttiohje rampi- | Nayttdd momenttiohjeen rajoituksen ja rampin jalkeen. -/ real32

tettu

Katso ohjausketjukaavio sivulla 647.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohje rajoituksen ja rampin jalkeen. 16-bittinen - /10 =1 prosentti
prosentti skaalaus: katso parametri 46.3.
26.75 Momenttiohje 5 N&yttdd momenttiohjeen ohjaustilan valinnan jalkeen. -/ real32
Katso ohjausketjukaavio sivulla 649.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohje ohjaustilan valinnan jalkeen. 16-bittinen - /10 =1 prosentti
prosentti skaalaus: katso parametri 46.3.
26.76 Momenttiohje 6 Nayttad momenttiohjeen ohjeen lisdayksen 2 jalkeen. Katso |- / real32
ohjausketjukaavio sivulla 649.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohje ohjeen lisdyksen 2 kdyton jalkeen. 16-bittinen |- /10 =1 prosentti
prosentti skaalaus: katso parametri 46.3.
26.77 Lisdmomenttiohje A | Nayttdd momenttiohjeen lisdyksen 2 Iahteen arvon. Katso |-/ real32
ohjausketjukaavio sivulla 649.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohjeen lisdys 2. 16-bittinen skaalaus: katso para- |- /10 =1 prosentti
prosentti metri 46.3.
26.78 Lisdamomenttiohje B | Nayttdd momenttiohjeen lisdyksen 2 arvon, ennen kuin se |-/ real32
on lisdatty momenttiohjeeseen. Katso ohjausketjukaavio
sivulla 649.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Momenttiohjeen lisdys 2. 16-bittinen skaalaus: katso para- |- /10 =1 prosentti
prosentti metri 46.3.
26.81 Ryntdyssuojan vahvis- | Ryntdyssuojan vahvistustermi. Katso kohta Ryntdyssuo- |10.0 NoUnit / real32
tus ja (sivu 53).
0.0 ...10000.0 Ryntdyssuojan vahvistus (0.0 = ei kdytdssa). 1=1/10=1
26.82 Ryntdyssuojan in- Ryntdyssuojan integrointiajan termi. 2.0s /real32
tegr.aika
0.0..10.0s Ryntdyssuojan integrointiaika (0.0 = ei kdytdssa). 1=1s/10=1s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
28 Taajuusohjeketju Taajuusohjeketjun asetukset.
Katso ohjausketjukaaviot 652 ja 653.
28.1 Taajuusohje rampin | Nayttaa kdytetyn taajuusohjeen ennen ramppia. Katso -/ real32
tulo ohjausketjukaavio sivulla 653.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusohje ennen ramppia. 16-bittinen skaalaus: katso -/100=1Hz
parametri 46.2.
28.2 Taajuusohje rampin | Nayttaa lopullisen taajuusohjeen (valinnan, rajoituksenja |-/ real32
1aht6 rampin jalkeen). Katso ohjausketjukaavio sivulla 653.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Lopullinen taajuusohje. 16-bittinen skaalaus: katso para- |-/100=1Hz
metri 46.2.
28.11 Taajuusohjeen 1 1ah- | Valitsee taajuusohjeen ldhteen 1. Nolla / uint32
de Talla parametrilla ja parametrilla 28.12 Taajuusohjeen 2
lahde voidaan maarittaa kaksi signaalildhdettd. Paramet-
rilla 28.14 Taajuusohjeen 1/2 valinta valittua digitaalildhdet-
ta voidaan kdyttaa siirtymiseen ndiden kahden ldhteen
valilla tai signaaleihin voidaan soveltaa matemaattista
funktiota (28.13 Taajuusohjeen 1 toiminto) ja muodostaa
kaytettava ohje sen avulla.
28,11
0_— 2813
] 6
Muul;
o—] EAKSlM—"’
a7l G
Muut—]
Nolla Ei mitaan. 0
All skaalattu 12.12 All skaalattu arvo (sivu 194). 1
Al2 skaalattu 12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196). 2
KV A ohje 1 3.5 KV A ohje 1 (sivu 142). 4
KV A ohje 2 3.6 KV A ohje 2 (sivu 142). 5
SKV ohje 1 3.9 SKV ohje 1 (sivu 142). 8
SKV ohje2 3.10 SKV ohje 2 (sivu 142). 9
DDCS-ohjaus ohje1 |3.11 DDCS-ohjauksen ohje 1 (sivu 142). 10
DDCS-ohjaus ohje 2 |3.12 DDCS-ohjauksen ohje 2 (sivu 142). 11
M/F-ohje 1 3.13 M/F- tai D2D-ohje 1 (sivu 143). 12
M/F-ohje 2 3.14 M/F- tai D2D-ohje 2 (sivu 143). 13
Moottorin potentio- | 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin |15
metri 1ahto).
PID 40.1 PID-1ahd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen lahto). 16
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan viimeksi kdytetystd |18
tall.) ohjauspaneelin ohjeesta. Katso kohta Ohjauspaneelin
kdyttaminen ulkoisena ohjausldhteena (sivu 25).
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan edellisesta ldhtees- |19
kopioitu) td tai oloarvosta. Katso kohta Ohjauspaneelin kdyttaminen
ulkoisena ohjauslahteena (sivu 25).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
28.12 Taajuusohjeen 2 lah- | Valitsee taajuusohjeen lahteen 2. Nolla / uint32
de Lisdtietoja valinnoista seka ohjeldhteen valintakaavio on
annettu parametrin 28.11 Taajuusohjeen 1 lahde kohdalla.
28.13 Taajuusohjeen 1 toi- |Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 28.11 Taa- | Ohje 1/ uint16
minto juusohjeen 1ldahde ja 28.12 Taajuusohjeen 2 Iahde valittujen
ohjelahteiden vilille. Katso kuvaaja parametrin 28.11 Taa-
juusohjeen 1 ldhde yhteydessa.
Ohje 1 Parametrilla 28.11 Taajuusohjeen 11dhde valittua signaalia |0
kdytetdan sellaisenaan taajuusohjeena 1 (mitaan funktiota
ei kaytetd).
Summa (ohjel + oh- | Ohjeldhteiden summaa kdytetddn taajuusohjeena 1. 1
je2)
Erotus (ohjel - ohje2) | Ohjeldhteiden erotusta ([28.11 Taajuusohjeen 1 ldhde] - 2
[28.12 Taajuusohjeen 2 Idhde]) kdytetdaan taajuusohjeena
1.
Tulo (ohjel x ohje2) |Ohjeldhteiden tuloa kdytetdan taajuusohjeena 1. 3
Minimi (ohjel, ohje2) | Taajuusohjeena 1 kdytetddn pienempdd ohjeldhdetta. 4
Maksimi (ohjel, oh- | Taajuusohjeena 1 kdytetddn suurempaa ohjeldhdetta. 5
je2)
28.14 Taajuusohjeen1/2 | Maarittda valinnan taajuusohjeiden 1ja 2 valilla. Katso ku- | Seuraa Ulk1/Ulk2-valin-
valinta vaaja parametrin 28.11 Taajuusohjeen 1 ldhde yhteydessa. |taa / uint32
0 = Taajuusohje 1
1 = Taajuusohje 2
Taajuusohje 1 0 0
Taajuusohje 2 1. 1
Seuraa Ulkl/Ulk2-va- | Taajuusohjetta 1 kdytetadn, kun ulkoinen ohjauspaikka 2
lintaa ULK1 on aktiivisena. Taajuusohjetta 2 kaytetaan, kun ulkoi-
nen ohjauspaikka ULK?2 on aktiivisena.
Katso my&s parametri 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta.
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 8
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
28.21 Vakiotaajuustoiminto | Maarittad, miten vakiotaajuudet valitaan ja otetaanko - / uint16

pydrimissuuntasignaali huomioon kdytettaessa vakiotaa-
juutta.
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

b0

Vakiotaajuustila

1 = Pakattu: Valittavissa on seitseman vakiotaajuutta kol-
men parametreilla 28.22, 28.23 ja 28.24 madritetyn lahteen
avulla.

0 = Erillinen: Vakiotaajuudet 1, 2 ja 3 aktivoidaan erikseen
parametreilla 28.22, 28.23 ja 28.24 madritettyjen lahteiden
avulla. Ristiriitatapauksessa kdytetdaan vakiotaajuutta,
jolla on pienempi numero.

bl

Suunta

1= Kaynnistyssuunta: Vakiotaajuuden kayntisuunta maari-
tetddn kertomalla vakiotaajuuden asetuksen etumerkki
(parametrit 28.26...28.32) suuntasignaalilla (eteen: +1,
taakse: -1). Nain taajuusmuuttajan kdytdssa on 14 vakiotaa-
juutta (7 eteen, 7 taakse), kun kaikki parametrien
28.26...28.32 arvot ovat positiivisia.

VAROITUS!
A Jos suuntasignaali on taakse ja aktiivinen vakiotaajuus|
on negatiivinen, taajuusmuuttajan kdyntisuunta on
eteenpain.

0 = Parametrilla: Vakiotaajuuden kdyntisuunta maaritetaan
vakionopeuden asetuksen etumerkilla (parametrit
28.26...28.32).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1

28.22

Vakiotaajuuden 1 va-
linta

Jos parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin O arvo on
0 (Erillinen), tdma parametri valitsee lahteen, joka aktivoi
vakiotaajuuden 1.

Jos parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin O arvo on
1 (Pakattu), tdma parametri sekd parametrit 28.23 Vakio-
taajuuden 2 valinta ja 28.24 Vakiotaajuuden 3 valinta valit-
sevat kolme ldhdettd, joiden tilat aktivoivat vakiotaajuudet
seuraavasti:

Lahteen Lahteen Ldhteen |Vakiotaajuus
madrittaad madrittad madrittaad aktiivinen
par. 28.22 par. 28.23 par. 28.24

0 0 0 Ei mitaan

1 (o] 0 Vakiotaajuus
1

0 1 0 Vakiotaajuus
2

1 1 0 Vakiotaajuus
3

0 0 1 Vakiotaajuus
4

1 0 1 Vakiotaajuus
5

0 1 1 Vakiotaajuus
6

1 1 1 Vakiotaajuus
7

Ei valittu / uint32
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Ei valittu [0] 0
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iahto DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/1aht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
28.23 Vakiotaajuuden 2 va- | Jos parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin O arvoon | Ei valittu / uint32
linta 0 (Erillinen), tdma parametri valitsee ldhteen, joka aktivoi
vakiotaajuuden 2.
Jos parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin O arvo on
1 (Pakattu), tama parametri seka parametrit 28.22 Vakio-
taajuuden 1 valinta ja 28.24 Vakiotaajuuden 3 valinta valit-
sevat kolme ldhdettd, jotka aktivoivat vakiotaajuudet
seuraavasti:
Katso taulukko parametrin 28.22 Vakiotaajuuden 1 valinta
kohdalla.
Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 28.22 Vakiotaajuu-
den1valinta.
28.24 | Vakiotaajuuden 3 va- | Jos parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin O arvoon | Ei valittu / uint32
linta O (Erillinen), tdma parametri valitsee lahteen, joka aktivoi
vakiotaajuuden 3.
Jos parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin O arvo on
1 (Pakattu), tama parametri seka parametrit 28.22 Vakio-
taajuuden 1 valinta ja 28.23 Vakiotaajuuden 2 valinta valit-
sevat kolme ldhdettd, jotka aktivoivat vakiotaajuudet
seuraavasti:
Katso taulukko parametrin 28.22 Vakiotaajuuden 1 valinta
kohdalla.
Lisdtietoja valinnoista on parametrissa 28.22 Vakiotaajuu-
den 1 valinta.
28.26 Vakiotaajuus 1 Maarittaa vakiotaajuuden 1 (taajuus, jolla moottori pydrii, |0.00 Hz / real32
kun vakiotaajuus 1 on valittuna).
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 1. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |- /100 =1Hz
28.27 Vakiotaajuus 2 Maarittaa vakiotaajuuden 2. 0.00 Hz / real32
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 2. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |-/100=1Hz
28.28 | Vakiotaajuus 3 Maarittaa vakiotaajuuden 3. 0.00 Hz / real32
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 3. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |- /100 =1Hz
28.29 Vakiotaajuus 4 Maarittaa vakiotaajuuden 4. 0.00 Hz / real32
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 4. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |- /100 =1Hz
28.30 Vakiotaajuus 5 Maarittaa vakiotaajuuden 5. 0.00 Hz / real32
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 5. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |-/100=1Hz
28.31 Vakiotaajuus 6 Maarittaa vakiotaajuuden 6. 0.00 Hz / real32
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 6. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |- /100 =1Hz
28.32 Vakiotaajuus 7 Maarittaa vakiotaajuuden 7. 0.00 Hz / real32
-598.00 ... 598.00 Hz | Vakiotaajuus 7. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |-/100=1Hz
28.41 Taajuusohje turvalli- | Maarittaa taajuusohjeen turvallisen arvon, jota kdytetaan |-/ real32
nen esimerkiksi seuraavien valvontatoimintojen kanssa:
. 12.3 Al-valvontatoiminto
- 49.5 Tiedonsiirtokatkostoiminto
- 50.2 KVS A tiedonsiirron valvonta
- 50.32 KVS B tiedonsiirron valvonta
- 58.14 Tiedonsiirtokatkostoiminto
-598.00 ... 598.00 Hz | Turvallinen taajuusohje. 16-bittinen skaalaus: katso para- |- /100 =1Hz
metri 46.2.
28.51 Kriittiset taajuudet | Kriittiset taajuudet otetaan kayttdon tai poistetaan kdy- |- / uintl6
tosta talla parametrilla. Maarittaa myos, ovatko maaritetyt
alueet voimassa molemmissa py6érimissuunnissa.
Katso myds kohta Kriittiset nopeudet ja -taajuudet (si-
vu 47).
b0 | Ota kayttoon 1 = Kdytossa: Kriittiset taajuudet ovat kdytossa.
0 = Ei kdytossa: Kriittiset taajuudet ovat poissa kaytosta.
bl | Etumerkin valinta 1= Parametrilla: Parametrien 28.52...28.57 etumerkit ote-
taan huomioon.
0 = Absoluuttinen: Parametrit 28.52...28.57 kasitellaan ab-
soluuttisina arvoina.
Kaikki alueet ovat voimassa molempiin pydrimissuuntiin.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
28.52 Kriittinen taajuus 1 | Maarittaa kriittisen taajuuden 1 alarajan. 0.00 Hz / real32
alaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri
kuin parametrin 28.53 Kriittinen taajuus 1 yldraja arvo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Kriittisen taajuuden 1 alaraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.53 Kriittinen taajuus 1 | Maarittaa kriittisen taajuuden 1 ylarajan. 0.00 Hz / real32
ylaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri
kuin parametrin 28.52 Kriittinen taajuus 1 alaraja arvo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Kriittisen taajuuden 1yldraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.54 Kriittinen taajuus 2 | Maarittaa kriittisen taajuuden 2 alarajan. 0.00 Hz / real32

alaraja

Huomautus: Tdman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri
kuin parametrin 28.55 Kriittinen taajuus 2 ylaraja arvo.

-598.00 ... 598.00 Hz

Kriittisen taajuuden 2 alaraja. 16-bittinen skaalaus: katso
parametri 46.2.

-/100=1Hz
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
28.55 Kriittinen taajuus 2 | Maarittaa kriittisen taajuuden 2 ylarajan. 0.00 Hz / real32
ylaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri
kuin parametrin 28.54 Kriittinen taajuus 2 alaraja arvo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Kriittisen taajuuden 2 yldraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.56 Kriittinen taajuus 3 | Maarittaa kriittisen taajuuden 3 alarajan. 0.00 Hz / real32
alaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri
kuin parametrin 28.57 Kriittinen taajuus 3 ylaraja arvo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Kriittisen taajuuden 3 alaraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.57 Kriittinen taajuus 3 | Maarittaa kriittisen taajuuden 3 yldrajan. 0.00 Hz / real32
ylaraja
Huomautus: Tdman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri
kuin parametrin 28.56 Kriittinen taajuus 3 alaraja arvo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Kriittisen taajuuden 3 yldraja. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.71 Taajuusrampin ase- |Valitsee ldhteen, joka vaihtaa kahden parametreilla Kiihdytys-/hidastusai-
tus 28.72...28.75 maaritetyn kiihdytys- ja hidastusaikaparin ka1l /uint32
valilla.
0 = Kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1 ovat kaytdssa
1 = Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat kdytéssa
Kiihdytys-/hidastusai- | O 0
ka1l
Kiihdytys-/hidastusai- | 1. 1
ka2
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iahto DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
28.72 Taajuuden kiihdytysai- | Maarittaa kiihdytysajan 1 eli ajan, jonka kuluessa taajuus | 20.000 s / real32
ka1l muuttuu nollasta parametrilla 46.2 Taajuuden skaalaus (ei

parametrilla 30.14 Maksimitaajus) maaritettyyn taajuuteen.

Jos ohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika,
moottori noudattaa kiihdytysaikaa.

Jos ohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika,
moottorin taajuus noudattaa ohjetta.

Jos kiihdytysaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuut-

taja kithdyttda automaattisesti pidempaan siten, etta
taajuusmuuttajan momenttirajoja ei yliteta.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
0.000...1800.000 s | Kiihdytysaika 1. 10=1s/1000=1s
28.73 Taajuuden hidastusai- | Maarittaa hidastusajan 1 eli ajan, jonka kuluessa taajuus | 20.000 s / real32
ka1 muuttuu parametrilla 46.2 Taajuuden skaalaus (ei paramet-
rilla 30.14 Maksimitaajus) madritetystd taajuudesta nollaan.
Mikali on syytd epailld, ettd hidastusaika on liian lyhyt, tulee
varmistaa, ettd DC-ylijannitteen sdato (30.30 Ylijannitesaa-
t6 ) on kaytossa.
Huomautus: Jos lyhyttd hidastusaikaa tarvitaan suurinertia-
sovelluksessa, on suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja
jarrutuslaitteistolla, esimerkiksijarrukatkojalla ja -vastuksella,
0.000...1800.000 s | Hidastusaika 1. 10=1s/1000=1s
28.74 Taajuuden kiihdysty- | Maarittda kiihdytysajan 2. Katso parametri28.72 Taajuuden |60.000 s / real32
saika 2 kiihdytysaika 1.
0.000...1800.000 s | Kiihdytysaika 2. 10=1s/1000=1s
28.75 Taajuuden hidastusai- | Maarittaa hidastusajan 2. Katso parametri 28.73 Taajuuden | 60.000 s / real32
ka2 hidastusaika 1.
0.000...1800.000 s |Hidastusaika 2. 10=1s/1000=1s
28.76 Taaj. rampin nollaus- | Valitsee Iahteen, joka pakottaa taajuusohjeen nollaan. Ei kdytossa / uint32
lahde 0 = Pakota taajuusohje nollaan
1= Normaali toiminta
Kaytossa 0 0
Ei kaytossa 1. 1
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/I&ht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iahtd DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
28.77 Taajuusrampin pito | Valitsee lahteen, joka pakottaa taajuusramppigeneraatto- | Ei kdytdssa / uint32

rin lahddn taajuuden oloarvoon.
0 = Pakota rampin I&ht6 taajuuden oloarvoon

1 = Normaali toiminta

Kaytdssa 0 (0]
Ei kaytossa 1. 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
Dl6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/1aht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1). 11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
28.78 Taaj. rampin pakotus- | Maarittda taajuusrampin stabilointiohjeen. Ramppigene- |-/ real32
ohje raattorin Iahto pakotetaan téhan arvoon, kun toiminto on
otettu kdytto6n parametrilla 28.79 Taajuusrampin pakotus.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusrampin stabilointiohje. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.79 Taajuusrampin pako- | Valitsee Iahteen, jolla nopeusrampin stabilointi otetaan Ei valittu / uint32
tus kayttdon tai poistetaan kaytosta. Katso parametri 28.78
Taaj. rampin pakotusohje.
0 = Ei kdytdssa
1= Kaytossa
Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/laht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
28.90 |Taajuusohjel N&yttdd taajuusohjeen 11dhteen arvon (valittu parametrilla |- / real32
28.11 Taajuusohjeen 1 Idhde). Katso ohjausketjukaavio si-
vulla 652.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusohjeen ldhteen 1 arvo. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz
parametri 46.2.
28.91 Taajuusohje 2 Nayttad taajuusohjeen 2 Iahteen arvon (valittu parametrilla |- / real32
28.12 Taajuusohjeen 2 lahde). Katso ohjausketjukaavio si-
vulla 652.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusohjeen lahteen 2 arvo. 16-bittinen skaalaus: katso |-/100=1Hz
parametri 46.2.
28.92 | Taajuusohje 3 N&yttaa taajuusohjeen arvon, joka on voimassa paramet- |-/ real32
rilla 28.13 Taajuusohjeen 1 toiminto (mikali kdyt&ssd) valitun
funktion ja valinnan (28.14 Taajuusohjeen 1/2 valinta) jal-
keen. Katso ohjausketjukaavio sivulla 652.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusohje valinnan jdlkeen. 16-bittinen skaalaus: katso |- /100 =1Hz

parametri 46.2.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
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28.96 | Taajuusohje7 Nayttda taajuusohjeen vakiotaajuuksien, ohjauspaneelin |-/ real32
ohjeen jne. kdyton jdlkeen. Katso ohjauskaavio sivulla 652.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusohje 7. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |-/100=1Hz
28.97 Taajuusohje rajoitta- | Nayttaa taajuusohjeen, kun kriittiset taajuudet ovat kay- |-/ real32
maton tdssd, mutta ramppi ja rajoitus eivat. Katso ohjausketju-
kaavio sivulla 653.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Taajuusohje ennen ramppia ja rajoitusta. 16-bittinen -/100=1Hz

skaalaus: katso parametri 46.2.
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FbEq 16b / 32b
29 Janniteohjeketju DC-janniteohjeketjun asetukset.
Katso kohta DC-jénniteohjaustila (sivu 27) sekd ohjausket-
jukaaviot sivuilla 654 ja 655).
Ryhma néakyy vain BCU-ohjausyksikdssa.
29.1 Mom.ohje, DC-jdnnite- | Ndyttda DC-jannitesdatimen lahdon, joka siirretdadn mo- -/ real32
saatd menttisadtimeen.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600.0 ... 1600.0 Lopullinen DC-janniteohje. 100 = 1 prosentti / 10
prosentti =1 prosentti
29.2 DC-janniteohje Nayttad DC-janniteohjeen arvon, joka on voimassa para- |-/ real32
metrilla 29.13 DC-janniteohjeen 1 toim. (mikali kdyt&ssd)
valitun funktion ja valinnan (29.14 DCjénniteohjeen 1/2 va-
linta) jalkeen. Katso parametrin 29.11 DC-janniteohjeen 1
lahde yhteydessa oleva kaavio.
0...2000 V DC-janniteohjeen arvo valinnan jalkeen. 10=1V/1=1V
29.3 Kaytetty DC-jann.oh- | Nayttaad minimi- ja maksimirajan ja rampin valisen DC- -/ real32
je jénniteohjeen.
0...2000 V DC-janniteohjeen arvo ennen ramppia. 10=1V/1=1V
29.4 DC-janniteohje, Nayttda DC-janniteohjeen rampin jélkeen. -/ real32
ramppi
0...2000 V DC-janniteohjeen arvo rampin jdlkeen. 10=1V/1=1V
29.5 Suodatettu DC-jdnni- | Nayttad mitatun DC-jdnnitteen suodatuksen jalkeen. -/ real32
te
0...2000 V Mitattu ja suodatettu DC-jdnnite. 10=1V/1=1V
29.6 DC-jannitevirhe Nayttaa rampin jalkeisen janniteohjeen (29.4) ja mitatun |-/ real32
ja suodatetun DC-jannitteen (29.5) valisen eron.
-2000...2000 V Mitattu ja suodatettu DC-jannite. 10=1V/1=1V
29.7 Teho-ohje Nayttaa Pl-sdatimen lahdon eli DC-janniteohjeen ennen -/ real32
ohjeen muuntamista momenttiohjeeksi.
-300.00 ... 300.00 Pl-sdatimen lahto. 10 = 1 prosentti / 100
prosentti =1 prosentti
29.9 DC-janniteohjeen mi- | Maarittad DC-janniteohjeen minimirajan ennen ramppia. |0V / real32
nimi
0...2000 V DC-janniteohjeen minimiarvo. 1=1V/1=1V
29.10 DC-janniteohjeen Maarittaa DC-janniteohjeen maksimirajan ennen ramppia. |[2000V / real32
maksimi
0...2000 V DC-janniteohjeen maksimiarvo. 1=1V/1=1V
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
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29.11 DC-janniteohjeen1 | Valitsee DC-janniteohjeldhteen 1. Nolla / uint32
lahde Talla parametrilla ja parametrilla 29.12 DC-janniteohjeen 2
lahde voidaan maarittaa kaksi signaalildahdetta. Paramet-
rilla29.14 DCjanniteohjeen 1/2 valinta valittua digitaalildh-
dettd voidaan kayttda siirtymiseen naiden kahden lahteen
valilla tai signaaleihin voidaan soveltaa matemaattista
funktiota (29.13 DC-janniteohjeen 1 toim.) ja muodostaa
kaytettdva ohje sen avulla.
29.11
o0—]
- 6
Muut —{
29.12
o]
o] 6
man ] |
Nolla Ei mitdan. 0
All skaalattu 12.12 All skaalattu arvo (sivu 194). 1
Al2 skaalattu 12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196). 2
KV A ohje 1 3.5 KV A ohje 1 (sivu 142). 4
KV A ohje 2 3.6 KV A ohje 2 (sivu 142). 5
SKV ohje 1 3.9 SKV ohje 1 (sivu 142). 8
SKV ohje2 3.10 SKV ohje 2 (sivu 142). 9
DDCS-ohjaus ohje1 |3.11 DDCS-ohjauksen ohje 1 (sivu 142). 10
DDCS-ohjaus ohje 2 |3.12 DDCS-ohjauksen ohje 2 (sivu 142). 11
M/F-ohje 1 3.13 M/F- tai D2D-ohje 1 (sivu 143). 12
M/F-ohje 2 3.14 M/F- tai D2D-ohje 2 (sivu 143). 13
Moottorin potentio- | 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin |15
metri 1ahto).
PID 40.1 PID-Iahd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen lahto). 16
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan viimeksi kdytetysta |18
tall.) ohjauspaneelin ohjeesta. Katso kohta Ohjauspaneelin
kdyttdminen ulkoisena ohjausldhteend (sivu 25).
Ohjauspaneelil (ohje | Ohjauspaneelin ohje. Alkuohje saadaan edellisesta lahtees- |19
kopioitu) ta tai oloarvosta. Katso kohta Ohjauspaneelin kdyttaminen
ulkoisena ohjauslahteena (sivu 25).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
29.12 DC-janniteohjeen 2 |Valitsee DC-janniteohjeldhteen 2. Nolla / uint32
ldhde Lisatietoja valinnoista seka ohjelahteen valintakaavio on
annettu parametrin 29.11 DC-janniteohjeen 11ahde kohdal-
la.
29.13 DC-janniteohjeen1 | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 29.11 DC- | Ohje 1 / uint16

toim.

janniteohjeen 1 ldhde ja 29.12 DC-jdnniteohjeen 2 Iahde
valittujen ohjeldhteiden vdlille. Katso parametrin 29.11 DC-
janniteohjeen 1 ldhde yhteydessa oleva kaavio.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
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Ohje 1 Parametrilla 29.11 DC-jdnniteohjeen 11ahde valittua signaa- |0
lia kdytetaan sellaisenaan taajuusohjeena 1 (mitaan funk-
tiota ei kdytetd).
Summa (ohjel + oh- | Ohjeldhteiden summaa kdytetddn DC-janniteohjeena 1. 1
je2)
Erotus (ohjel - ohje2) | Ohjeldhteiden erotusta ([29.11 DC-janniteohjeen 1 ldhde]- |2
[29.12 DC-jénniteohjeen 2 Iahde]) kdytetadn taajuusohjeena
1.
Tulo (ohjel x ohje2) |Ohjeldhteiden tuloa kdytetddn DC-janniteohjeena 1. 3
Minimi (ohjel, ohje2) | DC-janniteohjeena 1 kdytetdadn pienempad ohjelahdettd. |4
Maksimi (ohjel, oh- | DC-janniteohjeena 1 kdytetddn suurempaa ohjeldhdettd. |5
je2)
29.14 DCjédnniteohjeen 1/2 | Maarittaa valinnan DC-janniteohjeiden 1 ja 2 valilla. Katso |Seuraa Ulk1/Ulk2-valin-
valinta parametrin 29.11 DC-janniteohjeen 1 |dhde yhteydessa taa / uint32
oleva kaavio.
0 = DC-janniteohje 1
1 = DC-janniteohje 2
DC-janniteohje 1 0 0
DC-janniteohje 2 1. 1
Seuraa Ulkl/Ulk2-va- | DC-janniteohjetta 1 kdytetdan, kun ulkoinen ohjauspaikka |2
lintaa ULK1 on aktiivisena. DC-janniteohjetta 2 kdytetaan, kun
ulkoinen ohjauspaikka ULK2 on aktiivisena.
Katso my&s parametri 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta.
DIl Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 5). 8
Muu [bitti] Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132). -
29.17 Tasajannitteen suoda- | Maarittad mitatun DC-jannitteen suodatusajan. 10 ms / real32
tusaika
0...10000 ms DC-jannitemittauksen suodatusaika. 1=1ms/1=1ms
29.18 DC-jann.ohjeen Maarittaa DC-janniteohjeen suurimman laskunopeuden. |10 volt_per_second /
hid.ramppi real32
0...30000V/s DC-jdnniteohjeen laskunopeus. 1=1V/s/1=1V/s
29.19 DC-jann.ohjeen Maarittaa DC-janniteohjeen suurimman nousunopeuden. |10 volt_per_second /
kiihd.ramppi real32
0...30000V/s DC-janniteohjeen nousunopeus. 1=1V/s/1=1V/s
29.20 DC-jannitteen suht. | M&arittaa Pl-sdadtimen DC-janniteohjeen suhteellisenvah- |54.66 V/s / real32

vahvistus

vistuksen.

0.00...1000.00 V/s

Suhteellinen vahvistus.

100=1V/s /100=1
V/s
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
29.21 DC-jannitteen in- Maarittda Pl-saatimen DC-janniteohjeen integrointiajan. | 0.1646 s / real32
tegr.aika Jos integrointiaika maaritetaan nollaksi, saatdjan l-osa ei
ole kdytossa.
0.0000 ... 60.0000 s | Integrointiaika. 10000 =1s /10000 =
1ls
29.25 DC-kapasitanssin Valitsee DC-piirin kapasitanssin kokonaisarvon ldhteen. Kopio tietokannasta /
lahde Arvoa kdytetadn DC-janniteohjeen laskennassa. uint16
Huomautus: Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kaynnissa.
Kopio tietokannasta | Taajuusmuuttajan tyypin mukainen DC-kapasitanssiarvo |0
otetaan sisdisesta tietokannasta.
Kayttajan arvo DC-kapasitanssiarvo luetaan parametrista 29.26 Kaytetty |1
DC-kapasit.
29.26 Kaytetty DC-kapasit. | Maarittaa tasajannitevalipiirin kapasitanssin, kun paramet- |0.000 mF / real32
rin 29.25 DC-kapasitanssin lahde arvo on Kayttdjan arvo.
Huomautus: Tatd parametria ei voi muuttaa taajuusmuutta-
jan ollessa kaynnissa.
0.000...1000.000 mF | Kayttajan maarittama DC-kapasitanssi. 100=1mF /1000 =1
mF
29.70 Nopeusdatapiste1 | Parametreilla29.70...29.79 maaritetdan suurimman momen- |400.00 rpm / real32
tin rajoituskdyrad nopeuden funktiona. Rajoitusta kdytetdan
ennen ohjeen valittdmistd momenttiohjaimelle.
Parametri madrittdd nopeusarvon kdyran ensimmaisessa
pisteessa. Kdyrd on lineaarinen O rpm:n ja annetun nopeu-
den valilla.
e
/N
2977- 1 = = == == === - == - - - oo
29.75- t = = = = = = == === - - :
2979- f == === === fodem R -——
2973- 1t - - - - - - o : :
29.71- : '
. ) . , .
o 2970 2972 29.74 2076 2978 Nopeus (rom
0.00...30000.00 rpm | Nopeus kayran 1. pisteessa. 1=1k/min/100=1
k/min
29.71 Mom.datapiste 1 Maarittad maksimimomentin rajoituskdyrdn ensimmaises- |300.0 prosentti /
sd pisteessa. real32
0.0...1600.0 prosent- | Maksimimomentti kdyran 1. pisteessa. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
29.72 Nopeusdatapiste 2 | Maarittad nopeuden kdyrdn toisessa pisteessa. 800.00 rpm / real32
0.00...30000.00 rpm | Nopeus kayrdn 2. pisteessa. 1=1k/min/100=1
k/min
29.73 Mom.datapiste 2 Maarittdd maksimimomentin rajoituskayran toisessa pis- |300.0 prosentti /

teessd.

real32

0.0...1600.0 prosent-
ti

Maksimimomentti kdyran 2. pisteessa.

1=1prosentti/10=1
prosentti
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
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29.74 Nopeusdatapiste 3 | Maarittaad nopeuden kdyrdn kolmannessa pisteessa. 1200.00 rpm / real32
0.00...30000.00 rpm | Nopeus kayran 3. pisteessa. 1=1k/min/100=1
k/min
29.75 Mom.datapiste 3 Maarittaa maksimimomentin rajoituskdyran kolmannessa |300.0 prosentti /
pisteessa. real32
0.0...1600.0 prosent- | Maksimimomentti kdyran 3. pisteessa. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
29.76 Nopeusdatapiste 4 | Maarittaa nopeuden kdyran neljannessa pisteessa. 1600.00 rpm / real32
0.00...30000.00 rpm | Nopeus kayran 4. pisteessa. 1=1k/min /100 =1
k/min
29.77 Mom.datapiste 4 Maarittad maksimimomentin rajoituskdyran neljannessa |300.0 prosentti /
pisteessa. real32
0.0...1600.0 prosent- | Maksimimomentti kayran 4. pisteessa. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
29.78 Nopeusdatapiste 5 | Maarittad nopeuden kdyran viidennessa pisteessa. 2000.00 rpm / real32
0.00...30000.00 rpm | Nopeus kayran 5. pisteessa. 1=1k/min/100=1
k/min
29.79 Mom.datapiste 5 Maarittad maksimimomentin rajoituskayran viidennessa |300.0 prosentti /

pisteessa.

real32

0.0...1600.0 prosent-
ti

Maksimimomentti kdyran 5. pisteessa.

1=1prosentti/10=1
prosentti
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
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30 Rajat Taajuusmuuttajan toimintarajat.
30.1 Rajasanal Nayttda rajasanan 1. -/ uintl6
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | Momenttiraja 1 = Taajuusmuuttajan momenttia rajoitetaan moottorin
sdadolla (alijannitesdato, virtasaatd, napakulman sadté
tai kippimomentin saato) tai parametreilla maaritetyilla
rajoituksilla.
bl Nop.sddddn min.mo- | 1 = Nopeussddtimen ldhtda rajoitetaan parametrilla 25.11
mentti Nopeussadadén min.momentti.
b2 | Nop.sdaddon 1= Nopeussadtimen laht6a rajoitetaan parametrilla 25.12
maks.momentti Nopeussdaadon maks.momentti.
b3 Momenttiohje maks. | 1= Momenttiohjeen ramppituloa rajoitetaan parametreilla
26.9 Maksimi momenttiohje, 30.25 Maksimimomentin va-
linta, 30.26 Tehoraja moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihto-
suuntaajaan. Katso kaavio sivulla 650.
b4 | Momenttiohje min. | 1=Momenttiohjeen ramppituloa rajoitetaan parametreilla
26.8 Minimi momenttiohje, 30.18 Minimimomentin valinta,
30.26 Tehoraja moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihtosuun-
taajaan. Katso kaavio sivulla 650.
b5 | Mom.ohje maks.no- |1 = Ryntdyssuoja rajoittaa momenttiohjetta maksimino-
peus peusrajan (30.12 Maksiminopeus) perusteella.
b6 | Mom.ohje min.no- 1 = Ryntdyssuoja rajoittaa momenttiohjetta maksimino-
peus peusrajan (30.11 Miniminopeus) perusteella.
b7 Maks.nop. ohjeraja | 1=Nopeusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.12 Maksimi-
nopeus tai DC-jannitteeseen perustuvalla kestomagneet-
timoottorin maksiminopeusrajalla.
b8 | Min.nopeuden ohjera- | 1 = Nopeusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.11 Minimino-
ja peus tai DC-jannitteeseen perustuvalla kestomagneetti-
moottorin maksiminopeusrajalla.
b9 | Maks.taaj. ohjeraja |1=Taajuusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.14 Maksimi-
taajus.
b10 | Min.taaj. ohjeraja 1 = Taajuusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.13 Minimi-
taajuus.
b1l | Reserved
b12 | Kytk.taaj. ohjeraja 1 = Kytkentataajuuden rajoitus estda saavuttamasta pyy-
dettya lahtétaajuutta (johtuu Iahdén suodatuksesta tai
ATEX-suojauksista).
b13 | Kuorman kulman raja | (Kestomagneettimoottoreita ja synkronisia reluktanssi-
moottoreita seka ulkoista herdtetta kayttavia synkroni-
moottoreita tasaisessa toiminnassa kdytettaessd)
1 = Kuorman suurimman kulman raja on aktiivinen eli
moottori ei voi tuottaa suurempaa vaantémomenttia.
(Ulkoista heratettd kdyttavia synkronimoottoreita dynaa-
misessa tilanteessa kaytettdessa.)
1 = Momenttia rajoitetaan
b14...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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30.2 Momenttirajan tila | Nayttda momenttisdatimen rajoituksen tilasanan. - / uintl6
Tama parametri on vain luku -muotoa.
*Kdytossa voi olla samaan aikaan vain yksi biteistd 0...3 ja
yksi biteistd 9...13. Tavallisesti bitti ilmoittaa ensin ylitet-
tavan rajan.
b0 | Alijannite * 1 = Vélipiirin DC-alijannite.
bl Ylijannite * 1 = Valipiirin DC-ylijannite.
b2 | Minimimomentti *1 = Momenttia rajoitetaan parametrilla 30.26 Tehoraja
moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan tai para-
metrin 30.18 Minimimomentin valinta ldhteelld. Katso
kaavio sivulla 650.
b3 | Maksimimomentti | *1 = Momenttia rajoitetaan parametrilla 30.26 Tehoraja
moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan tai para-
metrin 30.25 Maksimimomentin valinta lahteella.
Katso kaavio sivulla 650.
b4 | Sisdinen virtaraja 1 = Vaihtosuuntaajan virtaraja (osoitettu biteilld 8...11) on
kaytossa
b5 | Kuorman kulma (Vain kestomagneettimoottoreissa, synkronisissa reluk-
tanssimoottoreissa ja ulkoista herdtetta kayttavissa
synkronimoottoreissa.)
1 = Kuorman suurimman kulman raja on aktiivinen eli
moottori tuottaa suurinta mahdollista vadntémomenttia.
b6 | Kippimomentti (Vain epatahtimoottoreilla)
1=Moottorin kippimomenttiraja on aktiivinen eli moottori
ei voi tuottaa suurempaa vaantémomenttia.
b7 | Reserved
b8 | Terminen 1 = Paapiirin terminen raja rajoittaa tulovirtaa
b9 | Maksimivirta * 1 = Maksimilahtdvirtaa (Imax) rajoitetaan.
b10 | Kayttdjan virta *1=Lahtdvirtaa rajoitetaan parametrilla 30.17 Maksimivir-
ta.
bll| Terminen IGBT *1 = Lahtdvirtaa rajoitetaan lasketulla termiselld virta-ar-
volla
b12 | IGBT:n ylilampod *1 = Lahtdvirtaa rajoitetaan arvioidun IGBT:n lampdtilan
vuoksi
b13 | IGBT:n ylikuormitus | *1=Lahtdvirtaa rajoitetaan IGBT:n liitoslampdtilan vuoksi
b14...15| Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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FbEq 16b / 32b
30.11 Miniminopeus Maarittaa pienimman sallitun nopeuden. -1500.00; -1800,00
(95.20 bitti 0) rom /
VAROITUS! real32
Arvo ei saa olla suurempi kuin 30.12 Maksiminopeus.
VAROITUS!
Tama raja eiole kdytossa taajuussaatotilassa. Varmis-
ta, ettd taajuusrajat (30.13 ja 30.14) on asetettu oikein,
jos taajuussaatd on kadytossa.
VAROITUS!
Jos kdytossa on isantd/orja-kokoonpano, dla aseta
maksimi- ja miniminopeusrajoja samalle etumerkille
orjayksikdssa. Katso kohta Isdantd/orja-toiminto.
-30000.00 ... Pienin sallittu nopeus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
30.12 Maksiminopeus Maarittaa suurimman sallitun nopeuden. 1500,00; 1800,00
(95.20 bitti 0) rom /
VAROITUS! real32
Arvo ei saa olla pienempi kuin 30.11 Miniminopeus.
VAROITUS!
Tama raja eiole kdytossa taajuussaatotilassa. Varmis-
ta, ettd taajuusrajat (30.13 ja 30.14) on asetettu oikein,
jos taajuussaatod on kadytossa.
VAROITUS!
Jos kdytossa on isantd/orja-kokoonpano, dla aseta
maksimi- ja miniminopeusrajoja samalle etumerkille
orjayksikdssa. Katso kohta Isdntd/orja-toiminto.
-30000.00 ... Maksiminopeus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
30.13 Minimitaajuus Maarittaa pienimman sallitun taajuuden. -50.00; -60,00 (95.20
bitti 0) Hz / real32
VAROITUS!
Arvo ei saa olla suurempi kuin 30.14 Maksimitaajus.
VAROITUS!
Tama raja on kdytdssa vain taajuussaatétilassa.
-598.00 ... 598.00 Hz | Minimitaajuus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri46.2. |-/100=1Hz
30.14 Maksimitaajus M&arittad suurimman sallitun taajuuden. 50.00; 60,00 (95.20
bitti 0) Hz / real32
VAROITUS!
Arvo ei saa olla pienempi kuin 30.13 Minimitaajuus.
VAROITUS!
Tama raja on kdytdssa vain taajuussaatétilassa.
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

-598.00 ... 598.00 Hz

Maksimitaajuus. 16-bittinen skaalaus: katso parametri
46.2.

-/100=1Hz

30.15

Kaynn.virran maksimi
kaytossa

Talla parametrillaja parametrilla 30.16 Kaynn.virran maksi-
mi voidaan maarittaa valiaikainen moottorin rajoitus eri-
tyisesti kdynnistysta varten.

Kun parametrin arvoksi on valittu Kaytossa, taajuusmuut-
taja huomioi parametrilla 30.16 Kaynn.virran maksimi
maadritetyn kdynnistysvirtarajan. Rajoitus on voimassa 2
sekuntia ensimmaisen magnetoinnin (asynkronisessa in-
duktiomoottorissa) tai automaattisen vaiheistuksen
(kestomagneettimoottorissa) jalkeen, mutta ei useammin
kuin kerran 7 sekunnissa. Muussa tapauksessa parametrilla
30.17 Maksimivirta maaritetty rajoitus on voimassa.

Huomautus: Yleisrajoitusta suuremman kdynnistysvirran
saatavuus riippuu taajuusmuuttajan laitekokoonpanosta.

Katso nimellisarvotiedot taajuusmuuttajan laiteoppaasta.

Ei kdytossa / uint16

Ei kdytdssa

Kaynnistysvirran rajoitus ei ole kdytdssa.

0

Kaytossa

Kaynnistysvirran rajoitus on kaytdssa.

1

30.16

Kaynn.virran maksimi

Madrittad suurimman kdynnistysvirran, jos rajoitus on
maadritetty kaytté6n parametrilla 30.15 Kaynn.virran mak-
simi kaytossa.

0.00 A / real32

0.00 ...30000.00 A

Maksimikdynnistysvirta.

1=1A/1=1A

30.17

Maksimivirta

Maarittad moottorin sallitun maksimivirran.

0.00 A / real32

0.00 ...30000.00 A

Moottorin maksimivirta.

1=1A/1=1A
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
30.18 Minimimomentin va- | Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden ennalta maaritetyn | Minimimomentti 1 /

linta

minimimomenttirajan valilla.

0 = Parametrilla 30.19 maaritetty minimimomenttiraja on
aktiivisena.

1= Parametrilla 30.21 maaritetty minimimomenttiraja on
aktiivisena.

Kayttdja voi maarittad kaksi momenttirajaparia ja vaihtaa
niiden valilla kdyttdaen bindarilahdettd, kuten digitaalituloa.

Minimirajan valinta (30.18) ei riipu maksimirajan valinnasta
(30.25).

Ensimmainen rajapari madritetddn parametreilla 30.19 ja
30.20. Toisella parilla on sekd minimirajaa (30.21) etta

maksimirajaa (30.22) varten valintaparametrit, jotka sallivat
valittavan analogisen Iahteen (kuten analogiatulon) kayton.

maksimimomenttiraja

30.21
0 —
AL —] 30.18
A2 — \ 1
PID —] T e —
30.23— 2 Kayttajan
Muut — maarittdma
minimimomenttiraja
30.19
30.22
0 —
All — 30.25
A2 —] \
1
PID —] - S
30.24— 5/_ Kayttajan
Muut— maarittama
30.20

Rajoitustenvalintaparametreja paivitetaan 10 ms:n aikata-
solla.

Huomautus: Momenttia voidaan rajoittaa myds muuten kuin
kayttdjan madrittdmien rajojen perusteella, esimerkiksi te-
honrajoituksella. Katso lohkokaavio sivulla 650.

uint32

Minimimomentti 1 0 (parametrilla 30.19 maaritetty minimimomenttirajaon |0
aktiivisena).
Minimimomentin2 |1 (parametrilla 30.21 madritetty minimimomenttiraja on 1
lahde aktiivisena).
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
DI4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). 10
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

DIO2

Digitaalitulo/1aht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 1).

11

Muu [bitti]

Katso Termit ja lyhenteet (sivu 132).

30.19

Minimimomentti 1

Madrittaa taajuusmuuttajan minimimomenttirajan (pro-
sentteina moottorin nimellismomentista). Katso paramet-
rin 30.18 Minimimomentin valinta kaavio.

Raja on kaytossa, kun

« parametrilla 30.18 Minimimomentin valinta valittu lahde
on O tai

. parametrin 30.18 arvoksi on asetettu Minimimomentti
1.

Huomautus: Ali yritd estdd taaksepain pydrimistd asettamal-
la tdman parametrin arvoksi 0 %. Avoimen silmukan sovelluk-
sissa arvo todenndkdisesti estdd moottoria pysahtymasta
lainkaan. Jos haluat estdd pyérimisen taaksepain, kayta ta-
man parametriryhman nopeus- ja taajuusrajoituksia tai pa-|
rametreja 20.23/20.24.

-300.0 prosentti /
real32

-1600.0...0.0 prosent-
ti

Minimimomenttiraja 1. 16-bittinen skaalaus: katso paramet-
ri 46.3.

- /10 =1 prosentti

30.20

Maksimimomentti 1

Ma&arittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan (pro-
sentteina moottorin nimellismomentista). Katso paramet-
rin 30.18 Minimimomentin valinta kaavio.

Raja on kaytossa, kun

« parametrilla 30.25 Maksimimomentin valinta valittu Iahde
on O tai

« parametrin 30.25 arvoksi on asetettu Maksimimomentti
1.

300.0 prosentti /
real32

0.0...1600.0 prosent-
ti

Maksimimomentti 1. 16-bittinen skaalaus: katso parametri
46.3.

- /10 = 1 prosentti

30.21

Minimimomentin 2
lahde

Maadrittaa taajuusmuuttajan minimimomenttirajan lahteen

(prosentteina moottorin nimellismomentista), kun

« parametrilla 30.18 Minimimomentin valinta valittu lahde
on 1 tai

« parametrin 30.18 arvoksi on asetettu Minimimomentin
2 lahde.

Katso parametrin 30.18 Minimimomentin valinta kaavio.

Huomautus: Valitusta lahteesta saadut positiiviset arvot
invertoidaan.

Minimimomentti 2 /
uint32

Nolla

Ei mitaan.

All skaalattu

12.12 All skaalattu arvo (sivu 194).

Al2 skaalattu

12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196).

PID

40.1 PID-Iahdén oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1&hto).

Minimimomentti 2

30.23 Minimimomentti 2.

oo vV = O

Muu [bitti]

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)).
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Nro

Nimi / Alue / Valinta

Kuvaus

Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b

30.22

Maksimimomentin 2
lahde

M&arittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan lah-

teen (prosentteina moottorin nimellismomentista), kun

- parametrilla 30.25 Maksimimomentin valinta valittu lahde
on 1 tai

. parametrin 30.25 arvoksion asetettu Maksimimomentin
2 lahde.

Katso parametrin 30.18 Minimimomentin valinta kaavio.

Huomautus: Valitusta lahteestd saadut negatiiviset arvot
invertoidaan.

Maksimimomentti 2 /
uint32

Nolla

Ei mitdan.

All skaalattu

12.12 All skaalattu arvo (sivu 194).

Al2 skaalattu

12.22 AI2 skaalattu arvo (sivu 196).

PID

40.1 PID-Iahddn oloarvo (prosessi-PID-sddtimen lahtd).

Maksimimomentti 2

30.24 Maksimimomentti 2.

o|lw| M| H| O

Muu [bitti]

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)).

30.23

Minimimomentti 2

Maarittaa taajuusmuuttajan minimimomenttirajan (pro-

sentteina moottorin nimellismomentista), kun

« parametrilla 30.18 Minimimomentin valinta valittu lahde
onlja

« parametrin 30.21 arvoksi on asetettu PID.

Huomautus: Al3 yrité estia taaksepain pydrimista asettamal-
la tdman parametrin arvoksi 0 %. Avoimen silmukan sovelluk-
sissa arvo todenndkdisesti estdd moottoria pysahtymasta

lainkaan. Jos haluat estdd pyérimisen taaksepain, kayta ta-
man parametriryhman nopeus- ja taajuusrajoituksia tai pa-|
rametreja 20.23/20.24.

Katso parametrin 30.18 Minimimomentin valinta kaavio.

-300.0 prosentti /
real32

-1600.0...0.0 prosent-
ti

Minimimomenttiraja 2. 16-bittinen skaalaus: katso para-
metri 46.3.

-/ 10 =1 prosentti

30.24

Maksimimomentti 2

M&arittad taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan (pro-

sentteina moottorin nimellismomentista), kun

« parametrilla 30.25 Maksimimomentin valinta valittu lahde
onlja

« parametrin 30.22 arvoksi on asetettu Maksimimomentti
2.

Katso parametrin 30.18 Minimimomentin valinta kaavio.

300.0 prosentti /
real32

0.0...1600.0 prosent-
ti

Maksimimomenttiraja 2. 16-bittinen skaalaus: katso para-
metri 46.3.

-/ 10 =1 prosentti

30.25

Maksimimomentin
valinta

Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden maksimimomenttira-
jan valilla.

0 = Parametrilla 30.20 maaritetty maksimimomenttiraja 1
on aktiivisena.

1= Parametrilla 30.22 madritetty maksimimomenttiraja on
aktiivisena.

Katso myés parametri 30.18 Minimimomentin valinta.

Maksimimomenttil /
uint32

Maksimimomentti 1

o]

Maksimimomentin 2
lahde

1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
DI1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 7
DIO1 Digitaalitulo/Iaht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |10
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti1). |11
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
30.26 | Tehoraja moottoriin | Madrittdd suurimman akselitehon moottoritilassa eli siir- |300.00 prosentti /
rettdessa tehoa moottorista koneistolle. real32
Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellistehosta.
Huomautus: Jos akselin nimellismomentti on maaritetty
parametrissa 99.12 Moottorin nimellismomentti, akselin ni-
mellisteho lasketaan parametrien 99.9 Moottorin nimellisno-
peus ja 99.12 Moottorin nimellismomentti perusteella.
0.00 ...600.00 pro- | Suurin akseliteho moottoritilassa. 1=1prosentti /100 =
sentti 1 prosentti
30.27 Tehoraja vaihtosuun- | Maarittda suurimman akselitehon generaattoritilassa eli |-300.00 prosentti /
taajaan siirrettaessa tehoa koneistosta moottorille. Arvo annetaan |real32
prosentteina moottorin nimellistehosta.
Huomautus: Al3 yrit3 estia taaksepain pydrimista asettamal-
la tdman parametrin arvoksi 0 %. Avoimen silmukan sovelluk-
sissa arvo todennakdisesti estdd moottoria pysahtymasta
lainkaan. Jos haluat estda pyorimisen taaksepadin, kayta ta-
man parametriryhman nopeus- ja taajuusrajoituksia tai pa-|
rametreja 20.23/20.24.
Huomautus: Jos akselin nimellismomentti on maaritetty
parametrissa 99.12 Moottorin nimellismomentti, akselin ni-
mellisteho lasketaan parametrien 99.9 Moottorin nimellisno-
peus ja 99.12 Moottorin nimellismomentti perusteella.
-600.00 ... 0.00 pro- | Suurin akseliteho generaattoritilassa. 1=1prosentti /100 =
sentti 1 prosentti
30.30 | Ylijannitesaatd Ottaa kayttoon valipiirin ylijannitesaadon. Kaytdssa / uint16

Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin
jénnitteen ylijanniterajan yli. Ylijannitesaatod pienentad
jarrutusmomenttia automaattisesti, jotta valipiirin jannite
ei ylittaisi raja-arvoa.

Huomautus: Sisdista jarrukatkojaa kdytettdessa taajuusmuut-
taja nostaa sisdisen ylijannitesaadon rajaa luotettavamman
jarrutuksen takaamiseksi.

Ei kdytdssa

Ylijannitesaato poissa kaytosta.

Kaytossa

Ylijannitesaatoé kaytossa.
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
30.31 Alijannitesdato Ottaa kayttoon valipiirin alijannitesaadon. Kaytodssa / uintl6
Jos valipiirin jannite pienenee sy6ttétehon puuttumisen
vuoksi, alijannitesadto pienentda automaattisesti mootto-
rin momenttia, jotta jannite pysyisi alarajan ylapuolella.
Kun moottorin momenttia lasketaan, hitausmassa kytkee
virran takaisin taajuusmuuttajaan, jolloin valipiiri pysyy
virrallisena ja alijannitelaukaisu estetdan, kunnes moottori
on pysahtynyt vapaasti pydrien. Tama toimii verkkokatkos-
saaténa suuren hitausmassan jarjestelmissa, kuten keski-
pakopumpuissa tai puhaltimissa.
Ei kdytossa Alijannitesdato pois kaytosta. (0]
Kaytossa Alijannitesaato kaytossa. 1
30.33 Motor RMS voltage li- | Maarittaa moottorin RMS-jannitteen maksimirajan. 10000.0 V / real32
mit
50.0...10000.0V Moottorin RMS-jannitteen maksimiraja. 1=1Vv/1=1V
30.35 | Terminen virtarajoi- | Ottaa lampdtilaan perustuvan lahtdvirran rajoituksen Kaytodssa / uintl6
tus kayttoon tai poistaa sen kaytosta.
Rajoitus tulee poistaa kdytosta vain, jos sovellus edellyttaa
sen poistamista.
Ei kdytossa Virran lampdorajoitus ei ole kdytossa. o]
Kaytdssa Virran lamporajoitus on kdytossa. 1
30.101 | LSU:nrajasanal (N&kyy vain, kun IGBT-syéttdyksikon ohjaus on aktivoitu |- / uintl6e
parametrilla 95.20.)
Nayttda syottdyksikon rajasanan 1.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | P kdyttdjan ohje 1= Teho-ohjetta rajoitetaan sy6ton ohjausohjelman para-
maks. metreilla
bl | P kayttajan ohje min. |1 = Teho-ohjetta rajoitetaan sy6ton ohjausohjelman para-
metreilla
b2 | P kayttajan maks. 1 = Tehoa rajoitetaan parametrilla 30.149
b3 | P kdyttdjan min. 1 = Tehoa rajoitetaan parametrilla 30.148
b4 | Pjadhdytyksenylildm- | 1 = Teho-ohjetta rajoitetaan jadhdytysnesteen ylikuumene-
poé misen vuoksi
b5 | p tehoyksikdn ylilam- | 1 = Teho-ohjetta rajoitetaan syottoyksikdn ylikuumenemi-
po sen vuoksi
b6...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
30.102 | LSU:nrajasana?2 (N&kyy vain, kun IGBT-syéttéyksikon ohjaus on aktivoitu |- / uintl6e

parametrilla 95.20.)
Nayttaa syottdyksikon rajasanan 2.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

b0

Q kayttajan ohje
maks.

1 = Loisteho-ohjetta rajoitetaan

b1

Q kayttdjan ohje min.

1 = Loisteho-ohjetta rajoitetaan
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
b2 | Qjadhdytyksenylilam- | 1 = Loisteho-ohjetta rajoitetaan jadhdytysnesteen ylikuu-
pd menemisen vuoksi
b3 Q tehoyksikénylilam- | 1= Loisteho-ohjetta rajoitetaan sy6ttdyksikén ylikuumene-
po misen vuoksi
b4 | AC ylijannite 1 = AC-ylijannitesuojaus
b5...6 | Reserved
b7 Vaihtovirran ero 1=(AC+annitteend annettua loisteho-ohjetta kaytettaessa)
maks. AC-ohjauksen tuloa rajoitetaan.
b8 | Vaihtovirran ero min. | 1 = (AC-jannitteend annettua loisteho-ohjetta kdytettaessa)
AC-ohjauksen tuloa rajoitetaan.
b9...15| Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
30.103 |LSU:nrajasana 3 (Né&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ uint16
parametrilla 95.20.)
Nayttaa syottoyksikoén rajasanan 3.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | Alijanniteraja 1 = Tehoa rajoitetaan alijannitesaatimella
bl |Ylijanniteraja 1 = Tehoa rajoitetaan ylijannitesaatimella
b2 | Moottoriteho 1=Tehoarajoitetaan lampédtilarajoilla tai kdyttdjan tehora-
joilla (katso parametrit 30.148 ja 30.149).
b3 Tuotantoteho 1=Tehoarajoitetaan ldmpédtilarajoilla tai kdyttdjan tehora-
joilla (katso parametrit 30.148 ja 30.149).
b4 | Patovirran raja 1 = Patdvirtaa rajoitetaan. Katso lisdtiedot biteistd 6...9 ja
14...15.
b5 | Loisvirran raja 1 = Loisvirtaa rajoitetaan. Katso lisdtiedot biteistd 12...13.
b6 | Ldimpdraja 1= Patdvirtaa rajoitetaan sisdiselld paapiirin lampdtilara-
joituksella
b7 | Turvallisen kdyttdalu- | 1 = Patdvirtaa rajoitetaan sisaisella turvallisen kdyttoalueen
een raja rajoituksella
b8 | Kayttdjan virtaraja | 1=Patdvirtaarajoitetaan syotdn ohjausohjelman paramet-
reilla asetetulla virtarajalla
b9 | Terminen IGBT 1 = Patovirtaa rajoitetaan IGBT:n sisdisella suurimman
lampdkuorman rajalla
b10...11 | Reserved
b12 | Q lois neg 1= Negatiivista loisvirtaa rajoitetaan kokonaisvirran mak-
simirajalla
b13 | Q lois pos 1= Positiivista loisvirtaa rajoitetaan kokonaisvirran maksi-
mirajalla
bl4 | P patd neg 1 = Negatiivista patovirtaa rajoitetaan kokonaisvirran
maksimirajalla
b15 | P patd pos 1 = Positiivista patdvirtaa rajoitetaan kokonaisvirran

maksimirajalla.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
30.104 |LSU:nrajasana 4 (Né&kyy vain, kun IGBT-sydttdyksikén ohjaus on aktivoitu |-/ uint16
parametrilla 95.20.)
Nayttad syottoyksikon rajasanan 4.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
b0 | DC-jannitteen ohje | 1=DC-ohjetta rajoitetaan sy6tén ohjausohjelman paramet-
maks. reilla
bl DC-jdnnitteen ohje |1=DC-ohjettarajoitetaan syétdn ohjausohjelman paramet-
min. reilla
b2 | Kayttdjan | maks. 1=Virtaarajoitetaan sy6ton ohjausohjelman parametreilla
b3 |Lampo | maks. 1 = Virtaa rajoitetaan lampotilan perusteella
b4...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
30.148 | LSU:ntehon minimira- | (Ndkyy vain, kun IGBT-sySttoyksikén ohjaus on aktivoitu | -200.0 prosentti /
ja parametrilla 95.20.) real32
Ma&arittaa syottdyksikdn minimitehorajan.
Negatiiviset arvot tarkoittavat palaavaa tehoa eli tehon
syOttamista syottoverkkoon.
-200.0 ... 0.0 prosent- | Sy6ttdyksikén minimitehoraja. 1=1prosentti/10=1
ti prosentti
30.149 | LSU:ntehon maksimi- | (Ndkyy vain, kun IGBT-syéttéyksikon ohjaus on aktivoitu | 200.0 prosentti /

raja

parametrilla 95.20.)

M&arittaa syottoyksikdon maksimitehorajan.

real32

0.0...200.0 prosentti

Syottoyksikon maksimitehoraja.

1=1prosentti/10=1
prosentti
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
31 Vikatoiminnot Ulkoisten tapahtumien konfigurointi; taajuusmuuttajan
virhetilannetoiminnan valinta.
311 Ulkoisen tapahtuman | Maarittaa ulkoisen tapahtuman 1 Iahteen. Ei aktiivinen (tosi); DI6
1lahde Katso my6s parametri 31.2 Ulkoisen tapaht. 1 tyyppi. (95.20 bitti 8) / uint32
0 = Tapahtuman laukaisu
1 = Normaali toiminta
Aktiivinen (epatosi) |0 0
Ei aktiivinen (tosi) 1. 1
DIIL DlIL-tulo (10.2 DI viivastetty tila, bitti 15). 2
DI1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 5
DI4 Digitaalitulo D14 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 4). 7
Dl6 Digitaalitulo D16 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 5). 8
DIO1 Digitaalitulo/1aht6 DIO1 (11.2 DIO viivastetty tila, bitti 0). |11
DIO2 Digitaalitulo/Iaht6 DIO2 (11.2 DIO viivdstetty tila, bitti 1). 12
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet (sivu 132)). -
31.2 Ulkoisen tapaht. 1 Valitsee ulkoisen tapahtuman 1 tyypin. Vika (95.20 bitti 8) /
tyyppi uint16
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
Varoitus/vika Jos taajuusmuuttaja moduloi, ulkoinen tapahtumaaiheut- |3
taa vian.
Muussa tapauksessa ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoi-
tuksen.
31.3 Ulkoisen tapahtuman | Maarittaa ulkoisen tapahtuman 2 Iahteen. Katso myds pa- | Ei aktiivinen (tosi);
2 lahde rametri 31.4 Ulkois. tapahtuman 2 tyyppi. DIIL (95.20 bitti 5) /
Lisatietoja valinnoista on parametrissa 31.1 Ulkoisen tapah- uint32
tuman 1 lahde.
314 Ulkois. tapahtuman 2 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 2 tyypin. Vika / uint16
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
Varoitus/vika Jos taajuusmuuttaja moduloi, ulkoinen tapahtumaaiheut- |3
taa vian.
Muussa tapauksessa ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoi-
tuksen.
315 Ulkoisen tapahtuman | Maarittaa ulkoisen tapahtuman 3 Iahteen. Katso myds pa- | Ei aktiivinen (tosi) /

3ldhde

rametri 31.6 Ulkois. tapahtuman 3 tyyppi.

Lisatietoja valinnoista on parametrissa 31.1 Ulkoisen tapah-
tuman 1 lahde.

uint32
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Maidr. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
31.6 Ulkois. tapahtuman 3 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 3 tyypin. Vika / uint16
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
Varoitus/vika Jos taajuusmuuttaja moduloi, ulkoinen tapahtuma aiheut- |3
taa vian.
Muussa tapauksessa ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoi-
tuksen.
317 Ulkoisen tapahtuman | Maarittaa ulkoisen tapahtuman 4 ldhteen. Katso myés Ei aktiivinen (tosi) /
4 |ahde parametri 31.8 Ulkois. tapahtuman 4 tyyppi. uint32
Lisatietoja valinnoista on parametrissa 31.1 Ulkoisen tapah-
tuman 1 lahde.
31.8 Ulkois. tapahtuman 4 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 4 tyypin. Vika / uint16
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
Varoitus/vika Jos taajuusmuuttaja moduloi, ulkoinen tapahtuma aiheut- |3
taa vian.
Muussa tapauksessa ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoi-
tuksen.
31.9 Ulkoisen tapahtuman | Maarittaa ulkoisen tapahtuman 5 lahteen. Katso myds Ei aktiivinen (tosi) /
5lahde parametri 31.10 Ulkois. tapahtuman 5 tyyppi. uint32
Lisatietoja valinnoista on parametrissa 31.1 Ulkoisen tapah-
tuman 1 1ahde.
31.10 Ulkois. tapahtuman 5 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 5 tyypin. Vika / uint16
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
Varoitus/vika Jos taajuusmuuttaja moduloi, ulkoinen tapahtuma aiheut- |3
taa vian.
Muussa tapauksessa ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoi-
tuksen.
3111 Vian kuittauksen valin- | Paramettrilla valitaan ulkoisen viankuittaussignaalin Iahde. |DI3 / uint32
ta Tama signaali huomioidaan, vaikka se ei olisi aktiivisena
lahteena nykyisessa ohjauspaikassa (ULK1/ULK2/paikalli-
sohjaus).
(Aktiivisesta ldhteestd tuleva nollaus huomioidaan tasta
parametrista riippumatta.)
0 -1 = Kuittaa
Ei valittu 0 0
Valittu 1 1
Di1 Digitaalitulo DI1 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (10.2 DI viivdstetty tila, bitti 3). 5
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Nro Nimi / Alue / Valinta | Kuvaus Mair. / Tyyppi
FbEq 16b / 32b
DI5 Digitaalitulo DI5 (10.2 DI viivastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (10.2 DI viivastetty tila,