ABB MACHINERY -TAAJUUSMUUTTAJAT

ACS180-taajuusmuuttajat
Asennuksen ja kayttoonoton pikaopas
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Turvaohjeet
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VAROITUS! Noudata naita ohjeita. Ohjeiden laiminlyonti voi aiheuttaa fyysisen
vamman tai hengenvaaran tai vahingoittaa laitteistoa. Sdhkéasennus- ja
huoltot6itd saa tehda vain pateva sahkoalan ammattilainen.

Al3 kisittelee taajuusmuuttajaa, moottorikaapelia, moottoria tai ohjauskaapeleita
taajuusmuuttajan ollessa kytkettynd sy6ttévirtaan. Ennen tydskentelyn aloittamista
erota taajuusmuuttaja kaikista vaarallisista jannitelahteista ja varmista, ettd
tyoskentelemisen aloittaminen on turvallista. Odota aina 5 minuuttia virransyoton
irrottamisen jélkeen, jotta vélipiirin kondensaattoreiden varaus ehtii purkautua.

Ala tydskentele taajuusmuuttajalla, jos siihen on kytketty pydriva kestomagneettimoot-

tori. Pyoriva kestomagneettimoottori tuottaa jannitetta taajuusmuuttajaan ja sen tulo- ja
lahtoliittimiin.

1. Pakkauksen purkaminen

Sailytd taajuusmuuttaja pakkauksessaan kunnes olet valmis asentamaan sen. Kun pakkaus on
avattu, taajuusmuuttaja on suojattava polyltd, roskilta ja kosteudelta.
Varmista, ettd pakkaus sisdltaa seuraavat osat:

taajuusmuuttaja

asennustarvikkeet (kaapelikiinnikkeet, ruuvit, asennusosat ym)
turvaohjeet

monikielinen varoitustarra-arkki (varoitus jdanndsjannitteesta)
kayttoliittyman ohje

asennuksen ja kayttéonoton pikaopas.

Varmista, ettd osat ovat ehjid ja vahingoittumattomia.

2. Kondensaattoreiden elvytys

Jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty virtaa yli vuoteen, tasajannitevélipiirin kondensaattorit
on elvytettava. Valmistuspaivamaara on ilmoitettu tyyppikilvessa. Lisatietoja on oppaassa
Capacitor reforming instructions (3BFE64059629, englanninkielinen).

3. Kaapeleiden ja varokkeen valitseminen

® Valitse tehokaapelit. Noudata paikallisia maarayksia.
.

Syottokaapeli: Parhaan sdhkémagneettisen yhteensopivuuden saavuttamiseksi
ABB suosittelee symmetrisen suojatun kaapelin (VFD-kaapeli) kdyttamista.

* Moottorikaapeli: Parhaan sdhkémagneettisen yhteensopivuuden saavuttamiseksi
on suositeltavaa kadyttdd symmetrista suojattua kaapelia (VFD-kaapeli).
Symmetrinen suojattu kaapeli vdhentda myos laakerivirtoja, kulumista ja moottorin
eristeisiin kohdistuvaa rasitusta.

* Tehokaapelien tyypit: IEC-asennukset: kdyta kupari- tai alumiinikaapeleita (mikali
sallittu). UL-asennuksissa voidaan kdyttaa ainoastaan kuparikaapeleita.

* Nimellisvirta: suurin kuormitusvirta.

*  Nimellisjannite: vahintaan 600 V AC.

. Nimellisldmpétila: IEC-asennukset: kaapelin on kestettava vahintaan 70 °C:n lampétila
jatkuvassa kaytossa. Ul-asennukset: kaapelin on kestettava vahintaan 75 °C:n lampétila.

* Koko: Katso tyypilliset kaapelikoot kohdasta Sulakkeet ja tehokaapelien tyypilliset
koot ja suurimmat kaapelikoot kohdasta Tehokaapeleiden liitintiedot.

® Valitse ohjauskaapelit. Kayta analogiasignaaleille kaksoissuojattua kierrettya

parikaapelia. Kdyta digitaalisille signaaleille, relesignaaleille ja I/O-signaaleille
kaksoissuojattua tai yksinkertaisesti suojattua kaapelia. Ala kytke 24 V:nja 115/230 V:N
signaaleja samaan kaapeliin.

® Suojaa taajuusmuuttaja ja tehonsydttokaapeli asianmukaisilla sulakkeilla. Katso

Taajuusmuuttajan asentaminen DIN-kiskoon (runkokoot
R3ja R4)
Siirra lukitusosa vasemmalle. Kdyta tarvittaessa littedkarkista ruuvitalttaa.
Paina lukituspainike alas ja pida sitd painettuna.
Aseta taajuusmuuttajan ylaosassa oleva kiinnityskielekkeet DIN-kiskon ylareunaan.
Aseta taajuusmuuttaja DIN-kiskon alareunaa vasten.
Vapauta lukituspainike.
Siirra lukitusosa oikealle.
Varmista, etta taajuusmuuttaja on asennettu oikein.
Taajuusmuuttaja irrotetaan avaamalla lukitusosa ja nostamalla taajuusmuuttaja pois
DIN-kiskolta.

Nousrwne

6. Mittaa eristysvastus

Taajuusmuuttaja: Ald suorita taajuusmuuttajalle jinnitekoetta tai eristysvastusmittausta,
koska ne voivat vahingoittaa taajuusmuuttajaa.

Syottokaapeli: Mittaa sydttokaapelin eristysvastus ennen kaapelin kytkemistd. Noudata
paikallisia maarayksia.
Moottori ja moottorikaapeli:

1.  Varmista, ettd moottorikaapeli on kytketty moottoriin ja irrotettu taajuusmuuttajan
lahtoliittimista T1/U, T2/V ja T3/W.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat (vakio-ohjausmakro)
Oletusmakro on ABB:n vakio-ohjausmakro. ABB:n vakio-ohjausmakron kytkentakaavio
esitetadn alapuolella.

Liittimet Kuvaus

2. Mittaa kunkin vaihejohtimen ja suojamaajohtimen
valinen eristysvastus 1000 V DC:n jannitteelld. ABB-
moottorin eristysvastuksen tulee olla yli
100 megaohmia lampé&tilan ollessa 25 °C. Lisatie-
toja muiden moottorien eristysvastuksista on val-
mistajan toimittamissa oppaissa.

Moottorin kotelon sisilld oleva kosteus pienentda
eristysvastusta. Jos epdilet, ettd moottorissa voi olla
kosteutta, kuivata se ja suorita mittaus uudelleen.

U1-PE, V1-PE, W1-PE

7. Varmista, ettd taajuusmuuttaja on yhteensopiva
kdytettavan maadoitusjarjestelman kanssa.

Kaikki taajuusmuuttajatyypit voidaan liittdd symmetrisesti maadoitettuun TN-S-verkkoon
(keskipistemaadoitettu tahtikytkentd). Taajuusmuuttajassa on toimitettaessa EMC- ja VAR-
ruuvit asennettuna. Ruuvien materiaali (muovi tai metalli) riippuu laiteversiosta. Taulukossa
ilmoitetaan, milloin metallinen EMC-ruuvi tai metallinen VAR-ruuvi on poistettava (sisdisen
EMC-suotimen tai varistoripiirin irtikytkenta).

Digitaaliset I/0-liitdnnat

Apu +24 V DC, enintddan 200 mA

Apujannitemaa

Seis (0) / Kay (1)

Eteen (0) / Taakse (1)

Vakionopeuden valinta 1

Vakionopeuden valinta 2

Digitaalitulon maa

Rk Ky

Digitaalilahdén maa

Digitaalilahdén apujannite

Analogiset I/0-liitdnnat

! mk“"[" Eﬁﬁ 14 | AIL/DI5 Nopeusohije (0...10V)

rz ™1 ; f 13 | AGND Analogiatulopiirin maa
M 15 [AI2 Ei kytossa

Max. 500 ohm } | F 16 | AGND Analogialdhtdpiirin maa
RN 7 17 | AO Lihtataajuus (0..20mA)
MM 23 |10V Janniteohje +10 V DC
=1 24 | SUOIAVAIPPA Ohjauskaapelin suoja

Safe torque off (STO) (vain mallissa ACS180-04S)

1 S+ Safe torque off -toiminto (STO). Molem-
pien piirien on oltava suljettuina, jotta

2 SGND taajuusmuuttaja kdynnistyy. Piirustuk-
3 S1 sessa kuvataan turvapiirin yksinkertainen
2 kytkenta turvakytkentédpisteiden kautta.

s2 Jos STO-toiminto ei ole kdytdssa, jata
tehtaassa asennetut siirtoliittimet pai-
koilleen. Katso myds kohta Safe torque
off -toiminto (STO).

Releldhtd
——&—/5 [INC
6 COM Ei vikaa [vika (-1)]
7 | NO
EIA-485 Modbus RTU
25 | B+
26 | A-
27 | AGND Sisaanrakennettu Modbus RTU
28 | SHIELD (E1A-485)

Siirtoliitin

RICEEERE Modbus-vaylan paattaminen ON/OFF
REAICEIRIGEnlEl Tiedonsiirtotilan valinta

Huomautus: Voit valita muita makroja ohjauspaneelista. I/O-oletusmdaritykset on kuvattu
seuraavassa:

Ruu- | Ruuvin oletus- Maadoitusjdrjestelmit

vin materiaali Symmetrisesti Epasymmetrisesti IT-verkot (maa-

mer- maadoitetut ja keskipisteesta doittamattomat

kintd TN-S-verkot (keski- maadoitetut tai suuriohmisesti

pistemaadoitettu kolmioverkot ja maadoitetut)
tahtikytkentd) TT-verkot

EMC |Metalli Al poista Poista Poista
MuoviD Ali poista® Ala poista Ala poista

VAR | Metalli Al3 poista Al3 poista Poista
Muovi Al poista Al poista Al poista

1) Pohjois-Amerikassa myydyissa taajuusmuuttajissa on muovinen EMC-ruuvi.
2) Sisainen EMC-suodin voidaan kytkea asentamalla metalliruuvi (sisdltyy taajuusmuuttajan
toimitukseen).

8. Kytke tehokaapelit

Kytkentdkaavio (suojatut kaapelit)
ACS180

1. Erotuslaite.

2. Kaksi suojamaajohdinta. Taajuusmuuttajien turvastandardi IEC/EN 61800-5-1 edellyttaa
kahta suojamaajohdinta (PE), mikéli suojamaajohtimen lapimitta on alle 10 mm?
(kuparijohdin) tai 16 mm? (alumiinijohdin). Voit kdyttdaa maadoitukseen neljannen
johtimen lisdksi esimerkiksi kaapelin suojavaippaa.

3. Kayta erillista PE-maadoituskaapelia tai kaapelia, jossa on erillinen PE-johdin, jos
neljannen johtimen tai vaipan johtavuus ei tdyta PE-johtimelle asetettuja vaatimuksia.

4. Kayta moottorin puolella erillistd maadoituskaapelia, jos vaipan johtavuus ei ole riittava
tai jos kaapelissa ei ole symmetrista PE-johdinta.

5. Moottorikaapelin ja jarruvastuskaapelin (mikali kdytdssd) suojavaipassa on kdytettava

Kdsi/Auto Vaihto-ohjaus Moottoripotentiometri
DI1 Kaynnistys/pysdytys (kasi) | Ky eteen Kay/Seis
DI2 Kasi (1) / auto (0) Kay taakse Eteen/Taakse
DI3 Kay/seis (auto) Vakionopeuden valintal [ Nopeusohje yl6s
D14 Vian kuittaus Vakionopeuden valinta 2 | Nopeusohje alas
Nopeusohje (kdsi) . . Vakionopeuden valinta 1
Al1/DI5 (Al1,0..10V) Vikakuittaus (DI5) (DI5)
Al2 Nopeusohje (auto) Nopeusohje (0...10 V) Ei kadytossa
(4...20 mA)
PID Kasi/PID
DI1 Kay/Seis Kay/seis (kasi)
DI2 Sisdisen ohjearvon valinta 1 Kasi (1) / PID (0)
DI3 Sisdisen ohjearvon valinta 2 Kay/seis (PID)
DI4 Vakionopeuden valinta 1 Vakionopeuden valinta 1
Al1/DI5 | PID-ohjearvo (Al1, 0...10 V) Kéasiohjauksen nopeusohje (Al1, 0...10 V)
Prosessin takaisinkytkenta . - "
Al2 (4..20 mA) Prosessin takaisinkytkenta (4...20 mA)
3 johdinta Modbus
DI1 Kaynnistys (pulssi) Kay/seis (kasi)
DI2 Pysdytys (pulssi) Eteen/taakse (kasi)
DI3 Eteen (0) / Taakse (1) Kasi (1) / Modbus (0)
D14 Vakionopeuden valinta 1 Vian kuittaus
Al1/DI5 |Vakionopeuden valinta 2 (DI5) Vakionopeuden valinta 1 (DI5)
A2 Nopeusohje (0...10 V) Nopeusohje (kasi, 0...10 V)
Kaikki DO |Kay
al 1 -
makrot RO Vlka _(__l) _
AO Lahtotaajuus (0...20 mA)

Sisddnrakennetun kenttavaylan kytkenta
Liita kenttavayla taajuusmuuttajan etuosassa olevaan EIA-485 Modbus RTU -liittimeen.
Modbus RTU -tiedonsiirron asetusten maarittaminen sisddnrakennettua kenttavaylaa kaytettdessa:
1. Kytke kenttavayldkaapelit ja tarvittavat 1/0-signaalit.
2. Aseta paatevastuksen ja esijannitteen asetukset siirtoliittimilla.
3. Kytke taajuusmuuttajaan virta ja madarita tarvittavat parametrit.
Esimerkkikytkentd esitetdan alla.
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Paitevastus ONY

AGND

Sulakkeet ja tehokaapelien tyypilliset koot.
4. Tarkasta asennuspaikka

Taajuusmuuttaja on tarkoitettu asennettavaksi laitekaappiin, ja sen kotelointiluokka on
vakiovarustuksessa IP20 / UL Open Type.

Tarkasta taajuusmuuttajan asennuspaikka. Varmista seuraavat seikat:
® Asennuspaikassa on riittava ilmanvaihto ja ilman vaihtuvuus.
® Taajuusmuuttajan ymparilld on oltava riittavasti tilaa laitteen jadhdytystd, kunnossapitoa

ja kadyttoa varten. Vahimmaistilavaatimukset annetaan kohdassa Vapaa tila laitteen
ymparilla.

® Kayttoympariston olosuhteiden on tdytettava annetut vaatimukset. Katso Kayttdympdristo.
® Asennuspinnan on oltava mahdollisimman pystysuora ja riittavan vahva kestamaan

taajuusmuuttajan paino. Katso Mitat ja painot.

® Asennuspinnan, asennuspaikan lattian ja taajuusmuuttajan Idhelld olevien materiaalien

on oltava syttymattomia.

® Taajuusmuuttajan lahelld ei saa olla voimakkaiden magneettikenttien ldhteitd, kuten

voimakasta virtaa johtavia yksisdikeisia johtimia tai kontaktoreiden keloja. Voimakas
magneettikenttd voi aiheuttaa hairi6ita ja epatarkkuutta taajuusmuuttajan toimintaan.

5. Asenna taajuusmuuttaja paikalleen

Taajuusmuuttaja voidaan kiinnittaa ruuveilla tai DIN-kiskoon (top hat -kisko, leveys x korkeus
=35 mm x 7,5 mm).

Asenna runkokoon RO taajuusmuuttajat pystysuuntaisesti. Runkokoon RO taajuusmuut-
tajissa ei ole puhallinta.

Runkokoon R1...R4 taajuusmuuttajat voidaan kaantaa 90 astetta eli asentaa vaakasuoraan.
Ald asenna taajuusmuuttajaa yldsalaisin.
Useita taajuusmuuttajia voidaan asentaa vierekkain.

Taajuusmuuttajan kiinnittdminen ruuveilla

RO R1 ® R2..R4 ®
» ® ® ®
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N
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1. Teekiinnityspintaan merkit kiinnitysreikien

kohdalle. Katso lisatiedot kohdasta Mitat ja

painot. Lataa kiinnityskaavain

osoitteesta /ibrary.abb.com.
2. Poraa reiat kiinnitysruuveja varten.

Tarvittaessa asenna reikiin sopivat

seinakiinnitystulpat tai -ankkurit.
3. Kiinnita kiinnitysruuvit reikiin. Jata tyhjaa

tilaa ruuvin kannan ja asennuspinnan valiin.
4. Aseta taajuusmuuttaja kiinnitysruuvien

varaan.
5. Kirista ruuvit.

360 asteen maadoitusta, Sita suositellaan myds tehonsydttokaapeleihin.
Jarruvastus ja vastuskaapeli (lisdvaruste, vain runkokoot R2...R4).

Kytkentdjen tekeminen (suojatut kaapelit)

Katso kiristysmomentit kohdasta Tehokaapeleiden liitintiedot.

JIH Padtevastus OFF
JZE Modbus-tila

JlE Paitevastus OFF
JZE Modbus-tila

J1 E Pastevastus ONY
JZE Modbus-tila

1. Kiinnita oikeankielinen
jaanndsjannitteen varoitustarra
paikalleen taajuusmuuttajaan.

Kuori moottorikaapeli.

3. Kiinnitd moottorikaapelin suojavaippa

maadoitusliittimeen.

4. Kierrd moottorikaapelin suojavaippa
yhteen, merkitse se ja kytke se
maadoitusliittimeen.

5. Liitd moottorikaapelin vaihejohtimet
liittimiin T1/U, T2/Vja T3/W.

6. Jos kdytdssa on jarruvastus, kytke
jarruvastuskaapeli liittimiin R- ja UDC+.
K&yta suojattua kaapelia ja maadoita
suojavaippa maadoitusliittimeen.

7. Varmista, etta liitinten R- ja UDC+ ruuvit
on kiristetty. Tee tama vaihe my0s, jos
et kytke liittimiin kaapeleita.

8. Kuorisyottokaapeli.

9. Jos sy6ttokaapelissa on suojavaippa,
maadoita vaippa maadoituspuristimen
alle. Kierra sitten suojavaippa yhteen,
merkitse se ja liitd se
maadoitusliittimeen.

10. Kytke syottokaapelin PE-johdin
maadoitusliittimeen. Kdyta tarvittaessa
toista PE-johdinta.

11. Kolmivaihetaajuusmuuttajassa kytke u H

n
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syottokaapelin vaihejohtimet liittimiin
11, L2jaL3.
Yksivaihetaajuusmuuttajassa kytke
vaihe- ja nollajohdin liittimiin L ja N.

12. Kiinnita kaapelit mekaanisesti ﬂ
taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

9. Kytke ohjauskaapelit

Kytkennan tekeminen

Tee kytkennat valitsemasi sovellusmakron
oletusohjauskytkentéjen mukaisesti. Pida
signaaliparikaapelin johtimet kierrettyina
mahdollisimman ldhelle liittimia, jotta

induktiivinen kytkeytyminen véltetaan. &
1. Kuoriosa ohjauskaapelin ulkovaipasta

maadoitusta varten. ﬂ LLO=¢
2. Maadoita ulkovaippa maadoituskielek-
keeseen 360-asteisen maadoituskiinnik- w
keen avulla. @ 2
3. Kuoriohjauskaapelin johtimet. O

4. Kytke johtimet oikeisiin ohjausliittimiin.
Asenna johdin jousipaineliittimeen. Jos haluat irrottaa johtimen, paina avaus- ja
sulkupainike voimakkaasti kokonaan pohjaan tasakarkiselld ruuvitaltalla ja veda
johtimesta.

5. Kiinnitd ohjauskaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

Automaatio- Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttaja
ohjain
1) Paatevastuksen on oltava pdalld kenttdvayldn pdissa olevissa laitteissa. Padtevastuksen on

oltava poissa paalta kaikissa muissa laitteissa.

Kiinnita kaapelien suojavaipat yhteen jokaisessa taajuusmuuttajassa, mutta ala kytke niita
taajuusmuuttajaan. Kytke suojavaipat vain automaatio-ohjaimen maaliittimeen.

3) Kytke AGND-johdin automaatio-ohjaimen signaalimaa-referenssiliitdntaan.

10. Kytke taajuusmuuttajaan virta

2

VAROITUS! Ennen kuin kdynnistat taajuusmuuttajan, varmista, ettd asennus on
valmis. Varmista myds, ettd moottorin kdynnistdminen on turvallista. Tarvittaessa
kytke moottori irti muusta jarjestelméasta vahingon tai vaaran ehkdisemiseksi.

VAN

Lisatietoja kdyttoliittymasta on oppaassa ACS180 User interface guide (3AXD50000606696,
englanninkielinen).

1. Kytke taajuusmuuttajan virta.
2. Valitse yksikot (kansainvalinen tai Yhdysvallat). Valitse

Moottorin tiedot -ndkymassa moottorin tyyppi: Asynhd - Scalar

AsynM: Epatahtimoottori

PMSM: Kestomagneettimoottori 0.75kWY_— T804
3. Valitse moottorin saatotapa:

Vektori: Nopeusohje. Tima on useimmissa tapauksissa 4000 B0.0Hz

sopiva saatotapa. Kun taajuusmuuttaja kdynnistetaan
ensimmaisen kerran, se suorittaa automaattisesti ID-ajon

£ 1460rpm  BO.0Mm
paikallaan.

Skalaari: Taajuusohije. Al kayta taté tilaa, jos laitteessa on Uy W@Eoscp
kestomagneettimoottori. .00
Kayta tata tilaa, jos: 50 Hz

® Moottorien lukum&ira saattaa muuttua. kW o0

® Moottorin nimellisvirta on alle 20 % taajuusmuuttajan
nimellisvirrasta.
Maérita moottorin nimellisarvot.

&

5. Kaynnista moottori ja tarkista pydrimissuunta. Jos suunta

on vaara, voit: la 50s a0
® muuttaa Vaihejdrjestys-asetusta tai W Mg

® muuttaa moottorikaapelin vaihejarjestysta. 1 EUUrpS.WA
Huomautus: vektoriohjauksessa taajuusmuuttaja suorittaa i
a:rtr%rl?:attisen ID-ajon paikallaan ensimmaisella kdaynnistys- Orpm

6. Aseta kdynnistys- ja pysdytystila Moottorin ohjaus -ndkymassa.
7. Aseta kiihdytys- ja hidastusajat. @
8. Aseta enimmais- ja vdahimmaisnopeudet. &/
9. Valitse oikea makro Ohjausmakrot-nakymassa. 10 1P 1
10. Maaritd taajuusmuuttajan parametrit sovelluksen <5 20
mukaisiksi. Voit myds kayttaa Assistant-ohjauspaneelia v 26 s
(ACS-AP-...) tai Drive Composer -tydkalua PC-tietokoneessa.
Madbus
FID RTU



https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
https://library.abb.com/
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000606696&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000606696&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch

Varoitukset ja viat

A\

VAROITUS! Jos kaytat taajuusmuuttajan ohjausohjelman automaattisia viankuittaus-
tai uudelleenkdynnistystoimintoja, varmista, etta ne eivat voi johtaa vaaratilanteisiin.
Kun ndma toiminnot valitaan kdyttéon, ne palauttavat taajuusmuuttajan toimintaan
vian tai virtakatkoksen jalkeen. Jos ndma toiminnot ovat kdytdss3, laitteisto on merkit-
téva selkedsti standardin IEC/EN 61800-5-1, kohta 6.5.3, vaatimalla tavalla. Merkin-
nassa on esimerkiksi laitteiston automaattisesta kdynnistymisesta varoittava teksti.

Par. Nro Par. Nimi

Asetukset /alue (oletusarvo lihavoituna)

28.23

Constant frequency sel2

[0] Aina poissa paalta, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] Di4,
[6] DI5

28.26 |Constant fregency 1 -500,00...500,00 Hz, 5 Hz
28.27 |Constant freqency 2 -500,00...500,00 Hz, 10Hz
28.28 Constant fregency 3 -500,00...500,00 Hz, 15Hz
28.72 |Freq acceleration time 1 0,000...1800,000s,3 s
28.73 |Freq deceleration time 1 0,000...1800,000s,3 s

Ryhma 30 Rajat

30.11 Minimum speed -30000,00...30000,00 rpm, -1500,00 rpm
30.12 |Maximum speed -30000,00...30000,00 rpm, 1500,00 rpm
30.13 |[Minimum frequency -500...500 Hz, -50Hz

30.14 [Maximum frequency -500...500 Hz, 50Hz

30.17 |Maximum current Riippuu nimellisarvosta

Ryhma 31 Vikatoiminnot

3L11 [Fault reset selection [[0] Ei kdyt3ssa, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] D14, [6] DI5

Ryhma 40 Prosessi PID sarja 1

Koodi Kuvaus
2310 Ylivirta. Lahtovirta ylittaa sisdisen raja-arvon. Tama voi johtua maasulusta tai
vaihekatkoksesta.
2330 Maavuoto. Kuorman epatasapaino, joka johtuu tyypillisesti moottorin tai
moottorikaapelin maavuodosta.
2340 Oikosulku. Moottorissa tai moottorikaapelissa on oikosulku.
3130 Syo6ton vaihekatkos. Tasajannitevalipiirin jannite vaihtelee.
3181 Ristikytkentd. Sy6tto- ja moottorikaapelit on kytketty vaarin.
3210 Vdlipiirin ylijannite. Tasajannitevalipiirissa on ylijannite.
3220 Vdlipiirin alijannite. Tasajannitevalipiirissa on alijannite.
3381 Lahdon vaihekatkos. Jokin kolmesta vaiheesta on irti moottorista.
5091 Safe torque off -toiminto. Safe torque off (STO) -toiminto aktivoituu.
6681 SKV-tiedonsiirtokatkos. Sisaanrakennetun kenttavaylan tiedonsiirtokatkos.
AFF6 Tunnistusajo Moottorin ID-ajo kaynnistyy seuraavan kaynnistyksen yhteydessa.
FA81 Safe torque off 1: Safe torque off -toiminnon piiri 1 on poikki.
FA82 Safe torque off 2: Safe torque off -toiminnon piiri 2 on poikki.

Luettelo useimmin kaytetyista parametreista

40.07 |[Process PID operation [0] POISSA, [1] PAALLA, [2] PAALLA kun
mode taajuusmuuttaja kay

40.08 |Set1feedback 1 source [8] All prosenttia, [9] AI2 prosenttia

40.16 |Set1setpoint 1source [2] Sisdinen asetusarvo, [11] All prosenttia, [12] AI2
prosenttia

40.24 |[Setlinternal setpoint O -200000,00...200000,00, O

40.31 [Set1deviation inversion [0] Ei kaanteinen (ohje - tak.), [1] kddnteinen
(tak. - ohje)

40.32 [Set1gain 0,01...100,00, 1

40.33 |[Setlintegration time 0,0...9999,05,60 s

Ryhma 45 Energiatehokkuus

1) IEC/EN/UL 61800-5-1 -kelpoisuuden sdilyttdminen edellyttaa, etta haarakytkennat
suojataan suositelluilla sulakkeilla.

2) Taajuusmuuttaja sopii kdytettavaksi verkossa, joka pystyy sy6ttamadn enintdan 100000
ampeerin symmetrista virtaa (rms) jannitteen ollessa enimmilldén 480 V (480 V taajuusmuuttajat)
tai 240 V (240 V taajuusmuuttajat), kun suojaus tapahtuu tdman taulukon mukaisilla sulakkeilla.
3) Luokan T sulakkeiden lisdksi kolmivaihetaajuusmuuttajien haaroituskytkent&jen
suojaukseen voidaan vaihtoehtoisesti kdyttaa luokan J tai luokan CF sulakkeita, joilla on
samat jannite- ja virta-arvot.

4) Lisatietoja muista haarakytkentdjen suojaukseen soveltuvista UL-sulakkeista ja
johdonsuojakatkaisijoista on oppaassa Alternate Fuses, MMPs and Circuit Breakers for ABB
Drives (3AXD50000645015, englanninkielinen).

Tehokaapeleiden liitintiedot

Runkokoko | L1, L2,L3, T1/U, T2/V, T3/W, R-, R+/UDC+, UDC- PE

Johtimen pie- Johtimen Kiristysmo- Johtimen Kiristysmo-

nin koko suurin koko mentti suurin koko mentti
(yksinlankai- | (yksinlankai- (yksinlankai-
nen/kerrattu) | nen/kerrattu) nen/kerrattu)
mm® [AWG| mm? [AWG| Nm Ibfin | mm® JAWG| Nm [Ibfin

RO 0,2/0,2| 18 6/4 10 |0,5...0,6 5 6/4 10 12 | 10,6
R1..R2 0,2/0,2| 18 6/6 8 |05 5 6/4 10 | 12 | 10,6
R3 0,5/0,5| 20 16/16 6 12...1,5 | 11...13 | 16/16 6 12 10,6
R4 0,5/0,5| 20 | 25/35 2 2,5...3,7 | 22...32 | 25/35 2 12 | 10,6
Huomautuksia:

® Pienimman maaritetyn johdinkoon johtimella ei vélttamatta ole riittavaa virranjohtamis-
kapasiteettia suurimmalla kuormalla.

® Liittimiin eivoi liittaa johdinta, joka on yhden koon suurinta maaritettya johtimen kokoa
suurempi.

¢ Johdinten enimmaismaara liitinta kohti on 1.

Vapaa tila laitteen ymparilla

86,4 55 11 52,8 1 15 48 11 15

Ryhma 13 Vakio-AO

3-vaihe Uy = 400V (alue 380... 415 V)

Taydellinen parametriluettelo on taajuusmuuttajan ohjelmointioppaassa. 45‘1} | E.n?'r'gy optimizer . | [9] Ei kdytdssa, [1] Kaytossa
Ryhmd 58 Sisdénrakennettu kenttavayla — Yiapuolella Alapuolelia Sivuilla
Par. Nro | Par. Nimi [Asetukset/alue (oletusarvo lihavoituna) 58.01 |Protocol enable [0] Ei mitaan, [1] ModbusRTU Rur e tuumaa mm tuumaa ™ T
Ryhm3 99 Moottorin tiedot 58.03 | Node address 0...255,1 RO 75 3 75 3 50 >
99.03 | Motor type [0] Epatahtimoottori, [1] Kestomagneettimoottori 58.04 |Baudrate [1] 4800, [2] 9600, [3] 19200, [4] 38400, [5] 57600, [6] RL...R4 75 3 75 3 0 0
99.04 | Motor control mode [0] Vektoriohjaus, [1] skalaariohjaus 76800, [7] 115200 Huomautus: Runkokoolle RO tarvitaan 50 mm tilaa molemmille sivuille. Jos ympar&ivan ilman
99.06 |Motor nominal current Riippuu nimellisarvosta 58.05 |Parity [0] 8 EI PARITEETTIA 1, [1] 8 EI PARITEETTIA 2, [2] 8 lampétila on < 40 °C, laitteet voidaan asentaa vierekkain.
99.07 | Motor nominal voltage Riippuu nimellisarvosta PARILLINEN 1, [3] 8 PARITON 1 . . .
99.08 |Motor nominal frequency | Riippuu nimellisarvosta 58.06 | Communication control [0] Kayt3ss3, [1] Asetusten paivitys Mitat Ja painot
99.09 |Motor nominal speed Riippuu nimellisarvosta 58.14 | Communication loss action | [0] Ei toimintoa, [1] Vika, [2] Viimeisin nopeus, [5] Varoitus " )
99.10 |[Motor nominal power Riippuu nimellisarvosta . .  —
99.11 |Motor nominal cos@ 0,00...1,00 Nimellisarvot O P |
99.12 | Motor nominal torque Riippuu nimellisarvosta Tulovir Lahtbarvot []
99.16 Motor phase order [0] UVW, [1]] UWV T X E1u < k:?‘s_ Maks.- Nimellis- — — o D (]

Ryhma 01 Oloarvot (vain luku) Alggg‘o_ kuris- | timen | virta kiyttd Kevyt kiyttd Raskas kiyttd 80308 B N
101 [Motor speed used -30000,00...30000,00 rpm 0dx- tinta | kanssa N =
1.06 | Output frequency -500,00...500,00 Hz h h Imax N T Pn | ha | Py ha [ Pug =
1.07 Motor current 0,00...30000,00 A A A A A | kW A | kW | hv A | kW | hv 0 h
1.10 Motor Torque -1600,00 % ... 1600,00 % 1 vaihe, Uy =230 V (alue 200...240 V) am =

om0
ig gﬁt‘;‘:ag;tage grc')'g.o.g:\?o,oo v 02A41 | 5 33 | 32 | 24 [037] 23 [037] 05 | 1,8 | 0,25 0,33 S-okd 5}
114 Output power -32768,00...32767,00 kW 03A7-1 6,9 4.8 43 3,7 0,55 35 0551075 | 24 | 037] 05 Siglel=(¢ —

Ryhm3 § Oloarvot (vain Tuku) 04A8-1 | 9 6,2 6,7 48 | 075 ] 46 [075 | 1 | 37 [055]075 -
502 [Run-time counter [0..65535 pavaa 06A9-1 | 126 | 92 81 69 | 11 [ 66 | 11 | 15 |45 [075] 1 Runko- Painot
5.1 |Inverter temperature [-20,0...160,0 % 07A8-1 | 17,3 12 11,9 78 15 | 74 | 15 2 66 | 11 |15 koko K1 S M1 M2

Ryhma 10 Vakio DI, RO 09A8-1 21,8 17 13,3 9,8 2,2 9,3 2,2 3 7,4 1,5 2 mm mm | tuu- [mm | tuu- | mm | tuu- | kg | pau-
1024 _[RO1source [ 21 Valmis, [7] Kay, [14] Vika, [16] Vika/varoitus 12A2-1 | 239 | 211 | 176 | 122 3 |16 3 3 [ 98223 o Taleas305 825 Ee 1535170 1 256 1id3 ;"2; = ;";2 o é“zz 553 2";“3

Ryhma 11 Vakio DI, RO 3 vaihetta, Uy =230 V (alue 200...240 V. ’ , 4 4 y d , ’ ’

y11.06 | DO output source | [2] Kayttovalmis, [7] kay, [14] vika, [16] vika/varoitus 02A4-2 - 3N6 2 : 32 21 037 23 0,37 05 18 0.25 | 033 R1 190|7,48|220|8,66| 152 |5,98| 70 | 2,76 | 143 |5,63| 60 |2,36| 180 |7,09|1,24| 2,73
11.21 | DI5/Al1 configuration | [0] Digitaalitulo, [1] Analogiatulo 03AT2 5,6 3’7 4’3 3’7 0’55 3’5 0'55 o ’75 2’4 0‘37 0’ 5 R2 |202|795|230(9.06(164,5(6,48(120| 4,72 | 143 |5,63|106 (4,17 (190,5| 7,5 [1,92| 4,23

Ryhma 12 Vakio-Al 04AB.2 7’2 4’8 6,7 4,8 0’75 4,6 0'75 ‘1 3’7 0'55 5 ‘75 R3 [205|8,07|241| 9,5 |164,5(6,48|170| 6,69 | 174 |6,85(148(5,83| 191 |7,52| 3,3 | 7,28

12.15 | All unit selection [2]V, [10] mA - - . . - L - . . 2 R4 [205|8,07(240|9,45|164,5|6,48|260|10,24(178,6| 7,03 (234|9,21| 191 |7,52| 5,3 11,69
- - - 06A9-2 10,4 6,9 81 6,9 11 6,6 11 1,5 4,5 | 0,75 1

12.17 All min -22,000...22,000 mAtaiV,0 mAtaio Vv . . e o .

1218 | AL max 22,000...22,000 mA tai V, 20 mA tai 10 V orAg-2 | 17 | 78 | umo | 78 | 15 | 74 [15] 2 [66 [ 11 | 15| Kayttoymparisto

12.19 | AIll scaled at All min -32768,000...32767,000, 0 09A8-2 14,7 9,8 133 98 2,2 93 2,2 3 4 15 2 Vaatimus Kayton aikana (kiinteasti asennettuna)

12.20 | All scaled at All max -32768,000...32767,000, 50 15A62 | 192 | 156 | 193 | 156 | 3 1146 | 3 3 |107]1 22| 3 Asennuspaikan korkeus |0...2000 m

12.25 | Al2 unit selection 21V, [10] mA 17A5-2 | 23,6 17,5 22 17,5 4 16,7 4 5 12,2 3 3 Kuormitettavuuden alenemir;er_\: ) )

1227 A2 min 22,000...22,000 mA taiV, O mA tai O V 25A0-2 27,7 25 31,5 25 55 24,2 55 7,5 17,5 4 5 tﬁzzzr;ﬁafggoarlﬁnnettava 1% jokaista 100 m kohti korkeuden

1228 |[Al2 max -22,000...22,000 mA tai V,20 mA tai 10 V 033A-2 33,9 32 45 32 7,5 308 | 7,5 10 25 55 75 Ymp3arGivan ilman Runkokoko RO: -

1229 [Al2 scaled at Al2 min -32768,000...32767,000, 0 048A-2 | 48,4 48 57,6 48 11 46,2 11 15 32 75 10 lampétila -10...+50 °C Huurtuminen ei sallittu.

12.30 | Al2 scaled at Al2 max -32768,000...32767,000, 50 055A-2 60 55 Runkokoot R1...R4:

-10...+60 °C Huurtuminen ei sallittu.
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13.12 [AO1l source [3] LahtGtaajuus, [4] Moottorin virta Katso tiedot kuormituksen alentamisesta oppaasta Hardware
1315 |AOL unit selection {21V, [10] mA g;ﬁ:‘l 2'2 i; ;; ;’2 grig ;; g'ig - i: gr:; - . Manual (3AXD50000467945, englanninkielinen).
13.17 AO1 source min -32768,000...32767,000, 0 , , , , ) , ) , B Suhteellinen iimankosteus | < 95 % (IEC 60068-2-78) ilman tiivistymista
13.18 | AOL source max -32768,000...32767,000, 50 03A3-4 4,6 2,5 4,3 33 1,1 3,1 1,1 - 2,4 | 0,75 - IIman epapuhtaudet Sahkoa johtava paly ei sallittu.
13.19 |AOL outat AOLlsrc min -22,000...22,000 mA taiV, 0mAtaiO V 04A0-4 6,3 3,3 5,9 4 1,5 3,8 1,5 - 3,3 1,1 — Isku tai vapaa pudotus Ei sallittu
13.20 |AOI out at AOL src max -22,000...22,000 mAtai V,20 mAtai 10 V 05A6-4 | 91 4,6 72 5,6 22 | 53 | 22 - 4 115 | - Merkinnit
Ryhma 19 Kayttdtila 07A2-4 12 59 10,1 7,2 3 6,8 3 - 5,6 2,2 -
19.11 | Extl/Ext2 selection [0] ULK1, [1] ULK2, [3] DI1, [4] DI2, [5] DI3, [6] DI4, [7] 09A4-4 13 7,9 13 9,4 4 8,9 4 - 7,2 3 - Sovellettavat merkinnat nakyvét laitteen tyyppikilvessa.
DI5, [32] Sisadnrakennettu kenttavayla 12A6-4 17,4 12,6 16,9 12,6 55 12 55 _ 9,4 4 _ .
1937 [ Local control disable O] E5, [ KyT13 Thoa sz @ | 7 [ o | 75 (w6275 [ = |36l 55 [ - UK r\ ﬁ A
Ryhma 20 Kdy/seis/suunta 25A0-4 | 31,8 25 30,6 25 11 [238] 1 - 7w [ 75 | - c € ¢ us @ cAa 2“ % Ve
oot [owrcmmanes (e E e e s | o Tao7 [ e | &5 13 s 0s s | s [0l Yo
tulo2 seis, [)g] Tulo1P kay; tu)lloz seis;'tulo3 suunta,)&i] 038A-4 49 38 57,6 38 1855 | 36 | 185 - 32 15 - CE uL RCM EAC UKCA KC EIPgreen WEEE TOVNord
TulolP kay eteen; tulo2P kay taakse; tulo3 seis, [14- 045A-4 | 55,7 45 68,4 45 22 42 22 — 38 18,5 - o
Siséénralzénnettu kenttévégfllé n 050A-4 | 557 | 50 81 50 22 48 | 22 - 45 | 22 | - Safe torque off -toiminto (STO)
20.03 [Extlinlsource [0] Aina poissa padlt, [2] DI, [3] DI2, [4] DI3, [5] D14, [6] DI5 3-vaihe Uy = 460 V (alue 440... 480 V) Taajuusmuuttajassa on standardin IEC/EN 61800-5-2 mukainen Safe torque off -toiminto
20.04 |Extlin2 source [0] Aina poissa paalta, [2] DI, [3] DI2, [4] DI3, [5] D4, [6] DIS O1AB4 o 13 5% = — 16 — o075 | 11 — 05 (STQ). 'I'_c_>i_r_nintog voidaan kéyttéé esimerkiksi viime'isené'tofm'i_la'i_ttee"na turygpiil:eissé, jotka
20.05 | Extlin3source [O] Aina poissa paalta, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] D4, [6] > > s ) > 2 s pysdyttavat taajuusmuuttajan vaaratilanteessa (esimerkiksi hatapysaytyspiirissa).
DI5 02A6-4 | 2,4 L6 3.2 - - 21 - 1 16 | - 1075| KunSTO-toiminto on aktiivisena, se estii taajuusmuuttajan paiteasteen tehopuolijohteita
20.06 |Ext2 commands [O] Ei valittu, [1] In1 kay, [2] In1 kdy; In2 suunta, [3] In1 03A3-4 | 35 21 4,3 - - 3 - 15 | 21 - 1 saamasta ohjausjénnitettd ja esta siten taajuusmuuttajaa luomasta moottorin pydrittami-
kdy eteen; In2 kdy taakse, [4] In1P kay; In2 seis, [5] In1P 04A0-4 4,6 2,8 5,9 - - 3,5 - 2 3 - 1,5 seen tarvittavaa momenttia. Ohjausohjelma muodostaa parametrilla 31.22 maaritetyn ilmoi-
kdy; In2 seis; In3 suunta, [6] In1P kdy eteen; In2P kady 05A6-4 6,9 3,8 72 _ _ 4,7 _ 3 3,4 _ 2 tuk;_en. Jos moott'ori on kéynni'ssé, k'un nge torque off -toimipto on aktivqitg, mootgon:_ B
taakse; In3 seis, [14] Sisddnrakennettu kenttavayla 07Ao4 92 5 101 — — 3 — 3 28 — 3 pysahtyy vapaasti pyorien. AKtIVOIntlkytklmen sulkeminen poistaa STO-toiminnon kaytosta.
20.08 | Ext2 inl source [0] Aina poissa paalts, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] D14, 2 L 2 Mahdollisesti syntyneet vikatilat on nollattava ennen uudelleenkdynnistysta.
[6] DI5 09A4-4 | 103 6,7 13 - - 7.6 - 5 6,3 - 3 STO-toiminnolla on redundanttinen rakenne, jossa turvatoiminnon toteutukseen kaytetaan
20.09 |Ext2in2 source [0] Aina poissa paalt, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] D14, 12A6-4 | 14,8 1 16,9 - - u - 75 | 16 - 5 molempia kanavia. Turvatoiminnon tiedot annettu on laskettu redundanttista kayttoa varten
[6] DI5 17A0-4 | 20,3 14 22,7 - - 14 - 10 11 - 7,5 eivétka koske sovelluksia, joissa kdytdssa on vain yksi kanava.
20.10 |Ext2in3 source [0] Aina poissa paalta, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] D14, 25A0-4 | 26,6 21 30,6 - - 21 - 15 14 - 10
[6] DIS 033A-4 | 337 | 27 45 - - 27 - 20 |21 | - |15 VAROITUS! STO-toiminto ei kytke paa- ja apupiirien jannitett irti
2021 | Direction [0] Pyyntd, [1] Eteen, [2] Taakse 038A4 | 41,3 34 57,6 _ _ 34 _ 25 >7 _ 20 A taajuusmuuttajasta.
Ryhma 21 Kdy/seis-tapa
21.01 [Start mode [O] Nopea, [1] Vakioaika, [2] Automaattinen 045A-4 | 46,9 40 68,4 — — 40 — 30 34 — 25 .
2102 | Magnetization time 0... 10000 ms, 500 ms 050A-4 | 46,9 | 42 8L | - | - | 42 | - | 30 | 40 | - | 30 | Huomautuksia e ) . )
5103 T[St 3 TO] V. o S R - Iy §yottov1rt§]ann1tteelle 230V ja400V ja moottoriteholle Py (kW) seka jannitteelle 480 V M Jos_pysah_t_y_r_mst'a vapaasti pyorien ei sallita, taajuusmuuttaja ja konelstp on
- Op mode apaas 1.pyor1en, amppi _ ja moottoriteholle P, 4 (hp). pysaytettdva asianmukaisella pysdytystavalla ennen STO-toiminnon aktivointia.
2119 |Scalar start mode [0] Normaali, [1] Vakioaika, [2] Automaattinen, [3] Imax Suurin sallittu lahtdvirta. Kdytettavissa 2 sekunnin ajan 10 minuutin vélein, kun *  STO-toiminto ohittaa kaikki muut taajuusmuuttajan toiminnot.
Momentin tehostus, [5] Vauhtikdynnistys lahtétaajuus on alle 9 Hz. .
Parametriryhm3 22 Nopeusohjeen valinta Iy Nimellinen lahtdvirta. Suurin sallittu jatkuva ldhtovirta (rms, ei ylikuormitusta) Kytkennat
22.11 | Extl speed refl [1] Al skaalattu, [2] A2 skaalattu, [8] SKV ohje 1, [9] I, Jatkuvaldhtdvirta (rms). Sallii 10 % ylikuormituksen 1 minuutin ajan 10 minuutin vélein.  Tyrvakytkinten on avauduttava/sulkeuduttava 200 ms:n kuluessa toisistaan.
SKV ohje 2, [16] PID lng  Jatkuva l&htdvirta (rms). Sallii 50 % ylikuormituksen 1 minuutin ajan 10 minuutin valein. .y trennissi on suositeltavaa kayttad kaksoissuojattua kierrettya parikaapelia. Kytkimen ja
22.18 | Ext2 speed refl [0] Nolla, [1] All skaalattu, [2] AI2 skaalattu, [8] SKV Py Tyypillinen moottoriteho nimelliskéytdssa (ei ylikuormitusta) taajuusmuuttajan ohjausyksikdn vélisen kaapeloinnin enimmaéispituus on 300 m. Maadoita
0,
ohje 1, [9] SKV ohje 2, [16] PID ng ¥yyp]|ljnen moottor}teho kevyessa ka')_/to'§sa'_(10 % yhkyormnys). kaapelin suojajohdin vain ohjausyksikén paasta.
= - P g Tyypillinen moottoriteho raskaassa kaytossa (50 % ylikuormitus).
2222 | Constant speed sell {g} é}ga poissa paaltd, [2] DI1, [3] DI, [4] DI3, [5] Di4, Kilowattiarvot patevat useimpiin 4-napaisiin IEC-moottoreihin. Hevosvoima-arvot Kelpuutus
22.23 | Constant speed sel2 [0] Aina poissa paalta, [2] D11, [3] DI2, [4] DI3, [5] D4, patevat use.lmpnn 4-napaisiin NEN_IA moottorelh.m.. Turvatoiminnon turvallinen kdyttd on varmistettava kelpuutuskokeella. Kokeen suorittajan
[6] DI5 Sulakkeet ja tehokaapehen tyyp]"]set koot téytyy olla tehtévidn péteva henkild, jolla on riittéva ammattitaito ja turvatoiminnon tunte-
22.26 |Constantspeedl -30000,00...30000,00 rpm, 300 rpm Sulakkeet Kaapejohdinten | RURKo mus. Testin suorittajan on dokumentmtaya;a alleklr]o1tett§va testausmeneytelyt]a testaus-
22.27 |Constant speed 2 -30000,00...30000,00 rpm, 600 rpm Tyyppi T koot (Cu) koko raportti. STO-toiminnon kelpuutuskoeohjeet annetaan taajuusmuuttajan laiteoppaassa.
22.28 |Constant speed 3 -30000,00...30000,00 rpm, 900 rpm ACS180 aG gR TH23)4) Tekniset tiedot
2271 |Motor potentiometer [0] Ei kdytdssd, [1] KaytOssa (alkuarvo -04x-... B - B .« i i e . X
function pysdytettiessd/virrankytkenndssa), [2] Kdytdssa ABB-tyyppi utssmaqn .“55[“3"/ . mm? AWG Pienin S1-ja S2-jénnite, joka tulkitaan arvoksi 1: 13V DC
(jatka aina), [3] Kéaytdssa (oloarvoon alustus) yypp1 Edison-tyyppi ® STO-toiminnon reaktioaika (lyhin havaittavissa oleva katkos): 1 ms
2272 | Motor potentiometer -32768,00...32767,00, 0,00 1 vaihe, Uy =230V (alue 200 ... 240 V) ® STO-toiminnon vasteaika: 2 ms (tyypillinen), 5 ms (enimmaisaika)
initial value 02A4-1 C10G10 FWP-32G14F JIN-6 3x15+1,5 16 RO ® Vian havaitsemisaika: Kanavat ovat eri tiloissa yli 200 ms:n ajan
22.73 | Motor potentiometer up | [0] Ei valittu, [2] DIL, [3] DI2, [4] DI3, [5] DI4, [6] DIS 03A7-1 C10G16 FWP-32G14F JIN-10 3x15+15 | 16 RO ® Vikareaktioaika: vian havaitsemisaika + 10 ms
source 04A8-1 C10G16 FWP-40G14F IIN-15 3x15+15 | 16 | RO . STO-toiminnon vikailmaisun (parametri 31.22) viive: < 500 ms
2274 |Motor potentiometer [O] Ei valittu, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] DI4, [6] DI5 06A0-1 C10G20 FWP-50G14F JIN-20 3x15+1,5 16 R1 : ng)-tto:n:mngtn \I/_arm;clfcksen”(AparzmetrL_?l.dza \;nve: <E:\log§0r215~ i3
down source 07AB1 C10G25 FWP-50G14F JIN-25 3%25+25 | 14 | Rl o porfom Y r?{::t;iiu(Eilnlg 09{38929?1;%('_ . ):
22.75 |[Motor potentiometer 0,0...3600,0s,40,0 s 09A8-1 C14G40 FWP-50G14F JIN-35 3x25+25 14 R1 . : PR . - : . .
ramp time ToAo1 C1G20 FWP-G3GI2F 3N35 x5 T 25 7 2 Taa]uugmyutta]aq STO-FOImInto on stanqard1n IEC 61598—2 mgkamen}tyypm Aturvakomponentt].
2276 | Motor potentiometer min | -32768,00...32767,00, -50,00 - ’ ’ STO'-tmmlnnon'taydglhset turvallisuustiedot, tarkat vikataajuudet ja vikatilat annetaan
value 3 vaihetta, Uy =230 V (alue 200 ... 240 V) taajuusmuuttajan laiteoppaassa.
T 02A4-2 C10G6 FWP-25G14F JIN-6 3x15+15 16 RO : :
22.77 \r«;ﬁgr potentiometer max |-32768,00...32767,00, 50,00 RT3 CI0GE FWP33GIaF <3N0 IXT5+15 T RO Vaat-|mustenmuka|suusvakuutus
Ryhm3 23 Nopeusohjeen ramppi 04A8-2 C10G16 FWP-32G14F JIN-10 3x15+15 16 RO = =2
23.12_|Acceleration time 1 [0,000...1800,000 s, 3,000 06A9-2 C10G16 FWP-50G14F JIN-15 3x15+15 | 16 R1 < =
23.13 | Deceleration time L [0,000...1800,000 s, 3,000 s 07A8-2 €10G20 FWP-50G14F JIN-20 3x25+25 | 14 R1
Ryhma 28 Taajuusohjeketju 09A8-2 C10G25 FWP-50G14F JIN-20 3x25+25 14 R1 >
2811 |Extl frequency refl T1] Al skaalattu, [2] AI2 skaalattu, [8] SKV ohje 1, [9] 15A6-2 C10G32 FWP-50G14F JIN-30 3x6+6 10 R2 £
SKV ohje 2, [16] PID 17A5-2 C10G32 FWP-50G14F JIN-35 3x6+6 10 R2 ..g
28.15 |Ext2 frequency refl [0] Nolla, [1] All skaalattu, [2] A2 skaalattu, [8] SKV 25A0-2 | OFAFOOOH50 FWP-80G22F JIN-50 3x6+6 10 R3 S
ohje 1, [9] SKV ohje 2, [16] PID 033A-2 OFAFO00H63 FWP-100G22F JIN-60 3x10+10 8 R3 E
28.22 |Constant frequency sell [0] Aina poissa paalta, [2] DI1, [3] DI2, [4] DI3, [5] DI4, 048A-2 [ OFAFOOOH100 FWP-150A JIN-100 3x25+16 4 R4 2
[6] DI5 055A-2 | OFAFOOOH100 FWP-150A JIN-100 3x25+16 4 R4 £
S &
. M M 3 vaihetta, Uy = 400 V (alue 380...415 V) tai 460 V (alue 440...480 V) -
Alheeseen I"ttyvat oppaat . 01A8-4 C10G4 FWP-20G14F J1S-6 3x15+15 16 RO 12 ¢
ACS180 Kestavan 'jeh‘]‘(ykske” m”.kac“s"a CS180S Guid 02A6-4 C10G6 FWP-20G14F 7356 3x15+15 | 16 | RO
kdyttdopasluettelo s““”mt(geuuzamgjl%i)t tiedot  ACS180 Smart Guide 03A34 C10G10 FWP-20G14F 335-10 3x15+15 | 16 | RO a s
04A0-4 C10G10 FWP-25G14F J3S-10 3x15+15 16 R1 € <€
05A6-4 C10G16 FWP-25G14F J35-20 3x15+15 16 R1
07A2-4 C10G20 FWP-32G14F J3S-20 3x25+2,5 14 R1
09A4-4 C10G25 FWP-32G14F J3S-25 3x25+25 14 R1 2>
12A6-4 C14G32 FWP-50G14F J3S-30 3x25+25 14 R2 £
! 17A0-4 C14G40 FWP-50G14F J3S-35 3x6+6 10 R2 "2
- o 25A0-4 OFAFOO0H50 FWP-80G22F J3S-50 3x6+6 10 R3 §
- : ' 033A-4 OFAFO00H63 FWP-100G22F J3S-60 3x10+10 8 R3 e
. B 038A-4 OFAFOOOHS80 FWP-125A J1S-80 3x10 +10 8 R4 '%
3AXD50000716814 Rev C FI 25.03.2022 |H ”l“l”””"”l“" |” ‘ " || ‘| 045A-4 [ OFAFOOOH100 FWP-150A J3S-100 3x16+16 6 R4 %
Alkuperdisten kdytt6ohjeiden kadnnos. 050A-4 | OFAFO00H100 FWP-150A 335-100 3x25+16 4 R4 18
3AXD!



https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000645015&LanguageCode=en&DocumentPartId=&Action=LaunchDirect
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK107680A8005&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK107680A8005&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://ecodesign.drivesmotors.abb.com/
http://ecodesign.drivesmotors.abb.com/
https://drives-abb.swipeguide.cn/guide/acs180-operation-guide
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000467945&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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