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Inledning till handboken

Kapitlet innehaller

Det har kapitlet anger vad som ingar i beskrivningen. Det ger dessutom information
om kompatibilitet, sakerhetsforeskrifter och avsedd malgrupp.

Tillampbarhet
Den har handledningen galler ACS880 standardprogramvara version 3.4x eller senare.

Styrprogrammets version anges i parameter 7.5 Mjukvaruversion (sid 172) eller i Syste-
minfo pa huvudmenyn pa frekvensomriktarens manéverpanel.

Sakerhetsinstruktioner
Fo6lj alla sakerhetsforeskrifter som medféljer frekvensomriktaren.

- Lasigenom sdkerhetsanvisningarna fullstandigt fére installation, idrifttagning
eller drift av frekvensomriktaren. Kompletta sakerhetsanvisningar medfdljer fre-
kvensomriktaren som en del av hardvaruhandledningen eller, nar det galler ACS880
frekvensomriktare for multidrift, som ett separat dokument.

« Lasdevarningar och noter som ar specifika for systemprogramvaran innan para-
metervardena dndras. Dessa varningar och noter ingar i parameterbeskrivningarna
i kapitel Parametrar.

Malgrupp

Denna handledning ar avsedd foér personer som utformar, driftsatter eller man&vrerar
drivsystemet.
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Relaterade dokument

Obs! En snabb idrifttagningssekvens for varvtalsreglerade tillampningar finns i ACS880

drives with primary control program, Quick start-up guide (3AUA0000098062) som

medfoljer frekvensomriktaren.

Namn Kod

Listor med hyperlankar till produkthandledningar n

Frekvensomriktare ACS880-01 9AKK105408A7004
ACS880-04-frekvensomriktarmoduler (200 till 710 kw, 300 till 700 hk) | 9AKK105713A4819
Frekvensomriktare ACS880-07 (45 till 710 kW, 50 till 700 hk) 9AKK105408A8149
Frekvensomriktare ACS880-07 (560 till 2800 kw) 9AKK105713A6663
ACS880-07CLC drives hardware manual 9AKK107046A0239
ACS880-07LC drives hardware manual 9AKK107680A9275
Frekvensomriktare ACS880-11 9AKK106930A9565
ACS880-14-frekvensomriktarmoduler (132 till 400 kW, 200 till 450 hk) 9AKK107045A8023
Frekvensomriktare ACS880-17 (45 till 400 kW, 60 till 450 hk) 9AKK106930A3466
Frekvensomriktare ACS880-17 (160 till 3200 kw) 9AKK106354A1499
Frekvensomriktare ACS880-17LC 9AKK107492A4721
Frekvensomriktare ACS880-31 9AKK106930A9564
ACS880-34-frekvensomriktarmoduler (132 till 400 kw, 200 till 450 hk) 9AKK107045A8025
Frekvensomriktare ACS880-37 (45 till 400 kW, 60 till 450 hk) 9AKK106930A3467
Frekvensomriktare ACS880-37 (160 till 3200 kW) 9AKK106354A1500
Frekvensomriktare ACS880-37LC 9AKK107492A4722
Ovriga hardvaruhandledningar fér frekvensomriktare

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
Hardvaruhandledning fér ACS880-107 vaxelriktarenheter 3AUA0000127707
ACS880-107LC inverter units hardware manual 3AXD50000196111
Beskrivning av systemprogramvara och snabbguider

ACS880 primary control program firmware manual 3AUA0000111137
ACS880 drives with primary control program, quick startup guide 3AUA0000098062
Adaptive programming application guide 3AXD50000028574



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=3AXD50000028574&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Namn Kod

Drive application programming manual (IEC 61131-3) 3AUA0000127808
ACS880 diode supply control program firmware manual 3AUA0000123874
ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
ClO-01 1/0 module for distributed I/O bus control user’s manual 3AXD50000126880

Anvandarhandledningar och guider for tillval

ACS-AP-|, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels User’s manual | 3AUA0000085685
(engelska)

Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual 3AUA0000094606
(engelska)

Handledningar och snabbguider fér I/O-moduler, faltbussmoduler,
pulsgivarmoduler osv.

1) Finns i dokumentbiblioteket.
Du kan s6ka handbécker och annan produktdokumentation i PDF-format i vart doku-

mentbibliotek pa Internet. Se avsnittet Dokumentbibliotek pa Internet pa den bakre
parmens insida. For dokumentation sominte ingar i Dokumentbibliotek, kontakta ABB.



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=3AUA0000085685&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect

18 Inledning till handboken

Termer och forkortningar

Term Beskrivning

ACS-AP-I Industriell assistentmandverpanel utan Bluetooth-granssnitt
ACS-AP-W Industriell assistantmandverpanel med Bluetooth-granssnitt
Al Analog ingang

AO Analog utgang

BCU Typ av styrenhet

Clo 1/0-modul for styrning av kylflaktar

DC-mellanled/DC-lank

DC-krets mellan likriktare och vaxelriktare

DDCS

Distributed drives communication system-protokollet

DI Digital ingang

DO Digital utgang

DTC Direct torque control, en motorstyrningsmetod

EFB Inbyggd faltbuss

Effektenhet Innehaller kraftelektroniken och kraftanslutningarna fér frekvensomrik-
tarmodulen. Styrenheten ar ansluten till kraftmodulen.

FAIO-01 Analog |/0-utbyggnadsmodul

FBA Faltbussadapter

FCAN CANopen®-modul (tillval)

FCNA-01 ControlNet™-modul (tillval)

FDCO-01 DDCS-kommunikationsmodul med tva par optiska DDCS-kanaler pa 10
Mbit/s

FDIO-01 Digital I/0-utbyggnadsmodul (tillval)

FDNA-01 DeviceNet™-modul (tillval)

FEA-03 1/0-utbyggnadsmodul (tillval)

FECA-01 EtherCAT®-modul (tillval)

FEN-O1 Inkrementell TTL-pulsgivarmodaul (tillval)

FEN-11 Absolutpulsgivarmodul (tillval)

FEN-21 Resolvergranssnitt (tillval)

FEN-31 Inkrementell HTL-pulsgivarmodaul (tillval)

FENA-11 Ethernet-faltbussmodul for EtherNet/IP™-, Modbus TCP®- och PROFINET
10®-protokoll

FENA-21 Ethernet-faltbussmodul fér EtherNet/IP™-, Modbus TCP- och PROFINET
10-protokoll, 2 portar

FEPL-02 Ethernet POWERLINK-modul (tillval)

FlO-01 Digital I/0-utbyggnadsmodul (tillval)

FIO-11 Analog |/0O-utbyggnadsmodul (tillval)

FPBA-01 PROFIBUS DP®-filtbussmodul (tillval)

FPTC-01 Termistormoduler (tillval)

FPTC-02 ATEX-certifierad termistormodul for potentiellt explosiva atmosfarer

Frekvensomriktare
FSCA-01

Frekvensomriktare for styrning av AC-motorer
RS-485 Modbus/RTU-adapter (tillval)

FSO-12, FSO-21

Funktionssakerhetsmoduler (tillval)
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Term Beskrivning

HTL High-threshold logic

ID run Motoridentifieringskdrning. Under identifieringskérningen faststaller
frekvensomriktaren motorns egenskaper fér att kunna styra den optimalt.

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor

INU Vaxelriktare

ISU IGBT-matningsenhet

Matn.enhet Matningsmodul(er) som styrs av en styrenhet, samt tillhérande kompo-
nenter.

ModuleBus En fiberoptisk kommunikationslank som anvénds av till exempel ABB-

styrenheter. ACS880-frekvensomriktare kan anslutas till styrenhetens
ModuleBus-lank.

Motorvaxelriktare
Natverksstyrning

Omvandlar strém fér DC-mellanleden till AC-strém fér motorn

Med faltbussprotokoll som ar baserade pa CIP (CIP™), till exempel Device-
Net och Ethernet/IP, avses styrning av frekvensomriktaren med drivob-
jekten Control Supervisor och AC/DC i drivprofilen ODVA AC/DC. For yt-
terligare information, se www.odva.org.

Natvaxelriktare

Omvandlar vaxelspanning till likspanning fér frekvensomriktarens lik-
stromsmellanled

Parameter Av anvandaren installbar instruktion till frekvensomriktaren, eller signal
som har matts eller berdknats av frekvensomriktaren i styrprogrammet.
| vissa sammanhang (till exempel for faltbussar), ett varde som ar atkom-
ligt som ett objekt, till exempel en variabel, konstant eller signal.

PLC Programmerbar logisk styrenhet

PSL2 Protokoll som anvands i kommunikation i ABB-véxelriktare

PTC Positiv temperaturkoefficient

RDCO Optisk DDCS-kommunikationsmodul

RO Reldutgang

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

TTL Transistor-transistor-logik

UPS Avbrottsfri stromférsorjning (Uninterruptible Power Supply)

Vaxelriktare

ZCU

Vaxelriktarmodul(er) som styrs av en styrenhet, samt tillhérande kompo-
nenter. En vaxelriktarenhet styr normalt en motor.

Typ av styrenhet
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Ansvarsfriskrivning gallande cybersakerhet

Den har produkten ar avsedd att anslutas till och kommunicera information och data
via ett ndtverksgranssnitt. Det &r Kundens eget ansvar att tillhandahalla och kontinuer-
ligt tillgodose en sdker anslutning mellan produkten och Kundens natverk eller nagot
annat natverk (vilket kan vara fallet). Kunden maste etablera och uppréatthalla lampliga
atgarder (till exempel, men inte begransat till, installation av brandvéggar, tilldmpning
av autentiseringsatgarder, kryptering av data, installation av antivirusprogram, osv.)
for att skydda produkten, natverket, dess system och granssnittet mot alla typer av
sdkerhetsbrott, obehérig atkomst, stérningar, intrang, lackage och/eller stold av data
och information.

ABB och dess dotterbolag ar inte ansvariga for skada och/eller férlust som harror sig
till sddana sdkerhetsbrott, obehoérig atkomst, stérningar, intrang, lackage och/eller
stdld av data och information.
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Anvanda manoverpanelen

Se ACS-AP-I, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [engelska]).


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

Kapitlet innehaller

Detta kapitel beskriver styrplatser och driftlagen som stéds av styrprogrammet.

Lokal styrning kontra extern styrning

ACS880 har tva huvudstyrplatser: extern och lokal. Styrplatsen véljs med Loc/Rem pa
manodverpanelen eller i PC-verktyget.

ACS880

|

PLC |

_____________ /o STk

| Lokal styrning |

| I Faltbussadapter (Fxxx) eller |

! E ________ : DDCS-kommunikationsmodul |
|

T |

I Inbyggt |

I Mandverpane? eller PC- | faltbussgranssnitt ) |

! verktyget Drive Composer | (EFB) eller Mandverpanel

: (tillval) | ledare/foljare-lank |

————————————— | |

A M ! '

8 3~ | |

Pulsgivare @~ ~—" - — - — - — - —————— - — = _

D Extra ingdngar/utgangar kan laggas till i form av I/O-utbyggnadsmoduler (FIO-xx) i
utékningsfacken.
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2) Inkremental- eller absolutpulsgivare, eller resolvermodul (FEN-xx) installeras i utdk-
ningsfacken.

Lokal styrning

Vid lokal styrning ges styrkommandon fran man&verpanelen eller fran en PC utrustad
med Drive Composer. Varvtals- och momentregleringsldagen ar tillgangliga for lokal
styrning. Frekvenslaget ar tillgangligt ndr skalar motorstyrning anvands (se parameter
19.16).

Lokal styrning anvands i huvudsak i samband med idrifttagning och underhé_l_l. Vid lokal
styrning asidosatter man&verpanelen den externa styrningens signalkallor. Andring av
styrplats till lokal kan férhindras med parameter 19.17.

Anvéandaren kan vdlja med en parameter (49.5) hur frekvensomriktaren ska reagera pa
avbrott i kommunikationen med en mand&verpanel eller PC-verktyget. (Parametern har
ingen effekt i extern styrning.)
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Extern styrning
Nar frekvensomriktaren styrs externt ges styrkommandon via
« I/O-plintarna (digitala och analoga ingangar) eller I/O-utbyggnadsmoduler (tillval)
. faltbussgranssnittet eller en faltbussadapter (tillval)).
« det externa (DDCS) styrgranssnittet
« ledare/foljare-lanken och/eller
« manodverpanelen.

Tva externa styrplatser, EXT1 och EXT2, &r tillgangliga. Anvandaren kan vélja kéllor for
start- och stoppkommandon separat for varje plats med parametrarna 20.1...20.10.
Driftlaget kan véljas separat for varje plats (i parametergrupp 19). Det gér att det gar
snabbt att vaxla mellan olika driftlagen, till exempel moment- och varvtalsreglering.
Valet mellan EXT1/EXT2 sker via en binarkalla, till exempel en digital ingang eller ett
faltbusstyrord (se parameter 19.11). Referenskallan kan valjas separat for varje driftlage.

Funktionen har cykeltiden 2 ms.

Anvanda mandverpanelen som en extern styrkalla

Mandverpanelen kan ocksa anvdandas som en kalla fér start/stopp-kommandon
och/eller referens i extern styrning. Val fér manéverpanelen &r tillgangliga i kallan for
start/stopp-kommandon och parametrar for val av referenskalla.

Parametrar for val av referenskalla (utom véljare fér PID-b6rvarde) har tva val fér mané-
verpanelen. Skillnaden mellan de tva valen ar det initiala referensvardet nar referenskallan
vaxlar till manéverpanelen.

Panelreferensen sparas nar en annan referenskalla ar vald. Om parametern for val av
referenskalla ar satt till Mandverpanel (ref sparad) anvdnds det sparade vardet som
initial referens nar styrningen vaxlas tillbaka till panelen. Observera att endast en typ
av referens kan sparas at gangen. Att anvanda samma sparade referens med olika
driftlagen (varvtal, moment osv.) far till exempel frekvensomriktaren att I6sa ut for
7083. Panelreferensen kan begransas separat av parametrarna i grupp 49.

Nar parametrarna for val av referenskalla ar satta till Mandverpanel (ref kopierad), ar
det initiala panelreferensvardet beroende av om driftlaget andras med referenskallan.
Om kallan véaxlar till panelen och driftldget inte &ndras anvands den sista referensen
fran den tidigare kallan. Om driflaget dndras anvands det frekvensomriktararvarde
som motsvarar det nya laget som initialt varde.

Valjarna for PID-regulatorns borvarde i parametergrupperna 40 och 41 har bara en in-
stallning for manéverpanelen. Nar mandverpanelen ar vald som bérvardeskalla atergar
driften med det féregaende borvardet.

Frekvensomriktarens driftlagen

Frekvensomriktaren kan arbeta i flera driftlagen med olika typer av referens. Laget kan
véljas for varje styrplats (lokal, EXT1 och EXT2) i parametergrupp 19.
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Foljande ar en generell representation av referenstyperna och styrkedjorna.

For detaljerade scheman, se kapitlet Funktionsscheman.

- Val varvtal referens

Val av

Rampning och formning|

Berdkning av

Konfiguration av

DC-spénningsreferens
kéllval och @ndring

DC-spénningsreferens
andring

Val av PID-
regulatorbdrvarde och
aterkopplingskalla

PID-regulator

Frekvensreferensalival
och @ndring

Andring av
frekvensreferens

Kallval | varvtalsreferenskilla Il av varvtalsreferens varvtalsavvikelse motoraterkoppling
| Konfiguration av

" o Varvtalsregulator lastaterkoppling och
| och &ndring

positionsraknare

Referensval for
momentregulator

Val av driftlage

Moment-
begréansning

Momentregulator

DTC-motorstyrningsldge

Varvtalsreglering

Motorn foljer en varvtalsreferens som getts till frekvensomriktaren. Detta driftlage kan
anvandas antingen med beraknat varvtal som aterkoppling, eller med en pulsgivare eller
resolver for battre noggrannhet i varvtalsreglering.

Varvtalsreglering ar tillganglig med bade lokal och extern styrning. Det ar dven tillgdng-

Skaldrmotorstyrning

ligt med bade DTC-reglering (Direct Torque Control) och skalar motorstyrning.

Momentreglering

Motormomentet féljer en momentreferens som getts till frekvensomriktaren. Momentre-
glering ar majlig utan aterkoppling, men blir mer dynamisk och nogrann om den anvands
med varvtalsaterkoppling, till exempel en pulsgivare eller resolver. Det rekommenderas

att varvtalsaterkoppling anvands da kran, vinsch eller annan lyftkontroll anvands.

Momentreglering kan anvdndas vid DTC-motorstyrning fér bade lokala och externa

styrplatser.
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Frekvensstyrning
Motorn foljer en frekvensreferens som getts till frekvensomriktaren. Frekvensreglering
kan endast anvandas vid skaldr motorstyrning.

Reglering av DC-spanning

Det har laget ar sarskilt avsett for tillampningar utan natanslutning dar vaxelriktaren-
heten ar ansluten till en generator och matningsenheten skapar ett matningsnat.

Vaxelriktarenheten anpassar DC-spanningen genom att styra generatorns moment.
Baserat pa DC-kretsens kapacitans, som anges i en intern databas eller en anvandarin-
gangsparameter samt uppmatt DC-spanning ger Pl-regulatorn ut en effektreferens.
Effektreferensen konverteras sedan till en momentreferens.

Instédllningen fér DC-spanningens referens ar tillganglig i parametergrupp 29 Spannings-
referenskedja (sid 316).

DC-spanningens regleringslage ar bara tillgangligt med frekvensomriktare med en
BCU-styrenhet.
Specialdriftlagen
Utbver de styrningar som namns ovan, finns dven féljande speciella styrsatt:
«  PID-reglering Las mer i avsnitt PID-reglering (sid 70).

«  Nodstoppdriftlagen Offl och Off3: Drivsystemet stoppas langs en definierad retar-
dationsramp och frekvensomriktarens modulering upphor.

«  Krypkorning: Drivsystemet startar och accelererar till definierat varvtal nar krypkor-
ningssignalen aktiveras. Las mer i avsnitt Krypkorning (sid 59).
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Programfunktioner

Kapitlet innehaller

Detta kapitel innehaller en beskrivning av programmets egenskaper och funktioner.
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Drivsystemkonfiguration och programmering
Frekvensomriktarstyrprogrammet bestar av tva delar:
- systemprogramvara

- tilldmpningsprogram

Frekvensomriktarstyrprogram

Tilldampningsprogram Systemprogramvara

Varvtalsreglering
Funktionsblock-program Momentreglering

| | Frekvensstyrning
Parameter- Frekvensomriktarlogik H M @
granssnitt | |1/O-granssnitt

et

o Faltbussgranssnitt |
Standardblockbibliotek Skydd |

Aterkoppling - - - - = a

Systemprogramvaran utfér de huvudsakliga styrfunktionerna, inklusive varvtals- och
momentstyrning, styrlogik (start/stopp), I/0, aterkoppling, kommunikation och
skyddsfunktioner. Systemprogramfunktioner konfigureras och programmeras med
parametrar och kan utékas med tillampningsprogrammering.

Programmering via parametrar
Parametrarna konfigurerar alla standardfunktioner och kan stallas in med

- mandverpanelen, enligt beskrivningen i kapitel Anvanda mandéverpanelen.

«  PC-verktyget Drive Composer, enligt beskrivningen i Drive Composer start-up and
maintenance PC tool user’s manual (3AUA0000094606 [engelskal]) eller

. féaltbussgranssnittet, sa som beskrivs i kapitlen Faltbusstyrning via inbyggt falt-
bussgranssnitt (EFB) och Faltbusstyrning via en faltbussadapter.

Alla parameterinstéliningar lagras automatiskt i frekvensomriktarens permanenta
minne. Emellertid, om extern +24 V DC-matning anvands for frekvensomriktarstyrenhe-
ten ar det lampligt att tvinga lagring av parametrar genom att anvanda parameter 96.7
innan styrenheten stangs av efter parameterandring.

Vid behov kan férvalda parameterinstallningar fran fabrik aterstallas med hjalp av pa-
rameter 96.6.
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Adaptiv programmering

Normalt styr anvandaren frekvensomriktaren via parametrar. Standardparametrarna
har dock en fast uppsattning alternativ eller ett instaliningsomrade. For att ytterligare
anpassa frekvensomriktarens drift kan det adaptiva programmet konstrueras av en
uppsattning funktionsblock.

PC-verktyget Drive Composer har en funktion for adaptiv programmering med ett
grafiskt anvandargranssnitt for att skapa det egna programmet. Funktionsblocken
omfattar de vanliga aritmetiska och logiska funktionerna samt val-, jamférelse- och
timerblock. Programmet kan innehalla maximalt 20 block. Det adaptiva programmet
kors med 10 ms cykeltid.

For val avingang i programmet har anvandargranssnittet férval for de fysiska ingang-
arna, gemensamma arvarden och annan statusinformation for frekvensomriktaren.
Parametervarden samt konstanter kan ocksa definieras som ingangar. Programmets
utgang kan anvandas som exempelvis startsignal, extern hdndelse eller referens eller
anslutas till frekvensomriktarens utgangar. Notera att om det adaptiva programmets
utgang ansluts till en parameter med valfunktion skrivskyddas parametern.

Det adaptiva programmets status visas med parameter 7.30. Det adaptiva programmet
kan inaktiveras med 96.70.

Observera att det inte finns stdd for sekventiell programmering.

For ytterligare information, se Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [engelska]).

Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 7.30 Status for adaptivt program (sid 174) och 96.70 Inaktivera adaptivt
program (sid 523).

Handelser: 64A6 Adaptivt program (sid 556).

Tillampningsprogrammering

Funktionen hos systemprogramvara kan utdkas med tillampningsprogrammering.
Tillampningsprogrammerbarhet ar tillgangligt som tillval +N8010.

Tillimpningsprogram kan byggas med funktionsblock baserade pa standarden 61131-
3 med hjalp av ett PC-verktyg som ar tillgangligt separat.

Mer information finns i programmeringshandledningen: Drive application programming
(IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [engelska]).
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Styrgranssnitt

Programmerbara analoga ingangar

Styrenheten har tva programmerbara analoga ingangar. Vardera ingangen kan obero-
ende stallas in som spanningsingang (0/2...10 V eller -10...10 V) eller strémingang
(0/4...20 mA) med en bygel eller omkopplare pa styrenheten. Varje ingang kan filtreras,
inverteras och skalas.

De analoga ingangarna pa styrenheten lases med 0,5 ms cykeltid.

Antalet analoga ingangar kan 6kas med hjélp av F10-11- eller FAIO-01 I/O-moduler (se
Programmerbara |/O-moduler nedan). De analoga ingangarna pa tillvalsmodulerna ldses
med 2 ms cykeltid.

Frekvensomriktaren kan stéllas in for att utféra en atgard (t.ex. generera en varning
eller ett fel) om vardet for en analog ingang rér sig utanfér ett férdefinierat omrade.

Instdllningar och diagnostik
Parametergrupp: 12 Standard Al (sid 191).
Handelser: 80A0 Al-6vervakning (sid 563) och A8AOQ Al-6vervakad varning (sid 579).

Programmerbara analoga utgangar

Styrenheten har tva analoga stromutgangar (0...20 mA). Analoga utsignaler kan filtreras,
inverteras och skalas.

De analoga utgangarna pa styrenheten uppdateras med 0,5 ms cykeltid.

Antalet analoga utgangar kan 6kas med hjalp av FIO-11- eller FAIO-01 I/O-moduler (se
Programmerbara I/O-moduler nedan). De analoga utgangarna pa tillvalsmodulerna
uppdateras med 2 ms cykeltid.

Instdllningar och diagnostik

Parametergrupp: 13 Standard AO (sid 196).

Programmerbara digitala in- och utgangar

Styrenheten har sex digitala ingangar, en digital startférreglande ingang och tva digi-
tala ingangar/utgangar (I/0 som kan anges som ingang eller utgang). De digitala in-
gangarna pa styrenheten lases med 0,5 ms cykeltid.

En digitaling&ng (DI6) fungerar &ven som en PTC-termistoringdng. Se avsnitt Overhett-
ningsskydd for motor (sid 87).

Den digitala ingangen/utgangen DIO1 kan anvdandas som frekvensingang, DIO2 kan
anvandas som frekvensutgang.

Antalet digitala ingangar/utgangar kan 6kas med hjalp av FIO-01-, FIO-11- eller FDIO-
01 1/0-moduler (se Programmerbara I/O-moduler nedan). De digitala ingangarna pa
tillvalsmodulerna lases med 2 ms cykeltid.
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Installningar och diagnostik

Parametergrupper: 10 Standard DI, RO (sid 176) och 11 Standard DIO, FI, FO (sid 184).

Programmerbara relautgangar

Styrenheten har tre relautgangar. Signalen som ska indikeras av utgangen kan véljas
med parametrar.

Reldutgangarna pa styrenheten uppdateras med 0,5 ms cykeltid.

Reldutgangarna kan 6kas med hjalp av FIO-01- eller FDIO-01-1/0-moduler. Reldutgang-
arna pa tillvalsmodulerna uppdateras med 2 ms cykeltid.

Instédliningar och diagnostik

Parametergrupper: 10 Standard DI, RO (sid 176).

Programmerbara I/O-moduler

Ingangar och utgangar kan laggas till med hjélp av I/0-moduler. En till tre moduler kan
monteras pa styrenhetens uttag. Kortplatser kan laggas till genom att ansluta en FEA-
03 1/0-adapter.

| tabellen nedan visas antalet 1/O-moduler pa styrenheten samt antalet I/O-moduler
(tillval).

Plats Digitalain- |Digitalal/O:er| Analogain- Analoga ut- | Reldutgangar
gangar (DI) (DI1O) gangar (Al) gangar (AO) (RO)
Styrenhet 6 + DIIL 2 2 2 3
F10-01 - 4 - - 2
F10-11 - 2 3 1 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Tre I/O-moduler kan aktiveras och konfigureras med parametergrupperna 14...16.

Obs! Varje konfigurationsparametergrupp innehaller parametrar som visar vardena
fér ingangarna pa den specifika modulen. Dessa parametrar dr det enda sdttet att an-
vanda ingangarna pa I/O-modulerna som signalkallor. Anslut till en ingadng genom att
vdljainstallningen Annanriparametern for val av kdlla och ange sedan lamplig vardepa-
rameter (och bit, for digitala signaler) i grupp 14, 15 eller 16.

Installningar och diagnostik

Parametergrupper: 14 |/O-utbyggnadsmodul 1 (sid 201), 15 |/O-utbyggnadsmodul
2 (sid 228) och 16 I/0O-utbyggnadsmodul 3 (sid 234).

Parameter: 60.41 Utbyggnadsmodul com-port (sid 454).
Handelser: 7082 Ext I/O-kommbortfall (sid 558) och A799 ExtlO-komm.bortfall (sid 573).
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Faltbusstyrning

Frekvensomriktaren kan anslutas till flera olika automationsystem via sitt faltbussgrans-
snitt. Se kapitlen Faltbusstyrning via inbyggt faltbussgranssnitt (EFB) och Faltbusstyr-
ning via en faltbussadapter.

Instdllningar och diagnostik

Parametergrupper: 50 Faltbussadapter(FBA) (sid 419), 51 FBA A inst (sid 428), 52 FB A
datain (sid 430), 53 FB A data ut (sid 431), 54 FBA B-installningar (sid 432), 55 FBA B data
in (sid 433), 56 FBA B data ut (sid 434) och 58 Inbyggd faltbuss (sid 435).

Handelser: 7510 FBA A-kommunikation (sid 561), 7520 FBA B-kommmunikation (sid 562),
A7C1 FBA A-kommunikation (sid 576), A7C2 FBA B-kommunikation (sid 576) och A7CE
EFB-komm.bortfall (sid 577).

Ledare/foljare-funktion

Allmant

Ledare/foljar-funktionen kan anvandas for att sammanlanka flera frekvensomriktare
sa att belastningen kan férdelas jamnt mellan frekvensomriktarna. Detta ar idealiskt i
tilldmpningar dar motorerna ar sammankopplade via vaxeldrev, kedja, rem osv.

De externa styrsignalerna ar normalt anslutna till en enda frekvensomriktare som fun-
gerar som ledare. Ledaren styr upp till tio foljare genom att skicka meddelanden via en
elkabel eller fiberoptisk lank. Ledaren kan lasa aterkopplingssignaler fran upp till tre
utvalda foljare.
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Varvtalsreglerad ledare

v

\~

~_ Processledare

Processfoljare ‘/M

~
(Till exempel)
Styrord p Moment- eller
Varvtalsreferens T varvtalsreglerad foljare

Ledare Momentreferens Follower
I
»

DDCS |Ledare/foljare-lank DDCS

<

(Till exempel)
Statusord

01.01, 01.10 l\

Faltbusstyrning

Externt styrsystem (t.ex. PLC)

Ledarfrekvensomriktaren ar normalt varvtalsreglerad och de andra frekvensomriktarna
foljer dess vridmoment eller varvtalsreferens. Generellt bor féljaren vara

« vridmomentsreglerad ndr ledarens och féljarens motoraxlar &r fast sammankopp-
lade genom véaxeldrev, kedja osv. sa att ingen varvtalsskillnad ar méjlig mellan fre-
kvensomriktarna.

- varvtalsreglerad nar ledarens och foljarens motoraxlar ar flexibelt sammankopplade
sa att en liten varvtalsskillnad ar méjlig. Nar bade ledaren och féljaren ar varvtals-
reglerade anvdnds normalt dven drooping (se parameter 25.8). Lastfordelningen
mellan ledaren och féljaren kan aven anpassas enligt beskrivningen under Lastdel-
ningsfunktionen med en varvtalsstyrd féljare nedan.

Obs! Med en varvtalsreglerad féljare (utan lastdelning), var uppmarksam pa foljarens
accelerations- och retardationsramptider. Om ramptiderna ar instédllda pa langre tid i
ledaren féljer féljaren sina egna accelerations-/retardationsramptider i stéllet for leda-
rens. Generellt rekommenderas installning av identiska ramptider i bade ledare och
foljare. Rampforminstaliningar (se parametrarna 23.16...23.19) ska bara tillampas i le-
daren.

I vissa tillampningar kréavs bade varvtalsreglering och vridmomentsreglering av foljaren.
| dessa fall kan driftlaget vaxlas med parameter (19.12 eller 19.14). En annan metod ar
att stéllain en extern styrplats for varvtalsreglering och den andra for momentreglering.
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Sedan kan en digital ingang pa féljaren anvandas for att vaxla mellan styrplatserna.Se
kapitel Styrplatser och driftlagen.

Med vridmomentsreglering kan féljarparameter 26.15 anvandas for att skala inkomman-
de vridmomentsreferens for optimal belastningsfoérdelning mellan ledare och féljare.
Vissa momentreglerade foljartillampningar, till exempel dar momentet ar mycket lagt
eller mycket lagt varvtal krdvs, kan krava pulsgivaraterkoppling.

Om en frekvensomriktare snabbt maste vaxla mellan ledar- och fljarstatus kan en egen
parameteruppsattning (se sidan 100) sparas med ledarinstallningarna, och ett annat
med foljarinstallningarna. De lampliga instdllningarna kan sedan aktiveras med t.ex.
digitala ingangar.

Lastdelningsfunktionen med en varvtalsstyrd féljare

Lastdelning mellan ledaren och en varvtalsstyrd foljare kan anviandas i olika tillampningar.
Lastdelningsfunktionen implementeras genom att finjustera féljarens varvtalsreferens
med en ytterligare trimsignal baserat pa momentreferensen. Momentreferensen valjs
med parameter 23.42 (med standardinstallning tas referens 2 emot fran ledaren).
Lastdelningen justeras med parameter 26.15 och aktiveras med kéallan som valts med
23.40. Parameter 23.41 ger en forstarkningsjustering for varvtalskorrigering. Den slut-
liga korrigeringssignalen som lagts till i varvtalsreferensen visas med 23.39. Se funk-
tionsschemat pa sidan 637.

Obs!

- Funktionen kan endast aktiveras nar frekvensomriktaren ar en varvtalsstyrd féljare
i fjarrstyrningslage.

- Drooping (25.8) ignoreras nar lastdelningsfunktionen ar aktiv.
« Ledaren och féljaren ska ha samma trimningsvarden for varvtalsstyrning.

«  Varvtalskorrigeringsfaktorn begransas av parametrarna for varvtalsfelfonster 24.44
och 24.43. En aktiv begransning indikeras av 6.19.

- FOr att en foljare ska fa ett tillférlitligt rampstopp maste
- badaparametrarna24.43 och 24.44 maste vara satta mindre an parameter 21.6
(eller styrning av varvtalsavvikelsefonster vara helt inaktiverat av 24.41), och
. parameter 24.11 maste vara satt mindre &n parameter 21.6.

Kommunikation

En ledare/foljare-lank kan skapas genom att koppla ihop frekvensomriktarna med fibe-
roptikkablar (kan krava ytterligare utrustning beroende pa befintlig hardvara) eller ge-
nom att koppla ihop XD2D-anslutningarna i frekvensomriktarna. Mediet valjs med pa-
rameter 60.1.

Parameter 60.3 definierar om frekvensomriktaren ar ledare eller féljare pa kommunika-
tionslanken. Den varvtalsreglerade processledarfrekvensomriktaren konfigureras nor-
malt &ven som ledare i kommunikationen.

Kommunikationen pa ledare/féljare-lanken baseras pa DDCS-protokollet vilket anvander
dataset (specifikt dataset 41). Ett dataset innehaller tre 16-bitars ord. Innehallet i dataset




Programfunktioner 37

konfigureras fritt med parametrarna 61.1...61.3. Datasetet som ledaren skickar innehaller
normalt styrordet, varvtalsreferensen och vridmomentsreferensen, medan f6ljarna re-
turnerar ett statusord och tva arvarden.

Standardinstéllningen fér parameter 61.1 ar Féljare styrord. Med den har installningen
iledaren sédnds ett ord bestdaende av bitarna 0...11i 6.1 och fyra bitar valda med para-
metrarna 6.45...6.48 till foljarna. Bit 3 av foljarens styrord modifieras sa sa att det be-
varas sa lange ledaren modulerar och nér den vaxlar till O stoppar féljaren genom utrull-
ning. Detta sker for att synkronisera stopp av bade ledare och féljare.

Obs! Nar ledaren rampar ned till ett stopp observerar féljaren den minskande referensen
men tar inte emot nagot stoppkommando forran ledaren stoppar moduleringen och
nollstéller bit 3i foljarens styrord. Darfér ska max- och minvarvtalsgranserna pa foljaren
ha olika tecken — annars pressar féljaren gransen tills ledaren stoppar.

Tre ord med ytterligare data kan lasas fran varje foljare. Foljarna fran vilka data lases

véljs med parameter 60.14 i ledaren. | varje foljarfrekvensomriktare vdljs de data som

ska skickas med parametrarna 61.1...61.3. Data 6verfors i heltalsformat 6ver lanken och
visas sedan med parametrarna 62.28...62.36 i ledaren. Data kan sedan skickas vidare

till andra parametrar med 62.4...62.12.

For att indikera fel i féljarna maste varje foljare konfigureras for att sanda sitt statusord
som ett av de ovan ndmnda dataorden. | ledaren maste motsvarande malparameter
stallas in till Féljare SW. Den atgard som ska vidtas nar villkoret ar uppfyllt valjs av pa-
rameter 60.17. Externa handelser (se parametergrupp 31 Fel funktioner) kan anvdndas
for att indikera status for andra bitar i statusordet.

Funktionsscheman 6ver ledare/féljare-kommunikationen finns pa sidorna 650 och 651.
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Ledar/foljar-lankens uppbyggnad
Ledar/féljar-lanken bildas genom att frekvensomriktarna kopplas ihop med

« dubbelskdarmad kabel med tvinnade parledare mellan frekvensomriktarens XD2D-
plintar * eller

. fiberoptikkablar. For frekvensomriktare med en ZCU-styrenhet kravs en FDCO
DDCS-kommunikationsmodul. For frekvensomriktare med en BCU-styrenhet kravs
en RDCO-modul.

*Den hdr anslutningen kan inte samexistera med och ska inte blandas ihop med drift-
till-drift-kommunikationen (D2D) som implementerats genom tillampningsprogramme-
ring (detaljerad information finns iDrive application programming manual (IEC 61131-
-3), 3AUA0000127808 [engelska]).

Nedan visas exempel pa anslutningar. Notera att en stjarnkonfiguration med fiberop-
tikkablar kraver en NDBU-95C DDCS-avgreningsenhet.

Ledar/foljar-anslutningar med elkabel

<
N
=<

BGND | 3 | &———
<]
N
O
O

BGND | 3 e—— |

O~ |(N|om| < O~ |~ < O~ |~ <
a a )
m
< < % Q X|o| < Q <|o| < o]
oW w w
m|I I I
%) » »
Terminering TILL Terminering FRAN Terminering TILL

Se frekvensomriktarens hardvaruhandledning fér information om anslutningar och
terminering.

Ringkonfiguration med fiberoptikkablar

[fed‘are_ ''''' _' Félj;rel_ ''''' —l
‘ (ZCU) styrenhet | ’ (BCU) styrenhet ’
' ' ! RDCO !
| | Wi |
| R | |
L — - — _ L — T —

Dar S = sandare; M = mottagare
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Stjarnkonfiguration med fiberoptikkablar (1)

I—Fc'iljare 1 B Eéljare 2 o
'

(ZCU) styrenhet (BCU) styrenhet

CH2

|
| RN AN

1 '
v RDCO !

L — - — 4 |____1,____|
!—Félj_ar; _____ —!
’ (ZCU) styrenhet |
| =5
; \
| ‘ -%FDCO |
o] <] < b1 < = J

MSTR CHO CH1 CH2
NDBU

Dar S = sandare; M = mottagare
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Stjarnkonfiguration med fiberoptikkablar (2)

Il_Led-are_ ----- —! I[_F&')I-jar: ----- —{ I[_Faﬁa"; ----- —!

| (ZCU) styrenhet | | (ZCU) styrenhet | | (BCU) styrenhet |

' ' ' v RDCO '
CH2

| gL g ) |

L — - — _ Lo — - — _||____Jr'____|

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Dar S = sandare; M = mottagare

Exempel pa parameterinstallningar

Féljande &r en checklista med parametrar som maste stallas in nar ledare/fdljare-lanken
konfigureras. | detta exempel skickar ledaren foljarstyrordet, en varvtalsreferens och

en vridmomentsreferens. Foljaren returnerar ett statusord och tva drvarden (detta ar
inte obligatoriskt men visas for tydlighets skull).

Ledarinstallningar

«  Aktivering av ledare/féljare-lank
« 60.1L/F-kommunikationsport (fiberoptikkanal eller XD2D-val)
« (60.2L/F-nodadress =1)
«  60.3L/F-lage = S-ledare (for bade fiberoptik och anslutning)
. 60.5 L/F-hardvaruanslutning (Ring eller Stjdrna for fiberoptik, Stjdrna for an-
slutning)

- Data som ska skickas till féljarna
. 6l1.1L/F-datalval = Féljare styrord (Foljare styrord)
« 6l1.2L/F-data 2 val = Anvdnd varvt.referens
. 61.3L/F-data 3 val = Momentref drvirde 5

- Data som ska ldsas fran féljarna (tillval)
. 60.14 L/F-foljarval (val av foljare som data lases ifran)




Programfunktioner 41

« 62.4 Foljarnod 2 data 1 val ... 62.12 Fdljarnod 4 data 3 val (mappning av data
som tagits emot fran féljare)

Foljarinstallningar

«  Aktivering av ledare/fdljare-lank
« 60.1L/F-kommunikationsport (fiberoptikkanal eller XD2D-val)
« 60.2L/F-nodadress =2...60
. 60.3L/F-lage = S-ledare (for bade fiberoptik och anslutning)
. 60.5 L/F-hardvaruanslutning (Ring eller Stjdrna for fiberoptik, Stjdrna for an-
slutning)

- Mappning av data som tagits emot fran ledare
. 62.1L/F-datalval = Styrord 16 bitar
. 62.2L/F-data 2 val = Refl 16 bitar
« 62.3L/F-data 3 val = Ref2 16 bitar

- Val av driftlage och styrplats
- 19.12 Driftslage Extl = Varvtal eller Moment
« 20.1 Extl kommandon = L/F-ldnkstyrning
. 20.2 Extl starttrigger typ = Niva

- Urval av referenskallor
. 22.11Varvtal refi-kdlla = L/F-referens 1
« 26.11 Momentrefl-kalla = L/F-referens 2

« Urval av data som ska skickas till ledare (tillval)
« ©b6ll1L/F-datalval=SW 16bit
. 6l1.2L/F-data2val = Actl 16bit
« 61.3L/F-data 3 val = Act2 16bit

Specifikationer for den fiberoptiska ledare/féljare-lanken

. Maximal langd pa fiberoptikkabel:
.« FDCO-01/02 eller RDCO-04 med POF (Plastic Optic Fiber): 30 m
«  Fo6ravstand upp till1000 m, anvand tva NOCR-01 optiska omvandlare/repeater
med glasoptikkabel (GOF, 62,5 mikrometer, multilage)

- Maximal langd pa skarmad kabel med tvinnade parledare: 50 m
. Overféringshastighet: 4 Mbit/s

« Total kapacitet for lanken: < 5 ms for att 6verféra referenser mellan ledaren och
foljarna.

«  Protokoll: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Instéllningar och diagnostik

Parametergrupper: 60 DDCS-kommunikation (sid 444), 61 D2D- och DDCS-6verfor.da-
ta (sid 460) och 62 D2D och DDCS tar emot data (sid 466).

Handelser: 7582 L/F-komm.bortfall (sid 562) och A7CB L/F-komm.bortfall (sid 577).
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Granssnitt mot externt styrsystem

Allmant

Frekvensomriktaren kan anslutas till ett externt styrsystem (t.ex. ABB AC 800M) med
fiberoptikkablar eller partvinnade kablar. ACS880 ar kompatibel med bade ModuleBus-
och DriveBus-anslutningar. Observera att vissa funktioner i DriveBus (till exempel Bus-
Manager) inte stods.

Topologi

Ett anslutningsexempel med antingen en ZCU-baserad eller BCU-baserad frekvensom-
riktare med fiberoptikkablar visas nedan.

For frekvensomriktare med en -styrenhet krdavs en FDCO DDCS-kommunikationsmodul.
For frekvensomriktare med en BCU-styrenhet kravs en RDCO- eller FDCO-modul. BCU
har en dedikerad plats for RDCO — en FDCO-modul kan dven anvandas med en BCU-
styrenhet men reserverar en av tre universella tillvalsmodulplatser. Ring- och stjarnkon-
figurationer ar ocksa moéjliga pa nastan samma satt som med ledare/féljare-lanken (se
avsnitt Ledare/foljare-funktion (sid 34)). Den markbara skillnaden ar att det externa
styrsystemet ansluts till kanal CHO pa RDCO-modulen i stallet fér CH2. Kanalen pa
FDCO-kommunikationsmodulen véljas fritt.

,_ACSSSO - |TACSBSO 1

(BCU) styrenhet

(ZCU) styrenhet

CHO

" janen

'
RDCO !
.

|
|
(it I S — il

S = sandare; M = mottagare

Den externa styrenheten kan dven anslutas till D2D-anslutningen (RS--485) med en
skarmad partvinnad kabel. Anslutningsvalet gérs med parameter 60.51.

Overféringshastigheten kan viljas med parameter 60.56.
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Kommunikation

Kommunikationen mellan styrsystemet och frekvensomriktaren bestar av dataset med
tre 16-bitarsord vardera. Styrsystemet skickar ett dataset till frekvensomriktaren, vilken
returnerar nasta dataset till styrsystemet.

Kommunikationen anvdnder dataset 10...33. Innehallet i dataset konfigureras fritt, men
dataset 10 innehaller normalt styrordet och en eller tva referenser medan dataset 11
returnerar statusordet och utvalda arvarden. Fér ModuleBus-kommunikation kan
ACS880 konfigureras som "standard” eller engineered” med parameter 60.50. Modu-
leBus-kommunikationen anvander dataset 1...4 med en frekvensomriktare av typen
"standard” och dataset 10...33 med frekvensomriktare av typen "engineered”.

Ordet som definieras som styrord &r internt kopplat till styrlogiken, kodningen av bitarna
ar enligt beskrivningen i avsnitt Innehall i faltbussens statusord (ABB Drives-profi-
len) (sid 623). Pa liknande sétt visas kodningen for statusordet i avsnitt Innehall i faltbus-
sens statusord (ABB Drives-profilen) (sid 625).

Som forval ar dataset 32 och 33 dedikerade fér mailbox-tjansten, med vilken installningar
eller férfragningar av parametervarden kan goras enligt féljande:

Styrsystem ACS880
(—  Parameter skriver till )

frekvensomriktare
Overfér adress Varde | Dataset | | Par. Virde
= 4865* 321
?\{gg’fr adress Varde Dataset 19.01 1234
- 322 [
Overfor 1
adressaterkoppling Dataset
Varde = 4865* 33.1
Parameter laser fran
frekvensomriktare
Avfraga adress —_
Virde = 6147** Dataset

. 323
Avfraga data 24.03 4300
Varde = 4300 Dataset

. 33.2
Avfraga
adressaterkoppling Dataset
Véarde = 6147** 333

J J

*19.01 - 13h,01h - 1301h = 4865

**24.03 - 18h,03h - 1803h = 6147

Med parameter 60.64 kan dataset 24 och 25 vdljas i stéllet fér dataset 32 och 33.
Uppdateringsintervallen for dataset ar foljande:

. Dataset10...11:2ms
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- Dataset12...13:4ms

« Dataset14...17:10 ms

- Dataset 18...25, 32, 33: 100 ms.
Instdllningar och diagnostik

Parametergrupper: 60 DDCS-kommunikation (sid 444), 61 D2D- och DDCS-6verfor.da-
ta (sid 460) och 62 D2D och DDCS tar emot data (sid 466).

Handelser: 7581 DDCS-styr. komm.bortf. (sid 562) och A7CA DDCS-styr.
komm.bortf. (sid 577).

Styrning av en matningsenhet

Allmant

Om frekvensomriktaren har separat styrda matnings- och vaxelriktarenheter (kallas
dven vaxelriktare pa nadtsida och motorsida), matningsenheten kan styras via vaxelrik-
tarenheten. Vaxelriktarenheten kan skicka ett styrord och referenser till matningsenhe-
ten, och aktivera styrningen fér bada enheterna fran gréanssnittet i ett styrprogram.

Med ACS880 frekvensomriktare fér singeldrift ar de tva styrenheterna anslutna pa fabrik.
| ACS880-frekvensomriktare for multidrift (drivsystem med en matningsenhet och flera
vaxelriktarenheter), anvands funktionen normalt inte.

Kommunikation

Kommunikationen mellan vaxelriktaren och matningsenheten bestar av dataset med
tre 16-bitarsord vardera. Vaxelriktaren skickar ett dataset till matningsenheten, vilken
returnerar nasta dataset till vaxelriktarenheten.

Kommunikationen anvander dataset 10 och 11 som uppdateras med ett intervall pa

2 ms. Dataset 10 skickas av vaxelriktarenheten till matningsenheten, medan dataset 11
skickas av matningsenheten till vaxelriktarenheten. Innehallet i dataset konfigureras
fritt, men dataset 10 innehaller normalt styrordet medan dataset 11 returnerar statusor-
det.

Den grundlaggande kommunikationen initieras med parameter 95.20. Det gor att flera
parametrar blir synliga (se nedan).

Om matningsenheten ar regenerativ (till exempel en IGBT-matningsenhet) gar det att
skicka en DC-spanning och/eller reaktiv effekt till den fran véxelriktarparametergrupp
94 LSU styrning. En regenerativ matningsenhet skickar ocksa arvardessignaler till den
vaxelriktarenhet som ar synlig i parametergrupp 1 Arvarden.
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Installningar och diagnostik

Parametrar: 1.102 Natstrom (sid 140)...1.164 LSU nominell effekt, 5.111 Natvaxelriktare
temperatur...5.121 MCB manoéverraknare, 6.36 LSU-statusord...6.43 Val av LSU-styrord
egen bit 3, 6.116 LSU statusord 1...6.118 Statusord fér LSU-startférregling, 7.106 LSU
loading package namn...7.107 LSU loading package version, 30.101 LSU-gransord
1...30.149 LSU max stromgrans, 31.120 LSU-jordfel...31.121 LSU-matningsfas bortfall,
95.20 Hardvarutillval ord 1 (sid 510) och 96.108 LSU-styrkort start (sid 524).

Parametergrupper: 60 DDCS-kommunikation (sid 444), 61 D2D- och DDCS-6verfor.da-
ta (sid 460), 62 D2D och DDCS tar emot data (sid 466) och 94 LSU styrning (sid 499).

Handelser: 7580 INU-LSU-komm.bortfall (sid 562), 7584 LSU-uppladdning misslycka-
des (sid 563), AF80 INU-LSU-komm.bortfall (sid 580) och AF85 Varning i linjesidans en-
het (sid 580).

Motorstyrning

Direkt momentreglering (DTC)

Motorstyrningen av ACS880 baseras pa direkt momentreglering (DTC), ABB:s premi-
umplattform fér motorstyrning. Kopplingen av slutstegshalvledarna styrs foér att uppna
noédvandigt statorflode och motormoment. Referensvardet fér momentregulatorn
kommer fran varvtalsregulatorn, DC-spdnningsregulatorn eller direkt fran en extern
momentreferenskalla.

Motorstyrning krdaver matning av mellanledsspanning och tva motorfasstrémmar.
Statorflodet berdknas genom integrering av motorspanningen som vektorer. Motor-
momentet berdknas som en korsprodukt av statorflddet och rotorstrémmen. Genom
attanvanda denidentifierade motormodellen férbattras uppskattningen av statorflédet.
Motoraxelns varvtalsarvarde krdvs inte fér motorstyrningen.

Huvudskillnaden mellan konventionell styrning och DTC &r att momentreglering fungerar
pa samma tidsniva som styrningen av effekthalvledarna. Det finns ingen separat PWM-
modulator. Styrningen av effekthalvledarna baseras helt pa motorns elektromagnetiska
tillstand.

Bdst precision i motorstyrningen uppnas genom att utféra en separat identifierings-
kérning (ID-kérning) av motorn.

Se dven avsnitt Skalar motorstyrning (sid 61).

Installningar och diagnostik

Parametrar: 99.4 Motorstyrmetod (sid 533) och 99.13 ID-kérn. begérd (sid 536).
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Referensramper

Accelerations- och retardationsramptider kan anges separat for varvtals-, frekvens-
och momentreferens.

Med en varvtals- eller frekvensreferens definieras ramperna som den tid det tar for
frekvensomriktaren att accelerera eller retardera mellan nollvarvtal eller nollfrekvens
och vardet som definieras av parameter 46.1 eller 46.2. Anvandaren kan vaxla mellan
tva forinstallda rampinstallningar med hjdlp av en binarkalla, till exempel en digital in-
gang. For varvtalsreferens kan dven rampens form styras.

Med en momentreferens definieras ramperna som den tid det tar fér referensen att
andras mellan noll och motorns markmoment (parameter 1.30).

Speciella accelerations-/retardationsramper

Accelerations-/retardationstiderna for joggfunktionen kan definieras separat, se avsnitt
Krypkdérning (sid 59).

Andringshastigheten fér motorns potentiometerfunktion (sidan 72) kan justeras.
Samma hastighet galler i bada riktningar.

En retardationsramp kan definieras for nédstopp (Off3-lage).

Instdllningar och diagnostik
Parametrar:

- Varvtalsreferensramper: 23.11 Val ramp inst...23.19 S-kurva ret 2 och 46.1 Varvtals-
skalning (sid 408).

«  Momentreferensramper: 1.30 Nominell momentskala (sid 138), 26.18 Moment ramp
upp tid (sid 299) och 26.19 Moment ramp ned tid (sid 299).

«  Frekvensreferensramper: 28.71 Val frekvensrampinst...28.75 Frekvensretardationstid
2 och 46.2 Frekvensskalning (sid 408).

«  Krypkorning: 23.20 Acc tid krypkdrn (sid 275) och 23.21 Ret tid krypkdrn (sid 275).
«  Motorpotentiometer: 22.75 Ramptid fér motorpot.meter (sid 270).
«  Nodstopp (Off3-lage): 23.23 Nodstopptid (sid 275).
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Konstanta varvtal//frekvenser

Konstanta varvtal och frekvenser ar férdefinierade referenser som snabbt kan aktiveras,
exempelvis genom digitala ingangar. Det gar att definiera upp till 7 konstanta varvtal
for varvtalsregleringl och 7 konstanta frekvenser for frekvensstyrning.

VARNING!
Konstanta varvtal och frekvenser prioriteras dver den normala referensen oavsett
var referensen kommer ifran.

De kontanta varvtalen/frekvensfunktionen har cykeltiden 2 ms.

Instdllningar och diagnostik

Parametergrupper: 22 Val varvtal referens (sid 263) och 28 Frekvensreferenskedja (sid 306).

Kritiska varvtal/frekvenser

Kritiska varvtal kan férdefinieras for tillampningar dar vissa varvtal eller varvtalsomraden
maste undvikas pa grund av t.ex. problem med mekanisk resonans.

Funktionen for kritiska varvtal forhindrar att referensen uppehaller sig i ett kritiskt
omrade under en langre tid. Nar en férandringsreferens (22.87) gar in i ett kritiskt om-
rade, fryses utgangen fran funktionen (22.1) tills referensen lamnar omradet. Direkta
forandringar i utgdngen dampas av rampningsfunktionen langre fram i referenskedjan.

Funktionen &r dven tillganglig for skaldar motorstyrning med en frekvensreferens.
Funktionens ingang visas av parameter 28.96 Frekvensref arv 7, utgang av parameter
28.97 Frekvensref obegr.

Exempel

En flakt vibrerar i varvtalsomradet 540 till 690 r/min och 1380 till 1560 r/min. For att
frekvensomriktaren ska undvika dessa varvtalsomraden,

- aktivera funktionen kritiska varvtal genom att aktivera bit O i parameter 22.51 och

- stallin varvtalsomradena for de kritiska varvtalen som i figuren nedan.
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22.01 (rpm)
(funktionens utgang)
1 2
560 <
AN
1380 7
Va
690 <
AN
540 v
1 2 3 4 22.87 (rpm)

(funktionens ingang)

jury

Parameter 22.52 = 540 rpm

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

Installningar och diagnostik

Parametrar:

- Kritiska varvtal: 22.51 Kritiska varvtal funktion...22.57 Krit varvt 3 hog (sid 268)
- Kritiska frekvenser: 28.51 Val kritisk frekvens...28.57 Kritisk frekvens 3 hog.

Varvtalsregulatorns sjdlvinstallning
Frekvensomriktarens varvtalsregulator kan justeras automatiskt med hjalp av sjalvin-

stallningsfunktionen (autotune). Sjdlvinstaliningsfunktionen baseras pa en berdkning
av den mekaniska tidskonstanten (tréghet) fér motorn och maskinen.

Sjalvinstaliningsrutinen kér motorn genom en serie accelerations-/retardationscykler,
ett antal som kan justeras med parameter 25.40. Hogre varden ger mer exakta resultat,
i synnerhet om skillnaden mellan det initiala och det maximala varvtalet ar liten.

Den maximala momentreferensen som anvands under sjalvinstaliningen ar det initiala
momentet (dvs. momentet ndr rutinen aktiveras) plus 25.38, om den inte ar begransad
av den maximala momentgransen (parametergrupp 30 Granser) eller markmomentet
99 Motordata). Det berdknade maximala varvtalet under rutinen ar det initiala varvtalet
(dvs. varvtalet nar rutinen aktiveras) + 25.39, om det inte ar begransat av 30.12 eller
99.9.

Schemat nedan visar varvtalets och momentets funktion under sjalvinstaliningsrutinen.
| det har exemplet har 25.40vardet 2.
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Initialt moment +
[25.38]

Initialt moment

Initialt varvtal +
[25.39]

Initialt varvtal

Obs!

Om frekvensomriktaren inte kan producera den begarda bromseffekten baseras
resultaten endast pa accelerationsstegen, och inte lika exakt som med full brom-
seffekt.

Motorn &verskrider det berdknade maximala varvtalet ndgot i slutet av varje acce-
lerationssteg.

Innan sjalvinstédliningsrutinen aktiveras

Forutsattningar for sjdlvinstaliningsrutinen (autotune) ar:

Motoridentifieringskdrningen (ID-kérningen) har slutforts
Varvtals- och momentgranserna (parametergrupp 30 Granser) har stallts in

Varvtalsaterkopplingen har évervakats for ljudniva, vibrationer och andra stérningar
som orsakats av systemets mekanik och

. filtrering av varvtalsaterkoppling (parametergrupp 90 Val aterkoppling)

- filtrering av varvtalsfel (parametergrupp 24 Varvt.referens villkor) och

« nollvarvtal (parametrar 21.6 och 21.7) har stallts in for att eliminera stérningarna.

Frekvensomriktaren har startats och kors i varvtalsregleringslage.

Nar dessa villkor har uppfylits kan sjalvinstallning aktiveras med parameter 25.33 (eller
den signalkalla som valts med den).
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Sjalvinstaliningslagen

Sjalvinstallning kan utfdras pa tre olika satt beroende pa installningen av parameter
25.34. Valen Mjuk, Normal och Hard definierar hur frekvensomriktarens momentbdorvarde
ska reagera pa ett varvtalsreferenssteg efter installning. Valet Mjuk producerar en
langsam men robust respons, Hard producerar en snabb respons men eventuellt for
hoga forstarkningsvarden for vissa tillimpningar. Figuren nedan visar varvtalsresponsen
vid en stegférandring av varvtalsreferensen (typiskt 1...20 %).

[n/n\] %

Underkompenserad
Normalt justerad (sjalvinstélining)

Normalt justerad (manuell instdlining). Battre dynamikprestanda &n med B

O n w >

Overkompenserad varvtalsregulator

Sjalvinstdliningsresultat

I slutet av en framgangsrik sjalvinstallningsrutin dverférs resultaten automatiskt till
parametrarna

. 25.2 (forstarkning av varvtalsregulatorn)
«  25.3(Integreringstid for varvtalsregulatorn)
«  25.37 (mekanisk tidskonstant for motorn och maskinen).

Det dr anda méjligt att manuellt justera regulatorns forstarkning, integrationstid och
deriveringstid.

Figuren nedan ar ett forenklat blockschema som beskriver varvtalsregulatorn. Regula-
torns utsignal anvands som momentregulatorns referenssignal.




Programfunktioner 51

Deriverande
accelerationskompensation

Proportionell, ! +Vridmoment

+ _ Avvikelse integral +
>

-  +

Varvtalsreferen

A

Deriverande

Arvarvtal

Varningsindikeringar
Ett varningsmeddelande, AF90, genereras om sjdlvinstéllningsrutinen inte slutférs.

For ytterligare information, se kapitlet Felsdkning.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 25.33 Varvtalsregulator autotune (sid 294)...25.40 Autotune antal gang-
er (sid 295).

Handelser: AF90 Automatisk justering av varvtalsregulator (sid 580).

Oscillationsdampning

Oscillationsddmpningsfunktionen kan anvandas for att avbryta oscillationer som orsa-
kats av mekanik eller en oscillerande DC-spanning. Ingangen —en signal som aterspeglar
oscilleringen - valjs med parameter 26.53. Oscillationsdampningsfunktionen matar ut
en sinusvag (26.58) som kan summeras med momentreferensen med en lamplig for-
starkning (26.57) och fasférskjutning (26.56).

Oscillationsdampningsalgoritmen kan aktiveras utan att ansluta utgangen till referens-
kedjan, vilket gor det méjligt att jamféra funktionens ingang och utgang och géra yt-
terligare justeringar innan resultatet tillampas.
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Justeringsprocedur for oscillationsdampning

Vilj ingangen med26.53
Aktivera algoritmen med6.51
Satt26.57till 0

v

Berdkna oscillationsfrekvensen fran signalen (anvand PC-
verktyget Drive Composer) och stall #6.55
Stall in 26.56

Oka 26.57 gradvis sa att algoritmen bérjar trida i kraft.

Oscillationsamplituden minska/\ Oscillationsamplituded 6kar

Oka 26.57 och justera26.56 om s behdvs Testa andra varden f626.56

v

Oka 26.57 for att undertrycka oscillationen helt.

DOm fasfoljden fér DC-oscillationen inte kan bestdmmas genom matning, dr vardet
for 0 grader normalt ett lampligt initialvarde.

Obs! Om varvtalsavvikelsens lagpassfilter eller integrationstiden for varvtalsregulatorn
dndras kan det paverka justeringen av oscillationsdampningsalgoritmen. Det rekom-
menderas att justera varvtalsregulatorn fore oscillationsdampningsalgoritmen. (Varv-
talsregulatorns forstarkning kan justeras efter justering av den har algoritmen.)
Instdllningar och diagnostik
Parametrar: 26.51 Oscillationsdampning (sid 302)...26.58 Oscillationsdampning ut-
gang (sid 304).

Resonansfrekvenseliminering

Styrprogrammet innehaller en notch-filterfunktion fér att avligsna resonansfrekvenser
fran varvtalsfelsignalen.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 24.13 RFE-varvtalsfilter (sid 280)...24.17 RFE dampkoeff vid pol (sid 282).
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Rusningsskydd

Vid momentreglering kan det handa att motorn rusar om belastningen pl6tsligt forsvin-
ner. Styrprogrammet har en rusningsskyddsfunktion som minskar momentreferensen
nar motorvarvtalet (90.1) dverskrider parameter 30.11 eller 30.12.

Motorvarvtal
Utlésningsniva for 6vervarv
31.30
30.12 (N
1 1
| |
| |
0 } } Tid
[ ——
Rusningsskydd aktivt
30.11
31.30
Utlésningsniva for évervarv

Funktionen baseras pa en PI-regulator. Proportionalférstarkningen och integreringstiden
kan definieras av parametrar. Om installningen &r noll inaktiveras rusning.

Installningar och diagnostik

Parametergrupper: 30 Granser (sid 321), 31 Fel funktioner (sid 332) och 90 Val aterkopp-
ling (sid 476).

Parametrar: 26.81 Rusn styr forst (sid 305) och 26.82 Rusn styr integr tid (sid 305).

Pulsgivarstod

Programmet har stéd for tva single-turn eller multiturn pulsgivare (eller resolvrar).
Foljande granssnittsmoduler finns tillgangliga som tillval:

- TTL-pulsgivarmodul FEN-01: tva TTL-ingangar, TTL-utgang (fér pulsgivaremulering
och eko) och tva digitala ingangar

- Absolutpulsgivarmodul FEN-11: absolutpulsgivaringang, TTL-ingang, TTL-utgang
(for pulsgivaremulering och eko) och tva digitala ingangar

«  Resolvermodul FEN-21: resolveringang, TTL-ingang, TTL-utgang (fér pulsgivaremu-
lering och eko) och tva digitala ingangar
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«  HTL-pulsgivarmodul FEN-31: HTL-pulsgivaringang, TTL-utgang (fér pulsgivaremu-
lering och eko) och tva digitala ingangar

«  HTL/TTL-pulsgivargranssnitt FSE-31 (for anvandning med en FSO-xx-sakerhets-
funktionsmodul): Tva HTL/TTL-pulsgivaringangar (en HTL-ingdng stdds vid tiden
for publikation).

Granssnittsmodulen kan installeras pa en av tillvalsplatserna pa frekvensomriktarens
styrenhet. Modulen (utom FSE--31) kan dven installeras pa en FEA-O3-moduler.

Pulsgivareko och -emulering
Bade pulsgivareko och -emulering stéds av ovan namnda FEN-xx-granssnitt.

Pulsgivareko ar tillgangligt med TTL-, TTL+- och HTL-pulsgivare. Signalen som tas emot
fran pulsgivaren skickas ofdrandrad till TTL-utgangen. Detta m&jliggdr anslutning av
en pulsgivare till flera frekvensomriktare.

Pulsgivaremulering skickar ocksa pulsgivarsignalen till utgangen, men signalen skalas,
eller positionsdata omvandlas till pulser. Emulering kan anvandas nar absolut pulsgivar-
eller resolverposition kravs for att omvandlas till TTL-pulser, eller ndr signalen maste
omvandlas till ett annat pulsantal an det ursprungliga.

Last- och motoraterkoppling

Tre olika kallor kan anvdandas som varvtals- och positionsaterkoppling: pulsgivare 1,
pulsgivare 2 eller estimerad motorposition. Nagon av dessa kan anvandas for berdkning
av lastposition eller motorstyrning. Berdkning av lastpositionen gér det till exempel
mojligt att faststdlla positionen for ett transportband eller héjden for lasten i en kran.
Aterkopplingskallorna viljs med parameter 90.41 och 90.51.

For detaljerade parameteranslutningar av motor- och lastaterkopplingsfunktionerna,
se blockscheman pa sidorna 635 och 636. Fér ytterligare information om berdkning av
lastposition se avsnitt Positionsraknare (sid 55).

Mekanisk utvaxling mellan komponenter (motor, motorpulsgivare, last, lastpulsgivare)
anges med vaxelparametrarna som visas i schemat nedan.

Lastpulsgivare till Motor till Motorpulsgivare till
lastskalning lastskalning motorskalning

N ¥ 2
90.53j r 1 ,— 90.61 90,43‘|
X
Y

X X X
@:I e Last e = :@
Y Y Y

Lastpulsgivar Motor-
I— 90.62 90.44 J pulsgiva

90.54

Utvaxlingsférhallanden mellan lastpulsgivaren och lasten definieras av 90.53 och 90.54.
Utvaxlingsfoérhallanden mellan motorpulsgivaren och motorn definieras av 90.43 och

90.44. Om den interna positionsberdkningen valjs som lastaterkoppling maste utvax-
lingen mellan motorn och lasten definieras i 90.61 och 90.62. Som standard ar alla for-
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hallanden som namns ovan 1:1. Utvaxlingarna kan bara dndras nar frekvensomriktaren
ar stoppad. Nya installningar kraver validering med 91.10.

Positionsraknare

Styrprogrammet innehdller en positionsraknare som kan anvandas for att indikera
position for lasten. Utgangen foér raknarfunktionen, parameter 90.7, indikerar det ska-
lade antalet varv som lasts fran den valda kéllan (se avsnitt Last- och motoraterkopp-
ling (sid 54)).

Relationen mellan varven i motoraxeln och lastens linjara rérelse (i valfri avstandsenhet)
definieras med parametrarna 90.63 och 90.64. Den har utvaxlingsfunktionen kan &ndras
utan att parametern behover uppdateras och positionsraknaren initieras om. Raknarut-
gangen uppdateras endast nar nya data for positionsingangen tas emot.

For detaljerade parameteranslutningar av lastaterkopplingsfunktionen, se blockscheman
pa sidan 636.

(Positionsgivare) kélla vald med0.671
o LI LTI M

(Initieringsforregling) kalla vald méd.681 m
0 I |
9035 1
bit 4, Pos.réknare init redo 0
90.35 1 I I I
bit 5, Pos.réknare aterinit inaktiverad O

(Aterinit.begaran) killa vald medl0.690

|

1

Fel i frekvensomriktaren 1 j |
0o

1

+2147483647

90.07

|
|
|
o ‘
(initialt vérde) Klla vald me@0.59 |:> _ M

(som standard90.58

2147483648 — — — — — — — — — -

Positionsraknaren initieras genom att stélla in en kand fysisk position av lasten i styr-
programmet. Den initiala positionen (t.ex. start-/nollpositionen eller avstandet fran
den) kan anges manuellt i en parameter (90.58), eller tas fran en annan parameter. Den
har positionen anges som vardet i positionsraknaren (90.7) nar kdllan som valts med
90.67, t.ex. en positionsgivare ansluten till en digital ingang, aktiveras. En genomfoérd
initiering indikeras med bit 4 i1 90.35.

Efterféljande initiering av rdknaren maste forst aktiveras med 90.69. For att definiera
ett fonster for initieringar kan 90.68 anvandas for att forregla signalen fran positions-
givaren. Ett aktivt fel i frekvensomriktaren férhindrar aven raknarinitiering.
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Hantering av pulsgivarfel

N&r en pulsgivare anvands fér lastaterkoppling anges den atgard som vidtas vid puls-
givarfel med 90.55. Om parametern anges till Varning fortsatter berdkningen med den
berdknade motorpositionen. Om pulsgivaren ater borjar fungera vaxlar berdkningen
tillbaka till pulsgivaraterkoppling. Lastpositionssignalerna (90.4, 90.5 och 90.7) fortsdtter
att uppdateras hela tiden, men bit 6 av 90.35 anges for att indikera eventuellt felaktiga
positionsdata. Dessutom nollstalls bit 4 av 90.35 vid ndsta stopp som en rekommenda-
tion for att initiera om positionsraknaren.

Parameter 90.60 anger om positionsberdkningen atergar fran tidigare varde vid ett
pulsgivarfel eller styrenhetsomstart. Som standard nollstélls bit 4 av 90.35 efter ett fel
och indikerar att ominitiering krdvs. Om 90.60 &r satt till Fortsatt fran foregaende
varde behalls positionsvardena vid ett fel eller en omstart. Bit 6 av 90.35 dr dock installd
pa att indikera att ett fel har intraffat.

Obs! Med en flervarvig absolut pulsgivare nollstélls bit 6 av 90.35 vid ndsta stopp om
pulsgivaren ater bérjar fungera efter felet. Bit 4 nollstélls inte. Status for positionsrak-
naren behalls vid en styrenhetsomstart, efter vilken positionsberdkningen aterupptas
fran den absoluta positionen som angetts av pulsgivaren med hansyn till den initiala
positionen som angetts med 90.58.

VARNING!

A Om frekvensomriktaren ar stoppad nar ett pulsgivarfel intraffar eller om frekvens-
omriktaren inte ar spanningssatt uppdateras inte parametrarna 90.4, 90.5, 90.7
och 90.35 eftersom lastrorelse inte kan detekteras. Om tidigare positionsvarden
anvands (90.60 ar satt till Fortsatt fran foregaende varde), tank pa att positions-
datainte ar tillforlitliga om lasten kan forflytta sig.

Lasa/skriva positionsraknarvarden via faltbussen

Parametrarna for positionsraknarfunktionen, t.ex. 90.7 och 90.58, kan 6ppnas fran ett
styrsystem pa hégre niva i féljande format:

«  16-bitars heltal (om 16 bitar ar tillrackligt for tillampningen)
«  32-bitars heltal (kan 6ppnas som tva efterféljande 16-bitarsord).

For att exempelvis lasa parameter 90.7 via faltbussen, stall in urvalsparametern fér
onskat dataset (i grupp 52) till Annat - 90.7, och valj format. Om du valjer ett 32-bitarsfor-
mat reserveras dven det efterféljande dataordet automatiskt.

Konfiguration av HTL-pulsgivarmotoraterkoppling

1. Angetypenav pulsgivarmodul (parameter 91.11 = FEN-31) och den plats som modu-
len ar installerad i (91.12).

2. Ange typen av pulsgivare (92.1 = HTL). Parameterlistan lases om fran frekvensom-
riktaren nar vardet har andrats.

3. Ange den granssnittsmodul som pulsgivaren &r ansluten till (92.2 = Modul 1).

4. Ange antalet pulser enligt pulsgivarens markskylt (92.10).
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5. Om pulsgivaren roterar med ett annat varvtal an motorn (dvs. inte ar monterad
direkt pa motoraxeln), ange utvaxlingsférhallandet i 90.43 och 90.44.

6. Ange parameter 91.10 till Uppdatera for att anvanda de nya parameterinstallning-
arna. Parametern atergar automatiskt till Klar.

7. Kontrollera att 91.2 visar korrekt granssnittsmodultyp (FEN-31). Kontrollera dven
modulens tillstand. Bada lysdioderna ska lysa svagt gront.

8. Starta motorn med en referens pa t.ex. 400 rpm.

9. Jamfor det beraknade varvtalet (1.2) med det uppmatta varvtalet (1.4). Omvardena
ar desamma, ange pulsgivaren som aterkopplingskalla (90.41 = Pulsgivare 1).

10. Ange vilken atgard som ska vidtas om aterkopplingssignalen gar férlorad (90.45).

Exempel 1: Anvinda samma pulsgivare fér bade last- och motoraterkoppling

Frekvensomriktaren styr en motor som anvands for att lyfta last i en kran. En pulsgivare
fast vid motoraxeln anvands som aterkoppling fér motorstyrning. Samma pulsgivare
anvands ocksa for berdkning av héjd i den 6nskade enheten. Det finns en utvaxling
mellan motoraxeln och kabeltrumman. Pulsgivaren konfigureras som Pulsgivare 1 enligt
Konfiguration av HTL-pulsgivarmotoraterkoppling ovan. Dessutom gors féljande in-
stallningar:

« 9043=1

« 9044-=1
(Ingen utvaxling kravs eftersom pulsgivaren ar monterad direkt pa motoraxeln.)

« 90.51 = Pulsgivare 1

« 9053=1
+ 90.54=50
Kabeltrumman vrids ett varv per 50 motoraxelvarv.
-« 9061=1
- 9062=1

(Dessa parametrar behover inte andras eftersom deninterna positionsestimeringen
inte anvands for aterkoppling.)

« 90.63=7

. 90.64=10
Lasten forflyttas 70 centimeter, dvs. 7/10 av en meter, per ett varv med kabeltrum-
man.

Lastens hojd i meter kan lasas fran 90.7 medan 90.3 visar kabeltrummans rotationshas-
tighet.

Exempel 2: Anvanda tva pulsgivare

En pulsgivare (pulsgivare 1) anvands for motoraterkoppling. Pulsgivaren &r ansluten
tillmotoraxeln via en vaxel. Ytterligare en pulsgivare (pulsgivare 2) mater linjehastigheten
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nagon annanstans i maskinen. Varje pulsgivare konfigureras enligt Konfiguration av
HTL-pulsgivarmotoraterkoppling ovan. Dessutom gérs féljande installningar:

« 90.41 = Pulsgivare 1
« 9043=1

« 90.44=3
Pulsgivaren roterar tre varv per ett motoraxelvarv.

« 90.51 = Pulsgivare 2

Linjehastigheten som mats av pulsgivare 2 kan ldsas fran 90.3. Detta varde anges i rpm
vilket kan omvandlas till en annan enhet med 90.53 och 90.54. Notera att linjariserings-
konstanten inte kan anvandas i den hdar omvandlingen eftersom den inte paverkar 90.3.

Exempel 3: Kompabilitet med ACS 600/ACS800

Med frekvensomriktarna ACS 600 och ACS800 raknas normalt bade de positiva och de
negativa flankerna fran pulsgivarkanalerna A och B fér att uppna basta méjliga nog-
grannhet. Darmed ar det mottagna pulsantalet per varv lika med fyra ganger pulsgiva-
rens nominella pulsantal.

| det har exemplet ar en pulsgivare av HTL-typ med 2048 pulser/varv monterad direkt
pa motoraxeln. Den 6nskade initiala positionen som motsvarar positionsgivaren ar
66770.

1 ACS880 gors foljande installningar:
« 921=HTL

« 92.2=Modull

« 92.10=2048

. 92.13 = Aktivera

« 90.51 = Pulsgivare 1

«  90.63 =8192 (dvs. 4 x vardet pa 92.10, eftersom det mottagna antalet &r 4 ganger
det nominella. Se dven parameter 92.12)

« Denodnskade data ut-parametern ar satt till Annat — 90.58 (32-bitarsformat). Endast
det hdga ordet maste anges — det efterféljande dataordet reserveras automatiskt
for det laga ordet.

. Deo6nskade kéllorna (t.ex. digitalaingangar eller egna bitar i styrordet) valjs i 90.67
och 90.69.

Ange vardet 66770 enligt foljande i dessa ord i PLC om det initiala vardet ar installt i
32-bitarsformat med laga och héga ord (motsvarande ACS800-parametrarna POS
COUNT INIT LO ochPOS COUNT INIT HI):

- Exempel: PROFIBUS:
« FBAdata utx=POS COUNT INIT HI = 1 (eftersom bit 16 ar lika med 65536)
. FBA data ut (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.
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« ABB Automation anvander DDCS-kommunikation, t.ex:
. Dataset 12.1 = POS COUNT INIT HI
. Dataset 12.2 = POS COUNT INIT LO

For att testa konfigurationen av PLC, initiera positionsraknaren med pulsgivaren anslu-
ten. Det initiala vardet som skickas fran PLC ska omedelbart aterspeglas av 90.7i fre-
kvensomriktaren. Samma varde ska sedan visas i PLC efter det att det har lasts fran
frekvensomriktaren.

Instdllningar och diagnostik

Parametergrupper 90 Val aterkoppling (sid 476), 91 Installn. for givarmodul (sid 486), 92
PG 1 konfiguration (sid 490) och 93 PG 2 konfiguration (sid 497).

Krypkorning

Krypkdrningsfunktionen gor att en momentan stréomstallare kan anvandas for att
kortvarigt rotera motorn. Krypkorningsfunktionen anvands typiskt i samband med
service eller idrifttagning for att styra mekaniken lokalt.

Det finns tva krypkdrningsfunktioner (1 och 2) som var och en har egna aktiveringskallor
ochreferenser. Signalkallorna bestdms med parameter 20.26 and 20.27. Nar krypkérning
aktiveras startar frekvensomriktaren och accelererar till definierat krypkérningsvarvtal
(22.42 eller 22.43) langs en definierad krypk&rningsaccelerationsramp (23.20). Nar akti-
veringssignalen stangs av retarderar frekvensomriktaren till stopp léngs den definierade
krypkorningsretardationsrampen (23.21).

Nedanstaende figur och tabell visar ett exempel pa hur frekvensomriktaren fungerar
vid krypkorning. | exemplet anvands rampstopplaget (se parameter 21.3).

- Jogcmd = status for kalla angiven av parameter 20.26 eller 20.27
« Jog enable = status for kdlla angiven av parameter 20.25

. Startcmd = tillstand for frekvensomriktarens startkommando.

' | [ Lo [ Lo '-l—' (.
Jog cmd | | | | | || | |
T — 1 i | N
Jog enable | I || | IR
o NI O
R

I
I
Start cmd |
I
I
I

12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
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Fas |Jogcmd| Jog Start Beskrivning

enable; cmd

1-2 1 1 0 Drivsystemet accelererar till krypkérningsvarvtalet Iangs
krypkorningsfunktionens accelerationsramp.

2-3 1 1 0 Drivsystemet foljer krypkdrningsreferensen.

3-4 0 1 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal Iangs krypkérnings-
funktionens retardationsramp.

4-5 0 1 0 Drivsystemet star stilla.

5-6 1 1 Drivsystemet accelererar till krypkérningsvarvtalet langs
krypkérningsfunktionens accelerationsramp.

6-7 1 1 (0] Drivsystemet foljer krypkorningsreferensen.

7-8 0 1 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal Iangs krypkérnings-
funktionens retardationsramp.

8-9 0 1-0 0 Drivsystemet star stilla. Sa lange signalen fér kalla for
joggfunktion dr pa ignoreras startkommandon. Nar kalla for
joggfunktion stangs av kravs ett nytt startkommando.

9-10 X 0 1 Drivsystemet accelererar till varvtalsreferensen langs aktiv
accelerationsramp (parametrarna 23.11...23.19).

10-11 X 0 1 Drivsystemet foljer varvtalsreferensen.

11-12 X 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal langs aktiv retarda-
tionsramp (parametrarna 23.11...23.19).

12-13 X 0 0 Drivsystemet star stilla.

13-14 X 0 1 Drivsystemet accelererar till varvtalsreferensen langs aktiv
accelerationsramp (parametrarna 23.11...23.19).

14-15 X 0-1 1 Drivsystemet féljer varvtalsreferensen. Sa lange startkom-
mandot &r pa ignoreras signalen for kalla for joggfunktion.
Om signalen for kélla for joggfunktion ar pa nar startkom-
mandot stdngs av aktiveras krypkérning omedelbart.

15-16 0-1 1 0 Startkommandot sténgs av. Drivsystemet borjar retardera
till nollvarvtal Iangs aktiv retardationsramp (parametrarna
23.11...23.19).
Nar krypkdrningskommandot sténgs avanvander denretar-
derande frekvensomriktaren retardationsrampen for kryp-
kérningsfunktionen.

16-17 1 1 Drivsystemet foljer krypkdrningsreferensen.

17-18 (0] 1-0 (0] Drivsystemet retarderar langs krypkérningsfunktionens re-
tardationsramp.

18-19 0 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal Iangs aktiv retarda-

tionsramp (parametrarna 23.11

Se aven funktionsschemat pa sidan 634.

Funktionen har cykeltiden 2 ms.
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Obs!
«  Krypkdrning kan inte anvandas nar frekvensomriktaren styrs lokalt.

- Krypkorning kan inte aktiveras nar frekvensomriktarens startkommando ar pa och
frekvensomriktaren kan inte startas nar krypkorning ar aktiverad. Om frekvensom-
riktaren startas nar krypkorning stangs av kravs ett nytt startkommando.

VARNING!
Om krypkdrning aktiveras medan startkommandot ar pa, aktiveras krypkor-
ning sa fort startkommandot stangs av.

«  Om bada krypkorningsfunktionerna ar aktiverade har den som aktiverades forst
prioritet.

«  Krypkoérning anvander varvtalsreglering.

- Rampformstiderna (parametrarna 23.16...23.19) galler inte for accelerations-/retar-
dationsramperna for krypkorning.

«  Krypkdrningsfunktionerna som aktiveras via faltbuss (se parameter 6.1, bit 8...9)
anvander referenserna och ramptiderna som definierats for krypkdrning, men
kraver inte signalen for kélla fér joggfunktion.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 20.25 Krypkdrning OK (sid 251), 20.26 Krypkdrning 1-startkalla (sid 251), 20.27

Krypkdrning 2-startkalla (sid 252), 22.42 Joggning 1 ref (sid 267), 22.43 Joggning 2

ref (sid 267), 23.20 Acc tid krypkorn (sid 275) och 23.21 Ret tid krypkdrn (sid 275).
Skaldar motorstyrning

Skalar styrning kan valjas istallet for DTC (Direct Torque Control) som styrmetod for
motorn. Vid skaldr styrning styrs drivsystemet med hjdlp av en varvtals- eller frekvens-
referens. Den héga noggrannhet som DTC-styrning ger gar inte att uppna med skaldr
styrning.

Skaldr styrning rekommenderas
« ommotorns markstrom ar mindre an 1/6 av frekvensomriktarens nominella utstrom
- omfrekvensomriktaren anvands utan nagon ansluten motor (t.ex. for testandamal)

- om frekvensomriktaren driver en mellanspanningsmotor via en step-up-transfor-
mator eller

« idrivsystem med flera motorer om
- lasteninte ar jamnt férdelad mellan motorerna
- motorerna har olika storlekar eller
- motorerna ska bytas efter motoridentifieringen (ID-kérningen)

Vid skalar styrning ar vissa standardfunktioner inte tillgangliga.

Se dven avsnitt Frekvensomriktarens driftlagen (sid 25).
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IR-kompensering for skaldar motorstyrning

IR-kompensering ar endast tillganglig nar motorstyrningslaget ar skalart. IR-kompen-
sering innebar att omriktaren 6kar motorspanningen vid laga varvtal. IR-kompensering
ar anvandbar i tillampningar som kraver hégt lossryckningsmoment. | step-up-
tilldmpningar kan inte spanning matas via transformatorn vid 0 Hz, sa det finns ytterli-
gare en brytpunkt fér att ange kompenseringen nara nollfrekvens.

Med DTC (Direct Torque Control) gar det inte att anvdanda IR-kompensering och det
behdvs inte heller eftersom den tillampas automatiskt.

Motorspadnning

* IR-kompensering

Ingen
kompensering

P fHz)

Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 19.20 Skalar styrning ref enhet (sid 242), 97.12 IR-komp step-up-fre-
kvens (sid 528), 97.13 IR-komp (sid 528) och 99.4 Motorstyrmetod (sid 533).

Parametergrupp: 28 Frekvensreferenskedja (sid 306).

Autofasning

Autofasning ar en automatisk matrutin for att faststalla vinkelpositionen fér ett mag-
netiskt flode i en permanentmagnetiserad synkronmotor eller for den magnetiska axeln
ien synkron reluktansmotor. Motorstyrningen maste veta rotorflédets absoluta position
for att styra motormomentet noggrant.

Sensorer som absolutpulsgivare och resolvrar visar rotorns position i varje dgonblick,
efter att offset mellan nollvinkel for rotorn och sensorvinkeln har etablerats. En stan-
dardpulsgivare, daremot, faststaller rotorns position nar den roterar, utan att dess
initiala position ar kand. En pulsgivare kan anvandas som absolutpulsgivare om den ar
utrustad med Hall-sensorer, men da kommer initialpositionen att faststdllas grovre.
Hall-sensorerna genererar sa kallade kommuteringspulser som andrar tillstand sex
ganger per varv. Darfor kan initialpositionen faststallas endast inom en sektor pa 60°.

Manga pulsgivare ger en nollpuls (kallas dven Z-pulse) en gang under varje rotation.
Positionen for nollpulsen ar fast. Om den har positionen ar kand nar det galler nollpo-
sitionen som anvands av motorstyrningen, ar rotorpositionen vid nollpulstillfallet ocksa
kand.
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Anvandning av nollpulsen forbattrar rotorpositionsmatningens robusthet. Rotorposi-
tionen maste fasstallas under startsekvensen eftersom det initiala vardet fran pulsgi-
varen ar noll. Autofasningsrutinen faststaller positionen, men det finns risk for vissa
positionsfel. Om nollpulspositionen ar kand i forvag, kan positionen som detekterats
av autofasningen korrigeras sa fort nollpulsen detekteras forsta gangen efter start.

R

Rotor e

Absolutpulsgivare/resolver

v
s

Autofasningsrutinen utfors med permanentmagnetiserade synkronmotorer och syn-
krona reluktansmotorer i féljande fall:

1. Engangsmatning av positionsskillnad mellan rotor och pulsgivare nér en absolut-
pulsgivare, en resolver eller en pulsgivare med kommuteringssignaler anvands

2. Vidvarje spanningssattning nar en TTL-pulsgivare anvands
Med ej aterkopplande motorstyrning, matning av rotorpositionen vid varje start.

4. Om positionen for nollpulsen maste matas innan den forsta starten efter spannings-
sattning.

Obs! | aterkopplade reglersystem utfors autofasning automatiskt efter motoridentifi-
eringsskorningen (ID-kdrning). Autofasning utférs ocksa automatiskt fore start, vid
behov.

| ej aterkopplande ldge faststalls nollvinkeln for rotorn fore start. | aterkopplande lage
faststalls rotorns faktiska vinkel med autofasning nar sensorn indikerar nollvinkel.
Vinkelns offset maste faststdllas eftersom de faktiska nollvinklarna fér sensorn och
rotorn vanligtvis inte stammer dverens. Autofasningslaget faststaller hur den har at-
garden utférs bade i det ej aterkopplande ldget och det aterkopplande laget.

En rotorpositionsoffset anvands vid motorstyrning, men kan dven ges av anvandaren
—se parameter 98.15. Observera att autofasningsrutinen aven skriver resultatet till den
har parametern. Resultaten uppdateras aven om anvandarinstallningarna inte aktiverats
med 98.1.
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Obs! | ej aterkopplande Iage roterar motorn alltid ndr den startas eftersom axeln roteras
mot remanensflodet.

Bit 4 av 6.21 indikerar om rotorpositionen redan har faststallts.

Autofasningsldagen
Flera autofasningsmetoder ar tillgangliga (se parameter 21.13).

Turning-metoden (Vrids) rekommenderas sarskilt i fall 1 (se listan ovan), eftersom det
ar den mest robusta och noggranna metoden. Vid Turning-metoden roteras motoraxeln
framat och bakat (¥360/antal polpar)° for att faststalla rotorpositionen. | fall 3 (ej
aterkopplande styrning), kérs axeln endast i en riktning och vinkeln &ar mindre.

En annan Turning-metod, Roterar med Z-puls, kan anvandas om det &r svart att anvanda
den vanliga Turning-metoden, till exempel pga. signifikant friktion. Med den har metoden
roteras motorn langsamt tills en nollpuls detekteras fran pulsgivaren. Nar nollpulsen
detekteras forsta gangen lagras positionen i parameter 98.15, vilken kan redigeras for
finjustering. Observera att det inte &r obligatoriskt att anvanda den hdar metoden med
en nollpulsgivare. | aterkopplande lage ar de tva Turning-lagena identiska.

Stillastaende metoder (Stillastaende 1, Stillastaende 2) kan anvandas om motorn inte
gar att kora (till exempel nar driven utrustning ar ansluten). Eftersom egenskaperna
fér motorer och drivna utrustningar kan variera maste test utforas for att hitta det
basta stillastaende laget.

Frekvensomriktaren kan dven faststalla rotorns position nar den startas mot en rote-
rande motor utan eller med aterkoppling. | denna situation har installningen av 21.13
ingen verkan.

Autofasningsrutinen kan misslyckas och darfor rekommenderas det att rutinen utfors
flera ganger och att vardet fér parameter 98.15.

Ett autofasningsfel (3385) kan intraffa med en roterande motor om motorns berdknade
vinkel skiljer sig fér mycket fran den uppmatta vinkeln. Detta kan till exempel orsakas
av féljande:

. Pulsgivaren slapar efter pa motoraxeln

- Ett felaktigt varde har angetts i 98.15

- Motorn roterar innan autofasningsrutinen har startat
- Vrids-metoden &r vald i 21.13 men motoraxeln ar last

- Roterar med Z-puls-metoden ar vald i 21.13 men ingen nollpuls har detekterats i
motorns varv

« Fel motortyp har valts i 99.3

«  Motorns ID-kdrning har misslyckats.
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Installningar och diagnostik

Parametrar: 6.21 Frekv.omr. statusord 3 (sid 160), 21.13 Autofasningslage (sid 259), 98.15
Position offset anv (sid 532) och 99.13 ID-kdrn. begard (sid 536).

Flddesbromsning

VARNING!
Motorn maste vara dimensionerad fér den elektroniska energi som genereras
med flédesbromsning.

Drivsystemet kan retardera snabbare om frekvensomriktaren 6kar magnetiseringsgra-
denimotorn. Genom att 6ka motorflddet kan energin som genereras av motorn under
bromsning omvandlas till virmeenergi.

Motorvarvtal

Ter/Tn (%)
1 Tar = Bromsmoment
Ty =100 Nm
Ej flédesbromsn. 60 A
/ 40 4 Flédesbromsning

20 Zx

7 Ejfisdesbromsn.
t(s) T T T T — f(H2)

P

Flédesbromsning

Frekvensomriktaren 6vervakar kontinuerligt motorns status, dven under flédesbroms-
ning. Darfor kan flddesbromsning anvdandas bade fér att stoppa motorn och fér att
andra varvtalet. Ytterligare fordelar med fldédesbromsning ar:

« Bromsen bérjar verka omedelbart efter att ett stoppkommando ges. Funktionen
behdver inte vanta pa att flodet minskar innan bromsningen kan inledas.

«  Asynkronmotorn kyls effektivt. Statorstrommen i motorn 6kar under flédesbroms-
ning, men inte rotorstrdommen. Statorn kyls mycket effektivare an rotorn.

«  Flédesbromsning kan anvandas med asynkronmotorer och synkrona permanent-
magnetmotorer.

Tva bromseffektnivaer ar tillgangliga:

- Mattlig bromsning ger snabbare retardation &n om flddesbromsning ar deaktiverad.
Motorflédet begransas for att undvika motoréverhettning.

«  Vidfullbromsning utnyttjas ndastan hela den tillgangliga strommen fér att omvandla
mekanisk energi till termisk. Bromstiden blir kortare an vid mattlig bromsning. Vid
cyklisk anvandning kan motortemperaturen 6ka avsevart.

Instdllningar och diagnostik

Parameter: 97.5 FI6des bromsning (sid 526).
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DC-magnetisering
DC-magnetisering kan tillampas pa motorn for att
- varma motorn for att ta bort eller forhindra konsensering eller

. lasarotorn vid, eller nara, nollvarvtal.

Foruppvarmning

Funktionen for férvarmning av motorn forhindrar kondens i en stoppad motor och av-
Iagsnar kondens fran motorn fére start. Férvarmning omfattar matning av DC-strém
till motorn for att varma upp lindningarna.

Férvarmningen inaktiveras vid start och nar nagon av de andra DC-magnetiseringsfunk-
tionerna aktiveras. Nar frekvensomriktaren ar stoppad inaktiveras forvarmningen av
Safe torque off-funktionen, vid ett feltillstand i frekvensomriktaren och vid PID-regle-
ringens vilofunktion. Férvarmning kan bara startas efter en minut fran frekvensomrik-
tarens stopp.

En digital kdlla for att styra forvarmning véljs med parameter 21.14. Varmningsstrommen
satts av parameter 21.16.

Formagnetisering

Férmagnetisering avser DC-magnetisering av motorn fére start. Beroende pa det valda
startlaget (21.1 eller 21.19) kan formagnetisering tillampas for att sdkerstélla hgsta
mojliga lossryckningsmoment, upp till 200 % av motorns nominella viidmoment. Genom
att justera férmagnetiseringstiden (21.2) gar det att synkronisera motorstart och ex-
empelvis frigivning av mekanisk broms.

DC-fasthall

Funktionen gér det mdéijligt att Iasa rotorn vid (ndra) nollvarvtal under pagaende normal
drift. DC-fasthallning aktiveras med parameter 21.8. Nar saval referensvardet som
varvtalet har sjunkit under en viss niva (parameter 21.9), upph&r omriktaren att generera
sinusformad vaxelstrém och borjar i stallet mata motorn med likstrom. Strémmen
sdtts av parameter 21.10. Nar referensen stiger 6ver parameter 21.9, aterstélls normal
drift.
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Motorvarvta DC-Q
l— fasthall_»
ot
Referens
21.09 v
-t

Obs!
- DC-fasthallning &r bara tillgangligt i varvtalsreglering i DTC-motorn (se sidan 25).

«  Funktionen matar DC-strom till endast en fas, beroende parotorns position. Retur-
strémmen delas mellan de andra faserna.

Eftermagnetisering

Den hér funktionen haller motorn magnetiserad under en viss period (parameter 21.11)
efter stopp. Det ar for att forhindra att utrustningen flyttas under belastning, till exempel
innan en mekanisk broms kan tillampas. Eftermagnetisering aktiveras med parameter
21.8. Magnetiseringsstrommen och tiden satts av parametrar 21.10 och 21.11.

Obs! DC-fasthallning ar bara tillgéngligt nar rampning har valts som stopplage (se pa-
rameter 21.3).

Kontinuerlig magnetisering

En digital signal, t.ex. en egen bit i faltbussstyrordet, kan vdljas for att aktivera konti-
nuerlig magnetisering. Detta kan vara sarskilt anvandbart i processer som kraver att
motorerna stoppas (exempelvis for att vanta tills nytt material har behandlats) och
sedan snabbt startas utan féregdende magnetisering.
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Obs!

«  Kontinuerlig magnetisering kan endast anvandas vid DTC-motorstyrning (se sidan
25). Om parameter 21.12 &r p3, sa halls motorn magnetiserad efter ett rampstopp.
For att aktivera kontinuerlig magnetisering efter ett utrullningsstopp, sa maste
kommandot (21.12) cyklas (p3, av, pa). Dessutom, om driftfrigivningssignalen har
varit av, sa kravs en ny positiv flank innan kontinuerlig magnetisering startar.

« Kontinuerlig magnetisering ska inte aktiveras medan motorn roterar.

VARNING!
Motorn maste designas for att férbruka eller forsla bort den férlustenergi som
genereras av kontinuerlig magnetisering, till exempel genom forcerad ventilation.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 6.21 Frekv.omr. statusord 3 (sid 160), 21.1 Startfunktion (sid 253), 21.2 Mag-
netiseringstid (sid 254), 21.8 DC strom styrning...21.12 Kommando for kontinuerlig
magnetisering (sid 259), 21.14 Férvarmning ingangskalla (sid 260) och 21.16 Forvarmnings-
strom (sid 260).

Motortemperaturberakning

Funktionen fér motortemperaturberakning identifierar statorresistansen och beraknar
motorns initiala temperatur. Motorns beraknade temperatur kan anvandas nar omgiv-
ningstemperaturen understiger noll grader Celsius.

Temperaturen berdknas genom att mata en DC-strém (25 % av motorns markstrém)
till motorn under en tidsperiod pa 4 sekunder (standard). Funktionen anvander resi-
stansvardet vid rumstemperatur erhallet under en ID-kérning.

Funktionen kan aktiveras med parameter 21.37. Berakningstiden kan definieras med
parameter 21.38. Funktionen kan aktiveras pa tva satt: Med startkommandot for fre-
kvensomriktare eller vid frekvensomriktarstart (efter styrkortsstart).

Installningar och diagnostik
Parametrar: 21.37 Motortemperaturberakning (sid 262) och 21.38 Motortemperaturbe-
rakningstid (sid 262).

Hexagonalt motorflodesmonster

Obs! Den har funktionen kan endast anvandas vid skaldr motorstyrning (se sidan 25).

Frekvensomriktaren styr normalt motorflédet sa att den roterande flédesvektorn foljer
ett cirkulart moénster. Detta dr lampligt for de flesta tillampningar. Vid drift 6ver faltfor-
svagningspunkten (FWP) ar det dock inte méjligt att uppna 100 % utspanning. Detta
minskar frekvensomriktarens maximala lastkapacitet.

Med hjélp av ett hexagonalt motorflddesmoénster kan den maximala utspanningen
uppnas over faltférsvagningspunkten. Detta ger storre maximal lastkapacitet &n med
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cirkulart monster, men den kontinuerliga lastkapaciteten i omradet FWP ... 1.6 x FWP
minskar pa grund av 6kade forluster. Med hexagonalt motorfldde aktivt &ndras
monstret fran cirkulart till hexagonalt nar frekvensen dkar fran 100 % till 120 % fér FWP.

Instdliningar och diagnostik

Parametrar: 97.18 Hexagonal faltférsvagning (sid 529) och 97.19 Hexagonal faltférsvag-
ningspunkt (sid 529).
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Tillampningsstyrning

Tillampningsmakron
Tilldmpningsmakron ar fordefinierade uppsattningar av parametervarden och 1/0-
konfigurationer. Se kapitel Tillampningsmakron.

PID-reglering

Frekvensomriktaren har en inbyggd PID-regulator. Den kan anvandas for att reglera
processvariabler som exempelvis tryck, fléde eller vatskeniva.

I PID-regulatorn ar en referenssignal fran processen (bérvardet) ansluten till omriktaren,
istdllet fér varvtalsreferens. En arvardessignal (aterkoppling fran processen) ar ocksa
ansluten till omriktaren. PID-regleringen anpassar drivsystemvarvtalet for att behalla
det uppmatta vardet (arvardet) vid 6nskad niva (borvarde).

PID-regleringen har cykeltiden 2 ms.

Funktionsschemat nedan till héger illustrerar PID-regleringen. FOr ett mer detaljerat
blockschema, se sid 648.

Bérvirde ———
Begransning
PID- Hastighet,
. X S > vridmoment eller
AlL —J- Filter reglering frekvensreferens
kedja

Al2 —» - i .

Arvarden
D2D —|

FBA — |

Styrprogrammet innehaller tva kompletta uppséattningar PID-regulatorinstallningar
som kan alterneras nar det behovs, se parameter 40.57.

Obs! PID-reglering ar bara tillganglig i extern styrning, se avsnitt Lokal styrning kontra
extern styrning (sid 23).

Snabbinstallning av PID-regulatorn

1. Aktivera PID-regulatorn (parameter 40.7).

2. Valj en aterkopplingskalla (parametrarna 40.8...40.11).

3. Valj en borvardeskalla (parametrarna 40.16...40.25).
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4. Angeférstarkning, integrationstid, nedstamplingstid och PID-utsignalnivaer (40.32,
40.33, 40.34, 40.36 och 40.37).

5. PID-regulatorutgangen visas av parameter 40.1. Valj den som kalla for till exempel
22.11.

PID-regleringens vilofunktion

Vilofunktionen kan anvéndas i PID-regleringstillampningar med relativt langa perioder
av lag belastning (till exempel en tank &r i niva). Under sadana perioder sparar vilofunk-
tionen energi genom att stoppa motorn helt, i stallet fér att kéra motorn sakta under
pumpens effektiva driftpunkt. Nar aterkopplingen &ndras aktiverar PID-regulatorn
frekvensomriktaren.

Obs! Vilofunktionen &r inaktiverad ndr den mekaniska bromsstyrningen (se sidan 74)
ar aktiv.

Exempel: Frekvensomriktaren styr en tryckstegringspump. Vattenbehovet minskar
nattetid. Féljaktligen minskar PID-regulatorn motorns varvtal. Pa grund av naturliga
forluster i réren och centrifugalpumpens laga verkningsgrad vid laga varvtal skulle
motorn aldrig stanna helt. Vilofunktionen kdnner av den langsamma rotationen och
nar viloférdréjningstiden har 16pt ut avbryts onddig pumpning. Frekvensomriktaren
overgar till vilolage men fortsatter att 6vervaka trycket. Pumpningen aterupptas nar
trycket faller under aterstartsnivan (bérvarde - avvikelse vid aterstart) och aterstarts-
fordréjningen har passerat.
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Borvarde Vilolage aktivera timer (40.45)

Tid

Aterstartens
fordréjningstid
(40.48)

Arvarde

Oinverterad

(40.31 = Inte inverterad (ref — aterk)) !
Aterstartsniva :
Borvarde - 40.47

Tid
Arvarde

Aterstartsniva

Borvdrde + 40.47
40.31 = Inverterad (aterk-ref))

Tid

PID-regulatorns utgang

tq = viloférdréjning (40.44) Vilofunkti

Tid

STOP START

Sparning

I sparningslage staélls PID-blockutgangen direkt till vardet pa parameter 40.50 (eller
41.50). Den interna I-termen for PID-regulatorn stélls in sa att ingen transient tillats
passera till utgangen, och nar sparningslaget lamnas kan normal processregleringsdrift
aterupptas utan signifikant hopp.

Instdllningar och diagnostik
Parameter 96.4 Makroval (sid 514) (makroval).

Parametergrupper 40 Process PID anv par 1 (sid 379) och 41 Process PID anv par 2 (sid 393).

Motorpotentiometer

Motorpotentiometern ar en raknare vars varde kan justeras uppat och nedat med tva
digitala signaler som valjs med parametrarna 22.73 och 22.74. Observera att dessa
signaler inte har ndgon effekt nar frekvensomriktaren har stoppats.
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Nar motorpotentiometern har aktiverats med 22.71 far den vardet som angetts med
22.72. Beroende pa vilket lage som valts i 22.71, behalls eller aterstalls motorpotentio-
metervardet over en effektcykel.

Andringshastigheten definieras i 22.75 som den tid det skulle ta fér virdet att dndras
fran min. (22.76) till max. (22.77) eller vice versa. Om upp- och nedsignalerna samtidigt
ar pa andras inte motorpotentiometervardet.

Funktionens utgang visas med 22.80, som direkt kan anges som kalla fér valparametrar,
t.ex. 22.11.

| foljande exempel visas motorpotentiometervardets funktion.

1
22.73 4
O ——
22.74* !
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Instdllningar och diagnostik

Parametrar 22.71 Motorpotentiometerfunktion (sid 269)...22.80 Ref.arv. for motorpot.me-
ter (sid 270).
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Styrning av mekanisk broms

En mekanisk broms anvands fér att halla motorn och arbetsmaskinen stilla vid varvtalet
noll nar drivsystemet ar stoppat eller avstangt. Bromsstyrningsfunktionen registrerar
installningar av parametergrupp 44 Mek bromsstyrning samt flera externa signaler,
och véxlar mellan ldgena som presenteras i diagrammet pa sidan 75. | tabellerna under
lagesdiagrammet visas information om lagena och omstallningarna. Tidsdiagrammet
pa sidan 77 visar ett exempel pa en stang-6ppna-stang-sekvens.

Den mekaniska bromsstyrningsfunktionen har cykeltiden 10 ms.

Ingangar fér bromsstyrningsfunktionen

Startkommandot for frekvensomriktaren (bit 51 6.16) ar huvudstyrkalla fér bromsstyr-
logiken. Ytterligare en signal for 6ppna/stang kan véljas med 44.12. De tva signalerna
interagerar enligt féljande:

« Startkommando =1 0OCH signalen vald med parameter 44.12 = 0 - Begar att broms
oppnas

«  Startkommando = 0 ELLER signalen vald med parameter 44.12 = 1 - Begar att
broms ansatts

En annan extern signal - till exempel fran ett styrsystem pa hégre niva — kan anslutas
via parameter 44.11 for att foérhindra att bromsen 6ppnas.

Andra signaler som paverkar status for styrfunktionen ar
« bromsstatuskvittering (tillval, definierad av 44.7),

- bit2av6.11 (indikerar om frekvensomriktaren dr redo att folja den givna referensen
eller inte),

. bit 6 av 6.16 (indikerar om frekvensomriktaren modulerar eller inte).

«  FSO-xx-sakerhetsfunktionsmodul (tillval)

Utgangar fér bromsstyrningsfunktionen

Den mekaniska bromsen ska styras av bit 0 i parameter 44.1. Den har biten bor valjas
som kalla fér en relautgang (eller en digital ingang/utgang i utgangsléage) vilken sedan
kopplas till bromsstélldonet via ett reld. Se anslutningsexempel pa sidan 78.

Bromsstyrningsfunktionen begar i olika lagen att frekvensomriktarens styrfunktion
haller motorn, 6kar vridmomentet eller rampar ned varvtalet. Dessa begaranden ar
synliga i parameter 44.1.
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Bromstillstandsdiagram

uran youtyekiy
status)

1

ral youlyckiy
status)

2

BRAKE DISABLED

BRAKE OPENING
BRAKE CLOSED

i

BRAKE OPENING WAIT

0

—®|  BRAKE OPENING
DELAY
3 [
| ® @
BRAKE CLOSING BRAKE OPEN
BRAKE CLOSING |
DELAY

B

BRAKE CLOSING WAIT

i

BRAKE DISABLED

Bromsstyrning ar inaktiverad (parameter 44.6 = 0 och 44.1 b4 = 0).
Bromsen ar ansatt (44.1 b0 = 0).

BRAKE OPENING:
BRAKE OPENING WAIT

BRAKE OPENING DELAY

BRAKE OPEN

Bromslyftning har begarts. Styrlogiken begars for att 6ka vridmo-
mentet upp till lyftningsmoment for att halla belastningen pa plats
(44.1 bl =1o0ch b2 =1). Tillstandet for 44.11 kontrolleras. Om det
inte &r 0 inom en rimlig tid utléser frekvensomriktaren fér ett
71A5-fel D),

Lyftningsvillkoren har uppfylits och lyftningssignalen har aktiverats
(44.1b0 har angetts). Begdran om lyftningsmomentet tas bort (44.1
b1l- 0).Lasten halls pa plats av varvtalsregleringen foér frekvensom-
riktaren tills 44.8 passerar.

Om 44.7 nu anges till Ingen kvitt, fortsatter logiken till liget BROMS
LYFT. Om en kvitteringssignalkalla har valts kontrolleras dess till-
stand. Om tiIIsténdetli)nte ar "bromslyftning" utldser frekvensomrik-
taren vid ett 71A3-fel ~.

Bromsen ar lyft (44.1b0 = 1). Fasthallningsbegaran tas bort (44.1 b2
= 0) och frekvensomriktaren kan félja referensen.

BRAKE CLOSING:
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BRAKE CLOSING WAIT Bromsansattning har begarts. Styrlogiken begars rampa ned varv-
talet till stopp (44.1 b3 = 1). Lyftningssignalen ar aktiv (44.1, b0 = 1).
Styrlogiken forblir i denna status tills motorvarvtalet ar kvar under
44.14 under den tid som definierats med 44.15.

BRAKE CLOSING DELAY Villkoren fér ansattning har uppfylits. Lyftningssignalen inaktiveras
(44.1 b0 - 0) och ansattningsmomentet skrivs till 44.2. Begdran
nedrampning uppratthalls (44.1 b3 = 1). Styrlogiken forblir i denna
status tills 44.13 har [6pt ut.

Om 44.7 nu anges till Ingen kvitt, fortsatter logiken till Iiget BRAKE
CLOSED. Om en kvitteringssignalkalla har valts kontrolleras dess
tillstand. Om tillstandet inte ar "bromsansattning” genererar fre-
kvensomriktaren en A7Alvarning. Om 44.17 = Fel, |8ser frekvensom-
riktaren ut for fel 71A2 efter 44.18.

BRAKE CLOSED Bromsen ar ansatt (44.1, bO = 0). Det ar inte sakert att frekvensom-
riktaren modulerar.

Not avseende pulsgivarl6s tillimpning: Om bromsen dr ansatt med
ett bromsansattningsbegarande (antingen fran parameter 44.12
eller en FSO-xx-sakerhetsfunktionsmodul) mot en moduleringsfre-
kvensomriktare under mer an 5 sekunder, tvingas bromsen till ansatt
lage och frekvensomriktaren utldser for ett fel, 71A5.

1) *gn varning kan dven vdljas med 44.17. | sa fall fortsatter frekvensomriktaren att modulera och férblir i denna
status.

Villkor for statusandring:

1 Bromsstyrning ar inaktiverad (parameter 44.6 - 0).

2 6.11, bit 2 = O eller bromsen tvingas ansdttas med FSO-xx sakerhetsfunktionsmodul (tillval).

3 | Bromslyftning har begarts och 44.16 har 16pt ut.
4 | Bromslyftningsvillkor (till exempel 44.10) har uppfyllts och 44.11 = 0.

5 | 44.8 har I6pt ut och bromslyftningskvittering (om valt med 44.7) har tagits emot.

6 | Bromsansattning har begarts.
7 | Motorvarvtalet har varit under ansattningsvarvtal 44.14 under 44.15.

8 | 44.13 har I16pt ut och bromsansattningskvittering (om valt med 44.7) har tagits emot.

9 | Bromslyftning har begarts.

10 | Bromsstyrning ar aktiverad (parameter 44.6 - 1).
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Tidsschema

Det férenklade tidsdiagrammet nedan visar hur bromsstyrningen fungerar. Se tillstands-
diagrammet ovan.

Startkommandod6.16 b5)

Modulering 06.16b6)

T | | -
Redoref (06.11 b2) | | T I | | | |
lo | - | | | |

| | |

Vridmomentreferens |
hr.”

Varvtalsreferens | | | |

Bromsstyrningssignaké.01b0) ¢ - - - > < ¢ - ------- P
—_— & | tea
“ - - - e M
Lyftningsmoment beg&rd4.01b1) | | I | | | & | tra |
|
Fasth stopp begird44.01b2) | ! | I | I
-1 | 1 | | |
Rampoa till stopp begarddd.01b3) | | | | | |
| | | -
Tillstand |~ BRAKE v | s BRAKE OPEN sow I it BRAKE
CLOSED BRAKE OPENING BRAKE CLOSING CLOSED
12 3 4 5 6 7 8 9
Ts Startmoment vid bromslyftning (parameter 44.3)
Tmem Lagrat momentvarde vid bromsanséattning (44.2)
tmd Fordréjning av motormagnetiseringen
tod Fordréjning av bromslyftning (parameter 44.8)
Ncs Varvtal for bromsansattning (parameter 44.14)
teed Fordrojning av bromsansattningskommando (parameter 44.15)
ted Fordréjning av bromsansattning (parameter 44.13)
tefd Fordréjning av bromsansattningsfel (parameter 44.18)
trod Mekbr 6ppen ford berdk (parameter 44.16)
BOW BRAKE OPENING WAIT
BOD BRAKE OPENING DELAY
BCW BRAKE CLOSING WAIT
BCD BRAKE CLOSING DELAY
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Anslutningsexempel

VARNING!

A Se till att den maskin som omriktaren med bromsstyrningen ar integrerad i
uppfyller gdllande personsakerhetsforeskrifter. Observera att frekvensomriktaren
(komplett eller grundlaggande omriktarmodul, enligt definitionerna i IEC 61800-
2), inte betraktas som sékerhetsutrustning enligt EU:s maskindirektiv och harmo-
niserande nationella standarder. Darfor maste sdkerheten fér den fullstandiga
drivna utrustningen baseras pa gallande foreskrifter for tillampningen och inte
pa en specifik omriktarfunktion, exempelvis bromsstyrningsfunktionen.

Figuren nedan visar ett kopplingsexempel pa bromsstyrning. Hardvara och kablar fér
bromsstyrning ska installeras av kunden.

Bromsen ska styras av bit 0 i parameter 44.1. Kallan fér bromsdvervakning véljs med
parameter 44.7. | det har exemplet

. parameter 10.24 satt till Open brake command (dvs. bit 0 av 44.1) och
«  parameter 44.7 ar satt till DI5.

- - — 7 | Frekvensomriktarens
Bromsstyrningshardvara . styrenhet
| | | XRO1
115/230 VAC
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Installningar och diagnostik
Parametergrupp: 44 Mek bromsstyrning (sid 399).

Handelser: 71A2 Stangn. mek. broms misslyck (sid 560), 71A3 Oppn. mek. broms miss-
lyck. (sid 560), 71A5 Oppn. mek. broms &j tillat. (sid 560) och A7Al Stangn. mek. broms
misslyck (sid 574).

DC-spanningsreglering

Overspinningsreglering

Overspinningsreglering av DC-mellanledet krdvs normalt ndr motorn &r i generatorisk
drift. Motorn kan generera nar den retarderar eller nar lasten driver pa motoraxeln, vilket
gor att axeln roterar snabbare an 6nskat varvtal eller frekvens. For att forhindra att
likspanningen dverskrider éverspanningsgransen minskar overspanmngsregulatorn
automatiskt det generativa momentet nar gransen uppnas. Overspanmngsregulatorn
6kar ocksa programmerade retardationstider om grénsen uppnas. For att uppna kor-
tare retardationstider kan det kravas en bromschopper och bromsmotstand.

Underspanningsreglering (bibehallen drift vid kortvariga spannings-
bortfall)

Om matningsspanningen skulle falla bort fortsatter omriktaren anda att fungera med
hjalp av rérelseenergin hos den roterande motorn. Omriktaren fungerar fullt ut sa lange
motorn roterar och genererar energi till omriktaren. Nar spanningen aterkommer kan
omriktaren fortsatta driften om matningens kontaktor (om sadan finns) forblivit sluten.

Obs! Enheter utrustade med en huvudkontaktor maste vara utrustade med en hallkrets
(t.ex. UPS) for att hdlla kontaktorns styrkrets sluten under kortare avbrott i matningen.

Umains
Tm four  Ubc
(Nm) (Hz) (vDC)
Upc
160 80 520
120 60 390
80 40 260 i s
A
// \\ /-‘ Tm
40 20 130 7 U
v “
ts)

1.648811.214.4
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Upc = Spanningeniomriktarens mellanled, f, ; = Omriktarens utfrekvens, T\, = Motorns
moment Bortfall av matningsspéanning vid nominell last (f,,; = 40 Hz). Mellanledets
likspanning faller till mingréansen. Regulatorn haller spanningen stabil sa lange matningen
saknas. Omriktaren later motorn fungera som generator. Motorns varvtal minskar, men
omriktaren fungerar sa lange motorn har tillrdacklig rérelseenergi.

Automatisk omstart

VARNING!

A Innan funktionen aktiveras, se till att inga farliga situationer kan uppsta. Funktio-
nen aterstaller frekvensomriktaren automatiskt och fortsatter driften efter ett
matningsavbrott.

Det gar att starta om frekvensomriktaren automatiskt efter ett kort strémavbrott med
hjdlp av funktionen for automatisk omstart, forutsatt att frekvensomriktaren tillats
arbeta i en tid som definierats med parameter 21.18 till omstartstiden utan kylflaktar.

Né&r funktionen ar aktiverad vidtas foljande atgarder vid ett strémavbrott fér att om-
starten ska fungera:

« Underspanningsfelet undertrycks (men en varning genereras)
«  Moduleringen och kylningen stoppas for att spara den energi som finns kvar.
- Uppladdning av DC-kretsen aktiveras.

Om DC-spanningen aterstalls innan den period som definieras av parameter 21.18 har
I6st ut och startsignalen fortfarande ar pa, fortsatter normal drift. Om DC-spénningen
ar for lag vid den tidpunkten I6ser dock frekvensomriktaren ut for ett fel, 3280.

Instdllningar och diagnostik
Parameter: 21.18 Tid for automatisk omstart (sid 260).
Handelse: 3280 Standby timeout (sid 550).
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Spanningsreglering och utlésningsgranser

Reglergranser och utlésningsgranser fér mellanledets DC-spanningsregulator star i
forhallande till saval matningsspanningen som frekvensomriktar-/véxelriktartyp. DC-
spanningen ar ungefdr 1,35 ganger huvudspanningen, och visas med parameter 1.11.

Alla nivaer ar relativa till det matningsspanningsintervall som valts i parameter 95.1.
Féljande tabell visar vardena fér de valda DC-spanningsnivaerna i volt och i procent av
Upcmax (DC-spanningen i den 6vre gransen av matningsspanningsomradet).

Overspanning reglergrins [V AC] (se 95.1)

Niva [V DC (% av Upcmax)] 208..240 | 380...415 | 440..480| 500 |525..600  660..690
Overspanningsgréns 489/4400 | 800 878 880 1113 1218
Overspéanningsregulatorgréns 405 700 810 810 1013 1167

(125) (125) (125) (120) (125) (125)
Intern bromschopper vid 100% puls- 403 697 806 806 1008 1159
bredd (124) (124) (124) (119) (124) (124)
Intern bromschopper vid 0% puls- 375(116)| 648 749 780 936 1077
bredd (116) (116) (116) (116) (116)
Overspinningsvarningsgrins 373(115) 644 |745(115) 776 (115)(932(115) 1071

(115) (115)

Ubcmax = DC-spdnning vid matnings-| 324 560 648 675 810 932
spanningsomradets dvre grans (100) (100) (100) (100) (100) (100)
DC-spanning vid matningsspannings- 281 513 594 675 709 891
omradets nedre grans
Underspéanning regler- och varnings- | 239 (85) | 436 (85) | 505 (85) | 574 (85) | 602 (85) | 757 (85)
grans
Laddningsaktivering/standbygrans | 225 (80) | 410 (80) | 475 (80) | 540 (80) | 567 (80) | 713 (80)
Underspanningsgrans 168 (60) | 308 (60) 356 (60) | 405 (60) 425 (60) | 535 (60)

1) 489V med byggstorlekar R1...R3, 440 V med byggstorlekar R4...R8.
Instédliningar och diagnostik

Parametrar: 1.11 DC spénning (sid 137), 30.30 Overspannregl (sid 328), 30.31 Underspann-
regl (sid 328), 95.1 Matningsspanning (sid 503) och 95.2 Anpassn spanningsgr (sid 503).
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Bromschopper

En bromschopper kan anvandas for att hantera den energi som genereras vid retardation
aven motor. Nar DC-spanningen stiger tillrackligt hogt ansluter choppern DC-spanning-
en till ett externt bromsmotstand. Choppern arbetar pa pulsbreddmoduleringsprincipen.

Bromschoppern (43.6) kan aktiveras med dverspanningsregleringen (30.30) fortfarande
aktiv. Se i sadana fall till att dverspanningsregulatorgranserna ar satta tillrackligt héga
forattinte begransainnan full bromskraft nas. Den har funktionenivissa tillimpningar
undvika on6dig dverspanningsutlésning och implementerar en enklare styrlogik om
motstandet inte kan absorbera tillrackligt med energi eller nar motstandet bromsar
under bromsning.

Vissa ACS880-frekvensomriktare har en intern bromschpper som standard, vissa har
en bromschopper som internt eller externt tillval. Se aktuell handledning eller férsalj-
ningskatalog fér maskinvara.

Deinterna bromschopprarnai ACS880-frekvensomriktarna bdrjar leda nar spanningen
i DC-mellanledet nar cirka 1,156 x Upcmax- 100 % pulsbredd nas vid cirka 1,2 x Upcmax
beroende pa matningsspanningsomrade - se tabell under Spanningsreglering och ut-
I6sningsgranser ovan. (Upcmay ar den DC-spdnning som motsvarar det maximala mat-
ningsspanningsintervallet.) Information om externa bromschopprar finns i respektive
dokumentation.

Obs! Overspianningsreglering (parameter 30.30) maste vara inaktiverat for att choppern
ska fungera.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 1.11 DC spanning (sid 137) och 30.30 Overspannregl (sid 328).
Parametergrupp: 43 Bromschopper (sid 396).

DC-tillaggsspanning (DC-boost)

I det hdr avsnittet beskrivs anvandningen av DC-tillaggsspanningsfunktionen for de
frekvensomriktare som har separat IGBT-matningsenhetstyrning.

DC-tillaggsspanning kraver nedstampling av frekvensomriktaren. Se frekvensomriktarens
hardvaruhandledning for nedstamplingsfaktorer.

Beskrivning av funktionen for att héja DC-spanningen

De regenerativa frekvensomriktarna och frekvensomriktarna med laga 6vertoner (Low
Harmonic) kan héja sin DC-mellanledsspanning. Med andra ord kan de 6ka driftsspan-
ningen fér DC-lanken fran standardvardet.

Anvandaren kan ta DC-tillaggsspanningsfunktionen i bruk genom att:
1. Justera det anvdndardefinierade spanningsreferensvardet (94.22) och

2. Valjadenanvandardefinierade referensen (94.22) som kalla for frekvensomriktarens
spanningsreferens (94.21).

Fordelarna med funktionen for att héja DC-spanningen ar:
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- Mgdjlighet att mata nominell spanning till motorn aven nar matningsspanningen
for frekvensomriktaren dr under motorns nominella spanning, Exempel: En frekvens-
omriktare som ar ansluten till 415 V kan mata 460 V till en 460 V-motor.

- Kompensering av spanningsfall som beror pa ett utgangsfilter, en motorkabel eller
matningskablar.

. Okat motormoment i faltférsvagningsomradet (dvs. nir frekvensomriktarens
motor arbetar i varvtalsomradet dver motorns markvarvtal).

Exempel pa anvandningsfall

Exempel 1: Full motorspanning oavsett fluktuationer i matningsspanning

Matningsspanningen ar 380 V, motorns markspanning ar 400 V. For att fa motorns
markspanning vid nominellt varvtal oavsett fluktuationer i matningsspanningen:

1. Berdkna erforderlig egen DC-spanningsreferens: 400 V x v2 = 567 V DC.
2. Sattvardet for parameter 94.22 till 567 V.
3. Setill att vardet for parameter 99.7 ar 400 V.

Exempel 2: Sinusfilter pa utgangen fran frekvensomriktaren.

Frekvensomriktaren ar utrustad med ett sinusfilter vid utgangen. Motorkabelldngden
ar 300 m Berdknad spanningsfoérlust 6ver filtret och kabeln ar 40 V. Motorns markspan-
ning ar 400 V.

for att kompensera for spanningsférlusten pa 40 V vid nominellt varvtal:

1. Berdkna erforderlig spanning vid frekvensomriktarutgangen fére sinusfiltret for
att kompensera for spanningsfallet: 400V + 40V = 440 V.

2. Berdkna erforderlig egen DC-spanningsreferens: 440 V x v2 = 622 V.
3. Sattvardet for parameter 94.22 till 622 V.

Om frekvensomriktaren ar konfigurerad for drift i DTC-motorstyrningslage och ID-
kérningen utfoérs med utgangsfiltret och motorkabeln ansluten, sa behdvs ingen mer
konfiguration. DTC-motorstyrningen berdaknar spanningsfallet och héjer frekvensom-
riktarens utspanning utan att begransas av parameter 99.7.

Om frekvensomriktaren ar konfigurerad for drift i skalart lage, &ndra vardet for para-
meter 99.7 till 440 V sa att motorstyrningen kan ga upp till 440 V vid frekvensomrik-
tarutgangen vid nominellt varvtal.

Obs! | laget for skalar motorstyrning kan utspanningen alternativt 6kas genom att ju-
stera U/f-kurvan genom att satta parameter 97.7. Vardet fér 97.7 kan berdaknas som
férhallandet mellan 6nskad spanning och markspanning. | det har exemplet ar férhal-
landet 440V / 400 V = 110 %. Satt vardet for 97.7 till 110 % och lamna motorns mark-
spanning som 400 V.




84 Programfunktioner

Granser

Det finns tva typer av begrénsningar som maste beaktas nar DC-tillaggsspanningsfunk-
tionen anvands: begransningar av DC-spanningsreferensen och begransningen av fre-
kvensomriktarens utspanning.

Frekvensomriktaren berdaknar min- och maxgranserna for egen DC-spanningsreferens
(94.22). Berdkningen baseras pa den faktiska matningsspanningen och den 6vre gransen
for det stérsta matningsspanningsomradesvalet som ar tillgangligt for frekvensomrik-
taren (95.1). Granserna ar:

1. Min. gréns: Intern DC-spdnningsreferens (Ugc iny)-
2. Max. grans: Max. DC-spanningsreferens (Ugc max)-

For mer information, se tabellen nedan och avsnitten Intern DC-spanningsreferens
(Ugc,int) 0och Max. DC-spanningsreferens (Uyc may)-

Den har tabellen sammanfattar granserna for den anvandardefinierade DC-spannings-
referensen och for frekvensomriktaren utspanning.

Fre- 95.1-val Intern DC-spinnings-| Max. DC-spédnnings- | Max. frekvensomrik-
kvens- referens (Ugc.int) 2 | referens (Udc,max) | tarutspinning med
om- ’ parameter 97.4,
riktar- standardvarde
typ
xxxA-3 | 380...415V 553V 663V 479V
xxxA-5 | 380...415V 553V 799V 576V

440...480V 641V

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

660...690 V 981V

1) Se avsnitt Intern DC-spénningsreferens (Ugc,int)-

Intern DC-spanningsreferens (Uycint)

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

Udc,int Intern DC-spanningsreferens
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Uac,rms Faktisk inspanning.

Om den anvandardefinierade referensen (94.22 ar lagre an det interna referensvardet
(Ugc,int), s& anvander styrprogrammet den interna referensen som frekvensomriktarens
DC-spanningsreferens.

Max. DC-spanningsreferens (Uyc max)

Udc,max = Ucat,hi X V2 x 1,13
dar
Udcmax Max. DC-spdnningsreferens

Ucat,hi Ovre gréns fér det stérsta matningsspanningsomradesval som ér till-
gangligt for frekvensomriktaren (95.1)

Om den anvandardefinierade referensen (94.22 ) ar hégre &n den maximala DC-span-
ningsreferensen (Uyc int), S& anvander styrprogrammet maxvardet som frekvensomrik-
tarens DC-spanningsreferens.

Maximal utspanning fér frekvensomriktare

Uac,out = (Udc /v2) % (1 - Ures)

dar
Uac,out Frekvensomriktarens maximala spanning
Udc Faktisk DC-spanning

Ures Vérdet pa parameter 97.4

Instédllningen foér spanningsreserv (97.4) begrdnsar maximal utspanning for frekvens-
omriktaren.

Gransberakningsexempel

Exempel 1: Berdkna den interna DC-spdnningsreferens.en och maximala DC-span-
ningsreferensen

Spanningskategorin ar 380 ... 415 V och matningsnatspanningen ar 400 V.
Intern DC-spanningsreferens Uyc iy = 400V x v2 x 1,03 = 583 V.
Maximal DC-spanningsreferens Uy max =415V x V2 x 1,13 =663 V.

Exempel 2: Berdkna frekvensomriktaren maximala utspdnning

DC-spanningen ar 650 V DC och spanningsreservinstallningen (97.04) ar -2 %.
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Frekvensomriktarens maximala utspanning ar U, o, = (650 / v2) % (1 + 0,02) = 469 V.
Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 97.7 Anvandarens flédesreferens, 94.20 DC-spanningsreferens (sid 500),
94.21 DC-spanningref kélla (sid 500), 94.22 Egen DC-spanningsreferens (sid 501) och 99.7
Motor nom spann.

Reglering av DC-spanning

Det finns ett sarskilt lage for styrning av spanningen i ett gemensamt DC-mellanled
for tillimpningar utan natanslutning dar vaxelriktarenheten ar ansluten till en generator
och matningsenheten skapar ett matningsnat. Se avsnitt Reglering av DC-spanning.

Installningar och diagnostik

Parametergrupp: 29 Spanningsreferenskedja (sid 316).
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Sakerhet och skydd

Nodstopp

Nodstoppsignalen ar ansluten till den ingang som valts med parameter 21.5. Ett
nodstopp kan dven genereras via faltbuss (parameter 6.1, bitarna 0...2).

Nodstoppslaget vdljs med parameter 21.4. Féljande lagen ar tillgangliga:

«  Offl: Stopp enligt den retardationsramp som definierats for den specifika referen-
styp som anvands

. Off2: Stopp genom utrullning
. Off3: Stopp med nodstopprampen som definierats med parameter 23.23.

Med nédstoppslagena Offl och Off3 kan nedrampning av motorvarvtalet évervakas av
parametrarna 31.32 och 31.33.

Obs!

«  Fo6r nédstoppsfunktioner pa SIL 3/PL e-niva kan frekvensomriktaren férses med
en TUV-certifierad FSO-xx-sdkerhetsfunktionsmodul. Modulen kan sedanintegreras
i certifierade sakerhetssystem.

« Densominstallerar utrustningen ansvarar for installation av nédstoppanordningar
och allaytterligare anordningar som kravs fér att nédstoppsfunktionen ska uppfylla
erforderlig nédstoppskategorier. For ytterligare information, kontakta ABB.

«  Efter en nddstoppsignal detekteras kan nddstoppfunktionen inte avbrytas, dven
om signalen skulle tas bort.

«  Omden minsta (eller maximala) momentgransen ar satt till 0 %, kanske
ndédstoppsfunktionen inte kan stoppa frekvensomriktaren.

. Varvtals- och momentreferenstilligg (parametrarna 22.15, 22.17, 26.16, 26.25 och
26.41) och referensrampformer (23.16...23.19) ignoreras om det finns nédstoppram-
per.

Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157), 6.18 Statusord for startforreg-

ling (sid 158), 21.4 Nodstopplage (sid 254), 21.5 Nodstopp kalla (sid 255), 23.23
Nodstopptid (sid 275), 25.13 Min.moment varvt.regl. Nodstopp (sid 291), 25.14 Max.mo-
ment varvt.regl. Nodstopp (sid 291), 25.15 Forstarkning nodstopp (sid 291), 31.32
N&dstoppramp évervakning (sid 340) och 31.33 Nodstoppramp 6vervak. fordrj. (sid 341).

Overhettningsskydd for motor

Styrprogrammet har tva separata funktioner fér dvervakning av motortemperaturen.
Temperaturdatakallorna och varnings-/utlésningsgranserna kan stallas in separat for
varje funktion.

Motortemperaturen kan 6vervakas med
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« motorns termiska modell (uppskattad temperatur berdaknas av frekvensomriktaren)
eller

- Givareanslutna genom tillvalsmoduler som tillhandahaller forstarkt/dubbelisolering.
Utover temperaturdvervakning ar en skyddsfunktion tillganglig for Ex-motorer som ar
installerade i potentiellt explosiva atmosfarer.

Motorns termiska motorskyddsmodell

Frekvensomriktaren berdknar motorns temperatur utifran féljande antaganden:

1. Nar drivsystemet spdnningssatts férsta gangen forutsatts det att motorn har
omgivningstemperatur (definierad av parameter 35.50). Darefter, nar drivsystemet
spanningssatts, antas motorn ha berdaknad temperatur.

2. Motortemperaturen berdknas med hjdlp av de anvandarjusterbara parametrarna
for termisk tid och lastkurva. | fall dd omgivningstemperaturen &verstiger 30 °C
bor lastkurvan justeras.

Motorns termiska skyddsmodell uppfyller standardkraven i IEC/EN 61800-5-1 ed. 2.1
for termiskt minne och hastighetskanslighet. Den uppskattade temperaturen behalls
under avstangning. Varvtalsberoende stélls in med parametrarna 35.51, 35.52 och 35.53.

Obs! Motorns termiska modell kan anvdandas forutsatt att endast en motor ar ansluten
till frekvensomriktaren.
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Temperaturdvervakning med PTC-sensorer

VARNING!

A Dubbel eller férstarkt isolation krdavs mellan motorns spanningsfdorande delar
och frekvensomriktarstyrenheten. Givare utan forstarkt eller dubbel isolation
maste anslutas till tillvalsmodul FPTC-xx eller FAIO-01. Med basisolerade motor-
temperaturgivare utgor FAIO-01 dubbel isolation. FPTC-xx utgor i sig en dubbel
isolation. Se hardvaruhandledningen fér mer information.

En PTC-termistor kan anslutas till den digitala ingangen DI6.

+24VD

DI6

Termistorns resistans 6kar nar temperaturen stiger. Det 6kande motstandet i termistorn
minskar spanningen vid ingangen och till sist vaxlar laget fran 1 till O, vilket indikerar
Overtemperatur.

PTC-sensorerna kan alternativt seriekopplas till en analog ingang och en analog utgang.
Den analoga utgdngen matar en konstant strém pa 1,6 mA genom givaren. Sensorns
resistans 6kar med 6kande motortemperatur, liksom gor spanningen éver sensorn.
Temperaturmatningsfunktionen berdknar resistansen fér sensorn och genererar en
indikering om Overtemperatur detekteras.

For anslutning av temperatursensorn, se Beskrivning av hdrdvara for frekvensomriktaren.

| figuren nedan visar normala resistansvarden for PTC-termistorn, som en funktion av
temperatur.
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ohm

4000

1330

550

100

T

Utdver ovanstaende har FEN-xx-pulsgivargranssnitten (tillval) och FPTC-xx-modulerna
anslutningar fér PTC-sensorer. Se den modulspecifika dokumentationen fér mer infor-
mation.

Temperaturévervakning med Pt100- och Pt1000-sensorer

VARNING!

A Dubbel eller forstarkt isolation kravs mellan motorns spanningsforande delar
och frekvensomriktarstyrenheten. Givare utan forstarkt eller dubbel isolation
maste anslutas till tillvalsmodul FAIO-01. Med basisolerade motortemperaturgi-
vare utgér FAIO-01 dubbelisolation. Se hardvaruhandledningen fér mer informa-
tion.

1...3 Pt100- och Pt1000 -sensorer kan seriekopplas till en analog ingang och en analog
utgang.

Den analoga utgangen matar en konstant strom pa 9,1 mA (Pt100) eller 1 mA (Pt1000)
genom givaren. Sensorns resistans 6kar med 6kande motortemperatur, liksom goér
spanningen dver sensorn. Temperaturmatfunktionen avlaser spanningen via den ana-
loga ingangen och omvandlar den till grader Celsius.

Varnings- och felgrénserna kan justeras med parametrar.
Féranslutning avtemperatursensorn, se Beskrivning av hardvara fér frekvensomriktaren.

Obs! Om magnetiseringsstrémmen ar for hdg for givaren, anvdand nagot annat satt att
mata temperaturen.
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Temperaturdvervakning med KTY84-sensorer

VARNING!

A Dubbel eller férstarkt isolation krdavs mellan motorns spanningsfdorande delar
och frekvensomriktarstyrenheten. Givare utan forstarkt eller dubbel isolation
maste anslutas till tillvalsmodul FAIO-01. Med basisolerade motortemperaturgi-
vare utgér FAIO-01 dubbelisolation. Se hardvaruhandledningen fér mer informa-
tion.

En KTY84-sensor kan anslutas till en analog ingang och en analog utgang pa styrenheten.

Den analoga utgangen matar en konstant strém pa 2,0 mA genom givaren. Sensorns
resistans 6kar med dkande motortemperatur, liksom gor spanningen éver sensorn.
Temperaturmatfunktionen avlaser spanningen via den analoga ingangen och omvandlar
den till grader Celsius.

FEN-xx-pulsgivargranssnitt (tillval) har dven en anslutning for en KTY84-sensor.
Figuren nedan visar typiska resistansvarden fér KTY84-sensorn, som funktion av mo-
torns drifttemperatur.
ohm KTY84-skalning

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

Varnings- och felgréanserna kan justeras med parametrar.

Foranslutning avtemperatursensorn, se Beskrivning av hardvara fér frekvensomriktaren.
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Motorflaktens styrlogik (parametrarna 35.100...35.106)

Om motorn har en extern kylflakt gar det att anvanda en frekvensomriktarsignal (till
exempel i drift/stoppad) for att styra flaktens start via ett reld eller en digital utgang.
En digital ingang kan véljas for flaktaterkoppling. Bortfall av aterkopplingssignalen kan
ge envarning eller ett fel.

Start- och stoppférdréjningar kan definieras for flakten. Dessutom kan aterkopplings-
férdréjning anges for att definiera den tid inom vilken aterkopplingen maste tas emot
efter det att flakten startat.

Ex-motorstod (parameter 95.15, bit 0)

Styrprogrammet har en temperaturskyddsfunktion for Ex-motorer som drinstallerade
i potentiellt explosiva atmosfarer. Skyddet aktiveras med bit O i parameter 95.15.

PTC/Pt100-rela (parameter 95.20, bit 8)

Aktivering av parameter 95.20, bit 8 andrar kallan for extern handelse 1 till DI6. Dessutom
andras extern handelse 1 typ till ett fel.

Installningar och diagnostik
Parametergrupper: 35 Term. skydd motor (sid 356) och 91 Instalin. for givarmodul (sid 486).

Parametrar: 95.15 Speciella hardvaruinstallningar (sid 508) och 95.20 Hardvarutillval ord
1 (sid 510).

Motoroverlastskydd

| det har avsnittet beskrivs motoréverlastskyddet utan termisk skyddsmodell, med
uppskattad eller uppmatt temperatur. Fér skydd med motorns termiska modell, se
avsnitt Overhettningsskydd fér motor (sid 87).

Motoréverlastskyddet kravs och specificeras av flera standarder inklusive US National
Electric Code (NEC), UL 508C och gemensam UL\IEC 61800-5-1-standard i kombination
med IEC 60947-4-1. Standarderna ger motoroverlastskydd utan externa temperatursen-
sorer.

Motorns dverlastskydd uppfyller standardkravenilEC/EN 61800-5-1 ed. 2.1 f6r termiskt
minne och hastighetskéanslighet. Den uppskattade temperaturen behalls under avstang-
ning. Varvtalsberoende stalls in med parametrarna

Skyddsfunktionen gér att anvandaren kan ange driftklass pa samma satt som Gver-
lastreldaerna anges i standarderna IEC 60947-4-1 och NEMA ICS 2.

Motoroverlastskydd kraver att en utlésningsniva fér motorstrom anges. Detta definieras
med en kurva som anvdnder parametrarna 35.51, 35.52 och 35.53. Utl&sningsnivan ar
den motorstrom vid vilken lastskyddet till slut [6ser ut om motorstrémmen ligger kvar
pa den har nivan.

Motoréverbelastningsklassen (driftklass), parameter 35.57 ges som den tid som kravs
for att dverlastreldet |6ser ut vid 7,2 ganger utlésningsnivan nar det galler IEC 60947-
4-1 och 6 ganger utlésningsnivan nar det galler NEMA ICS 2. Standarderna anger ocksa
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tiden for utlésning for aktuella nivaer mellan utlésningsnivan och 6 ganger utlésningsni-
van. Frekvensomriktaren uppfyller utlésningsnivaerna for IEC-standarden och NEMA-
standarden.

Klass 20 uppfyller UL 508C-kraven.

Motordverbelastningens algoritm dvervakar det kvadratiska forhallandet (motor-
strém/utldsningsnivd)? och ackumuleras under den hir tiden. Detta hanvisas ibland
till som I12t-skydd. Det ackumulerade virdet visas med parameter 35.5.

Du kan definiera med parameter 35.56 att nar 35.5 nar 88 %, sa genereras en motord-
verbelastningsvarning och nar den nar 100 % l6ser frekvensomriktaren ut fér motoré-
verbelastningsfel. Den hastighet med vilken det har interna vardet 6kar beror pa den
faktiska strémmen, utlésningsnivans strém och vilken éverlastklass som valts.

Parametrarna 35.51, 35.52 and 35.53 tjanar ett dubbelt syfte. De faststaller lastkurvan
for temperaturberdkning samt ange utlésningsniva for dverlast.

Instdllningar och diagnostik

Parametrar som ar gemensamma for termiskt skydd och motoréverbelastningsskydd:
35.51 Motorlast kurva ... 35.53 Brytpunkt (sid 364).

Parametrar som ar specifika for motordverbelastningsskydd: 35.5 Motorns dverbelast-
ningsniva (sid 357), 35.56 Atgard vid motordverbelastning ... 35.57 Motor&verbelastnings-
klass (sid 366).

Overhettningsskydd for motorkabeln

Styrprogrammet har en dverhettningsskyddsfunktion for motorkabeln. Den har funk-
tionen ska anvandas nar frekvensomriktarens markstréom éverskrider motorkabelns
stromforande kapacitet.

Programmet berdknar kabelns temperatur utifran féljande antaganden:
«  Uppmatt utstrom (parameter 1.7)

«  Nominell kontinuerlig markstrom for kabeln, angiven med 35.61 och
«  Termiska tidkonstanten hos kabeln, angiven med 35.62.

Nar den beraknade temperaturen hos kabeln nar 102 % av det dimensionerade maxvar-
det, ges en varning (A480). Omriktaren I8ser ut fér ett fel (4000) nédr 106 % har uppnatts.

Instdllningar och diagnostik
Parametrar: 35.60 Kabeltemperatur...35.62 Kabelns termiska stigtid (sid 367).
Handelser: A480 Motorkabelbverbelastning (sid 564) och 4000 Motorkabel6verbelast-
ning (sid 550).

Anvandarlastkurva

Anvandarlastkurvan évervakar eningangssignal (t.ex. motormoment eller motorstrém)
som en funktion for frekvensomriktarens utvarvtal eller -frekvens. Funktionen omfattar
6vervakning av bade hdg grans (6verlast) och 1ag grans (underlast). Overvakning av
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overlast kan till exempel anvandas for att detektera en pump som ar igensatt eller ett
sagblad som traffar en kvist. Overvakning av underlast kan detektera lastbortfall, till
exempel pa grund av att en transmissionsrem har brustit.

Overvakningen fungerar inom ett motorvarvtals- och/eller frekvensintervall. Frekvensin-
tervallet anvands med en frekvensreferens i skalar motorstyrning, annars anvands
varvtalsintervallet. Intervallet definieras med fem varvtalsvarden (parametrarna
37.11...37.15) eller frekvensvarden (37.16...37.20). Vardena ar positiva men 6vervakningen
ar symmetriskt aktiv i den negativa riktningen eftersom tecknet hos den évervakade
signalen ignoreras. Utanfér varvtals-/frekvensintervallet inaktiveras overvakningen.

En grans for underlast (37.21...37.25) och overlast (37.31...37.35) stélls in for var och en
av de fem varvtals- eller frekvenspunkterna. Mellan dessa punkter interpoleras granserna
linjart for att forma overlast- och underlastkurvorna.

Overvakad signal (37.02)

OVERLAST

37.31 (%)

TILLATEN
DRIFT

' 37.25 (%)

37.21 (%)

'
'
1
'
|
'
'

1
'

1
'

1
'

'
'

'
[l

I
'
T 1
' 1
| 1
' 1
1 1
1 |

. UNDERLAST . .
37.11 (rpm) 3712 37.13 37.14 37.15
37.16 (Hz) 37.17 37.18 37.19 37.20

Varvtal
Frekvens

Atgarden (ingen, varning eller fel) som vidtas nar signalen limnar det tilldtna driftom-
radet kan véljas separat for 6verlast- och underlasttillstand (parametrarna 37.3 respek-
tive 37.4). Varije tillstand har en tillvalstimer for att fordréja den valda atgarden (37.41
och 37.42).

Installningar och diagnostik
Parametergrupp: 37 Anvéandardefinierad lastkurva - ULC (sid 375).

Handelser: AGE6 ULC-konfiguration (sid 571), ABBE ULC-Overbelastning (sid 579), ASBF
ULC-underbelastning (sid 580), 8001 ULC-underbelastning (sid 563) och 8002 ULC-6ver-
belastning (sid 563).
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Automatisk felaterstillning

VARNING!

Innan funktionen aktiveras, se till att inga farliga situationer kan uppsta. Funktio-
nen aterstaller frekvensomriktaren automatiskt och fortsatter driften efter ett
fel.

Frekvensomriktaren kan automatiskt aterstallas efter 6verspanning, 6verspanning,
underspdnning och externa fel. Anvandaren kan ocksa att ange att fel (utom Safe torque
off-relaterade fel) ska aterstéllas automatiskt.

Automatisk felaterstallning ar som forval deaktiverad. Funktionen kan aktiveras av
anvandaren.

Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 31.12 Val autom aterst...31.16 Férdrdjning (sid 335).

Andra programmerbara skyddsfunktioner

Yttre handelser (parametrarna 31.01...31.10)

Fem olika hdndelsesignaler fran processen kan anslutas till valbara ingangar for att
generera fel och varningar for den drivna utrustningen. Om en signal férloras genereras
en yttre hdndelse (fel, varning eller bara en loggpost). Innehallet i meddelandena kan
redigeras pa mandverpanelen genom att vdlja Meny - Instdllningar - Redigera texter.

Motorfasbortfall detekterat (parameter 31.19)

Parametern valjer hur frekvensomriktaren skall reagera om motorfasbortfall detekteras.

Jordfel detekterat (parameter 31.20)

Funktionen for jordfelsdetektering bygger pa summastrémmatning. Observera att
- jordfel i matningen inte aktiverar skyddet

- iettjordat matande nat aktiveras skyddet inom 2 millisekunder

- om matningen ar icke-direktjordad maste dess kapacitans vara 1 mikrofarad eller
mer

- skyddet aktiveras inte av de kapacitiva strommar som uppstar i skdrmade motor-
kablar som ar upp till 300 meter langa

- skyddet avaktiveras nar frekvensomriktaren stoppas.

Safe torque off-detektering (parameter 31.22)

Frekvensomriktaren 6vervakar status for Safe torque off-ingangen och denna parameter
valjer vilka indikeringar som ges nar signalerna forsvinner. (Parametern har ingen inver-
kan pa sjdlva Safe torque off-funktionen). Ytterligare information om funktionen Safe
torque off ges i hardvaruhandledningen.
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Vaxlade matnings- och motorkablar (parameter 31.23)

Frekvensomriktaren kan detektera om matningen och motorkablarna har vaxlats av
misstag (till exempel om matningen ar ansluten till frekvensomriktarens motoranslut-
ning). Parametern vdljer om ett fel genereras eller inte. Observera att skyddet ska inak-
tiveras i frekvensomriktar-/véxelriktarhardvaran som matas fran ett gemensamt DC-
mellanled.

Fastlasningsskydd (parametrarna 31.24...31.28)

Frekvensomriktaren skyddar motorn vid fastlasning. Overvakningsgranserna (strém,
frekvens, tid) kan justeras och det gar att vdlja hur frekvensomriktaren skall reagera
pa en fastlasningssituation.

Overvarvningsskydd (parameter 31.30)

Anvandaren kan stdlla in 6vervarvtalsgranser genom att ange en marginal som laggs
till i de min- och maxgranser foér varvtal som anvands fér narvarande.

Rampstoppsovervakning (parametrarna 31.32, 31.33, 31.37 och 31.38)

Styrprogrammet har en 6vervakningsfunktion fér bade vanliga ramper och
nddstoppsramper. Anvandaren kan antingen definiera en maxtid for stopp eller en
maxavvikelse fran den férvantade retardationstiden. Om frekvensomriktaren inte
stoppar pa férvantat satt genereras ett fel och frekvensomriktaren stannar genom
utrullning.

Overvakning av huvudkylflikt (parameter 31.35)
Parametern véljer hur frekvensomriktaren reagerar pa bortfall av huvudkylflakten.

Med en véxelriktarenhet som bestar av vaxelriktarmoduler i byggstorlek R8i kan det
vara mojligt att fortsatta driften dven om en kylflakt i en vaxelriktarmodul stannar. Se
beskrivningen av parametern.

Anpassad felgrans for motorstrom (parameter 31.42)

Styrprogrammet anger en motorstromgrans baserat pa frekvensomriktarens hardvara.
I de flesta fall &r det forvalda vardet lampligt. En lagre grans kan dock stéllas in manuellt,
till exempel for att skydda en permanentmagnetiserad motor fran avmagnetisering.

Forlust av lokal styrning detekterad (parameter 49.05)

Parametern véljer hur frekvensomriktaren skall reagera om kommunikationen med
mandverpanelen eller PC-verktyget skulle falla bort.
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Diagnostics

Fel- och varningsmeddelanden, dataloggning

Se kapitel Felsékning.

Signalévervakning

Tre signaler kan valjas for 6vervakning med denna funktion. Nar den 6vervakade signalen
overskrider eller underskrider de fordefinierade granserna aktiveras en bit i 32.1 och
en varning eller ett fel genereras. Innehallet i meddelandet kan redigeras pa mandver-
panelen genom att vélja Meny - Instéllningar - Redigera texter.

Den &vervakade signalen dr Idgpassfiltrerad. Overvakningen har cykeltiden 2 ms. Kon-
figurationsparametrarna skannas for andringar med cykeltiden 10 ms.

Installningar och diagnostik
Parametergrupp: 32 Overvakning (sid 344).

Handelser: ABB2 Signalévervakning (sid 579), A8B1 Signaldvervakning 2 (sid 579), A8B2
Signaldvervakning 3 (sid 579), 80B0 Signalévervakning (sid 563), 80B1 Signaldvervakning
2 (sid 563) och 80B2 Signaldvervakning 3 (sid 563).

Underhallstidur och -riaknare

Programmet har sex olika underhallstidur eller -rdknare som kan konfigureras for att
generera en varning ndr en fordefinierad grans nas. Innehallet i meddelandet kan redi-
geras pa mandverpanelen genom att vdlja Meny - Instdllningar - Redigera texter.

Ett tidur eller en raknare kan 6vervaka godtycklig parameter. Funktionen anvands framst
for att paminna om service.

Det finns tre typer av réknare:

- Engangstidur. Mater tiden under vilken en bindr kalla (till exempel en bit i ett sta-
tusord) ar till.

»  Signalflankraknare. Raknaren inkrementeras ndr den dvervakade binarkallans status
andras.

- Varderdknare. Raknaren mater den 6vervakade parametern genom integration.
Varning ges ndr berdknat omrade under signalens toppkurva 6verstiger en anvan-
dardefinierad grans.

Instdllningar och diagnostik

Parametergrupp: 33 Generisk timer & rdaknare (sid 348).
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Energibesparingskalkylator
Funktionen har féljande delar:
- Enenergioptimerare justerar motorflédet for att maximera totalverkningsgraden.

« Enrdknare som dvervakar férbrukad och sparad energi for motorn och redovisar
resultatet i kWh, pengar eller minskad CO,-emission.

- Enbelastningsanalysator som visar frekvensomriktarens belastningsprofil (se se-
parat avsnitt pa sid 98.

Obs! Noggrannheten hos berdkningen av energibesparing ar direkt beroende av nog-
grannheten hos referensmotoreffekten som anges i parameter 45.19 Referenseffekt.
Installningar och diagnostik

Parametergrupp: 45 Energibesparingar (sid 404).

Lastanalysator

Toppvardesloggning

Anvandaren kan vdlja en signal som skall dvervakas med toppvardesloggning. Funktionen
registrerar signalens toppvarde, tillsammans med den tidpunkt toppvardet upptradde,
samt motorstrémmen, DC-spanningen och motorvarvtalet vid den tidpunkten. Topp-
vardet samplas vid 2 ms intervall.
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Amplitudloggning

Styrprogrammet har tva amplitudloggar. Beroende pa instdliningen av parameter 36.8,
ar loggarna aktiva konstant eller endast nar frekvensomriktaren modulerar.

For amplitudlogg 2 kan anvandaren vélja en signal som ska samplas vid 200 ms intervall
och ange ett varde som motsvarar 100 %. Insamlade varden sorteras till 10 endast las-
bara parametrar, beroende pa amplitud. Varje parameter representerar ett amplitudin-
tervall som ar 10 procentpunkter brett och visar procentsatsen for de insamlade
samplingarna som har fallit inom det intervallet. Observera att det lagsta omradet dven
innehaller negativa varden (i férekommande fall), medan det hégsta omradet dven in-
nehaller varden 6ver 100 %.

Procent av
insamlade
varden

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

>90%

Amplitudintervall
(parametrar 36.40...36.49)

Amplitudlogg 1 &r fast installd pa att 6vervaka motorstrommen. Med amplitudlogg 1
motsvarar 100 % den nominella utstrémmen fran frekvensomriktaren (/.5 enligt
hardvaruhandledningen). Férdelningen av insamlade samplingar visas med paramet-
rarna 36.20...36.29.

Instéllningar och diagnostik

Parametergrupp: 36 Lastanalysator (sid 370).
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Diverse

Anvandarparameterval

Frekvensomriktaren har stdd for fyra egna makron som kan sparas i det permanenta
minnet och aktiveras via frekvensomriktarparametrar. Det gar dven att anvanda digitala
ingangar for att vaxla mellan olika anvédndarparameterval.

Ett eget makro innehaller alla redigerbara varden i parametergrupp 10...99 utom
- tvangssatta I/O-varden som parametrarna 10.3 och 10.4

- 1/O-utbyggnadsmodulinstallningar (grupper 14...16)

- parametrar som aktiverar faltbusskommmunikation (50.1 och 50.31)

- Ovriga faltbusskommunikationsinstallningar (grupperna 51...56 och 58)

-  pulsgivarkonfigurationsinstallningar (grupp 92...93),

« vissa maskinvaruinstallningar i parametergrupp 95 och

« urvalsparametrar fér eget makro 96.11...96.13

Eftersom motorinstéllningarna ingar i egna makron, se till att dessa installningar
overensstammer med den aktuella motorn innan ett sparat eget makro anropas. |
tilldmpningar dar olika motorer anvands med frekvensomriktaren maste en ID-kérning
utféras med varje motor och resultaten sparas till olika anvandarparameterval. Ratt
makro kan da anropas nar motorn byts.

Om inga parameteruppsattningar har sparats, resulterar férsok att ladda en uppsattning
att alla uppsattningar skapas fran den fér 6gonblicket aktiva parameterinstallningen.

Det gar bara vaxla mellan anvdandarparameteruppsattningar nar frekvensomriktaren
ar stoppad.
Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 10.3 Val DI tvingat (sid 176), 10.4 Data DI tvingat (sid 176), 50.1 Aktivera FBA
A (sid 419), 50.31 Aktivera FBA B (sid 423) och 96.10 Eget makro status (sid 517)...96.13
Eget makro I/0 lage in2 (sid 518).

Parametergrupp: 95 Hardvarukonfig (sid 503).
Handelser: 64B2 Fel i eget makro (sid 557).

Berdkning av parameterkontrollsumma

En parameterkontrollsumma kan berdknas fran en definierbar uppsattning parametrar
for att 6vervaka éndringar i frekvensomriktarens konfiguration. Den berdaknade kon-
trollsumman jamférs med referenskontrollsummorna 1...4. Om den inte stdmmer ge-
nereras en handelse (hdandelse, varning eller fel).

Som férval innehaller parameteruppséattningarna i berakningen de flesta parametrar
utom




Programfunktioner 101

arvarden
parametergrupp 47

parametrar som ar aktiverade for att validera nya instéllningar (till exempel 51.27
och 96.7)

parametrar som inte ar sparade i flashminnet (till exempel 96.24...96.26)
parametrar som berdknas internt fran andra (till exempel 98.9...98.14).
dynamiska parametrar (t.ex. parametrar som varierar beroende pa hardvara) och

tilldmpningsprogramparametrar.

Den forvalda uppséattningen kan dndras med hjalp av PC-verktyget Drive customizer.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 96.53 Faktisk kontrollsumma (sid 521)...96.59 Godkand kontrollsumma
4 (sid 522).

Handelser: 6200 Kontrollsumman stammer inte (sid 555) och A686 Kontrollsumman
stammer inte (sid 569).
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Anvandarlas

VARNING!

A ABB ar inte ansvarigt for skador eller forluster som orsakats av att anvdandarlaset
inte aktiverats med ett nytt I6senord. Se Ansvarsfriskrivning géllande cybersaker-
het (sid 20).

For battre informationssakerhet rekommenderar vi att du staller in ett I6senord for att
férhindra att parametervarden och/eller inldsning av systemprogramvara och andra
filer andras.

Med flera frekvensomriktare, stdll in en unik sédkerhetskod for varje frekvensomriktare.
For att aktivera anvandarlaset forsta gangen,

« Ange standardkoden 10000000, i 96.2. Det gor parametrarna 96.100...96.102 syn-
liga.

« Ange den nya sakerhetskoden i 96.100. Anvand alltid atta siffror. Om du anvander
Drive Composer, avsluta med Enter.

. Bekrdfta den nya sdkerhetskoden i 96.101.

VARNING!
Forvara sakerhetskoden pa ett sdkert stdlle — anvdandarlaset kan inte ens
oppnas av ABB om koden tappas bort.

- 196.102 definieras de atgarder du vill férhindra (virekommenderar att du véljer alla
atgarder om inget annat kravs av tillampningen).

« Ange en felaktig (slumpmassig) sakerhetskod i 96.2..
- Aktivera 96.8 eller bryt och anslut spanningen till styrenheten.

- Kontrollera att parametrarna 96.100...96.102 ar dolda. Om inte, ange en annan
slumpmassig kod 96.2.

For att 6ppna laset, ange sdakerhetskoden i 96.2. Det g6r parametrarna 96.100...96.102
synliga igen.
Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 96.2 Sakerhetskod (sid 514) och 96.100 Andra anvdndarens siker-
hetskod...96.102 Anvédndarlas funktion (sid 523).

Handelser: A6BO Anvédndarlas 6ppet (sid 570).
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Datalagringsparametrar

Tjugofyra (sexton 32-bitars, atta 16-bitars) parametrar ar reserverade foér datalagring.
Dessa parametrar ar som férval inte anslutna till nagra andra funktioner och kan anvan-
das for lankning, test och idrifttagning. De kan skrivas och lasas med hjdlp av andra
parametrars kall- eller malval.

Observera att endast 32-bitars flyttalsparametrar (typ real32) kan véljas som kalla for
ett annat parametervarde. Med andra ord, parametrarna 47.1...47.8 kan anvandas som
vardekallor for andra parametrar medan 47.11...47.28 inte kan det.

For att anvanda ett 16-bitars heltal (mottaget i DDCS-dataset) som kalla fér en annan
parameter, skriv vardet i en av lagringsparametrarna av typ real32 (47.1...47.8). Valj
lagringsparametrarna som kalla och definiera en Iamplig skalningsmetod mellan 16-
bitars- och 32-bitarsvardena i parametrarna 47.31...47.38.

Installningar och diagnostik

Parametergrupp: 47 Data lager (sid 413).

Reducerad drift

En funktion fér reducerad drift ar tillganglig fér véxelriktarenheter som bestar av paral-
lellanslutna vaxelriktarmoduler. Funktionen gor det mojligt att fortsatta driften med
begransad strém daven om en (eller flera) moduler inte fungerar pga. exempelvis under-
hallsarbete. | princip ar reducerad drift méjlig med endast en modul, men de fysiska
kraven fér motorns drift gdller fortfarande. Exempelvis maste modulerna i drift kunna
forse motorn med tillracklig magnetiseringsstrom.

Reducerad drift mask kan anvandas istéllet for reducerad driftlage om kraftmodulen
inte behoéver tas bort fysiskt fran systemet. Genom att maskera en modul eller flera
moduler, sa slutar BCU att skicka styrkommandon till vald PSL2-kanel (eller -kanaler).

Obs!

. STO-kretsen maste forbli oférandrad.

- Anvdnd inte mask for att kringga STO-kretsfel.
. Tainte bort fiberoptikkablar fran systemet.

«  Modulen maste kopplas bort fran AC-sidan for att undvika strémfléde genom fri-
hjulsdioderna.
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Aktivering av funktionen for reducerad drift

Obs! F6r skapmonterade frekvensomriktare ar de kabeltillbehér och den luftledplat
som krdvs for proceduren tillgédngliga fran ABB och medfdljer leveransen.

VARNING!
Folj sékerhetsinstruktionerna fér den aktuella frekvensomriktaren eller

vaxelriktarenheten.

1. Kopplaifran matningspanningen och alla hjalpspanningar fran frekvensomrikta-
ren/vaxelriktarenheten.

2. Omyvaxelriktarens styrenhet spanningsmatas fran den defekta modulen, installera
en kabelférlangning och anslut den till nagon av de kvarvarande modulerna.

3. Tautmodulen som ska underhdllas ur modulplatserna. Se motsvarande beskrivning
av hardvara for instruktioner.

4. Om Safe torque off-funktionen (STO) anvands, installera byglar i STO-kablarna i
stéllet foér den saknade modulen (om inte modulen var den sista i kedjan).

5. Installera en luftledplat, sa att luften hindras att stromma genom den tomma mo-
dulplatsen.

6. Om vaxelriktarenheten har en DC-brytare med en uppladdningskrets, inaktivera
lamplig kanal pa xSFC-xx-uppladdningsregulatorn.

7. Sla till matningen till frekvensomriktar-/véaxelriktarenheten.
8. Satt parameter 95.12 for att definiera vilka moduler som har tagits bort.
9. Ange det faktiska antalet vaxelriktarmoduler i parameter 95.13.

10. Aterstill alla fel och starta frekvensomriktar-/vixelriktarenheten. Den maximala
strdmmen ar nu automatiskt begransad enligt den nya vaxleriktarkonfigurationen.
En konflikt mellan antalet detekterade moduler (95.14) och det varde som angetts
i95.13 genererar ett fel.

N&r alla moduler har installerats igen maste parametrarna 95.12 och 95.13 aterstéllas
till O for att inaktivera funktionen for reducerad drift. Om vaxelriktaren ar utrustad med
en uppladdningskrets maste uppladdningsévervakningen aktiveras pa nytt for alla
moduler. Om Safe torque off-funktionen (STO) anvands maste ett acceptanstest utforas
(se hardvaruhandledningen till frekvensomriktaren/vaxelriktaren for instruktioner).

Instdliningar och diagnostik

Parametrar: 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157) och 95.13 Reducerad driftlage...95.14
Anslutna moduler (sid 507).

Handelser: 5695 Reducerad drift (sid 554).
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du/dt-filter

Med ett externt du/dt-filter anslutet till frekvensomriktarens utgang maste bit 13 i
95.20 aktiveras. Instdliningen begrdnsar utgangens kopplingsfrekvens. Med vaxelriktar-
moduler i byggstorlek R5i...R7i tvingar instdllningen dven frekvensomriktarens/vaxel-
riktarmodulens flakt till fullt varvtal. Notera att installningen inte skall aktiveras for
vaxelriktarmoduler med interna du/dt-filter.

Instdllningar och diagnostik

Parameter: 95.20 Hardvarutillval ord 1 (sid 510).

Sinusfilterstod

Styrprogrammet har en installning som aktiverar anvandning av sinusfilter (tillgdngliga
separat fran ABB och andra leverantérer).

Med ett ABB-sinusfilter anslutet till frekvensomriktarens utgang maste bit 11 95.15
aktiveras. Instéllningen begransar kopplings- och utgangsfrekvens for att

« Forhindra frekvensomriktarens drift i filtrets resonansfrekvenser och
- skydda filtret fran éverhettning.

Med ett tredjeparts sinusfilter maste bit 3 av 95.15 vara aktiverad. (Instéllningen begran-
sar inte utgangsfrekvensen.) Ytterligare parametrar maste stéllas in efter filteregen-
skaperna enligt nedan.

Instdllningar och diagnostik

Parametrar: 95.15 Speciella hardvaruinstallningar (sid 508), 97.1 Vaxla frekvensrefe-
rens (sid 525), 97.2 Minsta vaxlingsfrekvens (sid 525), 99.18 Sinusfilter induktans (sid 540)
och 99.19 Sinusfilter kapacitans (sid 541).
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Routerlage for BCU-styrenhet

BCU-styrenheten for en vaxelriktarenhet kan stallas in till ett "routerlage” for att tillata
styrning av lokalt anslutna kraftenheter (till exempel vaxelriktarmoduler) av en annan

BCU. Med routerldaget och viss maskinvaruvaxling ar det méjligt att lata samma moduler
vaxla mellan vaxelriktar- och exempelvis IGBT-matningsanvandning.

Routerldaget innefattar anslutning av de tva BCU-enheterna tillsammans med deras
PSL2-kanaler. Nar routerlaget ar aktivt vidarebefordras kanalerna som kommer fran de
andra BCU-enheterna till de lokala modulerna.

Figurerna nedan visar hur styrningen av fyra vaxelriktarmoduler kan véaxlas mellan tva
BCU:er.

Obs! For ett exempel pa vaxling av vaxelriktarmoduler mellan véxelriktar- och IGBT-
matningsanvandning, se ACS880 IGBT supply control program firmware manual
(3AUA0000131562 [engelska]).

BCU 1 styr alla moduler, BCU 2 i routerldge

BCU1 BCU 2

95.14 = 000Fh (1111b) 95.16 = P4

95.16 = Av 95.17 = 1100b

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

Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4

BCU 2 styr alla moduler, BCU 1 i routerlage
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BCU1 BCU2
95.16 = P4 95.14 = 000Fh (1111b)
95.17 = 1100b 95.16 = Av
[cHi || cHz | [cH3 || cHa | [cHi || cHz | [cH3 ]| cHa]
| I
Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4
Obs!

. Delokala modulerna maste vara anslutna till successiva kanaler med bérjan fran
CH1. De omedelbart foljande kanalerna ar anslutna till de andra BCU-enheterna och
forlagda till de lokala modulerna. Det maste finnas minst lika manga lokala moduler
som det finns forlagda kanaler.

- I PLC-styrning maste bytet géras i stoppat lage och sa att minst en BCU-enhet ar
irouterlage vid varje tidpunkt.

«  Ytterligare regler eller restriktioner kan galla nar routerldget anvdands med andra
styrprogram. Se tillamplig beskrivning av mjukvara.

Installningar och diagnostik

Parametrar: 95.16 Routerlage (sid 508) och 95.17 Routerkanal konfig (sid 509).

Parameterintervall med tillval +N8200 (Hoghastighetslicens)

Med tillval +N8200 (Héghastighetslicens) har foljande varvtals- och frekvensparametrar
ett utdkat intervall:
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Omrade

Parametrar

-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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Omrade

Parametrar

-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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Tillampningsmakron

Kapitlet innehaller

Detta kapitel beskriver avsedd anvdandning, funktion och férvalda styranslutningar hos
tilldimpningsmakrona.

Ytterligare information om topologin for styrenheten ges i beskrivning av hardvara for
frekvensomriktaren.

Allmant

Tillampningsmakron ar uppsattningar med férinstallda parametervarden som ar
lampliga for tillampningen i fraga. Nar frekvensomriktaren tas i drift véljer anvdandaren
normalt det lampligaste tillimpningsmakrot som utgangspunkt och gér sedan nédvan-
diga andringar for att anpassa instéllningarna efter tillimpningen. Detta resulterar
vanligtvis i mycket farre anvandarredigeringar jamfort med det traditionella sattet att
programmera en frekvensomriktare.

Tillampningsmakron kan valjas med parameter 96.4 Makroval. Anvandarparameterval
hanteras via parametrarna i grupp 96 System (sid 513).

Obs! Standardstyranslutningarna som beskrivs i det har kapitlet baseras pa ZCU-sty-
renheten.
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Fabriksmakro

Tillampningsmakrot Fabrik &r lampligt for relativt enkla varvtalsreglerade tillampningar,
som transportorer, pumpar och flaktar.

Frekvensomriktaren varvtalsregleras med den referenssignal som ar ansluten tillanalog
ingang All. Start-/stoppkommandona ges via digital ingang DI1. Rotationsriktningen
bestams med DI2. Detta makro anvander styrplats EXT1.

Fel aterstélls via digital ingang DI3.

Dl4 vaxlar mellan accelerations-/retardationstid 1 och 2. Accelerations- och retarda-
tionstider, samt rampformer, definieras med parametrarna 23.12...23.19.

DI5 aktiverar konstant varvtal 1.

Forvalda parameterinstallningar for makrot Fabrik

Forvalda parameterinstaliningar for tilldmpningsmakrot Fabrik listas i kapitlet Paramet-
rar.

Forvalda styranslutningar for makrot Fabrik

Anslutning Term ‘ Beskrivning

XPOW Extern matning

+24V|
+24VI GND [24VDC,2A
GND
XAl Referensspanning och analoga ingangar
+VREF |10V DC, R 1...10 kohm
1 |+VREF
2 -VREF -VREF -10V DC, R 1...10 kohm
3 AGND I AGND  |Jord
4 A+
5 Al1- All+ Varvtalsreferens
6 A2+ |
; A All- 0(2)...10 V, Rjn > 200 kohm
Al2+ Anvands normalt ej.
Al2- 0(4)...20 MA, Rj = 100 ohm
XAO Analoga utgangar
AO1 Varvtal
ﬂi‘ I J:Xo} [} | SEEEEEE—
‘ L 2 AGND AGND 0...20 mA, R_ < 500 ohm
Il ~
O/ 2 A AO2 | Motorstrém
T 1= 4 |AGND
AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm




Tillampningsmakron 113

Anslutning Term Beskrivning
XD2D Drift till drift-buss
; B Ledare/fdljare, drift-till-drift eller anslutning
B for inbyggt faltbussgranssnitt
5 A A Y99 9
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Reldutgangar
NC Driftklar
NC
E2 COM COM 250V AC/30VDC
S NO NO 2A
NC
B COM NC I drift
1< NO
Fault | %% NG COM  |250VAC/30VDC
N
com NO [2A
NO
NC Fel (-1)
2 +24VD |
5 |Dpioonp |2/| COM 250V AC/30VDC
NO 2A
XD24 Digital férregling
DIIL Driftfrigivnin
—t 1 DIIL ° °
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM i s
7 +24VD DICOM |Jord fér digitala ingangar
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Jord for digitala in-/utgangar
XDIO Digitala ingangar/utgangar
DIO1 Utgang: Redo drift
1 DIO1
2 DIO2 D102 Utgang: | drift
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Anslutning ‘ Term ‘ Beskrivning
XDI Digitala ingangar
DIl Stopp (0)/Start (1)
2 *24VD | & DI2 Fram (0)/Back (1)
ram ac
5 | DIOGND |2
DI3 Aterstallnin
— 1 DI 9
_— 2 DI2 Di4 Accerations-/retardationstid 1 (0)/2 (1)
— 3 DI3 DI5 |Konstantvarvtal 1 (1 = P&)
J
4 D14 DI6 Anvands normalt ej.
L 5 DI5
6 Dl6
Safe torque off-kretsarna maste vara slutna for att fre-
kvensomriktaren ska kunna startas. Se beskrivning av
hardvara fér frekvensomriktaren.
X12| Anslutning av sakerhetstillval
X13 | Anslutning fér mandverpanel
X205 | Anslutning for minnesenhet
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Makrot Hand/Auto.

Makrot Hand/Auto ar lampligt for varvtalsreglerade tillampningar dar tva externa sty-
ranordningar eller styrplatser anvands.

Drivsystemet styrs fran de externa styrplatserna EXT1 (manuell styrning) och EXT2
(automatisk styrning). Valet mellan styrplatser gérs via digital ingang DI3.

Start/stopp-knappen for EXT1 ar ansluten till DI1 medan rotationsriktningen bestams
av DI2. For EXT2 ges start/stopp-kommandon via DI6, rotationsriktningen via DI5.

Referenssignalerna till EXT1 och EXT2 &r anslutna till de analoga ingangarna All respek-
tive Al2.

Ett konstant varvtal (som férval 300 r/min) kan aktiveras via DI4.

Forvalda parameterinstdllningar fér makrot Hand/Auto

Nedan visas en lista 6ver forvalda parametervarden som avviker fran dem i makrot Fabrik
i Parametrar (sid 136).

Parameter Makrot Hand/Auto, férvalda varden
12.30 AI2 skalat vid Al2 max 1500.000
19.11 Val Extl/Ext2 DI3

20.6 Ext2 kommandon

In1 Start, In2 Dir

20.8 Ext2 inl-kalla Di6
20.9 Ext2 in2-kalla DI5
20.12 Driftfrigivning 1 kalla DIIL
22.12 Varvtal ref2-kélla Al2 skalad

22.14 Val varvtal ref1/2

22.22 Vall konst varvt

Folj extl-/ext2-val
Dl4

23.11 Val ramp inst

31.11 Felaterstéllning

Acc/Dec-tid 1
Ej vald
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Forvalda styranslutningar for makrot Hand/Auto

Anslutning ‘ Term ‘ Beskrivning
XPOW Extern matning
+24VI|
+24V| GND 24VDC,2A
GND
XAl Referensspanning och analoga ingangar
2l +VREF |10V DC, Ry 1...10 kohm
AL {CFS ToREF|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
| [
LT"W% 2 VREFITAGND | Jord
= 3 |AGND
H— 4 | A+ All+ | Varvtalsreferens (Hand)
[ [
DT AN- _ .
S T AllL 0(2)...10V, Rip, > 200 kohm
7 Al2- Al2+ Varvtalsreferens (Auto)
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO Analoga utgangar
AO1 Varvtal
m‘] ot AO1
L— 2 | AGND|| AGND |0...20 mA, R < 500 ohm
[ ~
O/ 2 Ao2 AO2 | Motorstrém
T 4 |AGND
) AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm
XD2D Drift till drift-buss
] B Ledare/foljare, drift-till-drift eller anslutning
B for inbyggt faltbussgranssnitt
> N A y99 e}
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Reldutgangar
NC Driftklar
NC
% COM COM 250 VAC/30VDC
S NO NO 2A
NC
E2 COM NC 1 drift
= NO
Fault %, NG COM  [250VAC/30VDC
N
coM NO |2A
NO
NC Fel (-1)
2 +24VD |
5 DIOGND |2 COM 250VAC /30VDC
NO 2A
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Anslutning ‘ Term ‘ Beskrivning

XD24 Digital férregling

DIIL Driftfrigivning

1 DIIL

2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA

3 DICOM P P

7 ~24VD DICOM |Jord for digitala ingangar
5 |DIOGND|| +24VD |+24V DC200mA

DIOGND |Jord fér digitala in-/utgangar

XDIO Digitala ingangar/utgangar

DIO1 Utgang: Redo drift

1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Utgang: | drift

XDI Digitala ingangar
Di1 Stop (0) / Start (1) - Hand

2 +24VD § DI2 F Back (1) - Hand
5 |DIOGND | ram (0) / Back (1)~ Han
_ 1 DIt DI3 Hand (0) / Auto (1)

_— 2 DI2 DI4 Konstant varvtal 1 (1 = Pa)

"1 3 DI3 DI5 Fram (0) / Back (1) — Auto

4 | b4 DI6 | Stop (0) / Start (1) - Auto
———"— 1 5 DI5
g DI6

Safe torque off-kretsarna maste vara slutna for att fre-
kvensomriktaren ska kunna startas. Se beskrivning av
héardvara for frekvensomriktaren.

X12 | Anslutning av sdkerhetstillval

X13| Anslutning fér mandverpanel

X205 | Anslutning fér minnesenhet
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Makrot PID-reglering

Makrot PID-reglering ar lampligt for processtyrningstilldimpningar, till exempel ater-
kopplande reglering av tryck, niva eller flode, som i

«  tryckstegringspumpar i vattenférsérjningssystem

- nivareglerande pumpar i vattenreservoarer

«  tryckstegringspumpar i fjarrvarmesystem

- reglering av materialfiéde i ett transport&rsystem.

Referenssignalen fér regleringen ansluts till analog ingang All och det aterkopplade
drvardet till analog ingang Al2. Alternativt kan ett referensvarde for varvtalet laggas
direkt pa All. Da forbikopplas process-PID-regulatorn och omriktaren reglerar inte

langre processvariabeln.

Valet mellan direkt varvtalsreglering (styrplats EXT1) och processvariabelreglering

(EXT2) gbrs via digital ingang DI3.

Referenssignalerna till EXT1 och EXT2 ar anslutna till DI1 respektive DI6.

Ett konstant varvtal (som férval 300 r/min) kan aktiveras via DI4.

Obs! Nar PID-slingan tas i drift ar det lampligt att kdra motorn med varvtalsreglering
férst genom att anvanda EXT1. P4 sa satt testas polaritet och skalning fér PID-aterkopp-
lingen. Nar aterkopplingen &r klar kan PID-slingan "slutas" genom att véxla till EXT2.

Forvalda parameterinstallningar for makrot PID-reglering

Nedan visas en lista 6ver forvalda parametervarden som avviker fran dem i makrot Fabrik

i Parametrar (sid 136).

Parameter Makrot Hand/Auto, forvalda varden
12.27 AI2 min 4,000

19.11 Val Ext1/Ext2 DI3

20.1 Extl kommandon In1 Start

20.4 Extlin2-kalla Ej valt

20.6 Ext2 kommandon Inl Start

20.8 Ext2 inl-kalla DI6

20.12 Driftfrigivning 1 kalla DI5

22.12 Varvtal ref2-kalla PID

22.22 Vall konst varvt Dl4

23.11 Val ramp inst
31.11 Felaterstéllning
40.7 Val 1 PID-driftslage

Acc/Dec-tid 1
Ej vald

Pa nar omriktaren kérs
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Parameter

Makrot Hand/Auto, férvalda varden

40.8 Val 1 aterkoppling 1 kélla
40.11 Val 1 aterkoppling filtertid

Al2 skalad
0,040 s

40.35 Val 1 deriveringsfiltertid

1,0s

40.60 Val 1 PID-aktiveringskalla

Folj extl-/ext2-val

Obs! Makrovalet paverkar inte parametergrupp 41 Process PID anv par 2.




120 Tillampningsmakron

Forvalda styranslutningar for makrot PID-reglering

Anslutning Term ‘ Beskrivning

XPOW Extern matning

+24VI

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

XAl Referensspanning och analoga ingangar

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

o 9 +VREF -VREF |-10V DC, R_1...10 kohm
| 1!
Wé 2 VREFITAGND | Jord
Li+—1 3 |AGND
H— 4 | A+ All+ | Varvtalsreferens
[ [
e Alt- _ )
V EEREI = e All- | 0(2)...10V, Rin > 200 kohm
. 7] A2 Al2+ | processaterkoppling )
Al2- 10(4)...20 mA, Ri, = 100 ohm
XAO Analoga utgangar
AO1 Varvtal
m‘] Frl 1 Y1 | —
== 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
-
O/ 2 he AO2 | Motorstrém
T 4 | AGND
AGND 0...20 mA, R|_ < 500 ohm
XD2D Drift till drift-buss
] B Ledare/fé6ljare, drift-till-drift eller anslutning
B for inbyggt faltbussgrinssnitt
5 " A Y99 9
8 | BOND|—p -

XRO1, XRO2, XRO3 Reldutgangar

NC Driftklar

11 NC
- 2 |com || COM |250VAC/30VDC
K== 18 | NO NO 2A
21 NC
\% 22 CcOoM NC 1 drift
Faut e 2 NO 1 com 250 vAC/30VDC
}4 —1 31 NC
32 | com NO |2A
NO
= NC  |Fel(-1)
2 | +24w [§]— |
5 |ploaND |R COM  [250VAC/30VDC

NO 2A
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Anslutning ‘ Term Beskrivning
XD24 Digital férregling
DIIL Digital forregling. Anvands normalt ej.
1 DIIL
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM T s
a +24D DICOM |Jord fér digitala ingangar
5 |DIOGND || +24VD |+24V DC 200 mA
DIOGND |Jord fér digitala in-/utgangar
XDIO Digitala ingangar/utgangar
DIO1 Utgang: Redo drift
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Utgang: | drift
XDI Digitala ingangar
Di1 Stopp (0)/Start (1) — varvtalsregulator
2 +24VD | § - -
a DI2 Anvands normalt ej.
5] DIOGND | X%
DI3 Varvtalsregulator (0)/processreglering (1)
|~ 1 DIt g g 9
_— 2 DI2 DI4 Konstant varvtal 1 (1 = Pa)
— 3 DI3 DI5 | Driftfrigivning (1 = On)
J
4 Di4 DI6 Stopp (0)/Start (1) — processreglering
L 5 DI5
6 DI6
Safe torque off-kretsarna maste vara slutna for att fre-
kvensomriktaren ska kunna startas. Se beskrivning av
hardvara fér frekvensomriktaren.
X12 | Anslutning av sé@kerhetstillval
X13 | Anslutning for mandverpanel
X205 | Anslutning fér minnesenhet

1 «For givaranslutningsexempel, se sidan 122.
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Givaranslutningsexempel for makrot PID-reglering

+ 0/4...20 mA

P Al2+ Arvardesmétning
1 F Al2- -20..20 mA.  Rj, =100 ohm
Not: Givaren maste matas externt.
+
P %+24VD |Hjélpspénningsutgéng (200 mA max).
I DIOGND  [Jord
OUT | 0/4...20 mA
Al2+ Arvardesmétning
Al2- -20..20 mA. Rj, =100 ohm
+
P % +24VD | Hjalpspanningsutgang (200 mA max).
| DIOGND IJord
0/4...20 mA
Al2+ Arvardesmétning
Al2- -20..20 mA. R, =100 ohm
Frekv. 1
- 0/4...20 mA
P Al2+ Arvardesmatning
P s — Al 20.20mA. R, =100 chm
Extern +24 'V Frekv. 2
| - - A+ Arvardesmétning
Ppanningsm s — Al2- -20..20 mA.  R;, =100 ohm
Frekv. 3
A+ Arvardesmétning
Al2- -20..20mA.  R;, =100 ohm
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Makrot Momentreglering

Detta makro anvandsitillampningar dar motorns vridmoment behover regleras. Dessa
ar normalt tilldmpningar dér en viss banspanning behéver uppratthallas i en process.

Vridmomentreferensen ges via analog ingang Al2, typiskt som en strémsignal inom
omradet 0...20 mA (motsvarande 0...100 % av motorns markmoment).

Start/stop-signalen ar ansluten till digital ingang DI1. Riktningen bestams av DI2. Via
digital ingang DI3 gar det att valja varvtalsreglering (EXT1) i stallet for momentreglering
(EXT2). Pa samma satt som makrot PID-reglering kan varvtalsreglering anvandas fér
att ta systemet i drift och kontrollera motorriktningen.

Det gar att dndra till lokal styrning (mandverpanel eller PC-verktyg) genom att trycka
pa Lokal/fjarr-tangenten. Som férval ar den lokala referensen varvtal. Om en momentre-
ferens kravs boér vardet for parameter 19.16 Lokalt styrlage andras till Moment.

Ett konstant varvtal (som férval 300 r/min) kan aktiveras via DI4. DI4 vaxlar mellan ac-
celerations-/retardationstid 1 och 2. Accelerations- och retardationstider, samt ramp-
former, definieras med parametrarna 23.12...23.19.

Forvalda parameterinstdllningar for makrot Momentreglering

Nedan visas en lista 6ver férvalda parameterviarden som avviker fran dem i makrot Fabrik
i Parametrar (sid 136).

Parameter Makrot Momentreglering, forvalda varden
19.11 Val Extl/Ext2 DI3

19.14 Driftslage Ext2 Moment

20.2 Extl starttrigger typ Niva

20.6 Ext2 kommandon In1 Start, In2 Dir
20.7 Ext2 starttrigger typ Niva

20.8 Ext2 inl-kalla DI1

20.9 Ext2 in2-kalla DI2

20.12 Driftfrigivning 1 kalla DI6

22.22 Vall konst varvt D4

23.11 Val ramp inst DI5

26.11 Momentrefl-kalla Al2 skalad

31.11 Felaterstallning Ej vald
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Forvalda styranslutningar for makrot Momentreglering

Anslutning ‘ Term ‘ Beskrivning
XPOW Extern matning
+24VI|
+24V| GND 24VDC,2A
GND
XAl Referensspanning och analoga ingangar
2l +VREF |10V DC, Ry 1...10 kohm
AL {CFS ToREF|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
| [
LT"W% 2 VREFITAGND | Jord
= 3 |AGND
H— 4 | A+ All+ | Varvtalsreferens
[ [
Sy N B L . :
S T AllL 0(2)...10V, Rip, > 200 kohm
7 Al2- Al2+ Vridmomentreferens
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO Analoga utgangar
AO1 Varvtal
m‘] ot AO1
L— 2 | AGND|| AGND |0...20 mA, R < 500 ohm
-
O/ 2 Ao2 AO2 | Motorstrém
T 4 |AGND
) AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm
XD2D Drift till drift-buss
] B Ledare/foljare, drift-till-drift eller anslutning
B for inbyggt faltbussgranssnitt
> N A y99 e}
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Reldutgangar
NC Driftklar
NC
% COM COM 250 VAC/30VDC
S NO NO 2A
NC
E2 COM NC 1 drift
= NO
Fault %, NG COM  [250VAC/30VDC
N
coM NO |2A
NO
NC Fel (-1)
2 +24VD |
5 DIOGND |2 COM 250VAC /30VDC
NO 2A
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Anslutning Term Beskrivning
XD24 Digital férregling
DIIL Digital forregling. Anvands normalt ej.
1 DIIL
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM T s
a +24D DICOM |Jord fér digitala ingangar
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Jord fér digitala in-/utgangar
XDIO Digitala ingangar/utgangar
DIO1 Utgang: Redo drift
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Utgang: | drift
XDI Digitala ingangar
Di1 Stopp (0)/Start (1)
2 *24VD | DI2 F Back (1
5 |DIOGND |2 ram (0)/Back (1
- 1 DI DI3 Varvtalsreg. (0)/Momentreglering (1)
L | 2 DI2 D14 Konstant varvtal 1 (1 = P3)
—"— 3 DI3 DI5 Accerations-/retardationstid 1 (0)/2 (1)
4 Di4 Dl6 Driftfrigivning (1 = On)
—"— 5 DI5
L———1 & DI6
Safe torque off-kretsarna maste vara slutna for att fre-
kvensomriktaren ska kunna startas. Se beskrivning av
hérdvara for frekvensomriktaren.
X12 | Anslutning av sdkerhetstillval
X13| Anslutning fér mandverpanel
X205 | Anslutning fér minnesenhet
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Sekvensstyrning

Makrot Sekvensstyrning lampar sig for tillampningar med varvtalsreglering, dar varv-
talsreferens, flera konstanta varvtal och tva accelerations- respektive retardationsramper
kan anvandas.

Endast EXT1 anvands i detta makro.

Tillampningsmakrot erbjuder sju forinstdllda konstanta varvtal som kan valjas via de
digitalaingangarna DI4...DI6 (se parameter 22.21 Val konst varvt). En extern varvtalsre-
ferens kan ges via analog ingang All. Referensen ar aktiv endast under férutsattning
inget konstant varvtal ér aktiverat (alla digitala ingangarna DI4...DI16 ar fran). Driftkom-
mandon kan dven ges via mandverpanelen.

Start-/stoppkommandona ges via digital ingang DI1. Rotationsriktningen bestams
med DI2.

Tva ramptider for acceleration/retardation kan valjas via DI3. Accelerations- och retar-
dationstider, samt rampformer, definieras med parametrarna 23.12...23.19.

Funktionsschema
Figuren nedan visar ett exempel pa anvandning av makrot.

Varvtal

Varvtal 3

Varvtal 2 Stopp langs
retardationsramp

Varvtal 1

Tid

Accell Accell Accel2 Retard2

start/stopp___ [
Acceli/Retard1 — D]
varvtall [

Varvtal 2 [
Accel2/Retard2 e
varvtal 3 e

Val av konstanta varvtal

Som férval valjs konstanta varvtal 1...7 med de digitala ingangarna Dl14...DI6 enligt fol-
jande:
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Di4 DI5 DI6

Aktivt konstant varvtal

Ingen (extern varvtalsreferens anvands)

Konstant varvtal 1

Konstant varvtal 2

-

Konstant varvtal 3

Konstant varvtal 4

o| ©

Konstant varvtal 5

= =| - O]l O O| O

-

Konstant varvtal 6

H| O = Ol B O | O

Konstant varvtal 7

Forvalda parameterinstallningar for makrot Sekvensstyrning

Nedan visas en lista 6ver férvalda parametervarden som avviker fran dem i makrot Fabrik

i Parametrar (sid 136).

Parameter Makrot Sekvensstyrning, forvalda varden
20.12 Driftfrigivning 1 kélla DIIL

21.3 Stopplage Ramp

22.21 Val konst varvt 01b (Bit O = Packade)
22.22 Vall konst varvt Dl4

22.23 Val2 konst varvt DI5

22.24 Val3 konst varvt DI6

22.27 Konstant varvtal 2 600,00 rom

22.28 Konstant varvtal 3 900,00 rpm

22.29 Konstant varvtal 4 1200,00 rpm

22.30 Konstant varvtal 5 1500,00 rpm

22.31 Konstant varvtal 6 2400,00 rpm

22.32 Konstant varvtal 7 3000,00 rpm

23.11 Val ramp inst DI3

25.6 Acc komp deriveringstid 0,12s

31.11 Felaterstéllning Ej vald
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Forvalda styranslutningar for makrot Sekvensstyrning

Anslutning ‘ Term ‘ Beskrivning
XPOW Extern matning
+24VI|
+24V| GND 24VDC,2A
GND
XAl Referensspanning och analoga ingangar
=all +VREF |10V DC, Ry 1...10 kohm
AL {CFS ToREF|| -VREF [-10VDC, R 1...10 kohm
| [
LT"W% 2 VREFITAGND | Jord
= 3 |AGND
H— 4 | A+ All+ | Varvtalsreferens
[ [
Sy N B L . :
SRRl e AlL 0(2)...10 V, Rj, > 200 kohm
7 Al2- Al2+ Anvands normalt ej.
Al2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO Analoga utgangar
AO1 Varvtal
m‘] ot AO1
L— 2 | AGND|| AGND |0...20 mA, R < 500 ohm
-
O/ 2 AO2 AO2 | Motorstrém
T 4 |AGND
) AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm
XD2D Drift till drift-buss
] B Ledare/foljare, drift-till-drift eller anslutning
B for inbyggt faltbussgranssnitt
> N A y99 e}
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Reldutgangar
NC Driftklar
NC
% COM COM 250 VAC/30VDC
S NO NO 2A
NC
E2 COM NC 1 drift
= NO
Fault %, NG COM  [250VAC/30VDC
N
coM NO |2A
NO
NC Fel (-1)
2 +24VD |
5 DIOGND |2 COM 250VAC /30VDC
NO 2A
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Anslutning Term Beskrivning
XD24 Digital férregling
DIIL Driftfrigivnin
—— 1t 1 DIIL d °
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM T .
a +24D DICOM |Jord fér digitala ingangar
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Jord fér digitala in-/utgangar
XDIO Digitala ingangar/utgangar
DIO1 Utgang: Redo drift
1 DIO1
2 DIO2 DIO2 Utgang: | drift
XDI Digitala ingangar
Di1 Stopp (0)/Start (1)
2 *24V0_|] DI2 F Back (1
5 |DIOGND |2 ram (0)/Back (1)
- 1 DI DI3 Accerations-/retardationstid 1 (0)/2 (1)
| 2 DI2 Di4
1 3 DI3 DI5
— — 4 Di4 DI6 Val av konstanta varvtal (se sidan 126)
—"—" 5 DI5
L—"——1 6 DI6
Safe torque off-kretsarna maste vara slutna for att fre-
kvensomriktaren ska kunna startas. Se beskrivning av
héardvara for frekvensomriktaren.
X12 | Anslutning av sdkerhetstillval
X13| Anslutning fér mandverpanel
X205 | Anslutning fér minnesenhet
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Makrot for faltbusstyrning

Det har tillampningsmakrot stdds inte i den nuvarande versionen av systemprogram-
vara.
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Parametrar

Kapitlet innehaller

Kapitlet beskriver parametrarna i styrprogrammet, inklusive arvarden.
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Termer och forkortningar

Term Definition

Arvirde Typ av parameter som ar resultatet av en méatning eller berdakning som frekvens-
omriktaren har utfort eller som innehaller statusinformation. De flesta arvardes-
signaler ar endast lasbara, men vissa (vanligen raknararvardessignaler) kan ater-
stallas.

Def (I féljande tabell, pa samma rad som parameternamnet) Standardvardet for en
parameter nar den anvands i makrot Fabrik. For information om andra makrospe-
cifika parametervarden, se kapitel Tillampningsmakron.

Obs! Vissa konfigurationer eller tillvalsutrustning kan krava specifika férvalda
varden.

De ar markta enligt foljande:

(95.20 bx) = Forvalet har andrats eller skrivskyddats av parameter 95.20, bit x.

FbEq (I féljande tabell, pa samma rad som parameterintervallet eller fér varje val)

16b / 32b Skalningen mellan det heltal som anvénds fér kommunikation och det varde som
visas pa panelen nar ett 16-bitarsvarde ar valt for 6verforing till ett externt system.
Skalningen indikeras fér bade 16- och 32-bitarsvarden.

Ovrigt Vérdet tas fran en annan parameter.

Om du valjer Annan visas en parameterlista dar anvandaren kan ange kallparame-
tern.

Obs! Kallparametern maste vara av typen real32 (32-bitars reellt tal). For att anvan-
da ett 16-bitars heltal (t.ex. mottaget fran en extern enhet i dataset) som kalla kan
datalagringsparametrar 47.01 ... 47.08 anvandas.

Ovriga [bit] | Vardet hamtas fran en specifik bit i en annan parameter.

Om du véljer Ovriga visas en parameterlista didr anvdndaren kan ange kéllparame-
tern och biten.

Parameter Antingen en driftinstruktion som kan justeras av anvandaren for frekvensomriktaren
eller ett arvarde.

p.u. Per enhet

[parameter- |Varde pa parametern.

nummer in-

om hakparen-

tes]
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Parametergruppssammanfattning

Grupp Innehall Sid.
1 Arvarden Grundldggande signaler fér dvervakning av frekvensomriktaren. 136
3 Inreferenser Virden pé referenser som tas emot fran olika kallor. 142
4 Varningar och fel Information om varningar och fel som senast har intréffat. 144
5 Diagnostik Olika raknare och matningar av drifttidstyp som hanfér sig till 154
underhall av frekvensomriktaren.
6 Styr- och statusord Styr- och statusord. 156
7 Systeminfo Information om frekvensomriktarens hardvara, systemprogram- 172
vara och tilldmpningsprogram.
10 Standard DI, RO Konfigurering av digitala ingdngar och reliutgéngar. 176
11 standard DIO, FI, FO K?nﬁgurering av digitala in-/utgéngar och frekvensingangar/-ut- 184
gangar.
12 Standard Al Konfigurering av analoga ingangar. 191
13 Standard AO Konfigurering av analoga utgangar. 196
14.1/0-utbyggnadsmodul 1 Konfiguration av utbyggnadsmodul 1. 201
15 1/0-utbyggnadsmodul 2 Konfiguration av utbyggnadsmodul 2. 228
16 1/0-utbyggnadsmodul 3 Konfiguration av utbyggnadsmodul 3. 234
19 Driftslage Val av lokala och externa styrplatskéllor och driftlagen. 240
20 Start/stopp/riktning Val av signalkalla fér aktivering av start/stopp/riktning och kér- 243
ning/start/krypkdrning. Val av signalkalla for aktivering av posi-
tiv/negativ referens.
21 Start-/stopplége Start- och stoppfunktioner, val av nédstopp och signalkilla, install- 253
ningar fér DC-magnetisering, val av autofasning.
22 Val varvtal referens Val av varvtalsreferens, instillningar av motorpotentiometer. 263
23 Varvtals ref rampgen Rampinstaliningar fér varvtalsreferens (programmering av accele- 272
rations- och retardationsvarden for frekvensomriktaren).
24 Varvt.referens villkor Berdkning av varvtalsavvikelse, styrningskonfiguration av varvtals- 279
avvikelsefdnster, varvtalsavvikelsesteg.
25 Varvtalsregulator Instaliningar for varvtalsregulator. 286
26 Moment ref kedja Instéllningar for momentreferenskedjan. 297
28 Frekvensreferenskedja Instéllningar for frekvensreferenskedjan. 306
29 Spanningsreferenskedja Instéllningar fér DC-spanningsreferenskedjan. 316
30 Granser Driftbegrénsningar 321
31 Fel funktioner 332

Konfiguration av yttre handelser, val av funktion for frekvensom-
riktaren i felsituationer.
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Grupp Innehall Sid.

32 Overvakning Konfiguration av signalévervakningsfunktioner 1...3. 344

33 Generisk timer & rdknare Konfiguration av underhalistidur/-rdknare. 348

35 Term. skydd motor Instéllningar fér termiskt motorskydd, till exempel temperaturmit- 356
ningskonfigurationn, definition av lastkurva och konfiguration av
motorflaktstyrning.

36 Lastanalysator Installningar av toppvérdes- och amplitudlogg. 370

3Lﬁ2véndardefinierad lastkurva |nstsliningar fér anvindarlastkurvan. 375

40 Process PID anv par 1 PID-regleringens parametervirden. 379

41 Process PID anv par 2 En andra uppséttning parametervarden for PID-reglering. 393

43 Bromschopper Instéllningar fér den interna bromschoppern. 396

44 Mek bromsstyrning Konfigurering av mekanisk bromsstyrning. 399

45 Energibesparingar Instélliningar fér energibesparingskalkylatorer. 404

46 Overvakn./skaln.-instaln. Instaliningar fér varvtalsévervakning, faktisk signalfiltrering, gene- 408
rella skalningsinstallningar.

47 Data lager Datalagringsparametrar som kan skrivas till och lasas fran med 413
hjélp av andra parametrars kall- och malinstalliningar.

49 Panel port komm Kommunikationsinstallningar for frekvensomriktarens manéver- 416
panelport.

50 Faltbussadapter(FBA) Konfigurering av féltbuss. 419

S51FBAAinst Konfigurering av faltbussadapter A. 428

52 FB Adatain Val av data som skall Gverféras fran frekvensomriktaren till falt- 430
bussmastern via faltbussadapter A.

53 FB A data ut Val av data som skall 6verféras fran faltbussmastern till frekvens- 431
omriktaren via faltbussadapter A.

54 FBA B-installningar Konfiguration av faltbussadapter B. 432

55 FBA B data in Val av data som skall dverféras fran frekvensomriktaren till falt- 433
bussmastern via faltbussadapter B.

56 FBA B data ut Val av data som skall 6verféras fran faltoussmastern till frekvens- 434
omriktaren via faltbussadapter B.

58 Inbyggd faltbuss Konfiguration av det inbyggda féltbussgranssnittet. 435

60 DDCS-kommunikation Konfigurering av DDCS-kommunikation. 444

61 D2D- och DDCS-8verfor.data  pefinierar data som skickas via DDCS-ldnken. 460

62 D2D och DDCS tar emot data  Mappning av data som tagits emot via DDCS-lanken. 466

90 Val aterkoppling Konfigurering av motor- och lastaterkoppling. 476

91 Instélin. fér givarmodul 486

Konfigurering av pulsgivargrénssnittsmoduler.
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Grupp Innehall Sid.
92 PG 1 konfiguration Instéllningar for pulsgivare 1. 490
93 PG 2 konfiguration Instéliningar fér pulsgivare 2. 497
94 LSU styrning Styrning av frekvensomriktarens matningsenhet, till exempel DC- 499

spdanning och reaktiv effektreferens.

95 Hardvarukonfig Olika hardvarurelaterade instéllningar. 503

96 System Sprakval, atkomstnivaer, makroval, spara och aterstalla parametrar, 513
omstart av styrenhet, egna parameteruppsattningar, enhetsval,
data loggtrigger, berdkning av parameterkontrollsumma, anvan-

darlas.
97 Motorstyrning Motormodellinstallningar. 525
98 Anv motor parametrar Motorvarden som anges av anvdndaren och som anvinds i 530

motormodellen.

99 Motordata Motorkonfigurationsinstaliningar. 533
200 safety FSO-xx-instéliningar. 4
206 1/0 bus configuration Distribuerade 1/0-bussinstaliningar. 54
207 I/O-busservice Distribuerade I/O-bussinstallningar. 542
208 1/0-bussdiagnostik Distribuerade I/O-bussinstéllningar. 542

209 I/0-bussflaktidentifiering  pistribuerade 1/0-bussinstéllningar. 542
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Parametrar
Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
1 Arvéarden Grundldaggande signaler fér 6vervakning av frekvensomrik-
taren.
Alla parametrar i denna grupp kan endast ldsas (om inget
annat anges).
11 Varvtal anvant Uppmatt eller berdknat motorvarvtal beroende pa vilken |-/ real32
typ av aterkoppling som anvands (se parameter 90.41 Val
motor aterkoppling. En filtertidskonstant for den har sig-
nalen kan definieras med parameter 46.11 Filtertid motor-
varvtal.
-30000.00 ... Uppmatt eller uppskattat varvtal. For 16-bitars skalning, |- /100 =1rpm
30000.00 rpm se parameter 46.1.
1.2 Varvtal berdaknat Beraknat motorvarvtal i rpm. En filtertidskonstant for -/ real32
signalen kan definieras med parameter 46.11 Filtertid mo-
torvarvtal.
-30000.00.... Beraknat motorvarvtal. For 16-bitars skalning, se parameter |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
13 Motorvarvtal % Visar vardet for 1.1 Varvtal anvant i procent av motorns -/ real32
synkrona varvtal.
-1000.00 ... 1000.00 |Uppmétt eller uppskattat varvtal. Fér 16-bitars skalning, |- /100 =1 Procent
Procent se parameter 46.1.
14 Pulsgivare 1 varvtal |Varvtal for pulsgivare 1,irpm. En filtertidskonstant fér den |-/ real32
filtrerat har signalen kan definieras med parameter 46.11 Filtertid
motorvarvtal.
-30000.00 ... Varvtal pulsgivare 1 Fér 16-bitars skalning, se parameter |-/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.
1.5 Pulsgivare 2 varvtal |Varvtal for pulsgivare 2,irpm. En filtertidskonstant féorden |- / real32
filtrerat har signalen kan definieras med parameter 46.11 Filtertid
motorvarvtal.
-30000.00 ... Varvtal pulsgivare 2 For 16-bitars skalning, se parameter |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
1.6 Frekvens Berdknad frekvensomriktarutfrekvens i Hz. En filtertidskon- |-/ real32
stant for den har signalen kan definieras med parameter
46.12 Filtertid utgangsfrekvens.
-600.00 ... 600.00 Hz | Uppskattad utfrekvens. For 16-bitars skalning, se parame- |- /100 =1Hz
ter 46.2.
1.7 Motorstrém Uppmétt (absolut) motorstrom i A. -/ real32
0.00...30000.00 A | Motorstrom. For 16-bitars skalning, se parameter 46.5. -/100=1A
1.8 Motorstrom % av Motorstrém (omriktarens utstrom) i procent av motorns |- / real32
motor nom markstrom.
0.0...1000.0 Procent | Motorstréom. 1=1Procent /10=1
Procent
110 Motormoment Motormomentiprocent av motorns markmoment. Sedven |-/ real32

parameter 1.30 Nominell momentskala.

En filtertidskonstant fér den har signalen kan definieras
med parameter 46.13 Filtertid motormoment.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
-1600.0...1600.0 Pro- | Motormoment. For 16-bitars skalning, se parameter 46.3. |- /10 =1 Procent
cent
111 DC spanning Uppmétt DC-mellanledsspanning. -/ real32
0.00 ...2000.00 V DC-mellanledsspanning. 10=1V/100=1V
113 Utspanning Berdknad motorspanning iV AC. -/ real32
0...2000 V Motorspanning. 1=1V/1=1V
114 Uteffekt Frekvensomriktarens uteffekt. Enheten vdljs med parame- |-/ real32
ter 96.16 Enhetsval. En filtertidskonstant for den hér sig-
nalen kan definieras med parameter 46.14 Filtertid uteffekt.
-32768.00 ...32767.00 | Utgdende till motor. Fér 16-bitars skalning, se parameter |- /100 =1 kW
kw 46.4.
115 Uteffekt % av motor | Visar vardet for 1.14 Uteffekt i procent av motorns markef- |-/ real32
nom fekt.
-300.00 ... 300.00 Utgéaende till motor. 10 =1Procent /100 =
Procent 1 Procent
117 Axeleffekt fran mo- |Berdknad mekanisk effekt vid motoraxeln. Enheten viljs -/ real32
torn med parameter 96.16 Enhetsval. En filtertidskonstant for
den har signalen kan definieras med parameter 46.14 Fil-
tertid uteffekt.
-32768.00 ...32767.00 | Axeleffekt fran motorn. 1=1kW eller hk /100
kW eller hk =1kW eller hk
1.18 Vaxelriktare GWh f6r- | Energimangd som har passerat genom frekvensomriktaren |-/ intl6
brukning (mot nétet) i gigawattimmar. Minimivérdet &r noll.
0..32767 GWh Atermatad energi i GWh. 1=1GWh /1=1GWh
119 Vaxelriktare MWh Energimédngd som har passerat genom frekvensomriktaren |- /int16
foérbrukning (mot ndtet) i megawattimmar. N&r raknaren rullar éver
Okas 1.18 Vaxelriktare GWh férbrukning Minimivardet &r
noll.
0...1000 MWh Atermatad energi i MWh. 1=1MWh /1=1MWh
1.20 Vaxelriktare kWh for- | Energimangd som har passerat genom frekvensomriktaren |-/ real32
brukning (mot natet) i kilowattimmar. N&r réknaren rullar dver 6kas
1.19 Vaxelriktare MWh forbrukning. Minimivardet ar noll.
0...1000 kWh Atermatad energi i kwWh. 10 =1kWh /1=1kWh
121 U-fas strém Uppmatt U-fasstrom. -/ real32
-30000.00 ... U-fasstrom. For 16-bitars skalning, se parameter 46.5. -/100=1A
30000.00 A
1.22 V-fas strom Uppmatt V-fasstrém. -/ real32
-30000.00 ... V-fas strom. For 16-bitars skalning, se parameter 46.5. -/100=1A
30000.00 A
123 W-fas strém Uppmatt W-fasstrom. -/ real32
-30000.00 ... W-fasstrom For 16-bitars skalning, se parameter 46.5. -/100=1A
30000.00 A
1.24 Flode faktisk % Anvand flodesreferens i procent av nominellt statorfléde. |-/ real32

0...200 Procent

Flodesreferens.

1=1Procent/1=1
Procent
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
1.25 INU momentan cos ¢ | Momentan cos fi for frekvensomriktaren. 0.00 NoUnit / real32
-1.00...1.00 Cos fi. 100=1/100=1
1.29 Varvtalsandringshas- | Hastighet for faktisk varvtalsandring. Positiva vardenindi- |-/ real32
tighet kerar acceleration, negativa varden indikerar retardation.
Se dven parametrarna 31.32 Nédstoppramp &vervakning,
31.33 Nddstoppramp Svervak. férdrdj., 31.37 Rampstoppso-
vervakning och 31.38 Rampstoppsoévervakning fordréjning.
-15000...15000 rpm/s | Hastighet for varvtalsandring. 1=1rpm/s/1=1
rpm/s
1.30 Nominellmomentska- | Vridmoment som motsvarar 100 % av nominellt motormo- | 0.000 Nm eller Ib-ft /
la ment Enheten valjs med parameter 96.16 Enhetsval. uint32
Obs! Detta varde kopieras fran parameter 99.12 Motor nom
moment om den &r angiven. Annars berdknas vardet fran
andra motordata.
0.000 ... Méarkmoment. 1=1Nmeller Ib-ft /
4000000.000 Nm el- 1000 =1 Nm eller Ib-ft
ler Ib-ft
131 Omgivande tempera- | Uppmatt temperatur pa inkommande kylluft. Enheten (°C |- / real32
tur eller °F) véljs med parameter 96.16 Enhetsval.
-40.0...200.0° Kyllufttemperatur. 1=1°/10=1°
132 Vaxelriktare GWh Energimangd som har passerat genom frekvensomriktaren |- /int16
atermatning (mot natet) i gigawattimmar. Minimivardet &r noll.
0...32767 GWh Regenerativ energi i GWh. 1=1GWh /1=1GWh
133 Vaxelriktare MWh Energimangd som har passerat genom frekvensomriktaren |-/ int16
atermatning (mot ndtet) i megawattimmar. Nar raknaren rullar éver
okas 1.32 Vaxelriktare GWh atermatning. Minimivardet ar
noll.
0...1000 MWh Regenerativ energi i MWh. 1=1MWh /1=1MWh
134 Vaxelriktare kWh Energimangd som har passerat genom frekvensomriktaren |-/ real32
atermatning (mot natet) i kilowattimmar. Nar raknaren rullar 6ver 6kas
1.33 Véxelriktare MWh atermatning. Minimivardet ar noll.
0...1000 kWh Regenerativ energi i kWh. 10 =1kWh /1=1kWh
1.35 Forbr - atermatad Mé&ngd nettoenergi (motorenergi - dtermatad energi) som |0 GWh / int16
energi GWh har passerat genom frekvensomriktaren i hela gigawattim-
mar.
Vardet kan aterstllas genom att séttas till noll. Aterstall-
ning av parametrarna 1.35 till 1.37 aterstaller alla.
-32768...32767 GWh | Energibalans i GWh. 1=1GWh /1=1GWh
1.36 Forbr - atermatad Mangd nettoenergi (motorenergi - atermatad energi) som |0 MWh / int16

energi MWh

har passerat genom frekvensomriktaren i hela megawat-
timmar. Nar raknaren rullar éver 6kas eller minskas 1.35
Forbr - atermatad energi GWh.

Virdet kan aterstillas genom att sattas till noll. Aterstall-
ning av parametrarna 1.35 till 1.37 aterstaller alla.

-1000...1000 MWh

Energibalans i MWh.

1=1MWh /1=1MWh
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
137 Forbr - atermatad Energimangd (motorenergi - atermatad energi) som har | 0 kWh / real32
energi kWh passerat genom frekvensomriktarenihela kilowattimmar.
Nar raknaren rullar éver 6kas eller minskas 1.36 Forbr -
atermatad energi MWh.
Vardet kan aterstallas genom att sittas till noll. Aterstall-
ning av parametrarna 1.35 till 1.37 aterstaller alla.
-1000...1000 kWh Energibalans i kWh. 10 =1kwWh /1=1kWh

1.61 Abs motorvarvtal % |Absolut varde for 1.1 Varvtal anvant. -/ real32
anvands
0.00...30000.00 rpm | Uppmatt eller uppskattat varvtal. Foér 16-bitars skalning, |-/100=1rpm

se parameter 46.1.

1.62 Abs motorvarvtal % |Absolut varde for 1.3 Motorvarvtal %. -/ real32
0.00...1000.00 Pro- | Uppmatt eller uppskattat varvtal. 10 =1Procent /100 =
cent 1 Procent

1.63 Abs utmatningsfre- |Absolut varde for 1.6 Frekvens. -/ real32
kvens
0.00 ... 600.00 Hz Uppskattad utfrekvens. For 16-bitars skalning, se parame- |- /100 =1Hz

ter 46.2.

1.64 Abs motormoment | Absolut varde for 1.10 Motormoment. -/ real32
0.0 ...1600.0 Procent | Motormoment. For 16-bitars skalning, se parameter 46.3. |- /10 =1 Procent

1.65 Abs utmatnings- Absolut varde for 1.14 Uteffekt. -/ real32
strém
0.00 ... 32767.00 kW | Utgaende till motor. 1=1kW eller hk /100
eller hk =1kW eller hk

1.66 Abs uteffekt % motor | Absolut varde for 1.15 Uteffekt % av motor nom. -/ real32
nom
0.00...300.00 Pro- | Utgdende till motor. 10 =1 Procent /100 =
cent 1Procent

1.68 Abs axeleffekt fran | Absolut varde fér m1.17 Axeleffekt fran motorn. -/ real32
motorn
0.00...32767.00 kW | Axeleffekt fran motorn. 1=1kW eller hk /100
eller hk =1kW eller hk

1.70 Omgivande tempera- | Uppmatt temperatur pa inkommande kylluft. 0.00 Procent / real32

0
tur % Amplitudomradet 0...100 % motsvarar 0...60 °C.
Se dven 1.31 Omgivande temperatur.
-200.00 ... 200.00 Kyllufttemperatur. 1=1Procent /100=1
Procent Procent

171 Step-up-motorstrom | Berdknad motorstrom i A ndr en step-up-transformator -/ real32

anvands. Vardet berdknas fran parameter 1.7 med step-
up-transformatorférhallandet (95.40) och sinusfiltervarden
99.18 och 99.19.

0.00...30000.00 A | Berdknad motorstrém. For 16-bitars skalning, se parameter |-/100=1A
46.5.

1.72 U-fas RMS-strém U-fas rms-strom. -/ real32
0.00...30000.00 A | U-fas rms-strom. For 16-bitars skalning, se parameter 46.5. |- /100 =1A
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
1.73 V-fas RMS-strém V-fas rms-stréom. -/ real32
0.00...30000.00 A | V-fas rms-strém. For 16-bitars skalning, se parameter 46.5. |- /100=1A
1.74 W-fas RMS-stréom W-fas rms-strém. -/ real32
0.00...30000.00 A | W-fas rms-strom. For 16-bitars skalning, se parameter46.5. |- /100=1A
1.102 Natstrom (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |- / real32
med 95.20)
Berdknad linjestrom genom matningsenheten.
0.00...30000.00 A | Berdknad linjestrém. For 16-bitars skalning, se parameter |-/100=1A
46.5.
1.104 Aktiv strom (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |- / real32
med 95.20)
Berdknad aktiv strém genom matningsenheten.
-30000.00 ... Berdknad aktiv strom. For 16-bitars skalning, se parameter |-/100=1A
30000.00 A 46.5.
1.106 Reaktiv strém (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32
med 95.20)
Beraknad reaktiv stréom genom matningsenheten.
-30000.00.... Berdknad reaktiv strom. For 16-bitars skalning, se parame- |- /100=1A
30000.00 A ter 46.5.
1.108 Néatfrekvens (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32
med 95.20)
Beraknad frekvens for spanningsnatet.
0.00...100.00 Hz Berdknad matningsfrekvens. For 16-bitars skalning, se -/100=1Hz
parameter 46.2.
1.109 N&tspanning (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32
med 95.20)
Berdknad spanning for spanningsnatet.
0.00 ...2000.00 V Berdknad matningsspanning. 10=1V/100=1V
1.110 Skenbar nateffekt (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning &r aktiverad |-/ real32
med 95.20)
Beraknad skenbar effekt genom matningsenheten.
-30000.00 ... Berdknad skenbar effekt. For 16-bitars skalning, se para- |- /100 =1kVA
30000.00 kVA meter 46.4.
1.112 Néateffekt (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32
med 95.20)
Beraknad effekt genom matningsenheten.
-30000.00.... Berdknad matningseffekt. For 16-bitars skalning, se para- |- /100 =1 kW
30000.00 kW meter 46.4.
1.114 Reaktiv ndteffekt (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32

med 95.20)

Berdknad reaktiv effekt genom matningsenheten.

-30000.00 ...
30000.00 kVAr

Berdknad reaktiv effekt.

10=1kVAr /100=1
kVAr
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1116 LSU cos ¢ (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32
med 95.20)
Effektfaktor for matningsenheten.
-1.00...1.00 Effektfaktor. 100=1/100=1
1.164 LSU nominell effekt | (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning ar aktiverad |- / real32

med 95.20)

Nominell effekt fér matningsenheten.

0...30000 kw

Markeffekt.

1=1kW/1=1kW




142 Parametrar

Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
3 Inreferenser Varden pa referenser som tas emot fran olika kallor.
Alla parametrar i denna grupp kan endast ldsas (om inget
annat anges).

31 Panelreferens Lokal referens fran mandverpanelen eller PC-verktyget. 0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Lokal mand&verpanel- eller PC-verktygsreferens. 10=1/100=1
100000.00

3.2 Panelreferens 2 Fjarrreferens fran manéverpanelen eller PC-verktyget. -/ real32
-30000.00 ... Fjarrreferens fran lokal manéverpanel eller PC-verktyget. |10=1/100=1
30000.00

3.5 FB Areferens 1 Referens 1 mottagen via faltbussadapter A. 0.00 NoUnit / real32

Se dven kapitel Faltbusstyrning via en faltbussadapter.
-100000.00 ... Referens 1 fran faltbussadapter A. 10=1/100=1
100000.00

3.6 FB A referens 2 Referens 2 mottagen via faltbussadapter A. 0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Referens 2 fran faltbussadapter A. 10=1/100=1
100000.00

3.7 FB Breferens 1 Referens 1 tas emot via faltbussadapter B. 0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Referens 1 fran faltbussadapter B. 10=1/100=1
100000.00

3.8 FB B referens 2 Referens 2 tas emot via féltbussadapter B. 0.00 NoUnit / real32
-100000.00 ... Referens 2 fran faltbussadapter B. 10=1/100=1
100000.00

3.9 EFB referens 1 Skalad referens 1 mottagen genom det inbyggda féltbuss- |- / real32

granssnittet. Skalningen definieras med 58.26 EFB refl
typ.
-30000.00 ... Referens 1 mottagen genom det inbyggda faltbussgrans- [10=1/100=1
30000.00 snittet.
3.10 EFB referens 2 Skalad referens 2 mottagen genom det inbyggda féltbuss- |- / real32
granssnittet. Skalningen definieras med 58.27 EFB ref2
typ.
-30000.00 ... Referens 2 mottagen genom det inbyggda faltbussgrans- |[10=1/100=1
30000.00 snittet.
3.11 DDCS-styrenhet ref 1| Referens 1 mottagen fran den externa styrenheten (DDCS). |-/ real32
Vardet har skalats enligt parameter 60.60 DDCS-styrenhet
refl typ.
Se dven avsnitt Granssnitt mot externt styrsystem.
-30000.00 ... Skalad referens 1 mottagen fran extern styrenhet. 10=1/100=1
30000.00
3.12 DDCS-styrenhet ref 2 | Referens 2 mottagen fran den externa styrenheten (DDCS). |-/ real32
Vardet har skalats enligt parameter 60.61 DDCS-styrenhet
ref2 typ.
-30000.00 ... Skalad referens 2 mottagen fran extern styrenhet. 10=1/100=1

30000.00
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3.13 L/F eller D2D refl Ledare/fdljare-referens 1 mottagen fran ledaren. Vardet -/ real32
har skalats enligt parameter 60.10 L/F refl typ.
Se dven avsnitt Ledare/foljare-funktion.
-30000.00 ... Skalad referens 1 mottagen fran ledaren.. 10=1/100=1
30000.00
3.14 L/F eller D2D ref2 Ledare/foljare-referens 2 mottagen fran ledaren. Vardet |-/ real32
har skalats enligt parameter 60.11 L/F ref2 typ.
-30000.00 ... Skalad referens 2 mottagen fran ledaren.. 10=1/100=1
30000.00
3.30 FB Areferens 1int32 | Referens 1tas emot via faltbussadapter Asom ett 32-bitars |-/ int32
heltal.
Referens 1 fran faltbussadapter A. -/-
331 FB A referens 2 int32 | Referens 2 tas emot via faltbussadapter A som ett 32-bitars |- / int32
heltal.
Referens 2 fran filtbussadapter A. -/-
3.51 IEC tillampning panel | Panelreferens definierad i tilldmpningsprogrammet. 0 NoUnit / real32
referens
-100000...100000 Panelreferens i tillimpningsprogrammet. 1=1/1=1
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4 Varningar och fel Information om varningar och fel som senast har intraffat.
Forklaringar till enskilda varningar och felkoder finns i ka-
pitel Felsékning.
Alla parametrar i denna grupp kan endast ldsas (om inget
annat anges).
4.1 Utlosningsfel Kod for det férsta aktiva felet (felet som orsakade dennu |0 / uintl6
aktiva utlésningen).
0000...FFFFh Forsta aktiva felet. 1=1
4.2 Aktiva fel 2 Kod for det andra aktiva felet. 0/ uint16
0000...FFFFh Andra aktiva felet. 1=1
4.3 Aktiva fel 3 Kod for det tredje aktiva felet. 0 / uintl6
0000...FFFFh Tredje aktiva felet. 1=1
4.4 Aktiva fel 4 Kod for det fjarde aktiva felet. 0 / uintl6
0000...FFFFh Fjarde aktiva felet. 1=1
4.5 Aktiva fel 5 Kod for det femte aktiva felet. 0/ uint16
0000...FFFFh Femte aktiva felet. 1=1
4.6 Aktiv varning 1 Kod for den forsta aktiva varningen. 0 / uint16
0000...FFFFh Forsta aktiva varningen. 1=1
4.7 Aktiv varning 2 Kod fér den andra aktiva varningen. 0 / uintl6
0000...FFFFh Andra aktiva varningen. 1=1
4.8 Aktiv varning 3 Kod for den tredje aktiva varningen. 0 / uint16
0000...FFFFh Tredje aktiva varningen. 1=1
4.9 Aktiv varning 4 Kod for den fjarde aktiva varningen. 0 / uintl6
0000...FFFFh Fjarde aktiva varningen. 1=1
4.10 Aktiv varning 5 Kod for den femte aktiva varningen. 0 / uint16
0000...FFFFh Femte aktiva varningen. 1=1
411 Senaste fel Kod for det foérsta lagrade (icke-aktiva) felet. 0 / uintl6
0000...FFFFh Forsta lagrade felet. 1=1
4.12 Nast senaste fel Kod for det andra lagrade (icke-aktiva) felet. 0 / uintl6
0000...FFFFh Andra lagrade felet. 1=1
4.13 Tredje senaste fel Kod for det tredje lagrade (icke-aktiva) felet. 0 / uint16
0000...FFFFh Tredje lagrade felet. 1=1
414 Fjarde senaste fel Kod for det fjarde lagrade (icke-aktiva) felet. 0 / uintl16
0000...FFFFh Fjarde lagrade felet. 1=1
4.15 Femte senaste fel Kod for det femte lagrade (icke-aktiva) felet. 0 / uintl6
0000...FFFFh Femte lagrade felet. 1=1
4.16 Senaste varning Kod for den forsta lagrade (icke-aktiva) varningen. 0 / uintl6
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0000...FFFFh Forsta lagrade varningen. 1=1

4.17 Néast senaste varning | Kod for den andra lagrade (icke-aktiva) varningen. 0 / uintl6
0000...FFFFh Andra lagrade varningen. 1=1

4.18 Tredje senaste var- | Kod for den tredje lagrade (icke-aktiva) varningen. 0 / uintl6
ning
0000...FFFFh Tredje lagrade varningen. 1=1

419 Fjarde senaste var- | Kod for den fjdrde lagrade (icke-aktiva) varningen. 0 / uintl6
ning
0000...FFFFh Fjarde lagrade varningen. 1=1

4.20 Femte senaste var- | Kod for den femte lagrade (icke-aktiva) varningen. 0 / uintl6
ning
0000...FFFFh Femte lagrade varningen. 1=1
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4.21 Felord 1 ACS800-kompatibelt felord 1. -/ uintl6

Bittilldelningarna fér det har ordet motsvarar FAULT WORD
1i ACS800. Parameter 4.120 Kompatibilitet for fel-/var-
ningsord bestammer om bittilldelningarna ar enligt styr-
programmet ACS800 Standard eller ACS800 System.

Varje bit kan indikera flera ACS880-handelser enligt nedan.

Den har parametern kan endast lasas.
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Bit ACS800-felnamn ACS880-han-
delser som
(4.120 = (4.120 = indikeras av
ACS800 Stan- | ACS800 den hir biten
dardstyrpro- | Systemstyr-
gram) program) se Felsok-
ning (sid 543).
o] KORTSLUT- | KORTSLUT- |2340
NING NING
1 OVERSTROM | BVERSTROM | 2310
2 DC OVER- DC OVER- 3210
SPANNING | SPANNING
3 ACS800 ACS800 2381, 4210,
TEMP TEMP 4290, 42F1,
4310, 4380
4 JORDFEL JORDFEL 2330, 2392,
3181
5 TERMISTOR | MOTOR 4981, 4991,
TEMP M 4992, 4993
6 MOTORTEM- | MOTORTEM- | 4982
PERATUR PERATUR
7 SYSTEMFEL |SYSTEMFEL |6481, 6487,
64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885
8 UNDERLAST | UNDERLAST | -
9 OVERFREK | OVERFREK | 7310
10 Reserverad | MPROT SWIT-| 9081
CH
11 Reserverad |CH2 COMM |7582
LOSS
12 Reserverad | SC (INU1) 2340 (XXYY
YYO1)
13 Reserverad | SC (INU2) 2340 (XXYY
YYO02)
14 Reserverad | SC (INU3) 2340 (XXYY
YYO03)
15 Reserverad | SC (INU4) 2340 (XXYY
YY04)
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4.22 Felord 2 ACS800-kompatibelt felord 2. -/ uintl6

Bittilldelningarna fér det har ordet motsvarar FAULT WORD
21 ACS800. Parameter 4.120 Kompatibilitet for fel-/var-
ningsord bestammer om bittilldelningarna ar enligt styr-
programmet ACS800 Standard eller ACS800 System.

Varje bit kan indikera flera ACS880-handelser enligt nedan.

Den har parametern kan endast lasas.

ACS800-felnamn ACS880-han-
delser som
(4.120 = (4.120 = indikeras av
Bit ACS800 Stan- | ACS800 den har biten
dardstyrpro- | Systemstyr-
gram) program) (se Felsok-

ning (sid 543))

0 MATN FAS |MATNFAS |[3130
BORTA BORTA
1 EJMOTDATA | INGEN MO- |-
TORDATA
2 DC UNDER- |DCUNDER- |[3220
SPANNING | SPANNING
3 Reserverad | CABLE TEMP | 4000
4 DRIFTFRIGIV- | START FOR- | AFEB
NING REG
5 PULSGIVAR- | PULSGIVAR- |7301, 7380,
FEL FEL 7381, 73A0,
73A1
6 1/OKOMM |10 COMM 7080, 7082
ERR
7 KRETSK KRETSK -
TEMP TEMP
8 EXTERNTFEL | SELECTABLE | 9082
9 OVER OVER -
SWFREQ SWFREQ
10 Al < MIN AI<MIN FUNC | 80A0
FUNK
11 PPCCLINK |PPCCLINK |[5681,5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695
12 COMM MO- |COMM MO- | 6681, 7510,
DULE DULE 7520, 7581
13 PANEL BORT- | PANEL BORT- | 7081
FALL FALL
14 MOT FAST- |MOT FAST- | 7121
LAST LAST
15 MOTORFAS |MOTORFAS |[3381

BORTA BORTA
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4.25 Moduler med fel (endast synligt med en BCU-styrenhet) 0000h / uint16
Indikerar vilka parallellkopplade moduler som har fel.
Ordets bitar rensas nér alla fel har aterstallts.
Den hdr parametern kan endast lasas.
b0 |Modul 1 1=Modul 1 har ett fel
b1l |Modul 2 1= Modul 2 har ett fel
b2 Modul 3 1= Modul 3 har ett fel.
b3 | Modul 4 1=Modul 4 har ett fel.
b4 | Modul 5 1= Modul 5 har ett fel.
b5 | Modul 6 1=Modul 6 har ett fel.
b6 | Modul 7 1=Modul 7 har ett fel.
b7 |Modul 8 1=Modul 8 har ett fel.
b8  Modul 9 1=Modul 9 har ett fel.
b9 | Modul 10 1=Modul 10 har ett fel.
b10 | Modul 11 1=Modul 11 har ett fel.
b1l Modul 12 1= Modul 12 har ett fel.
bi12...15  Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1




150 Parametrar

Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
431 Varningsord 1 ACS800-kompatibel varning (larm) ord 1. -/ uintl6

Bittilldelningarna for det har ordet motsvarar LARMORD 1
iACS800. Parameter 4.120 Kompatibilitet for fel-/varnings-
ord bestdmmer om tilldelningarna &r enligt styrprogram-
met ACS800 Standard eller ACS800 System.

Varje bit kan indikera flera ACS880-varningar enligt nedan.

Den har parametern kan endast lasas.

ACS800-larmnamn ACS880-han-
delser som
(4.120 = (4.120 = indikeras av
Bit ACS800 Stan- | ACS800 den hir biten
dardstyrpro- | Systemstyr-
gram) program) (se Felsok-
ning (sid 543))
0 DRIFTFOR- | DRIFTFOR- |A5A0
REGLING REGLING
1 Reserverad |EM STOP AFE1, AFE2
2 TERMISTOR |MOTOR A491, A497,
TEMP M A498, A499
3 MOTORTEM- | MOTORTEM- | A492
PERATUR PERATUR
4 ACS800 ACS800 A2BA, A4A9,
TEMP TEMP A4BO, A4B1,
A4F6
5 PULSGIVAR- | PULSGIVAR- | A797,A7BO,
FEL FEL AT7B1, ATE1
6 T MEAS ALM | T MEAS CIRC | A490, ASEA,
A782, ABAO
7 Reserverad | DIGITALAI/O |-
8 Reserverad |ANALOGIO |-
9 Reserverad | EXT DIGITAL |-
10
10 Reserverad EXT ANALOG | AGES5, ATAA,
10 ATAB
11 Reserverad |CH2 COMM | A7CB, AF80
LOSS
12 COMM MO- | MPROT SWIT- | A981
DULE CH
13 Reserverad |EM STOP -
DEC
14 JORDFEL JORDFEL A2B3
15 Reserverad | SAFETY A983
SWITC

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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4.32 Varningsord 2 ACS800-kompatibel varning (larm) ord 2. -/ uintl6

Bittilldelningarna fér det har ordet motsvarar LARMORD
21 ACS800. Parameter 4.120 Kompatibilitet for fel-/var-
ningsord bestdmmer om bittilldelningarna ar enligt styr-
programmet ACS800 Standard eller ACS800 System.

Varje bit kan indikera flera ACS880-varningar enligt nedan.

Den har parametern kan endast lasas.

ACS800-larmnamn ACS880-han-
delser som
(4.120 = (4.120 = indikeras av
Bit ACS800 Stan- | ACS800 den hir biten
dardstyrpro- | Systemstyr-
gram) program) (se Felsok-
ning (sid 543))
0 Reserverad | MOTOR- A781
FLAKT
1 UNDERLAST | UNDERLAST |-
2 Reserverad | INV OVERLO- |-
AD
3 Reserverad | CABLE TEMP | A480
4 PULSGIVARE | PULSGIV -
A<>B
5 Reserverad | FAN OVER- |A984
TEMP
6 Reserverad |Reserverad |-
7 POWFAIL FI- | POWFAILFI- |-
LE LE
8 ALM (OS_17) | POWDOWN |-
FILE
9 MOT FAST- MOT FAST- | A780
LAST LAsT
10 Al < MIN AI<MIN FUNC | ABAO
FUNK
11 Reserverad | COMMMO- |A6D1, A6D2,
DULE ATC1, A7C2,
AT7CA, ATCE
12 Reserverad | BATTERIFEL |-
13 PANEL BORT- | PANEL BORT- | A7TEE
FALL FALL
14 Reserverad |DCUNDER- |A3A2
SPANNING
15 Reserverad | RESTARTED |-

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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4.40 Héandelseord 1 Anvandardefinierat hdandelseord. Det har ordet samlar -/ uintl6
status fér handelser (varningar, fel och handelser) som
valts med parametrarna 4.41...4.72.
For varje hdndelse kan en hjalpkod valfritt anges for filtre-
ring.
Den har parametern kan endast lasas.
b0 | Egen bit O 1 = Handelse vald med parametrarna 4.41 Handelseord 1
bit 0 kod (och 4.42 Handelseord 1 bit 0 hjdlpkod) ar aktiv
bl Egen bit1 1 = Handelse vald med parametrarna 4.43 Handelseord 1
bit 1 kod (och 4.44 Handelseord 1 bit 1 hjélpkod) &r aktiv
b15 | Egen bit 15 1=Handelse vald med parametrarna 4.71 (och 4.72) ar aktiv
0000h...FFFFh 1=1/1=1
4.41 Handelseord 1 bit 0 | Véljer koden i hexadecimalt format fér en hdandelse (var- 0 / uintl6
kod ning, fel eller hdndelse) vars status visas som bit 0 av para-
meter 4.40 Handelseord 1.
0000...FFFFh Handelsens kod. 1=1
4.42 Handelseord 1 bit 0 | Anger en hjdlpkod fér den handelse som valts med den 0000 0000h / uint32
hjalpkod féregaende parametern. Den valda hdandelsenindikeras av
héndelseordet endast om hjalpkoden stammer dverens
med vardet for denna parameter.
Med vardet 0000 0000h indikerar hdndelseordet handelsen
oavsett hjilpkod.
0000 0000h...FFFF | Varningens, felets eller hdndelsens kod. 1=1
FFFFh
4.43 Handelseord 1 bit1 | Valjer koden i hexadecimalt format fér en hdandelse (var- 0000h / uint16
kod ning, fel eller hdndelse) vars status visas som bit 1 av para-
meter 4.40 Handelseord 1.
0000...FFFFh Handelsens kod. 1=1
4.44 Handelseord 1 bit1 | Anger en hjdlpkod fér den handelse som valts med den 0000 0000h / uint32
hjalpkod féregdende parametern. Den valda handelsen indikeras av
héndelseordet endast om hjalpkoden stammer dverens
med vardet for denna parameter.
Med vardet 0000 0000h indikerar hdndelseordet handelsen
oavsett hjalpkod.
0000 0000h...FFFF | Varningens, felets eller hdndelsens kod. 1=1
FFFFh
4.71 Handelseord 1 bit 15 | Véljer koden i hexadecimalt format fér en hdandelse (var- 0000h / uint16

kod

ning, fel eller hdndelse) vars status visas som bit 15 av pa-
rameter 4.40 Handelseord 1.

Handelsekoderna visas i kapitel Felsékning.

0000...FFFFh

Handelsens kod.
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4.72 Handelseord 1 bit 15 | Anger en hjalpkod fér den hdndelse som valts med den 0000 0000h / uint32
hjalpkod féregdende parametern. Den valda handelsen indikeras av
héndelseordet endast om hjalpkoden stammer éverens
med vardet for denna parameter.
Med vardet 0000 0000h indikerar handelseordet handelsen
oavsett hjalpkod.
0000 0000h...FFFF | Varningens, felets eller hdndelsens kod. 1=1
FFFFh
4.120 Kompatibilitet for fel- | Valjer om bittilldelningarna fér parametrarna 4.21...4.32 ACS800 Standardstyr-

/varningsord

Overensstammer med styrprogrammet ACS800 Standard
eller ACS800 System.

program / uint16

ACS800 Standardstyr-
program

Bittilldelningarna fér parametrarna 4.21...4.32 6verensstam-
mer med styrprogrammet ACS800 Standard enligt foljan-
de:

-« 4.21:03.05FELORD 1
e 4.22:03.06 FELORD 2
- 4.31:03.08 LARMORD 1
e 4.32:03.09 LARMORD 2

ACS800 Systemstyr-
program

Bittilldelningarna fér parametrarna 4.21...4.32 verensstam-
mer med styrprogrammet ACS800 System enligt féljande:

« 4.21:09.01FELORD1
e 4.22:09.02FELORD 2

« 4.31:09.04 LARMORD 1
« 4.32:09.04 LARMORD 2
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5 Diagnostik Olika raknare och matningar av drifttidstyp som hanfor
sig till underhall av frekvensomriktaren.
Alla parametrar i denna grupp kan endast lasas (om inget
annat anges).
5.1 Drifttid fro Drifttid fro. Réknaren aktiv ndr diodmatningsenhetenma- |0 d / uint16
tas.
0...65535d Drifttid fro. 1=1d/1=1d
5.2 Drifttid mot Réknare fér motorns drifttid. Raknaren aktiv nar vaxelrik- |0 d / uint16
taren modulerar.
0...65535d Raknare fér motorns drifttid. 1=1d/1=1d
5.4 Kylflaktens drifttid- | Drifttiden fér omriktarens kylflakt. Kan aterstéllas fran 0d/uintl6
rakn. mandverpanelen genom att halla Reset nedtryckt i mer an
tre sekunder.
0...65535d Drifttidraknare for kylflakten. 1=1d/1=1d
5.9 Tid fran senaste upp- | 500-mikrosekundersperioder som I6pt ut sedan densenas- |- / uint32
start te starten av styrenheten.
0...4294967295 500-mikrosekundersperioder sedan senaste start. 1=1/1=1
5.10 Styrkort temperatur | Visar den faktiska temperaturen pa styrkortets yta. -/ real32
-50...150 ° Korttemperatur i Celsius. 1=1°/1=1°
511 Vaxelriktartemp. Uppskattad frekvensomriktartemperatur i procent av fel- |-/ real32
gransnivan. Den faktiska utlésartemperaturen efter fre-
kvensomriktartyp.
0,0%=0°C
94 % cirka = varningsgrans
100,0 % = felgrans
-40.0...160.0 Procent | Frekvensomriktartemperatur i procent. 1=1Procent/10=1
Procent
5.22 Diagnostikord 3 Diagnostikord 3. -/ uintl6
bO0...10 | Reserved
b1l | Flaktkommando 1 =frekvensomriktarens fldkt roterar 6ver tomgangsvarvtal
b12 | Flaktens underhalls- |1 = Frekvensomriktarens flaktunderhallsraknare har natt
réknare gransen
b13...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
5.41 Huvudfldktens under- | Visar hjalpkylflaktens alder som en procentsats av den 0 Procent / real32

hallsraknare

foérvantade livslangden. Berakningen baseras pa drift,
driftférhallanden och andra driftparametrar for flakten.
Nar raknaren nar 100 % genereras en varning (A8CO
Flaktunderhallsriknare).

Kan aterstdllas fran mandverpanelen genom att halla Reset
nedtryckt i mer &n tre sekunder.

0...150 Procent

Huvudkylflaktens alder.

1=1Procent/1=1
Procent
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
5.42 Hjalpflaktens under- | Visar huvudkylflaktens alder som en procentsats av den 0 Procent / real32
hallsraknare férvantade livslangden. Berdkningen baseras pa drift,
driftférhallanden och andra driftparametrar for flakten.
Nar raknaren nar 100 % genereras en varning (A8CO
Flaktunderhallsraknare).
Kan aterstéllas fran manéverpanelen genom att halla Reset
nedtryckt i mer an tre sekunder.
0...150 Procent Hjalpkylflaktens alder. 1=1Procent/1=1
Procent
5111 Natvéxelriktare tem- | (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ real32
peratur med 95.20)
Uppskattad temperatur fér matningsenheteniprocent av
felgransnivan.
0,0%=0°C
94 % cirka = varningsgrans
100,0 % = felgrans
-40.0...160.0 Procent | Matningsenhetens temperatur i procent. 1=1Procent/10=1
Procent
5.121 MCB mandverrdknare | (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |- / uint32
med 95.20)
Réknar ansattningar fér matningsenhetens huvudkretsbry-
tare.
0...4294967295 Antal ansattningar for huvudkretsbrytaren. 1=1/1=1
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Styr- och statusord

Styr- och statusord.

Huvudstyrord

Frekvensomriktarens huvudstyrord. Den har parametern

visar styrsignalerna som tagits emot fran de valda kallorna
(till exempel digitala ingangar, faltbussgranssnitten och

tilldmpningsprogrammet).

Bittilldelningarna fér ordet beskrivs pa sidan 623. Det tillho-
rande statusordet och tillstandsdiagrammet visas pa si-
dorna 625 och 626.

Obs! Den har parametern kan endast lasas.

- Bitarnal2...15kan anvdndas for ytterligare styrdata och
som en signalkalla av parametrar for val av binarkalla.
Bit 10 maste vara aktiv for att bitarna 12...15 ska uppda-
teras.

- Vid faltbusstyrning ar inte detta parametervarde exakt
samma som styrordsvardet som frekvensomriktaren
tar emot fran PLC. Se parameter 50.12 FBA A felséknings-|
lage.

-/ uintl6

6.2

Applikationsstyrord

Frekvensomriktarens styrord som tagits emot fran
tillampningsprogrammet (i férekommande fall). Bittilldel-
ningarna beskrivs pa sidan 623.

Den har parametern kan endast lasas.

-/ uintl6

6.3

FBA A transparent
styrord

Visar det icke-dndrade styrordet som tagits emot fran PLC
via faltbussadapter A ndr en transparent kommunikations-
profil har valts, till exempel med parametergrupp 51 FBA
Ainst. Se avsnitt Styrord och statusord (sid 620).

Den har parametern kan endast ldsas.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Styrord som tagits emot via faltbussadapter A.

1=1

6.4

FBA B transparent
styrord

Visar det icke-andrade styrordet som tagits emot fran PLC
via faltbussadapter B ndr en transparent kommunikations-
profil har valts, till exempel med parametergrupp 54 FBA
B-installningar. Se avsnitt Styrord och statusord (sid 620).

Den har parametern kan endast ldsas.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Styrord som tas emot via faltbussadapter B.

1=1

6.5

EFB transparent
styrord

Visar det icke-andrade styrordet som tagits emot fran PLC
via det inbyggda faltbussgranssnittet ndr en transparent
kommunikationsprofil har valts i parameter 58.25 Styrnings-
profil. Se avsnitt Transparent-profilen (sid 609).

Den har parametern kan endast ldsas.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Styrordet tas emot via det inbyggda faltbussgranssnittet.

1=1

6.11

Huvudstatusord

Huvudstatusord for frekvensomriktaren.

Bittilldelningarna beskrivs pa sidan 625. Det tillhérande
statusordet och tillstandsdiagrammet visas pa sidorna 623
och 626.

Obs! Vid faltbusstyrning &r inte detta parametervarde exakt|
samma som statusordsvardet som frekvensomriktaren
skickar till PLC. Se parameter 50.12 FBA A felsdkningslage.

Den har parametern kan endast lasas.

-/ uintl6
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
6.16 Frekv.omr. statusord | Frekvensomriktarens statusord 1. -/ uintl6
! Den hdr parametern kan endast lasas.
b0 | Aktiverat 1 = Bade driftfrigivningssignalen (se par. 20.12) och start-
frigivningssignalen (20.19) signals finns med och Safe
torque off har inte aktiverats.
Obs!
« 11/0-styrning eller lokal styrning far den har biten fre-
kvensomriktaren att ga ini SWITCH-ON INHIBITED-ldge.
For ytterligare information, se 625.
- Den hér biten paverkas inte av felnarvaro.
bl | Blockerad 1=Start blockerad. Se parametrarna 6.18 och 6.25 fér kéllan
till férreglingssignalen.
b2 | DC-laddad 1= DC-mellanledet har laddats upp. | féorekommande fall
ar DC-brytaren slutet och uppladdningsbrytaren éppen.
0 = Uppladdning ar inte klar. Om véaxelriktaren inte &r fér-
sedd med en DC-brytare (tillval +F286), kontrollera install-
ningen for 95.9.
b3 | Driftklar 1=Frekvensomriktaren klar att ta emot ett startkomman-
do.
b4 | Foljer referens 1 = Frekvenomriktaren &r redo att folja given referens
b5 | Startat 1 = Frekvensomriktaren har startats
b6 | Modulerar 1 = Frekvensomriktaren modulerar (utgangssteget styrs)
b7 | Begrénsar 1 = En driftgrans (varvtal, moment osv.) ar aktiv
b8 | Lokal styrning 1 = Frekvensomriktaren &r i lokal styrning
b9 | Natverksstyrning 1 = Frekvensomriktaren dr i ndtverksstyrning. Se Termer
och férkortningar (sid 18).
b10 | Extl aktiv 1 = Styrplats EXT1 aktiv
b1l | Ext2 aktiv 1= Styrplats EXT2 aktiv
b12 | Reserved
b13| Startbegdran 1 = start begard
Obs! Vid tidpunkten f6ér publicering aktiverar inte en startbe-|
gdran fran mandverpanelen denna bit om nagon driftférreg-
ling &r aktiv (se bit 1).
b14...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.17 Frekv.omr. statusord | Frekvensomriktarens statusord 2. -/ uintl6

2

Den har parametern kan endast lasas.

b0 | ID-kérning klar 1 = Motor-ID-kdrningen har utférts
bl Magnetiserat 1= Motorn har magetiserats
b2 Momentreglering 1= Momentreglering ar aktiv

b3

Varvtalsreglering

1 =Varvtalsreglering ar aktiv

b4

Effektreglering

Reserverad
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
b5 | Saker referens aktiv |1=En sdker referens tillampas av funktioner som paramet-

rarna 49.5 och 50.2.

b6 | Senaste hast. aktiv |1=En senaste varvtal-referens tilldmpas av funktioner som
parametrarna 49.5 och 50.2.
b7 | Bortfall av referens |1 = Referenssignalen har férsvunnit
b8 | Nédstopp misslyckat | 1 = Nédstopp misslyckat (se parametrarna 31.32 and 31.33).
b9 | Krypkdrning aktiv 1 = Krypkdrningssignalen ar till.
b10 | Ovan gréns 1= Arvarvtal, frekvens eller moment lika med eller &verskri-
der gransen (definierat med parametrarna 46.31...46.33).
Giltig i bada rotationsriktningarna.
b1l | Nédstopp aktivt 1=En nddstoppkommandosignal &r aktiv eller frekvensom-
riktaren stoppar efter det att ett nédstoppkommando har
tagits emot.
b12 | Reducerad drift 1 = Reducerad drift aktiv (se avsnitt Reducerad
drift (sid 103)).
b13 | Reserved
b14 | Stopp misslyckades |1 = Stopp misslyckat (se parametrarna 31.37 och 31.38)
b15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.18 Statusord for startfor- | Statusord for startforregling. Det har ordet anger kdllan |- / uint16
regling for forreglingsforhallandet som férhindrar att frekvensom-
riktaren startar.
Nar férhallandet avlagsnats maste startkommandot akti-
veras. Se bitspecifika noter.
Se dven parameter 6.25 Forreglingsstatusord 2 och 6.16
Frekv.omr. statusord 1, bit 1.
Den har parametern kan endast ldsas.
Obs!

« Ombit1lav6.16 Frekv.omr. statusord 1 fortfarande ar
instélld nar foérreglingsférhallandet har tagits bort och
flankutlésning har valts for den aktiva externa styrplat-|
sen kravs en ny positiv flank for startsignalen. Se para-
metrar 20.2, 20.7 och 20.19.

-« Ombit1lav6.16 Frekv.omr. statusord 1 fortfarande ar
installd nar forreglingsférhallandet har tagits bort kravs|
en ny positiv flank for startsignalen.

« Informativ bit. Férreglingsférhallandet behover inte tas
bort av anvandaren.

b0 | Ej driftklar 1 = DC-mellanledsspanningen har inte parametersatts
korrekt. Kontrollera parametrarna i grupp 95 och 99.
bl | Styrplats andrad 1 = Styrplatsen har dndrats

b2

SSW-blockering

1 = Styrprogrammet haller sig kvar i blockeringstillstand

b3

Felaterstallning

1 = Ett fel ar aktivt

ba

Bortfall startfrigiv-
ning

1 = Startfrigivningssignalen saknas
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
b5 | Bortfall driftfrigiv- |1 = Driftfrigivningssignalen saknas
ning
b6 | FSO-blockering 1 = Driften hindras av FSO-xx-sdkerhetsfunktionsmodul
b7 |STO 1 = Safe torque off-funktionen aktiv
b8 | Strémkalibrering slut | 1 = Strémkalibreringsrutinen ar klar
b9 | ID-kdrning slut 1 = Motor-ID-kérningen &r klar
b10 | Autofas slut 1 = Autofasningsrutinen ar klar
b1l | Offl 1= Nodstoppsignal (Idget off1)
b12 | Nodstopp off2 1= Nodstoppsignal (laget off2)
b13 | N6dstopp off3 1 = Nodstoppsignal (laget off3)
bl4 | Autoaterst blocke- |1 = Funktionen for aterstallning blockerar drift
ring
b15 | Krypkérning aktiv 1 = Krypkdrningsignalen blockerar drift
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.19 Varvtalsreglering sta- | Statusord for varvtalsreglering. - / uint16

tusord

Den har parametern kan endast lasas.

b0

Nollvarvtal

1 = Frekvensomriktaren kors pa nollvarvtal, dvs. det abso-
luta vardet for par. 90.1 Varvtal for reglering har hallit sig
under 21.6 Noll varvt gréns i langre &n 21.7 Noll varvt fordr.

Obs!
- Den hér biten uppdateras inte om den mekaniska

bromsstyrningen har aktiverats i 44.6 och frekvensom-

riktaren modulerar.
« Under ett rampstopp nar frekvensomriktaren roterar i
framriktning, kors fordréjningsraknaren nar [90.1] <

[21.6]. Fran backriktning kérs férdréjningsraknaren nar,

90.1 > -[21.6].

bl

Fram

1= Frekvensomriktaren roterar i framriktning éver nollvarv-
talsgransen, dvs. [90.1] > +[21.6].

b2

Back

1= Frekvensomriktaren roterar i backriktning éver nollvarv-
talsgrénsen, dvs. [90.1] < -[21.6].

b3

Utanfor fonstret

1=Styrning av varvtalsavvikelsefénster aktiv (se par. 24.41)

b4

Intern varvt.aterk

1=Berdknad varvtalsaterkoppling anvands i motorstyrning,
dvs. berdknat varvtal har valts med par. 90.41 eller 90.46,
eller vald pulsgivare har ett fel (par. 90.45)

0 = Pulsgivare 1 eller 2 anvands for aterkoppling

b5

Aterkoppl. pulsgivare
1

1 = Pulsgivare 1 anvands for varvtalsaterkoppling i motor-
styrning

0 = Pulsgivare 1 har ett fel eller har inte valts som kalla fér
varvtalsaterkoppling

(se par. 90.41 and 90.46)
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
b6 | Aterkoppl. pulsgivare | 1 = Pulsgivare 2 anvands for varvtalsaterkoppling i motor-
2 styrning
0 = Pulsgivare 2 har ett fel eller har inte valts som kélla fér
varvtalsaterkoppling
(se par. 90.41 and 90.46)
b7 | Konstant varvtal be- |1 = Konstant varvtal eller frekvens har valts, se par. 6.20.
gard
b8 | MF varvtal korr min |1 = Min.grans for varvtalskorrigering (i en varvtalsstyrd
féljare) har natts (se par. 23.39...23.41).
b9 | MF varvtal korr max |1 = Max.grans for varvtalskorrigering (i en varvtalsstyrd
féljare) har natts (se par. 23.39...23.41).
b10...15  Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.20 Statusord fér konst. | Statusord fér konstant varvtal/frekvens. Indikerar vilket |- / uint16
varvt. konstant varvtal eller vilken konstant frekvens som ar aktiv
(i féorekommande fall). Se dven parameter 6.19 Varvtalsre-
glering statusord, bit 7, och avsnitt Konstanta varvtal//fre-
kvenser.
Den har parametern kan endast lasas.
b0 | Konstant varvtal 1 1 = Konstant varvtal eller frekvens 1 valt
bl | Konstant varvtal 2 1 = Konstant varvtal eller frekvens 2 valt
b2 | Konstant varvtal 3 1 = Konstant varvtal eller frekvens 3 valt
b3 | Konstant varvtal 4 1 = Konstant varvtal eller frekvens 4 valt
b4 | Konstant varvtal 5 1 = Konstant varvtal eller frekvens 5 valt
b5 | Konstant varvtal 6 1 = Konstant varvtal eller frekvens 6 valt
b6 | Konstant varvtal 7 1 = Konstant varvtal eller frekvens 7 valt
b7...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.21 Frekv.omr. statusord | Frekvensomriktarens statusord 3. -/ uintl6

3

Den har parametern kan endast ldsas.

b0 | DC fasth aktiv 1 = DC-fasthallning &r aktiv (se par. 21.8)
bl | Eftermagnetisering |1 = Eftermagnetisering ar aktiv (se par. 21.8)
aktiv
b2 | Motorférvarmning |1 = Eftermagnetisering ar aktiv (se par. 21.14)
aktiv
b3 | Mjukstart aktiv Reserverad
b4 | Rotorposition kdnd | 1=Rotorpositionen har faststéllts (autofasning kravs inte).
Se avsnitt Autofasning (sid 62).
b5 | Bromschopper aktiv | Bromschopper aktiv. Se avsnitt Bromschopper (sid 82).
b6 | Motortemperaturbe-

rékning aktiv

b7...15

Reserved
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.25 Forreglingsstatusord | Férreglingsstatusord 2 Det har ordet anger kallan for for- | - / uint16
2 reglingsforhallandet som férhindrar att frekvensomriktaren
startar. Nar férhallandet avlidgsnats maste startkomman-
dot aktiveras. Se bitspecifika noter.
Se dven parameter 6.18 Statusord for startférregling och
6.16 Frekv.omr. statusord 1, bit 1.
Den har parametern kan endast lasas.
Obs!
- Ombit1lav6.16 Frekv.omr. statusord 1 fortfarande ar
installd nar forreglingsférhallandet har tagits bort och
flankutlésning har valts for den aktiva externa styrplat-|
sen kravs en ny positiv flank fér startsignalen. Se para-
metrarna 20.2, 20.7 och 20.19.
« Ombit1lav6.16 Frekv.omr. statusord 1 fortfarande ar
installd nar forreglingsforhallandet har tagits bort krévs|
en ny positiv flank for startsignalen.
b0 | Féljande frekvensom- | 1 = En féljare férhindrar ledaren fran att startas.
riktare
b1 Tilldmpning 1=Etttilldmpningsprogram férhindrar frekvensomriktaren
fran att startas.
b2 | Reserved
b3 | Pulsgivaraterkopp- |1=Konfigurationen for pulsgivaraterkoppling hindrar fre-
ling kvensomriktaren fran att startas.
b4 | Parametrisering av |1 = En konflikt i parametrisering av referenskallan hindrar
referenskélla frekvensomriktaren fran att startas. Se varning A6DA Para-
metrisering av referenskalla.
b5...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.29 Val egen bit 10 Valjer en bindrkalla vars status dverférs som bit 101 6.11 Ovan grans / uint32
Huvudstatusord.
Nej 0 0
Ja 1 1
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.30 Val egen bit 0 Viljer en bindrkalla vars status dverférs som bit 11 6.11 Ext styrn lokal / uint32
Huvudstatusord.
Nej 0 0
Ja 1 1
Ext styrn lokal Bit 11 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.31 Val egen bit 1 Viljer en bindrkélla vars status éverfors som bit 121 6.11 Ext driftfrigivning /
Huvudstatusord. uint32
Nej 0 0
Ja 1 1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Ext driftfrigivning Inverterad bit 5 av 6.18 Statusord for startférreg- 2
ling (sid 158).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.32 Val egen bit 2 Viéljer en bindrkalla vars status dverférs som bit 131 6.11 Falskt / uint32
Huvudstatusord.
Falskt o] 0
Sant 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.33 Val egen bit 3 Viljer en bindrkalla vars status dverférs som bit 14 6.11 Falskt / uint32
Huvudstatusord.
Falskt o] 0
Sant 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.36 LSU-statusord (Bara synlig ndr matningsenhetstyrning dr aktiverad med |0000h / uint16
95.20)
Visar status foér matningsenheten.
Se dven avsnitt Styrning av en matningsenhet (sid 44).
Parametergrupp 60 DDCS-kommunikation. Den hér para-
metern kan endast ldsas.
b0 | Klar pa 1= Redo att sla PA
bl | Redo drift 1 = Redo for drift, DC-mellanled uppladdad
b2 | Redo ref 1 = Modulerar, redo for referens
b3 | Utlost 1= Ett fel ar aktivt
b4 | Anvands ej Reserverad
b5 | Anvéands ej Reserverad
b6 | Anvands ej Reserverad
b7 | Varning 1= Envarning ar aktiv
b8 | Modulerar 1 = Matningsenheten modulerar
b9 | Fjarr 1 = Fjarrstyrning (EXT1 eller EXT2)
0 = Lokal styrning
b10 | Nat ok 1 = Matningsnatspanning OK
b1l | Anvands ej Kan anvandas i matningsenhetens styrningsprogram
b12 | Anvands ej Kan anvandas i matningsenhetens styrningsprogram
b13 | Laddas eller redo Kan anvédndas i matningsenhetens styrningsprogram
drift
b14|Laddas 1 = Uppladdningskrets aktiv
0 = Uppladdningskrets inaktiv
b15 | Anvands ej Kan anvandas i matningsenhetens styrningsprogram

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
6.39 Intern state machine | (Bara synlig ndr matningsenhetstyrning dr aktiverad med |0000h / uint16
LSU styrord 95.20)
Visar styrordet som skickades till matningsenheten fran
tillstandsdiagrammet INU-LSU (véxelriktarenhet/matnings-
enhet).
Den har parametern kan endast lasas.
b0 | PA/AV 1 = Starta uppladdning
0 = Oppna huvudkontaktor (sting av strémmen)
bl|AV2 0 = Nodstopp (Off2)
b2 AV 3 0 = Nodstopp (Off3)
b3 START 1 = Starta modulering
0 = Stoppa modulering
b4 | Anvands ej Reserverad
b5 | Anvéands ej Reserverad
b6 | Anvands ej Reserverad
b7 | FELATERSTALLNING | 0-1 = Aterstall ett aktivt fel. Ett nytt startkommando kravs
efter omstart.
b8 | Anvands ej Reserverad
b9 | Anvéands ej Reserverad
b10 | Anvands ej Reserverad
b1l | Anvands ej Reserverad
bl2 | EGEN BIT O Se parameter 6.40 Val av LSU-styrord egen bit 0.
b13 | EGENBIT 1 Se parameter 6.41 Val av LSU-styrord egen bit 1.
b14 | EGEN BIT 2 Se parameter 6.42 Val av LSU-styrord egen bit 2.
b15 | EGEN BIT 3 Se parameter 6.43 Val av LSU-styrord egen bit 3.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.40 Val av LSU-styrord (Bara synlig ndr matningsenhetstyrning &r aktiverad med |MCW egen bit 0 /
egen bit 0 95.20) uint32
Valjer en binarkalla vars status dverférs som bit 121 6.39
Intern state machine LSU styrord till matningsenheten.
NEJ 0 0
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.41 Val av LSU-styrord (Bara synlig ndr matningsenhetstyrning &r aktiverad med |MCW egen bit1/

egen bit 1

95.20)

Valjer en bindrkaélla vars status 6verférs som bit 131 6.39
Intern state machine LSU styrord till matningsenheten.

uint32
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
NEJ 0 (0]
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.42 Val av LSU-styrord (Bara synlig ndr matningsenhetstyrning dr aktiverad med |MCW egen bit2 /
egen bit 2 95.20) uint32
Vdljer en bindrkalla vars status dverférs som bit 14 i 6.39
Intern state machine LSU styrord till matningsenheten.
NEJ 0 0
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.43 Val av LSU-styrord (Bara synlig ndr matningsenhetstyrning dr aktiverad med |MCW egen bit 3 /
egen bit 3 95.20) uint32
Viljer en bindrkalla vars status dverférs som bit 15 6.39
Intern state machine LSU styrord till matningsenheten.
NEJ 0 0
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Bvriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.45 Val av styrord féljare | Valjer en bindrkaélla vars status 6verférs som bit 12 i folja- | MCW egen bit 0 /

egen bit 0

rens styrord till féljande frekvensomriktare. (Bitarna 0...11
i féljarens styrord tas fran 6.1 Huvudstyrord.)

Se dven avsnitt Ledare/féljare-funktion.

uint32

NEJ

0

JA

1

MCW egen bit 0

Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156).

MCW egen bit 1

Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156).

MCW egen bit 2

Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156).

MCW egen bit 3

Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156).

| M|l Wl | O

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
6.46 Val av styrord foljare | Véljer en bindrkélla vars status dverférs som bit 13 i folja- | MCW egen bit 1/
egen bit1 rens styrord till féljande frekvensomriktare. (Bitarna0...11 | uint32
i foljarens styrord tas fran 6.1 Huvudstyrord.)
NEJ 0 0
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.47 Val av styrord féljare | Véljer en binarkélla vars status dverférs som bit 14 i félja- | MCW egen bit 2 /
egen bit 2 rens styrord till féljande frekvensomriktare. (Bitarna 0...11 | uint32
i foéljarens styrord tas fran 6.1 Huvudstyrord.)
NEJ (0] 0
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.48 Val av styrord féljare | Véljer en bindrkélla vars status dverférs som bit 15 i folja- | MCW egen bit 3 /
egen bit 3 rens styrord till féljande frekvensomriktare. (Bitarna0...11 | uint32
i foljarens styrord tas fran 6.1 Huvudstyrord.)
NEJ (0] 0
JA 1 1
MCW egen bit 0 Bit 12 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 2
MCW egen bit 1 Bit 13 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 3
MCW egen bit 2 Bit 14 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 4
MCW egen bit 3 Bit 15 av 6.1 Huvudstyrord (sid 156). 5
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.50 Anvandarstatusord 1 | Anvandardefinierat statusord. Det har ordet visar status |- / uint16

for de bindrkéllor som valts med parametrarna 6.60...6.75.

Den hér parametern kan endast ldsas.

b0

Anvandarstatusord O

Status for kallan som valts med parameter 6.60.

bl

Anvandarstatusord 1

Status for kdllan som valts med parameter 6.61.

b2

Anvandarstatusord 2

Status for kallan som valts med parameter 6.62.

b3

Anvandarstatusord 3

Status for kallan som valts med parameter 6.63.

b4

Anvandarstatusord 4

Status for kallan som valts med parameter 6.64.

b5

Anvandarstatusord 5

Status for kéllan som valts med parameter 6.65.

b6

Anvandarstatusord 6

Status for kallan som valts med parameter 6.66.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
b7 | Anvéndarstatusord 7 | Status for kdllan som valts med parameter 6.67.
b8 | Anvandarstatusord 8 | Status for kdllan som valts med parameter 6.68.
b9 | Anvandarstatusord 9 | Status for kallan som valts med parameter 6.69.
b10 | Anvandarstatusord | Status for kallan som valts med parameter 6.70.
10
b1l| Anvandarstatusord 11 | Status for kéllan som valts med parameter 6.71.
b12 | Anvandarstatusord |Status for kallan som valts med parameter 6.72.
12
b13 | Anvandarstatusord | Status for kdllan som valts med parameter 6.73.
13
b14 | Anvéndarstatusord |Status for kdllan som valts med parameter 6.74.
14
b15 | Anvandarstatusord | Status for kdllan som valts med parameter 6.75.
15
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.60 Val av anvéndarsta- |Valjer en binarkalla vars status visas som bit 0 av 6.50 An- | NEJ / uint32
tusord 1 bit 0 véndarstatusord 1.
NEJ 0 (0]
JA 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.61 Val av anvéndarsta- |Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 1 av 6.50 An- | Utanfér fonstret /
tusord 1 bit1 vandarstatusord 1. uint32
Nej 0 0
Ja 1 1
Utanfor fonstret Bit 3 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.62 Val av anvandarsta- |Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 2 av 6.50 An- | Nodstopp misslyckat
tusord 1 bit 2 vandarstatusord 1. / uint32
Nej 0 0
Ja 1 1
Nodstopp misslyckat | Bit 8 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 2
Bvriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.63 Val av anvandarsta- | Valjer en bindrkélla vars status visas som bit 3 av 6.50 An- | Magnetiserat / uint32
tusord 1 bit 3 vandarstatusord 1.
Nej (o] 0
Ja 1 1
Magnetiserat Bit 1av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.64 Val av anvandarsta- |Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 4 av 6.50 An- | Driftférregling /
tusord 1 bit 4 vandarstatusord 1. uint32
Nej (o] [
Ja 1 1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Driftférregling Bit 51 6.18 Statusord for startférregling. 2
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.65 Val av anvindarsta- | Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 5 av 6.50 An- | NEJ / uint32
tusord 1 bit 5 vandarstatusord 1.
NEJ 0 0
JA 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.66 Val av anvandarsta- | Valjer en bindrkaélla vars status visas som bit 6 av 6.50 An- | NEJ / uint32
tusord 1 bit 6 vandarstatusord 1.
NEJ 0 0
JA 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.67 Val av anvandarsta- | Valjer en bindrkaélla vars status visas som bit 7 av 6.50 An- | ID-k&rning klar /
tusord 1 bit 7 véndarstatusord 1. uint32
Nej 0 0
Ja 1 1
ID-korning klar Bit 0 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 2
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.68 Val av anvandarsta- | Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 8 av 6.50 An- | Startforregling /
tusord 1 bit 8 vandarstatusord 1. uint32
Nej 0 0
Ja 1. 1
Startférregling Bit 7 av 6.18 Statusord for startférregling (sid 158). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.69 Val av anvandarsta- | Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 9 av 6.50 An- | Begransar / uint32
tusord 1 bit 9 vandarstatusord 1.
Nej 0 0
Ja 1 1
Begransar Bit 7 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 2
Bvriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.70 Val av anvandarsta- | Valjer en binarkaélla vars status visas som bit 10 av 6.50 Momentreglering /
tusord 1 bit 10 Anvandarstatusord 1. uint32
Nej 0 0
Ja 1 1
Momentreglering Bit 2 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.71 Val av anvdndarsta- |Valjer en bindrkdlla vars status visas som bit 11 av 6.50 Nollvarvtal / uint32

tusord 1 bit 11

Anvandarstatusord 1.

Nej 0 0
Ja 1 1
Nollvarvtal Bit 0 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 2
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Bvriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
6.72 Val av anvdndarsta- |Valjer en bindrkdlla vars status visas som bit 12 av 6.50 Intern varvt.aterk /
tusord 1 bit 12 Anvandarstatusord 1. uint32
Nej 0 0
Ja 1 1
Intern varvt.aterk Bit 4 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 2
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.73 Val av anvandarsta- | Valjer en binarkalla vars status visas som bit 13 av 6.50 NEJ / uint32
tusord 1 bit 13 Anvandarstatusord 1.
NEJ 0 0
JA 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.74 Val av anvandarsta- |Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 14 av 6.50 NEJ / uint32
tusord 1 bit 14 Anvandarstatusord 1.
NEJ 0 (0]
JA 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.75 Val av anvandarsta- | Valjer en bindrkalla vars status visas som bit 15 av 6.50 NEJ / uint32
tusord 1 bit 15 Anvandarstatusord 1.
NEJ 0 0]
JA 1 1
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
6.100 Anvandarstyrord 1 Anvandardefinierat styrord 1. 0000h / uint16

b0

Val av anvéandar-
styrord 1 bit O

Anvandardefinierad bit.

bl

Val av anvéndar-
styrord 1 bit 1

Anvandardefinierad bit.

b2

Val av anvéndar-
styrord 1 bit 2

Anvandardefinierad bit.

b3

Val av anvandar-
styrord 1 bit 3

Anvandardefinierad bit.

b4

Val av anvéandar-
styrord 1 bit 4

Anvandardefinierad bit.

b5

Val av anvéndar-
styrord 1 bit 5

Anvandardefinierad bit.

b6

Val av anvéndar-
styrord 1 bit 6

Anvandardefinierad bit.

b7

Val av anvandar-
styrord 1 bit 7

Anvandardefinierad bit.

b8

Val av anvéandar-
styrord 1 bit 8

Anvandardefinierad bit.

b9

Val av anvéndar-
styrord 1 bit 9

Anvandardefinierad bit.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
b10 | Val av anvandar- Anvandardefinierad bit.
styrord 1 bit 10
b1l | Vval av anvandar- Anvandardefinierad bit.
styrord 1 bit 11
b12 | Val av anvéndar- Anvandardefinierad bit.
styrord 1 bit 12
b13 |Val av anvéndar- Anvandardefinierad bit.
styrord 1 bit 13
b14 | Val av anvandar- Anvandardefinierad bit.
styrord 1 bit 14
b15 | val av anvandar- Anvandardefinierad bit.
styrord 1 bit 15
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.101 Anvandarstyrord2 | Anvandardefinierat styrord 2. 0000h / uint16

b0

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 0

Anvandardefinierad bit.

b1

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 1

Anvandardefinierad bit.

b2

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 2

Anvéandardefinierad bit.

b3

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 3

Anvandardefinierad bit.

b4

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 4

Anvandardefinierad bit.

b5

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 5

Anvandardefinierad bit.

b6

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 6

Anvéandardefinierad bit.

b7

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 7

Anvandardefinierad bit.

b8

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 8

Anvandardefinierad bit.

b9

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 9

Anvandardefinierad bit.

b10

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 10

Anvéandardefinierad bit.

bil

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 11

Anvandardefinierad bit.

bi12

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 12

Anvandardefinierad bit.

b13

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 13

Anvandardefinierad bit.

bi4

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 14

Anvéandardefinierad bit.

b15

Val av anvéndar-
styrord 2 bit 15

Anvandardefinierad bit.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
6.116 LSU statusord 1 (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |-/ uint16
med 95.20)
Frekvensomriktarens statusord 1 fran matningsenheten.
Se dven avsnitt Styrning av en matningsenhet (sid 44).
Parametergrupp 60 DDCS-kommunikation. Den har para-
metern kan endast lasas.
b0 | Aktiverad 1 = Driftfrigivnings- och startfrigivningssignaler ar aktiva
bl Blockerad 1 = Start blockerad.
b2 | Drift tillaten 1 = Frekvensomriktaren &r klar for drift
b3 | Driftklar 1= Frekvensomriktaren klar att ta emot ett startkomman-
do.
b4 || drift 1 = Frekvenomriktaren &r redo att folja given referens
b5 | Startat 1 = Frekvensomriktaren har startats
b6 | Modulerar 1 = Frekvensomriktaren modulerar (utgangssteget styrs)
b7 | Begransar 1 = En driftgrans ar aktiv
b8 | Lokal styrning 1 = Frekvensomriktaren &r i lokal styrning
b9 | Natverksstyrning 1 = Frekvensomriktaren &r i natverksstyrning
b10 | Extl aktiv 1 = Styrplats Extl aktiv
b1l | Ext2 aktiv 1 = Styrplats Ext2 aktiv
b12 | Uppladdningsrela 1 = Laddningskontaktor ar spanningssatt. Det faktiska
tillstandet beror pa hardvarutopologin (NO eller NC).
b13 | MCB-rela 1= MCB-rela slutet.
b14...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.118 Statusord for LSU- | (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |- / uintl6
startforregling med 95.20)
Det hér ordet anger kéllan for blockeringstillstand som
forhindrar att matningsenheten startar.
Se dven avsnitt Styrning av en matningsenhet (sid 44).
Parametergrupp 60 DDCS-kommunikation. Den har para-
metern kan endast lasas.
b0 | Ej driftklar
bl | Styrplats dndrad
b2 | SSW-blockering
b3 | Felaterstallning
b4 | Bortfall startfrigiv-
ning
b5 | Bortfall driftfrigiv-

ning

b6...

Reserved
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

b9

Overbelastning upp-
laddning

b10...11

Reserved

b12

No&dstopp off2

b13

Nodstopp off3

bi4

Autoaterst blocke-
ring

b15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
7 Systeminfo Information om frekvensomriktarens hardvara, systempro-
gramvara och tillampningsprogram.
Alla parametrar i denna grupp kan endast lasas.
7.3 Fro-data id Typ av frekvensomriktare/véxelriktarenhet. -/ uintl6e
7.4 Mjukvarunamn Identifiering av systemprogramvara. -/ uint32
Formatet ar AINLX, ddr X avser styrenhetens typ
(2 eller B = BCU-x2, 6 eller C = ZCU-12/14).
7.5 Mjukvaruversion Versionsnummer fér systemprogramvaran. -/ uint32
Formatet &r A.BB.C.D, dar A = primar version, B = sekundar
version, C = tillagg (dvs. systemprogramvarans variantkod),
D=0.
7.6 Loading package Namn pa systemprogramvarupaketet i frekvensomriktaren. |-/ uint32
namn Formatet ar AINLX, dar X avser styrenhetens typ (2 eller B
=BCU-x2, 6 eller C = ZCU-12/14).
7.7 Loading package ver- | Versionsnummer fér systemprogramvarupaketet. Se para- |-/ uint32
sion meter 7.5.
7.8 Bootloaderversion | Versionsnummer for systemprogramvarans bootloader. |-/ uint32
7.11 Processor last Mikroprocessorbelastning i procent. -/ uint32
0...100 Procent Mikroprocessorbelastning. 1=1Procent/1=1
Procent
713 PU-logikversionsnum- | Versionnummer fér kraftmodullogiken. -/ uintl6
mer Vardet for FFFF indikerar att versionsnumren for parallel-
lanslutna effektenheter &r olika. Se frekvensomriktarinfor-
mationen pa mandverpanelen.
714 Versionsnamn for FP- | Versionsnamn fér FPGA-logiken for styrenheten. -/ uint32
GA-logik
7.15 Versionsnamn fér FP- | Versionsnummer pa FPGA-logiken for styrenheten. -/ uintl6
GA-logik
7.21 Applikationsmiljo (Visas endast med tillval +N8010 [tillimpningsprogrammer- |- / uint16
status 1 barhet])
Visar vilken atgéard i tillimpningsprogrammet som kérs.
Se Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [engelska]).
b0 | Fératgard 1 = Fératgard kors.
b1 | Applikationsatgard 1|1 = Atgard 1 kérs.
b2 | Applikationsatgard2 |1 = Atgard 2 kors.
b3 | Applikationsatgard3 |1 = Atgard 3 kors.
b4...14 | Reserved
b15 | Task &vervakning 1= Task monitoring aktiverad.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
7.22 Applikationsmiljo (Visas endast med tillval +N8010 [tillimpningsprogrammer- |- / uint16
status 2 barhet])
Visar status fér 6ppningarna i tilldampningsprogrammet.
Se Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [engelska]).
b0 | Oppning 1 Status for 6ppning 11 tilldmpningsprogrammet.
b1| &ppning 2 Status for 6ppning 2 i tillAmpningsprogrammet.
b2 | Gppning 3 Status for 6ppning 3 i tilldmpningsprogrammet.
b3 | &ppning 4 Status for 6ppning 4 i tillampningsprogrammet.
b4 | Oppning 5 Status for 6ppning 5 i tillampningsprogrammet.
b5 | &ppning 6 Status for 6ppning 6 i tillampningsprogrammet.
b6 | Oppning 7 Status for 6ppning 7 i tilldmpningsprogrammet.
b7 | Oppning 8 Status for 6ppning 8 tillampningsprogrammet.
b8 | Oppning 9 Status for 6ppning 9 i tillampningsprogrammet.
b9 | Oppning 10 Status for 6ppning 10 i tilldmpningsprogrammet.
b10 | Gppning 11 Status for 6ppning 111 tilldmpningsprogrammet.
b11 | Oppning 12 Status for 6ppning 12 i tillampningsprogrammet.
b12 | &ppning 13 Status for 6ppning 13 tilldmpningsprogrammet.
b13 | &ppning 14 Status for 6ppning 14 i tillampningsprogrammet.
b14 | Oppning 15 Status for 6ppning 15 i tilldmpningsprogrammet.
b15 | Oppning 16 Status for 6ppning 16 i tillampningsprogrammet.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.23 Applikationsnamn (Visas endast med tillval +N8010 [tillimpningsprogrammer- |- / uint32
barhet])
De fem foérsta ASClI-tecknen i namnet pa tillampningspro-
grammet i programmeringsverktyget. Det fullstandiga
namnet visas under Systeminfo pa mandverpanelen eller
i PC-verktyget Drive Composer.
_N/A_ =Inget.
7.24 Applikationsversion | (Visas endast med tillval +N8010 [tillimpningsprogrammer- |- / uint32
barhet])
Versionsnumret for tilldmpningsprogrammet i program-
meringsverktyget. Visas dven under Systeminfo pa mané-
verpanelen eller i PC-verktyget Drive Composer.
7.25 Anpassningspaketets | De fem forsta ASClI-tecknen i namnet pa anpassningspa- |-/ uint32
namn ketet. Det fullstandiga namnet visas under Systeminfo pa
mandverpanelen eller i PC-verktyget Drive Composer.
_N/A_=Inget.
7.26 Anpassningspaketets | Anpassningspaketets versionsnummer. Visas dven under |-/ uint32
version Systeminfo pa mandverpanelen eller i PC-verktyget Drive
Composer.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
7.30 Status for adaptivt | Visar status for det adaptiva programmet. 0000h / uint16
program Se avsnitt Adaptiv programmering (sid 31).
b0 | Initierad 1 = Det adaptiva programmet har initierats
bl Redigerar 1 = Det adaptiva programmet redigeras
b2 | Redigering klar 1 = Redigeringen av det adaptiva programmet ar klar
b3 || drift 1 = Det adaptiva programmet kérs
b4...13 | Reserved
b14 | Status &ndras Reserverad
b15 | Aktivt fel 1 =Fel i det adaptiva programmet
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.40 IEC -tillampning CPU- | (Visas endast med tillval +N8010 [tillimpningsprogrammer- |- / real32
last toppvarde barhet])
Visar den toppbelastning fér mikroprocessorn som orsa-
kats av tillampningsprogrammet. Parametern kan till ex-
empel anvandas for att kontrollera effekten av en given
funktion i tilldmpningsprogrammet pa CPU-lasten.
Vardet anges i procent av en intern kvot.
Kan aterstdllas fran mandverpanelen genom att halla Reset
nedtryckt i mer &n tre sekunder.
0.0...100.0 Procent | Toppbelastning fér mikroprocessorn som orsakats av 10=1Procent /10=1
tilldmpningsprogrammet. Procent
7.41 IEC-tillampning CPU- | (Visas endast med tillval +N8010 [tillimpningsprogrammer- |- / real32
last genomsnitt barhet])
Visar den genomsnittliga belastningen fér mikroprocessorn
som orsakats av tillampningsprogrammet. Vardet anges
iprocent av en intern kvot.
0.0...100.0 Procent | Genomsnittlig belastning for mikroprocessorn som orsa- |10 =1Procent /10=1
kats av tillampningsprogrammet. Procent
7.51 Plats 1 tillvalsmodul | Visar vilken typ av modul som har detekterats i tillvalsplats |- / uint16
1 pa frekvensomriktarens styrenhet.
7.52 Plats 2 tillvalsmodul | Visar vilken typ av modul som har detekterats i tillvalsplats |- / uint16
2 pa frekvensomriktarens styrenhet.
7.53 Plats 3 tillvalsmodul | Visar vilken typ av modul som har detekterats i tillvalsplats |- / uint16
3 pa frekvensomriktarens styrenhet.
7.54 Plats 1 logikversion | Visar FPGA-logikversionen for den modul som har detekte- |0 / uint16
fér modul rats i tillvalsplats 1 pa frekvensomriktarens styrenhet.
Logikversionen detekteras fér DDCS-tillvalsmoduler, till
exempel FEN-pulsgivarmoduler (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) och I/O-moduler (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Logikversion for modul detekterad i plats 1. 1=1
7.55 Plats 1 programvaru- | Visar programvaruversionen fér den modul som har detek- |- / uint16

version for modul

terats i tillvalsplats 1 pa frekvensomriktarens styrenhet.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
7.56 Plats 2 logikversion | Visar FPGA-logikversionen fér den modul som har detekte- |0 / uint16
for modul rats i tillvalsplats 2 pa frekvensomriktarens styrenhet.
Logikversionen detekteras fér DDCS-tillvalsmoduler, till
exempel FEN-pulsgivarmoduler (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) och I/O-moduler (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Logikversion for modul detekterad i plats 2. 1=1
7.57 Plats 2 programvaru- | Visar programvaruversionen fér den modul som har detek- |- / uint16
version fér modul terats i tillvalsplats 2 pa frekvensomriktarens styrenhet.
7.58 Plats 3 logikversion | Visar FPGA-logikversionen fér den modul som har detekte- |0 / uint16
for modul rats i tillvalsplats 3 pa frekvensomriktarens styrenhet.
Logikversionen detekteras fér DDCS-tillvalsmoduler, till
exempel FEN-pulsgivarmoduler (FEN-0O1, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) och I/O-moduler (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Logikversion fér modul detekterad i plats 3. 1=1
7.59 Plats 3 programvaru- | Visar programvaruversionen fér den modul som har detek- |- / uint16
version fér modul terats i tillvalsplats 3 pa frekvensomriktarens styrenhet.
7.106 LSU loading package | (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |- / uint32
namn med 95.20)
Namn pa paketversionen fér matningsenhetens system-
programvara.
7.107 LSU loading package | (Bara synlig ndr IGBT-matningsenhetstyrning dr aktiverad |- / uint32
version med 95.20)
Versionsnummer pa paketversionen fér matningsenhetens
systemprogramvara.
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Standard DI, RO

Konfigurering av digitala ingangar och reldutgangar.

Dl status

Visar elektrisk status for digitalaingangar DIIL och DI6...DIL.
Till-/franslagningsfordréjningar foringangarna (om speci-
ficerat) ignoreras. En filtreringstid kan definieras med pa-
rameter 10.51 DI filtreringstid.

Bitarna 0...5 visar status for DI1...DI6, bit 15 visar status
for DlIL-ingangen. Exampel: 1000000000010011b = DIIL,
DI5, DI2 och DI1 &r pa, DI3, D14 och DI6 &r av.

Den hdr parametern kan endast ldsas.

-/ uintl6

10.2

DI férdr status

Visar status for digitala ingangar DIIL och DI6...DI1. Detta
ord uppdateras endast efter till-/franslagsférdréjningar
(om de har angetts). En filtreringstid kan definieras med
parameter 10.51 DI filtreringstid.

Bitarna 0...5 visar férdréjningsstatus for DI1...DI6, bit 15
visar férdréjningsstatus for DIIL-ingangen.

Den hdr parametern kan endast ldsas.

-/ uintl6

10.3

Val DI tvingat

Elektrisk status for de digitala ingdngarna kan asidosattas
i exempelvis testsyfte. En bit i parameter 10.4 Data DI
tvingat finns tillganglig for varje digital ingang och dess
varden géller ndr den motsvarande biten i den har parame-
ternarl.

0000h / uint16

b0

DI1

1= Tvinga DI1 till vardet for bit O i parameter 10.4 Data DI
tvingat.

b1

DI2

1 =Tvinga DI2 till virdet for bit 11 parameter 10.4 Data DI
tvingat.

b2

DI3

1 =Tvinga DI3 till virdet for bit 2 i parameter 10.4 Data DI
tvingat.

b3

Dl4

1 = Tvinga DI4 till vardet for bit 3 i parameter 10.4 Data DI
tvingat.

b4

DI5

1= Tvinga DI5 till vardet for bit 4 i parameter 10.4 Data DI
tvingat.

b5

Dl6

1=Tvinga DI6 till vardet for bit 5 i parameter 10.4 Data DI
tvingat.

b6..

.14

Reserved

b15

DIIL

1= Tvinga DIIL till vardet for bit 15 i parameter 10.4 Data
DI tvingat.

0000h...FFFFh

1=1/1=1

10.4

Data DI tvingat

Innehaller vardena som de digitala ingangarna tvingas till
nar de valts med 10.3 Val DI tvingat.

Bit O &r det tvangssatta vardet for DI, bit 15 &r det
tvangssatta vardet for DIIL-ingangen.

-/ uintl6
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
10.5 DI1 PA férdréjning Definierar tillslagsférdréjningen for digital ingang DIL. 0.0 s / uint32
| 1 | 1 1
*Dl-status | | ! )
T i | 1 0
**Fordrojd : ! - 1
Dl-statusi ! ! !
L b — | 0
| L L L
P = =
tril tran il tran Tic
ton = 10.5 DI1 PA fordréjning
tay = 10.6 DI1 AV fordréjning
*Elektrisk status for digitala ingangar. Indikeras av 10.1 DI
status
**Indikeras av 10.2 DI fordr status
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DIL. 10=1s/10=1s
10.6 DI1 AV foérdréjning Definierar frénslagsférdnréjningen for digital ingang DI1. 0.0 s / uint32
Se parameter 10.5 DI1 PA férdr&jning.
0.0...3000.0 s Franslagsfordréjning for DIL. 10=1s/10=1s
10.7 DI2 PA férdréjning Definierar tillslagsférdréjningen for digital ingang DI2. 0.0 s / uint32
! 1 ‘ | !
*Dl-status| w ! !
T i | 0
**Férdréjd : ! '—l; ‘ 1
Dl-status ! ! !
— o —i | 0
C L i L
Erill Eran Erill tran Tia
tps = 10.7 DI2 PA fordrdjning
tay = 10.8 DI2 AV f6rdréjning
*Elektrisk status for digitala ingangar. Indikeras av 10.1 DI
status
**Indikeras av 10.2 DI fordr status
0.0...3000.0s Tillslagsférdréjning for DI2. 10=1s/10=1s
10.8 DI2 AV fordréjning Definierar franslagsférdréjningen for digital ingdng DI2. | 0.0 s / uint32
Se parameter 10.7 DI2 PA fordréjning.
0.0...3000.0 s Franslagsférdréjning for DI2. 10=1s/10=1s
10.9 DI3 PA férdréjning Definierar tillslagsférdréjningen for digital ingang DI3. 0.0's / uint32

| ! 1
I I I
*Dl-status| ! ! ! !
| 1 i ‘ 0
I

Fordrojd '—|; ! ! 1
Dl-status i . i
— o — | I— 0
L L L L
— — — — Tia
Eill Eran trin tran

tps = 10.9 DI3 PA férdréjning
tay = 10.10 DI3 AV fordréjning

*Elektrisk status for digitala ingangar. Indikeras av 10.1 DI
status

**Indikeras av 10.2 DI fordr status
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DI3. 10=1s/10=1s
10.10 DI3 AV fordréjning Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang DI3. | 0.0 s / uint32
Se parameter 10.9 DI3 PA férdrajning.
0.0...3000.0 s Franslagsférdréjning for DI3. 10=1s/10=1s
10.11 DI4 PA fordréjning | Definierar tillslagsfordrajningen for digital ingang Dl4. 0.0 s / uint32
‘ | ‘ i L
*Dl-status| ! ! .
T i i 0
**Fordréjd ! ! - 1
Dl-status ! ! !
— . — | (o]
= pary pury s Tie
Eill tran trin Eran
tps = 10.11 DI4 PA fordréjning
tay = 10.12 DI4 AV fordréjning
*Elektrisk status for digitala ingangar. Indikeras av 10.1 DI
status
**Indikeras av 10.2 DI férdr status
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DI4. 10=1s/10=1s
10.12 DI4 AV fordréjning | Definierar franslagsférdréjningen for digital ingdng DI4. | 0.0 s / uint32
Se parameter 10.11 D14 PA fordrajning.
0.0...3000.0s Franslagsfordréjning for DI4. 10=1s/10=1s
10.13 DI5 PA fordréjning Definierar tillslagsférdréjningen fér digital ingang DI5. 0.0 s / uint32
‘ 1 ‘ i 1
*Dl-status| ! I I :
T i i 0
**Férdrsjd : ! - 1
Dl-status: ! ! ! o
R T L
il teran il teran Tic
tps = 10.13 DI5 PA fordrdjning
tay = 10.14 DI5 AV fordréjning
*Elektrisk status for digitala ingangar. Indikeras av 10.1 DI
status
**Indikeras av 10.2 DI férdr status
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DI5. 10=1s/10=1s
10.14 DI5 AV férdréjning Definierar franslagsfordréjningen for digital ingang DI5. | 0.0 s / uint32

Se parameter 10.13 DI5 PA fordréjning.

0.0...3000.0s

Franslagsférdrdjning for DI5.

10=1s/10=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
10.15 DI6 PA fordréjning Definierar tillslagsférdréjningen for digital ingang DI6. 0.0 s / uint32
| i | i 1
*Dl-status| ! ! ! i
T i | 0
**Férdrajd : ' - 1
Dl-status ! ! !
— o — | (o]
P = = )
trin Eran Eil Eran Tia
tps = 10.15 DI6 PA fordréjning
tay = 10.16 DI6 AV fordréjning
*Elektrisk status for digitala ingangar. Indikeras av 10.1 DI
status
**Indikeras av 10.2 DI fordr status
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DI6. 10=1s/10=1s
10.16 DI6 AV férdrdjning Definierar frénslagsférdrf’)jningen for digital ingang DI6. | 0.0 s / uint32
Se parameter 10.15 DI6 PA foérdréjning.
0.0...3000.0 s Intillslagsfoérdréjning for DI6. 10=1s/10=1s
10.21 RO status Status for reldutgangarna RO8...RO1. Exempel: 00000001b |- / uintl16
= ROl &r spanningssatt, RO2...RO8 &r spanningslosa.
10.24 RO1 kélla Viljer en frekvensomriktarsignal som ska anslutas till re- | Redo drift; 10.01 b3 (-
lautgang ROL1. 1) (95.20 b2); 35.105 b1
(95.20 b6); 06.16 b6
(95.20 b9) / uint32
Ej tillslagen Utgangen &r inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen &r aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
| drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
Bdrvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9
Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit 0 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13
Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14
Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
Startbegaran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
Bromslyftningskom- | Bit O av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando
Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Bvervakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0 | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl | Bit 1av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Bvriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
10.25 RO1 PA fordrajning | Definierar tillslagsfordréjningen for relautgang ROL. 0.0 s / uint32
Status for vald ! ‘ ! L
kélla‘ ‘ ‘ ‘ ; o
! T 1 — 1
RO-status§ ’—§‘ 3 | i | o
o o i Tie
tps = 10.25 RO1 PA fordréjning
tay = 10.26 RO1 AV fordréjning
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for RO1. 10=1s/10=1s
10.26 RO1 AV f6rdréjning | Definierar franslagsférdréjningen for relautgang RO1.Se | 0.0's / uint32
parameter 10.25 RO1 PA férdréjning.
0.0...3000.0 s Franslagsférdrdjning fér RO1. 10=1s/10=1s
10.27 ROZ kélla Viljer en frekvensomriktarsignal som skall anslutas till re- | Kors (95.20 b3) /
lautgang RO2. uint32
Ej tillslagen Utgangen ar inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen ar aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
| drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
Boérvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9
Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit O av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13
Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14
Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
Startbegaran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Bromslyftningskom- | Bit 0 av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando
Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
Overvakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0 | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl | Bit 1av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
10.28 RO2 PA fordréjning | Definierar tillslagsférdrajningen for relautgang RO2. 0.0 (95.20b3)s /
Status for vald w ; ! P Ui
! T | — 1
RO-status% m § W o
ot o e Tie
tps = 10.28 RO2 PA férdréjning
tay = 10.29 RO2 AV fordréjning
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for RO2. 10=1s/10=1s
10.29 RO2 AV férdrojning | Definierar frénslagsffjrgrijjningen for relautgang RO2.Se | 0.0 (95.20 b3) s /
parameter 10.28 RO2 PA fordréjning. uint32
0.0...3000.0 s Franslagsférdréjning for RO2. 10=1s/10=1s
10.30 RO3 kalla Valjer en frekvensomriktarsignal som skall anslutas tillre- |Fel (-1) / uint32
lautgang RO3.
Ej tillslagen Utgangen &r inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen ar aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
| drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
Bdrvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9
Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit 0 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14
Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
Startbegaran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
Bromslyftningskom- | Bit O av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando
Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
Bvervakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0O | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl | Bit 1av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Bvriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
10.31 RO3 PA fordréjning | Definierar tillslagsférdréjningen for relautgang RO3. 0.0 s / uint32
Status for vald ! X ! 1
! T L — 1
e ke TE
tpa = 10.31 RO3 PA fordréjning
tay = 10.32 RO3 AV fordréjning
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning fér RO3. 10=1s/10=1s
10.32 RO3 AV fordréjning | Definierar frénslagsférgréjningen for relautgang RO3.Se | 0.0’ s / uint32
parameter 10.31 RO3 PA foérdréjning.
0.0...3000.0 s Franslagsfordréjning for RO3. 10=1s/10=1s
10.51 DI filtreringstid Definierar en filtertid for parametrarna 10.1 DI status och |10.0 ms / uint32
10.2 DI fordr status.
Observera att parametern inte har nagon effekt pa
tvangssatta DI-varden definierade av parametrarna 10.3
och 10.4.
0.3...100.0 ms Filtertid fér 10.1 och 10.2. 10=1ms/10=1ms
10.90 | ValI/O-tidsniva Viljer standard-1/0-kommunikationens tidsniva. Snabb / uint16
Snabb Standard-1/O-tidsniva 500 us. 500
Normal Standard-1/0O-tidsniva 2 ms. 2000
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
10.99 RO-/DIO-styrord Lagringsparameter for styrning av reldutgangarna ochde |-/ uintl6
digitala ingangarna/utgangarna, till exempel via det in-
byggda faltbussgranssnittet.
For att styra frekvensomriktarens relautgangar och digitala
ingangar/utgangar, skicka ett styrord med de bittilldel-
ningar som visas nedan som Modbus I/O-data. Satt mal-
valsparametern for dessa data (58.101...58.124) till RO-
/DIO-styrord. I kdllvalsparametern fér den 6nskade utgang-
en, valj lamplig bit for det har ordet.
b0 | RO1 Kéllbit for relautgang ROL. Se parameter 10.24.
b1l |RO2 Kéllbit fér relautgang RO2. Se parameter 10.27.
b2 RO3 Kéllbit for relautgang RO3. Se parameter 10.30.
b3...7 | Reserved
b8 | DIO1 Kallbit for digital ingang/utgang DIO1 (se parameter 11.6.
b9 | DIO2 Kallbit for digital ingang/utgang DIO2 (se parameter 11.10.
b10...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b

11 Standard DIO, Fl, FO | Konfigurering av digitala in-/utgangar och frekvensingang-
ar/-utgangar.

1.1 DIO status Visar status for digitala in-/utgangar DIO2 och DIO1. -/ uintl6
Tillslags-/franslagsférdréjningar (om specificerat) ignore-
ras. En filtreringstid (fér ingangslage) kan definieras med
parameter 11.81 DIO filtreringstid.

Exempel: 0010 = DIO2 &r pa, DIO1 &r av.
Den har parametern kan endast lasas.

11.2 DIO fordrojd status | Visar fordrojd status for digitala in-/utgangar DIO2 och -/ uint16
DIO1. Ordet uppdateras endast efter aktiverings-/franslags-
férdréjningar (om specificerat). En filtreringstid (for in-
gangslage) kan definieras med parameter 11.81 DIO filtre-
ringstid.

Exempel: 0010 = DIO2 &r pa, DIO1 &r av.
Den hdr parametern kan endast ldsas.

11.5 DIO1-funktion Véljer om DIO1 anvands som digital ingang, som en digital |Utgang / uint16
utgang eller ingang eller som en frekvensingang.

Utgang DIO1 anvénds som digital utgang 0
Ingang DIO1 anvédnds som digital ingang. 1
Frekvens DIO1 anvédnds som frekvensingang. 2

11.6 DIO1 utgangskalla | Valjer en signal fér anslutning till digital ingang/utgang Redo drift / uint32
DIO1 ndr parameter 11.5 DIO1-funktion ar satt till Utgang.

Ej tillslagen Utgangen ar inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen ar aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
I drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
Boérvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9
Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit O av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13
Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14
Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
Startbegéaran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
Bromslyftningskom- | Bit O av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando

Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Bvervakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0 | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl |Bit1av10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
11.7 DIO1 PA fordréjning | Definierar tillslagsfordréjningen for digitalingang/utgdng | 0.0's / uint32
DIOL1 (nar den anvands som digital utgang eller digital in-
gang).
: | !
S b T 0
*Fc’irdréjd: i : 1
DIO-status: | | i
= Lo i Lo 0
= — = — Tid
Erill trran tril tran
tps = 11.7 DIO1 PA fordréjning
tay = 11.8 DIOL AV férdréjning
*Elektrisk status foér DIO (i ingangsldge) eller status for
vald kalla (i utgangsldge). Indikeras av 11.1 DIO status
**|ndikeras av 11.2 DIO fordr&jd status
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DIOL. 10=1s/10=1s
11.8 DIO1 AV férdréjning | Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang/ut- 0.0 s / uint32
gang DIO1 (ndr den anvands som digital utgang eller digital
ingang). Se parameter 11.7 DIO1 PA férdréjning.
0.0...3000.0 s Franslagsférdréjning for DIOL. 10=1s/10=1s
11.9 DIO2-funktion Valjer om DIO2 anvdnds som digital ingdng, som en digital | Utgang / uint16
utgang eller ingang eller som en frekvensutgang.
Utgang DIO2 anvénds som digital utgang 0
Ingang DIO2 anvéands som digital ingang. 1
Frekvens DIO2 anvands som frekvensutgang. 2
11.10 D102 utdatakalla Viljer en signal fér anslutning till digital utgang DIO2 nar | I drift / uint32
parameter 11.9 DIO2-funktion &r satt till Utgang.
Ej tillslagen Utgangen &r inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen ar aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
| drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Bdrvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9
Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit O av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13
Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14
Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
Startbegdran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
Bromslyftningskom- | Bit O av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando
Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
Overvakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0 | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl | Bit 1av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
11.11 DIO2 PA férdréjning | Definierar tillslagsfordrajningen for digital ingang/utgang | 0.0's / uint32
DIO2 (nar den anvands som digital utgang eller digital in-
gang).
”j | H HH mﬂ H H | !
*DIO-status| | | i |
o P — 0
*Férdrdjd ! i 1
DIO-status! i 1 |
= Lo i Vo 0
= — = — Tid
Gl teran il teran
tps = 11.11 DIO2 PA fordréjning
tay = 11.12 DIO2 AV fordrdjning
*Elektrisk status foér DIO (i ingangsldge) eller status for
vald kalla (i utgangslage). Indikeras av 11.1 DIO status
**|ndikeras av 11.2 DIO fordrdjd status
0.0...3000.0 s Tillslagsfordréjning for DIO2. 10=1s/10=1s
11.12 DIO2 AV férdrdjning | Definierar franslagsfordréjningen for digital ingang/ut- 0.0 s / uint32

gang DIO2 (nar den anvands som digital utgang eller digital
ingang). Se parameter 11.11 DIO2 PA foérdréjning.

0.0...3000.0s

Franslagsfordréjning fér DIO2.

10=1s/10=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
11.38 Infrekvens 1 drvarde | Visarvardet fér frekvensingang 1 (via DIO1 nardenanvands |- / real32
som frekvensingang) fére skalning. Se parameter 11.42 In-
frekvens 1 min.
Den hdr parametern kan endast lasas.
0...16000 Hz Oskalat varde fér frekvensingang 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.39 Infrekvens 1 skalad | Visarvardet fér frekvensingang 1 (via DIO1 nar denanvands |- / real32
som frekvensingang) efter skalning. Se parameter 11.42
Infrekvens 1 min.
Den hdr parametern kan endast lasas.
-32768.000 ... Skalat varde for frekvensingang 1. 1=1/1000=1
32767.000
11.42 Infrekvens 1 min Definierar minimivardet fér den faktiska frekvens som 0 Hz / real32
kommer till frekvensingang 1 (DIO1 nér den anvdnds som
frekvensingang).
Den inkommande frekvenssignalen (11.38 Infrekvens 1 ar-
varde) skalas till enintern signal (11.39 Infrekvens 1 skalad)
av parametrarna 11.42...11.45 enligt foljande:
11,39
A
11.45
|
|
|
|
|
|
|
11.44 i ‘
| |
| |
| |
w —» £,(11.38)
11,42 11.43
0...16000 Hz Minsta frekvens for frekvensingang 1 (DIO1) 1=1Hz/1=1Hz
11.43 Infrekvens 1 max Definierar maximalvardet for den faktiska frekvens som 16000 Hz / real32
kommer till frekvensingdng 1 (DIO1 nar den anvands som
frekvensingang).
Se parameter 11.42 Infrekvens 1 min.
0...16000 Hz Maximal frekvens fér frekvensingang 1 (DIO1). 1=1Hz/1=1Hz
11.44 Infrekvens 1 vid ska- | Definierar det varde som motsvarar min. infrekvens, defi- |0.000 NoUnit / real32
lad min nierad av parameter 11.42 Infrekvens 1 min. Se diagram vid
parameter 11.42 Infrekvens 1 min.
-32768.000 ... Varde som motsvarar minimum fér frekvensingang 1. 1=1/1000=1
32767.000
11.45 Infrekvens 1 vid ska- | Definierar det virde som motsvarar max. infrekvens, defi- |1500.000; 1800.000

lad max

nierad av parameter 11.43 Infrekvens 1 max. Se diagram
vid parameter 11.42 Infrekvens 1 min.

(95.20 b0O) NoUnit /
real32

-32768.000 ...
32767.000

Varde som motsvarar maximum fr frekvensingang 1.

1=1/1000=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
11.54 Utfrekvens 1 drvdrde | Visar vardet for frekvensingang 1 efter skalning. Se para- |-/ real32
meter 11.58 Utfrekvens 1 kélla min.
Den har parametern kan endast lasas.

0...16000 Hz Vérde for frekvensutgang 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.55 Utfrekvens 1 kélla Viéljer en signal som ska anslutas till frekvensutgang 1. Motorvarvtal / uint32

Ej valt Ingen 0

Varvtal anvant 1.1 Varvtal anvant (sid 136). 1

Frekvens 1.6 Frekvens (sid 136). 3

Motorstrom 1.7 Motorstrém (sid 136). 4

Motor moment 1.10 Motormoment (sid 136). 6

DC spéanning 1.11 DC spéanning (sid 137). 7

Fro uteffekt 1.14 Uteffekt (sid 137). 8

Varvtref rampgen in |23.1 Ingang fér varvtalsref.ramp (sid 272). 10

Varvtref rampgen ut | 23.2 Utgang for varvtalsref.ramp (sid 272). 11

Anvant varvtals ref | 24.1 Anvand varvt.referens (sid 279). 12

Momentref anvant | 26.2 Momentref anv (sid 297). 13

Anvand frekvensref |28.2 Utgang for frekvensref.ramp (sid 306). 14

Process PID ut 40.1 PID-reglering ut drvarde (sid 379). 16

Process PID aterk 40.2 Aterkoppling arv PID-regl (sid 379). 17

PID-reglering drv 40.3 PID-reglering borv arv (sid 379). 18

PID-reglering avvik | 40.4 PID-regl. avvikelse drvarde (sid 379). 19

Ovriga [bit]

Val av kélla (se Termer och forkortningar (sid 132)).
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
11.58 Utfrekvens 1kéllamin | Definierar det reella vardet pa signalen (vald av parameter | 0.000 NoUnit / real32
11.55 Utfrekvens 1 kélla och visas av parameter 11.54 Utfre-
kvens 1 drvarde) som motsvarar min.varde fran frekvens-
utgang 1 (definierad av parameter 11.60 Utfrekvens 1 vid
kalla min).
fi1 (11.54)
A
11,61
I
I
|
I
11.60 }
>
11.58 11.59 Signal (real)
vald av par.
11.55
f1(11.54)
A
11,61 ¢
|
I
|
|
I
11.60 |
I I
»
11.59 11.58 Signal (real)
vald av par.
11.55
-32768.000 ... Reellt signalvarde som motsvarar minimivarde for frekvens- |1=1/1000=1
32767.000 utgang 1.
11.59 Utfrekvens 1 kdlla Definierar det reella vardet pa signalen (vald av parameter |1500.000; 1800.000
max 11.55 Utfrekvens 1 kalla och visas av parameter 11.54 Utfre- | (95.20 b0O) NoUnit /
kvens 1 drvdrde) som motsvarar max.varde fran frekvens- | real32
utgang 1 (definierad av parameter 11.61 Utfrekvens 1 vid
kdlla max). Se parameter 11.58 Utfrekvens 1 kalla min.
-32768.000 ... Reellt signalvarde som motsvarar maxvarde for frekvens- |1=1/1000=1
32767.000 utgang 1.
11.60 Utfrekvens 1 vid kélla | Definierar minvérdet for frekvensutgang 1. Se scheman 0 Hz / real32
min vid parameter 11.58 Utfrekvens 1 kalla min.
0...16000 Hz Minimivarde fér frekvensutgang 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.61 Utfrekvens 1 vid kdlla | Definierar maxvardet for frekvensutgang 1. Se scheman 16000 Hz / real32
max vid parameter 11.58 Utfrekvens 1 kalla min.
0...16000 Hz Maxivarde for frekvensutgang 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.81 DIO filtreringstid Definierar en filtertid for parametrarna 11.1 DIO status och |10.0 ms / uint32

11.2 DIO fordréjd status. Filtreringstiden paverkar bara de
DIO som &r i ingangslage.




190 Parametrar

Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
0.3...100.0 ms Filtertid for 11.1. 10=1ms/10=1ms
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
12 Standard Al Konfigurering av analoga ingangar.
121 Al justering Aktiverar den analoga kalibreringsfunktionen. Ingen atgard / uint16
Anslut signalen till ingdngen och valj 6nskad kalibrerings-
funktion.
Ingen atgard Al-kalibrering &r inte aktiverad. 0
All minjustering Aktuell signal pa analog ingang All har valts som minimi- |1
varde for All, parameter 12.17 All min. Vardet atergar dar-
efter automatiskt till Ingen atgard.
All maxjustering Aktuell signal pa analog ingang All har valts som maxvarde |2
for All, parameter 12.18 All max. Vardet atergar darefter
automatiskt till Ingen atgard.
Al2 minjustering Aktuell signal pa analog ingang AI2 har valts som minimi- |3
varde for Al2, parameter 12.27 Al2 min. Vardet atergar
darefter automatiskt till Ingen atgard.
Al2 maxjustering Aktuell signal pa analog ingang Al2 har valts som maxvérde |4
for Al2, parameter 12.28 Al2 max. Vdrdet atergar darefter
automatiskt till Ingen atgard.
12.3 Al-6vervakn.funk Definierar hur frekvensomriktaren reagerar nédr en analog | Ingen atgard / uint16

ingangsignal gar utanfér min- och/eller max.gréanserna
som angetts for ingangen.

Overvakningen tillimpar en marginal pa 0,5 V eller 1,0 mA
pa granserna. Om den maximala gransen fér ingangen till
exempel &r 7,000V, aktiveras den maximala gransévervak-
ningen vid 7,500 V.

Ingangarna och granserna som ska 6vervakas valjs med
parameter 12.4 Al-6vervakn.val.

Obs! Signal6vervakning av den analoga ingangen &r bara

aktiv nar

. den analoga ingangen ar angiven som kalla (med valet
Alskalad eller Al2 skalad) i parameter 22.11, 22.12, 22.15,

30.22, 40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50 eller 44.9
och anvands som aktiv kélla eller

- Overvakning tvingas med parameter 12.5 Tvinga Al-
dvervakning.

)

22.17,23.42, 26.11, 26.12, 26.16, 26.25, 28.11, 28.12, 30.21,

Ingen atgard Ingen atgard. 0

Fel Frekvensomriktaren I6ser ut for 80A0 Al-6vervakning. 1

Varning Frekvensomriktaren genererar en ASAO Al-6vervakad var- |2
ning-varning.

Senaste varvtal Frekvensomriktaren genererar en varning (A8AO Al-Gverva- |3

kad varning) och fryser varvtalet (eller frekvensen) pa den
niva som frekvensomriktaren arbetade vid. Varvtalet/fre-
kvensen faststalls utifran det faktiska varvtalet som anvan-
der 850 ms lagpassfiltrering.

VARNING!
Kontrollera att driften kan fortsatta utan sékerhetsris-

ker om faltbusskommunikationen skulle brytas.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Ref sédkert varvtal Frekvensomriktaren genererar envarning (A8AO Al-Overva- |4
kad varning) och satter varvtalet till det varvtal som defini-
erats av parameter 22.41 Ref sdkert varvt (eller 28.41 Saker
frekvensreferens nar frekvensreferensen anvands).
VARNING!
Kontrollera att driften kan fortsatta utan sékerhetsris-
ker om faltbusskommunikationen skulle brytas.
12.4 Al-6vervakn.val Anger granserna for de analoga ingangarna, vilka ska -/ uint16
Overvakas. Se parameter 12.3 Al-6vervakn.funk.
b0 | All < MIN 1 =min.gransévervakningen av All ar aktiv.
bl | All > MAX 1 = maxgransovervakningen av All ar aktiv.
b2 | Al2 < MIN 1 = min.gransdvervakningen av Al2 &r aktiv.
b3 Al2 > MAX 1= maxgradnsoévervakningen av Al2 ar aktiv.
b4...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
12.5 Tvinga Al-Gvervak- | Aktiverar analog ingangsovervakning separat for varje 0000 0000b / uint16
ning styrplats (se avsnitt Lokal styrning kontra extern styr-
ning (sid 23)).
Parametern ar framst avsedd foér analog ingangsdvervak-
ning ndringangen ar ansluten till tilldmpningsprogrammet
och inte &r vald som styrkalla med frekvensomriktarens
parametrar.
bO | All Ext 1 1 = Al1-6vervakning aktiv ndr EXT1 anvands.
bl All Ext2 1 = All-6vervakning aktiv ndr EXT2 anvénds.
b2 | All lokal 1 = All-6vervakning aktiv nar lokal styrning anvénds.
b3 | Reserved
b4 | AI2 Ext1 1 = AI2-6vervakning aktiv ndar EXT1 anvands.
b5 | AI2 Ext 2 1 = AI2-6vervakning aktiv nar EXT2 anvands.
b6 | AI2 lokal 1 = AI2-6vervakning aktiv nar lokal styrning anvands.
b7...15 | Reserved
0000 0000b...0111 1=1/1=1
O111b
12.11 All @rvarde Visar vardet for analog ingang Alli mA eller V (beroende |-/ real32
pa om ingangen &r installd pa strém eller spanning av
hardvaruinstallningen).
Den har parametern kan endast lasas.
-22.000 ... 22.000 mA | Vérde for analog ingang All. 1000 =1mAellerVv/
ellerv 1000 =1 mAellerV
12.12 All skalat varde Visar vardet for analog ingang All efter skalning. Se para- |- / real32

metrarna 12.19 All skalat vid Al1 min och 12.20 Al1l skalat
vid All max.

Den hdr parametern kan endast ldsas.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
-32768.000 ... Skalat varde fér analog ingang All. 1=1/1000=1
32767.000
12.15 All enhet val Viljer enhet fér varden och instéliningar som tillhér analog |V / uint16
ingang All.
Obs! Instéllningen maste 6verensstimma med hardvaruin-
stéliningen pa frekvensomriktarens styrenhet (se frekvens-|
omriktarens hardvaruhandledning). Omstart av styrkortet
(antingen genom att stdnga av och sla pa strémmen eller
via parametern 96.8 Styrkort start) krdvs for att validera
andringar i hardvaruinstalliningarna.
\" Volt. 2
mA Milliampere. 10
12.16 All filtreringstid Definierar filtertidkonstanten fér analog ingang All. 0.100 s / real32
%
Ofiltrerad signal
100
63 . .
| Filtrerad signal
I
I
I
t
[S——
T
O=Ix(1-et/T)
| = filteringang (steg)
O = filterutgang
t = tid
T = filtertidskonstant
Obs! Signalen filtreras ocksa i signalgranssnitthardvaran
(ca. 0,25 ms tidkonstant). Detta kan inte andras med nagon
parameter.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant. 1000=1s/1000=1s
12.17 All min Definierar minimivardet for analog ingang All. 0.000 mAellerV / re-
Ange det verkliga minimivardet pa signalen nar den analoga als2
signalen fran anlaggningen ar ansluten till omriktaren.
Se dven parameter 12.1 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimivarde for All. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1mAellerV
12.18 All max Definierar maxvardet for analog ingang All. 20.000 mAellerV /re-

Ange det verkliga maximivardet pa signalen nar den analo-
gasignalen fran anlaggningen ar ansluten till frekvensom-
riktaren.

Se dven parameter 12.1 Al justering.

al32
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
-22.000 ... 22.000 mA | Maxvarde for All. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1 mAeller v
12.19 All skalat vid All min | Definierar det reellainterna tal som motsvarar min analogt |0.000 NoUnit / real32
invarde for ingang All, definierat av parameter 12.17 All
min. (Om polaritetsinstaliningarna fér 12.19 och 12.20
andras kan den analoga ingangen effektivt inverteras.)
Alsgalat(12.12)
A
12,20
|
|
|
1217 ‘l Al (1211)
1218 v
—————— 12.19
-32768.000 ... Reellt tal som motsvarar minsta All-varde. 1=1/1000=1
32767.000
12.20 All skalat vid Al1 max | Definierar det reella interna tal som motsvarar max. analogt |1500.000; 1800.000
invarde for ingang All, definierat av parameter 12.18 All (95.20 b0O) NoUnit /
max. Se figur vid parameter 12.19 All skalat vid All min. real32
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande maxvardet for All. 1=1/1000=1
32767.000
12.21 Al2 arvarde Visar vardet fér analog ingang Al2 i mA eller V (beroende |- / real32
pa om ingangen ar instélld pa strém eller spanning av
hardvaruinstallningen).
Den har parametern kan endast ldsas
-22.000 ... 22.000 mA | Varde for analog ingang Al2. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1 mAeller v
12.22 Al2 skalat varde Visar vardet for analog ingang Al2 efter skalning. Se para- |- / real32
metrarna 12.29 Al2 skalat vid Al2 min och 12.30 Al2 skalat
vid Al2 max.
Den har parametern kan endast ldsas.
-32768.000 ... Skalat varde fér analog ingang Al2. 1=1/1000=1
32767.000
12.25 Al2 enhet val Véljer enhet fér varden och instéllningar som tillhéranalog | mA / uint16
ingang Al2.
Obs! Instélliningen maste 6verensstdmma med hardvaruin-
stallningen pa frekvensomriktarens styrenhet (se frekvens-
omriktarens hardvaruhandledning). Omstart av styrkortet
(antingen genom att stdnga av och sla pa strémmen eller
via parametern 96.8 Styrkort start) kravs for att validera
andringar i hardvaruinstalliningarna.
\" Volt. 2
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
mA Milliampere. 10
12.26 AI2 filtreringstid Definierar filtertidkonstant for analog ingang Al2. Se para- | 0.100 s / real32
meter 12.16 All filtreringstid.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant. 1000=1s/1000=1s
12.27 A2 min Definierar minvérdet for analog ingang Al2. 0.000 mA ellerV / re-
Ange det verkliga minimivardet pa signalen nar den analoga als2
signalen fran anldggningen ar ansluten till omriktaren.
Se dven parameter 12.1 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimivarde for Al2. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1mAellerV
12.28 Al2 max Definierar maxvérdet for analog ingang Al2. 20.000 mAellerV /re-
Ange det verkliga maximivardet pa signalen nar den analo- als2
gasignalen fran anlaggningen ar ansluten till frekvensom-
riktaren.
Se dven parameter 12.1 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Maxvarde for Al2. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1mAellerV
12.29 AlI2 skalat vid Al2 min | Definierar det reella tal som motsvarar min analogt invarde | 0.000 NoUnit / real32
for ingang Al2, definierat av parameter 12.27 Al2 min. (Om
polaritetsinstallningarna for 12.29 och 12.30 dndras kan
den analoga ingangen effektivt inverteras.)
Alsarar(12.22)
A
1230 | — — — — —
I
I
I
1227 j AI:(12.21)
T Ll
‘ 12.28
I
I
|
—————— 12.29
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande minimivarde for Al2. 1=1/1000=1
32767.000
12.30 AlI2 skalat vid Al2 max | Definierar det reella tal som motsvarar max analogtinvarde |100.000 NoUnit / re-

for ingang Al2, definierat av parameter 12.28 Al2 max.

Se figur vid parameter 12.29 Al2 skalat vid Al2 min.

al32

-32768.000 ...
32767.000

Reellt tal motsvarande maxvarde for Al2.

1=1/1000=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
13 Standard AO Konfigurering av analoga utgangar.
13.11 AO1 arvarde Visar vardet for AO1imA. -/ real32
Den har parametern kan endast lasas.
0.000 ...22.000 mA | Varde for AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.12 AO1 kalla Viéljer en signal som ska anslutas till analog utgang AO1. | Varvtal anvént / uint32
Alternativt, stéller in ingangen till magnetiseringslage for
att mata strém till en temperatursensor.
Ej valt Ingen 0
Varvtal anvant 1.1 Varvtal anvant (sid 136). 1
Frekvens 1.6 Frekvens (sid 136). 3
Motorstrom 1.7 Motorstrém (sid 136). 4
Motor moment 1.10 Motormoment (sid 136). 6
DC spanning 1.11 DC spéanning (sid 137). 7
Fro uteffekt 1.14 Uteffekt (sid 137). 8
Varvtref rampgen in |23.1 Ingang for varvtalsref.ramp (sid 272). 10
Varvtref rampgen ut | 23.2 Utgang fér varvtalsref.ramp (sid 272). 11
Anvant varvtals ref | 24.1 Anvand varvt.referens (sid 279). 12
Momentref anvant | 26.2 Momentref anv (sid 297). 13
Anvand frekvensref |28.2 Utgang for frekvensref.ramp (sid 306). 14
Process PID ut 40.1 PID-reglering ut drvérde (sid 379). 16
Process PID aterk 40.2 Aterkopph‘ng arv PID-regl (sid 379). 17
PID-reglering arv 40.3 PID-reglering borv arv (sid 379). 18
PID-reglering avvik | 40.4 PID-regl. avvikelse drvarde (sid 379). 19
Ovriga [bit] Val av kélla (se Termer och forkortningar (sid 132)). -
Tvinga Pt100-magne- | Utgangen anvands for att mataenkonstant strémtill1...3 |20
tisering Pt100-sensorerna. Se avsnitt Overhettningsskydd fér mo-
tor (sid 87).
Tvinga KTY84-magne- | Utgangen anvands for att mata en magnetiseringsstrém |21
tisering till en KTY84-sensor. Se avsnitt Overhettningsskydd for
motor (sid 87).
Tvinga PTC-excite- |Utgangen anvands foér att mata enkonstantstrémtill1...3 |22
ring PTC-sensorer. Se avsnitt Overhettningsskydd fér mo-
tor (sid 87).
Tvinga Pt1000-excite- | Utgangen anvands for att mataenkonstant strémtill1...3 |23
ring Pt100-sensorerna. Se avsnitt Overhettningsskydd fér mo-
tor (sid 87).
AO1-datalagring 13.91 AO1-datalagring (sid 200). 37
AO2-datalagring 13.92 AO2-datalagring (sid 200). 38
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%

Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
13.16 AOL1 filtreringstid Definierar filtertidskonstanten f6ér analog utgang AOL. 0.100 s / real32

Ofiltrerad signal

100

63

Filtrerad signal

T
O=Ix(1-etT)

| = filteringang (steg)
O = filterutgang

t = tid

T = filtertidskonstant

0.000...30.000 s

Filtertidskonstant.

1000=1s/1000=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
13.17 AO1 kélla min Definierar det reella min.vardet pa signalen (vald av para- |0.0 NoUnit / real32
meter 13.12 AO1 kalla) som motsvarar min utvarde fran AO1
(definierad av parameter 13.19 AO1 ut vid AO1 kalla min).
lao1 (MA)
A
13,20
13.19
| -
Ll
Signal (real)
vald av
13.12
Om 13.17 programmeras som maxvarde och 13.18 som
minvarde inverteras utgangen.
Iao1 (MA)
13,201
1319
| |
: »
Ll
13.18 13.17 Signal (real)
vald av
13.12
-32768.0 ...32767.0 | Reellt signalvarde motsvarande min AO1-varde. 1=1/10=1
13.18 AO1 kélla max Definierar det reella max.vardet pa signalen (vald av para- |1500.000; 1800.000
meter 13.12 AO1 kalla) som motsvarar max utvarde fran (95.20 b0O) NoUnit /
AOL1 (definierad av parameter 13.20 AO1 ut vid AO1 kélla real32
max). Se parameter 13.17 AO1 kalla min.
-32768.0 ... 32767.0 | Reellt signalvarde motsvarande maxvarde fér AOL. 1=1/10=1
13.19 AO1 ut vid AO1 kélla | Definierar minimiutvarde fér analog utgang AOL. 0.000 mA / real32
min Se dven figur vid parameter 13.17 AO1 kalla min.
0.000...22.000 mA | Minimiutvarde for AO1. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.20 AO1 utvid AO1 kalla | Definierar maxutvarde for analog utgang AOL. 20.000 mA / real32
max Se dven figur vid parameter 13.17 AO1 kalla min.
0.000...22.000 mA | Maxutvarde fér AO1. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.21 AOR2 arvarde Visar vardet for AO2 i mA. -/ real32

Den har parametern kan endast lasas.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
0.000...22.000 mA | Véarde for AO2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.22 AO2 kalla Valjer en signal som ska anslutas till analog utgang AO2. | Motorstrém / uint32
Alternativt, staller in ingangen till magnetiseringslage for
att mata strém till en temperatursensor.
For valen, se parameter 13.12 AO1 kalla.
13.26 AO2 filtreringstid Definierar filtertidskonstanten fér analog utgang AO2. Se | 0.100 s / real32
parameter 13.16 AOL1 filtreringstid.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant. 1000=1s/1000=1s
13.27 AO2 kalla min Definierar det reella min.vardet pa signalen (vald av para- | 0.0 NoUnit / real32
meter 13.22 AO2 kalla) som motsvarar min utvarde fran
AO2 (definierad av parameter 13.29 AO2 ut vid AO2 kélla
min).
la0z (MA)
A
13,30
13.29
4
Signal (real)
vald av
13.22
Om 13.27 programmeras som maxvarde och 13.28 som
minvarde inverteras utgangen.
la02 (MA)
A
13,301
13.29
| |
s . >
13.28 13.27 Signal (real)
vald av
13.22
-32768.0 ... 32767.0 | Reellt signalvarde motsvarande min AO2-varde. 1=1/10=1
13.28 AO2 kalla max Definierar det reella max.vardet pa signalen (vald av para- |100.0 NoUnit / real32

meter 13.22 AO2 kalla) som motsvarar max utvarde fran
AO2 (definierad av parameter 13.30 AO2 ut vid AO2 kalla
max). Se parameter 13.27 AO2 kalla min.

-32768.0 ... 32767.0

Reellt signalvarde motsvarande maxvéarde fér AO2.

1=1/10=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
13.29 AO2 ut vid AO2 kélla | Definierar minimiutvarde for analog utgang AO2. 0.000 mA / real32
min Se dven figur vid parameter 13.27 AO2 kélla min.
0.000...22.000 mA | Minimiutvérde fér AO2. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.30 AO2 ut vid AO2 kélla | Definierar maxutvarde fér analog utgang AO2. 20.000 mA / real32
max Se aven figur vid parameter 13.27 AO2 kélla min.
0.000...22.000 mA | Maxutvéarde for AO2. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.91 AO1-datalagring Lagringsparameter fér styrning av analog utgang AOL, till | 0.00 NoUnit / real32
exempel via faltbussen.
113.12 AO1 kélla, vdlj AO1-datalagring. Ange sedan den har
parametern som mal fér inkommande vardedata.
Med det inbyggda féltbussgranssnittet, ange malvalspara-
meter for dessa data (58.101...58.124) till AO1-datalagring.
-327.68 ... 327.67 Lagringsparameter fér AOL. 100=1/100=1
13.92 AO2-datalagring Lagringsparameter for styrning av analog utgang AO2, till | 0.00 NoUnit / real32

exempel via faltbussen.

113.22 AO2 kélla, valj AO2-datalagring. Ange sedan den har
parametern som mal fér inkommande vardedata.

Med det inbyggda faltbussgranssnittet, ange malvalspara-
meter fér dessa data (58.101...58.124) till AO2-datalagring.

-327.68 ... 327.67

Lagringsparameter fér AO2.

100=1/100=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14 1/0-utbyggnadsmo- | Konfiguration av utbyggnadsmodul 1.
el Se dven avsnitt Programmerbara I/O-moduler (sid 33).
Obs! Innehallet i parametergruppen varierar beroende pa
den valda I/O-modultypen.
141 Modul 1-typ Aktiverar (och anger typen av) I/O-modul 1. Inget / uint16
Obs! Denna parameter kan inte andras medan frekvensom-
riktaren &r i drift.
Inget Inaktiv. 0
F10-01 F10-01. 1
FlO-11 FIO-11. 2
FAIO-01 FAIO-01. 4
FDIO-01 FDIO-01. 3
142 Modul 1-plats Anger platsen (1...3) pd diodmatningsenhetens styrenhet |1 NoUnit / uintl6
dar I/0-modulen ar installerad.. Alternativt, anges nod-ID
for platsen péa en FEA-03-adapter.
Obs! Denna parameter kan inte d&ndras medan frekvensom-|
riktaren &r i drift.
1..254 Plats 1=1; Plats 2 = 2; Plats 3 = 3. 1=1/1=1
4...254: Nod-ID fér platsen pa en FEA--O3-adapter.
14.3 Modul 1-status Visar status fér 1/0-modul 1. Inget alternativ /
uint16
Inget alternativ Ingen modul kan hittas i den angivna platsen. 0
Ingen kommunika- | En modul har hittats men det gar inte att kommunicera 1
tion med den.
Okéand Modultypen ar okand. 2
FIO-01 En FIO-01-modul har detekterats och ar aktiv. 15
FlO-11 En FIO-11-modul har detekterats och ar aktiv. 20
FAIO-01 En FAIO-01-modul har detekterats och ar aktiv. 24
145 Dl status (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) - / uint16

Visar status for de digitala ingangarna pa utbyggnadsmo-
dulen. Tillslags-/franslagsférdréjningar (om specificerat)
ignoreras. En filtreringstid (fér ingangslage) kan definieras
med parameter 14.8 Dl filtreringstid.

Bit O indikerar status fér DI1.

Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-
let digitala ingangar/utgangar pa utbyggnadsmodulen.

Exempel: 0101b = DI1 och DI3 &r till, resten &r fran.

Den hdr parametern kan endast lasas.
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

145

DIO-status

(Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)

Visar status fér de digitala ingangarna/utgangarna pa ut-
byggnadsmodulen. Tillslags-/franslagsférdréjningar (om
specificerat) ignoreras. En filtreringstid (fér ingangslage)
kan definieras med parameter 14.8 DIO filtreringstid.

Bit O indikerar status fér DIOL.

Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-|
let digitala ingangar/utgangar pa utbyggnadsmodulen.
Exempel: 1001b = DIO1 och DIO4 ar till, resten &r fran.

Den har parametern kan endast lasas.

-/ uintl6

14.5

DIO-status

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01)

Visar status for de digitala ingdngarna/utgangarna pa ut-
byggnadsmodulen. Tillslags-/franslagsférdréjningar (om
specificerat) ignoreras. En filtreringstid (fér ingangsldage)
kan definieras med parameter 14.8 DIO filtreringstid.

Bit O indikerar status fér DIOL.

Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-|
let digitala ingangar/utgangar pa utbyggnadsmodulen.
Exempel: 1001b = DIO1 och DIO4 &r till, resten &r fran.

Den har parametern kan endast lasas.

-/ uintlée

14.6

DI fordr status

(Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01)

Visar férdréjd status fér de digitalaingangarna pa utbygg-
nadsmodulen. Ordet uppdateras endast efter aktiverings-
/franslagsférdréjningar (om specificerat).

Bit O indikerar status for DI1.

Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-|
let digitala ingangar pa utbyggnadsmodulen.

Exempel: 0101b = DI1 och DI3 &r till, resten ar fran.

Den har parametern kan endast lasas.

-/ uintlée

14.6

DIO fordréjd status

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)

Visar fordrojd status for de digitalaingangarna/utgangar-
na pa modulen. Ordet uppdateras endast efter aktiverings-
/franslagsférdréjningar (om specificerat).

Bit O indikerar status fér DIOL1.

Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-|
let digitala ingangar/utgangar pa utbyggnadsmodulen.
Exempel: 1001b = DIO1 och DIO4 &r till, resten ar fran.

Den har parametern kan endast ldsas.

-/ uintl6
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

14.6

DIO fordréjd status

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01)

Visar fordrojd status for de digitalaingangarna/utgangar-
na pa modulen. Ordet uppdateras endast efter aktiverings-
/franslagsférdréjningar (om specificerat).

Bit O indikerar status for DIO1.

Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-
let digitala ingangar/utgangar pa utbyggnadsmodulen.
Exempel: 1001b = DIO1 och DIO4 &r till, resten &r fran.

Den hdr parametern kan endast lasas.

-/ uintl6

14.8

DI filtreringstid

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01)
Definierar en filtertid for parametrarna 14.5 DI status och
14.6 DI fordr status.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Filtertid for DI-statusparametrar.

10=1ms/10=1ms

14.8

DIO filtreringstid

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)

Definierar en filtertid fér parametrarna 14.5 DIO-status
och 14.6 DIO férdrdjd status. Filtreringstiden paverkar
bara de DIO som &r i ingangslage.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Filtertid for DIO-statusparametrar.

10=1ms/10=1ms

14.8

DIO filtreringstid

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01)

Definierar en filtertid for parametrarna 14.5 DIO-status
och 14.6 DIO fordrojd status. Filtreringstiden paverkar
bara de DIO som &r i ingangslage.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Filtertid for DIO-statusparametrar.

10=1ms/10=1ms

14.9

DIO1-funktion

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)
Véljer om DIO1 pa utbyggnadsmodulen anvands som digital
ingang eller utgang.

Ingang / uint16

Utgang

DIO1 anvands som digital utgang

0

Ingang

DIO1 anvands som digital ingang.

1

14.9

DIO1-funktion

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01)
Véljer om DIO1 pa utbyggnadsmodulen anvands som digital
ingang eller utgang.

Ingang / uintl6

Utgang

DIO1 anvands som digital utgang

0

Ingang

DIO1 anvands som digital ingang.

1

14.11

DIO1-utgangskalla

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)

Véljer en signal fér anslutning till digital ingang/utgang
DIO1 pa utbyggnadsmodulen nar parameter 14.9 DIO1-
funktion ar satt till Utgang.

Ej tillslagen / uint32

Ej tillslagen Utgangen &r inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen ar aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
| drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Bdrvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9

Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit O av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11

Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13

Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14

Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
Startbegaran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
Bromslyftningskom- | Bit O av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando

Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
Overvakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0 | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl | Bit 1av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -

14.11 DIO1-utgangskalla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32

Viljer en signal fér anslutning till digital ingang/utgang
DIO1 pa utbyggnadsmodulen nar parameter 14.9 DIO1-

funktion ar satt till Utgang.

Ej tillslagen Utgangen &r inte aktiverad. 0
Tillslagen Utgangen &r aktiverad. 1
Redo drift Bit 1 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 2
Aktiverat Bit 0 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 4
Startat Bit 5 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 5
Magnetiserat Bit 1av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 6
| drift Bit 6 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 7
Redo ref Bit 2 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 8
Borvarde uppnatt Bit 8 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 9
Back Bit 2 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 10
Nollvarvtal Bit 0 av 6.19 Varvtalsreglering statusord (sid 159). 11
Ovan grans Bit 10 av 6.17 Frekv.omr. statusord 2 (sid 157). 12
Varning Bit 7 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 13
Fel Bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 14
Fel (-1) Inverterad bit 3 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 15
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Startbegaran Bit 13 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 16
Bromslyftningskom- | Bit 0 av 44.1 Bromsstyrning status (sid 399). 22
mando
Ext2 aktiv Bit 11 av 6.16 Frekv.omr. statusord 1 (sid 157). 23
Fjarrstyrning Bit 9 av 6.11 Huvudstatusord (sid 156). 24
Overvakning 1 Bit 0 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 33
Overvakning 2 Bit 1 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 34
Overvakning 3 Bit 2 av 32.1 Overvakningsstatus (sid 344). 35
RO/DIO styrord bit0 | Bit 0 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 40
RO/DIO styrord bitl | Bit 1av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 41
RO/DIO styrord bit2 | Bit 2 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 42
RO/DIO styrord bit8 | Bit 8 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 43
RO/DIO styrord bit9 | Bit 9 av 10.99 RO-/DIO-styrord (sid 183). 44
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
14.12 DI1 PA férdréjning (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00 s / real32
Definierar tillslagsférdréjningen for digital ingang DI1.
*Dl-status ! i ! 3 1
ol i | ‘ 0
Dl-status. ! ! !
i — L 0
P P rie
tps = 14.12 DIL PA fordrdjning
tay = 14.13 DI1 AV fordréjning
*Elektrisk status for Dl eller status for vald kalla (i utgangs-
lage). Indikeras av 14.5 DI status.
**Indikeras av 14.6 DI fordr status.
0.00...3000.00 s Tillslagsfordréjning for DIL. 10=1s/100=1s
14.12 DIO1 PA fordréjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.00s / real32

Definierar tillslagsférdréjningen fér digital ingang/utgang
DIO1

| ! 1
*DIO-status | | | | i
;

- o
**Fordréjdi - | - 1
DIO-status: i | i
— b — o 0
L L L L
— — — — Tic
il Eran il tran

tps = 14.12 DIO1 PA fordrdjning
tay = 14.13 DIO1 AV fordréjning

*Elektrisk status fér DIO (i ingangslage) eller status for
vald kélla (i utgangslage). Indikeras av 14.5 DIO-status.

**|ndikeras av 14.6 DIO fordréjd status.

0.00...3000.00 s

Tillslagsfordréjning for DIOL.

10=1s/100=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.12 DIO1 PA fordrajning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s / real32
Definierar tillslagsfordréjningen for digital ingang/utgang
DIO1
| ! 1
*DIO-status | | | | |
= 7 | 1 o
**Fordréic : ! ;‘ 1
DIO-status: ! . !
= o — | \70
pay pary pu—y pay Tie
Eil tran trin Eran
tpa = 14.12 DIO1 PA fordréjning
tay = 14.13 DIO1 AV fordréjning
*Elektrisk status fér DIO (i ingangsldge) eller status for
vald kalla (i utgangslage). Indikeras av 14.5 DIO-status.
**Indikeras av 14.6 DIO férdrdjd status
0.00...3000.00 s Tillslagsfordréjning for DIOL. 10=1s/100=1s
14.13 DI1 AV f6érdrdjning (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang DI1.
Se parameter 14.12 DI1 PA fordrajning.
0.00...3000.00 s Franslagsférdrdjning for DIL. 10=1s/100=1s
14.13 DIO1 AV fordréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang/ut-
gang DIO1
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Franslagsférdrdjning fér DIOL. 10=1s/100=1s
14.13 DIO1 AV foérdréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s /real32
Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang/ut-
gang DIO1
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00 ...3000.00 s Franslagsfordrdjning fér DIOL. 10=1s/100=1s
14.14 DI102-funktion (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) Ingang / uint16
Valjer om DIO2 pa utbyggnadsmodulen anvands som digi-
tal ingang eller utgang.
Utgang DIO2 anvands som digital utgang (o]
Ingang DIO2 anvédnds som digital ingang. 1
14.14 DIO2-funktion (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ingang / uint16
Véljer om DIO2 pa utbyggnadsmodulen anvands som digi-
tal ingang eller utgang.
Utgang DIO2 anvands som digital utgang 0
Ingang DIO2 anvands som digital ingang. 1
14.16 DIO2-utgangskalla | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) Ej tillslagen / uint32

Viéljer en signal fér anslutning till digital ingang/utgang
DIO2 ndr parameter 14.14 DIO2-funktion ar satt till Utgang.

For valen, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.16 DIO2-utgangskélla | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Viljer en signal fér anslutning till digital utgang DIO2 nar
parameter 14.14 DIO2-funktion &r satt till Utgang.
For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
14.17 DI2 PA fordroéjning (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s / real32
Definierar tillslagsférdréjningen fér digital ingang DI2. Se
parameter 14.12 DI1 PA férdréjning.
0.00 ...3000.00 s Tillslagsférdréjning for DI2. 10=1s/100=1s
14.17 DIO2 PA fordréjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.00 s / real32
Definierar tillslagsfdrdréjningen fér digital ingadng/utgang
DIO2. Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00 ...3000.00 s Tillslagsférdréjning for DIO2. 10=1s/100=1s
14.17 DIO2 PA férdréjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FI0-01) 0.00s / real32
Definierar tillslagsférdréjningen ﬁér digitalingang/utgang
DIO2. Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00 ...3000.00 s Tillslagsférdréjning for DIO2. 10=1s/100=1s
14.18 DI2 AV fordréjning (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang DI2.
Se parameter 14.12 DI1 PA fordrajning.
0.00...3000.00 s Franslagsférdréjning for DI2. 10=1s/100=1s
14.18 DIO2 AV férdrdjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FI1O-11) 0.00 s / real32
Definierar franslagsférdréjningen fér digital ingang/ut-
gang DIO2.
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Franslagsférdréjning for DIO2. 10=1s/100=1s
14.18 DIO2 AV férdréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen fér digital ingang/ut-
gang DIO2.
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Franslagsfordréjning for DIO2. 10=1s/100=1s
14.19 Al-6vervakn.funk (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) Ingen atgard / uint16

Definierar hur frekvensomriktaren reagerar nér en analog
ingangsignal gar utanfdr min- och/eller max.granserna
som angetts for ingangen.

Ingangarna och granserna som ska 6vervakas valjs med
parameter 14.20 Al-Overvakn.val.

Ingen atgard Ingen atgard. 0
Fel Frekvensomriktaren I6ser ut fér 80A0 Al-6vervakning. 1
Varning Frekvensomriktaren genererar en A8AO Al-6vervakad var- |2

ning-varning.
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Senaste varvtal Frekvensomriktaren genererar envarning (A8AO Al-Overva- |3
kad varning) och fryser varvtalet (eller frekvensen) pa den
niva som frekvensomriktaren arbetade vid. Varvtalet/fre-
kvensen faststalls utifran det faktiska varvtalet som anvan-
der 850 ms lagpassfiltrering.
VARNING!
Kontrollera att driften kan fortsatta utan sékerhetsris-|
ker om féltbusskommunikationen skulle brytas.
Ref sdkert varvtal Frekvensomriktaren genererar en varning (A8AO Al-Gverva- |4
kad varning) och satter varvtalet till det varvtal som defini-
erats av parameter 22.41 Ref sdkert varvt (eller 28.41 Séker
frekvensreferens nar frekvensreferensen anvands).
VARNING!
Kontrollera att driften kan fortsatta utan sékerhetsris-
ker om faltbusskommunikationen skulle brytas.
14.19 DIO3-funktion (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ingang / uint16
Véljer om D103 pa utbyggnadsmodulen anvands som digi-
tal ingang eller utgang.
Utgang DIO3 anvdnds som digital utgang 0
Ingang DIO3 anvands som digital ingang. 1
14.20 Al-6vervakn.val (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ uintlée
Anger granserna for de analoga ingangarna, vilka ska
Overvakas. Se parameter 14.19 Al-6vervakn.funk.
Obs! Antalet aktiva bitar i den har parametern beror pa anta-|
let digitala ingangar pa utbyggnadsmodulen.
b0 | All < MIN 1 =min.gransévervakningen av All ar aktiv.
b1l All > MAX 1 = maxgransoévervakningen av All &r aktiv.
b2 | Al2 < MIN 1 =min.gransévervakningen av Al2 &r aktiv.
b3 |AI2 > MAX 1 = maxgransovervakningen av Al2 ar aktiv.
b4...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.20 Al-6vervakn.val (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ uintl6
Anger granserna for de analoga ingangarna, vilka ska
Gvervakas. Se parameter 14.19 Al-6vervakn.funk.
b0 | All < MIN 1 =min.gransévervakningen av All ar aktiv.
bl All > MAX 1 = maxgransoévervakningen av All &r aktiv.
b2 | Al2 < MIN 1 =min.gransévervakningen av Al2 &r aktiv.
b3 Al2 > MAX 1 = maxgransoévervakningen av Al2 ar aktiv.
b4 | AI3 < MIN 1 = min.gransévervakningen av Al3 &r aktiv.
b5 | AI3 > MAX 1 = maxgransovervakningen av Al3 ar aktiv.
b6...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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14.21 Al justering (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) Ingen atgard / uint16
Aktiverar kalibreringsfunktionen fér analoga ingangar,
vilken aktiverar anvandning av arvardesmatning som min.
och max. ingangsvarden i stallet fér eventuellt felaktiga
uppskattningar.
Anslut minimi- och maximumsignalen tillingangen och valj
motsvarande kalibreringsfunktion.
Se dven figur vid parameter 14.35 All skalad vid Al1l min.
Ingen atgard Kalibreringsatgarden ar slutford eller ingen atgard har 0
begarts.
Parametern atergar automatiskt till det har vardet efter
en kalibreringsatgard.
All minjustering Det uppmatta vardet for All ar satt som min.varde fér All |1
till parameter 14.33 All min.
All maxjustering Det uppmatta vardet for All dr satt som max.varde fér All | 2
till parameter 14.34 All max.
Al2 minjustering Det uppmatta vardet fér Al2 &r satt som min.varde for Al2 | 3
till parameter 14.48 Al2 min.
Al2 maxjustering Det uppmatta vardet for Al2 &r satt som max.varde for Al2 | 4
till parameter 14.49 Al2 max.
14.21 Al justering (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) Ingen atgard / uintl16
Aktiverar kalibreringsfunktionen fér analoga ingangar,
vilken aktiverar anvandning av arvardesmatning som min.
och max. ingangsvarden i stallet fér eventuellt felaktiga
uppskattningar.
Anslut minimi- och maximumsignalen tillingangen och valj
motsvarande kalibreringsfunktion.
Se dven figur vid parameter 14.35 All skalad vid Al1l min.
Ingen atgard Kalibreringsatgarden ar slutford eller ingen atgard har 0
begarts.
Parametern atergar automatiskt till det har vardet efter
en kalibreringsatgard.
All minjustering Det uppmatta vardet for All ar satt som min.varde fér All |1
till parameter 14.33 All min.
All maxjustering Det uppmatta vardet for All dr satt som max.vdrde fér All | 2
till parameter 14.34 All max.
Al2 minjustering Det uppmatta vardet fér Al2 dr satt som min.varde for Al2 | 3
till parameter 14.48 Al2 min.
Al2 maxjustering Det uppmatta vardet for Al2 &r satt som max.varde for Al2 | 4
till parameter 14.49 Al2 max.
AI3 minjustering Det uppmatta vardet fér AI3 dr satt som min.varde fér AI3 |5
till parameter 14.63 AI3 min.
AlI3 maxjustering Det uppmétta vardet for AI3 dr satt som max.varde for AI3 |6
till parameter 14.64 Al3 max.
14.21 DIO3-utgangskalla | (Syns ndr 14.1 Modul 1-typ = FI0-01) Ej tillslagen / uint32

Viljer en signal fér anslutning till digital ingang/utgang
DIO3 nar parameter 14.19 DIO3-funktion ar satt till Utgang.

For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
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14.22 Tvingat val av Al (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ uintl6
De faktiska vardena for analoga ingangarna kan asidoséat-
tas i exempelvis testsyfte. En tvangssatt vardeparameter
tillhandahalls foér varje analog ingang och dess varden
tillampas nar den motsvarande biteniden har parametern
arl.
b0 All 1="Tvingat lage: Tvinga All till vardet for parameter 14.28
All tvingat varde.
b1l Al2 1=Tvingat lage: Tvinga Al2 till vardet for parameter 14.43
Al2 tvingat varde.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.22 DI3 PA férdréjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00 s / real32
Definierar tillslagsférqréjningen for digital ingang DI3. Se
parameter 14.12 DI1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Tillslagsfordréjning for DI3. 10=1s/100=1s
14.22 Tvingat val av Al (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ uint1l6
De faktiska vardena for analoga ingangarna kan asidosat-
tas i exempelvis testsyfte. En tvangssatt vardeparameter
tillhandahalls for varje analog ingang och dess vdrden
tilldmpas nar den motsvarande biteniden har parametern
arl.
b0 | All 1 =Tvingat lage: Tvinga All till vardet for parameter 14.28
All tvingat varde.
b1l Al2 1 = Tvingat lage: Tvinga AlI2 till viardet fér parameter 14.43
Al2 tvingat varde.
b2 | AI3 1= Tvingat lage: Tvinga AI3 till vardet for parameter 14.58
Al3 tvingat varde (endast FIO-11).
b3...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.22 DIO3 PA fordréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s /real32
Definierar tillslagsférdréjningen fér digital ingang/utgang
DIO3. Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Tillslagsférdrdjning fér DIO3. 10=1s/100=1s
14.23 DI3 AV fordréjning | (Syns néar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s /real32
Definierar frénslagsférdrpjningen for digital ingang DI3.
Se parameter 14.12 DI1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Franslagsfordréjning for DI3. 10=1s/100=1s
14.23 DIO3 AV férdréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s /real32
Definierar franslagsférdréjningen fér digital ingang/ut-
gang DIO3.
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
0.00 ...3000.00 s Franslagsfordréjning fér DIO3. 10=1s/100=1s
14.24 DI04-funktion (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ingang / uint16

Véljer om DI04 pa utbyggnadsmodulen anvands som digi-
tal ingang eller utgang.

Utgang

DIO4 anvands som digital utgang
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Ingang DI04 anvénds som digital ingang. 1
14.26 All-drvarde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32
Visar vardet for analog ingang All i mA eller V (beroende
pa om ingangen ar installd pa strém eller spanning).
Den hdr parametern kan endast lasas.
-22.000 ... 22.000 mA | Varde foér analog ingang All. 1000 =1mAcellerVv /
ellerv 1000 =1mAeller vV
14.26 DIO4-utgangskalla | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Valjer en frekvensomriktarsignal fér anslutning till digital
ingang/utgang DIO4 ndr parameter 14.24 DIO4-funktion
ar satt till Utgang.
For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
14.27 All skalat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32
Visar vardet for analog ingang All efter skalning. Se para-
meter 14.35 All skalad vid All min.
Den har parametern kan endast lasas.
-32768.000 ... Skalat varde for analog ingang All. 1=1/1000=1
32767.000
14.27 DIO4 PA fordréjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FI0-01) 0.00 s / real32
Definierar tillslagsfordréjningen fér digital ingang/utgang
DIO4. Se parameter 14.12 DIO1 PA fordréjning.
0.00...3000.00 s Tillslagsfoérdréjning fér DIO4. 10=1s/100=1s
14.28 All tvingat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32
Tvangssatt varde kan anvéandas i stéllet for ingangens
faktiska varde. Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Tvangssatt varde fér analog ingang All. 1000 =1mAellerVv /
ellerv 1000 =1mAcellerV
14.28 DIO4 AV fordréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00 s / real32
Definierar franslagsférdréjningen for digital ingang/ut-
gang DIO4. Se parameter 14.12 DIO1 PA fordréjning.
0.00...3000.00 s Franslagsférdréjning for DIO4. 10=1s/100=1s
14.29 All HW vaxlingslage |(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) mA / uintl6e
Visar positionen fér hardvarans véljare av spanning/strém
pa 1/0-modulen.
Obs! Instéliningen av véljare av spanning/strém maste
matcha valet av enhet i parameter 14.30 Val av All-enhet.
Omstart avl/O-modulen, antingen genom att stdnga av och
sla pa strommen eller via parametern 96.8 Styrkort start,
kravs for att validera andringar i hardvaruinstallningarna.
mA Milliampere. 10
\" Volt. 2
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
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14.30 Val av All-enhet (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) mA / uintl6
Véljer enhet fér varden och instéllningar som tillhér analog
ingang All.
Obs! Den har instéllningen maste motsvara hardvaruinstall-
ningen pal/O-modulen (se handledningen tillI/O-modulen),
Hardvaruinstéllningen visas av parameter 14.29 All HW vax-
lingsldge. Omstart av I/O-modulen, antingen genom att
stanga av och sla pa strémmen eller via parametern 96.8
Styrkort start, kravs for att validera andringar i hardvaruin-
stdllningarna.
mA Milliampere. 10
\Y Volt. 2
14.31 RO status (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) -/ uint16
Status for reldutgangarna pa |/O-modulen.
Exempel: 00000001b = RO1 &r aktiverad, RO2 &r ej aktiv.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.31 All-filterférstarkning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 1ms / uintl6
Véljer en hardvarufiltreringstid for All.
Se dven parameter 14.32 All filtreringstid.
Ingen filtrering Ingen filtrering. 0
125 us 125 mikrosekunder. 1
250 us 250 mikrosekunder. 2
500 us 500 mikrosekunder. 3
1ms 1 millisekund. 4
2ms 2 millisekunder. 5
4 ms 4 millisekunder. 6
7,9375 ms 7,9375 millisekunder. 7
14.31 RO-status (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) -/ uint16

Status for reldutgangarna pa |/O-modulen.

Exempel: 00000001b = RO1 &r aktiverad, RO2 &r ej aktiv.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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14.32 All filtreringstid (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.100 s / real32
Definierar filtertidkonstanten fér analog ingang All.
%
Ofiltrerad signal
100
63
| Filtrerad signal
I
I
I
—— t
T
O=1x(1-eqr)
| = filteringang (steg)
O = filterutgang
t=tid
T = filtertidskonstant
Obs! Signalen filtreras ocksa i signalgranssnitthardvaran.
Se parameter 14.31 All-filterforstarkning.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant. 1000=1s/1000=1s
14.33 All min (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 mAellerV / re-
Definierar minimivardet fér analog ingang AlL. al32
Se dven parameter 14.21 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimivarde for All. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1mAellerV
14.34 RO1 kélla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) Ej tillslagen / uint32
Viljer en frekvensomriktarsignal som ska anslutas till re-
lautgang ROL1.
For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
14.34 All max (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 10.000 mAellerV / re-
Definierar maxvérdet for analog ingang All. al32
Se dven parameter 14.21 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Maxvarde for All. 1000 =1mAcellerV /
ellerv 1000 =1mAellerV
14.34 RO1-kélla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32

Vaéljer en frekvensomriktarsignal som ska anslutas till re-
lautgang ROL.

For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
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14.35 RO1 PA fordrajning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s / real32
Definierar tillslagsférdréjningen for relautgang RO1.
Status for vald ! ‘ ! 1
killa | | i !
) 7 | 1 o
! ’—]1 | ’—\1 i 1
RO-status, i ' i
— o — 1 0
il Eran Eill Eran Tie
tps = 14.35 RO1 PA fordréjning
tay = 14.36 RO1 AV fordréjning
0.00 ...3000.00 s Tillslagsfordréjning for RO1. 10=1s/100=1s
14.35 All skalad vid Al1 min | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 NoUnit / real32
Definierar det reella tal som motsvarar min analogt invarde
for ingang Al1, definierat av parameter 14.33 All min.
Alskalat (14.27)
A
1436f — — — — —
I
I
I
I
14.33 , Aln (13‘26)
; 14.34 d
|
|
|
—————— 14.35
-32768.000 ... Reellt tal som motsvarar minsta All-varde. 1=1/1000=1
32767.000
14.35 RO1 PA fordrdjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s /real32
Definierar tillslagsférdréjningen for relautgang RO1.
Status for vald ! ‘ ' 1
killa | | i !
™ T | ; o
! ’—]1 L ™ 1
RO-status, i ' i
— . — | \7 0
il Eran i Eran Tie
tpa = 14.35 RO1 PA fordréjning
tay = 14.36 RO1 AV férdréjning
0.00...3000.00 s Tillslagsfordréjning for RO1. 10=1s/100=1s
14.36 RO1 AV férdréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01)

Definierar franslagsférdréjningen for relautgang RO1. Se
parameter 14.35 RO1 PA foérdréjning.

0.00s / real32

0.00...3000.00 s

Franslagsférdrdjning fér RO1.

10=1s/100=1s
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14.36 All skalat vid All max | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 100.000 NoUnit / re-
Definierar det reella tal som motsvarar max analogtinvdrde | al32
for ingang Al2, definierat av parameter 14.34 All max.
Se figur vid parameter 14.35 All skalad vid All min.
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande maxvardet fér All. 1=1/1000=1
32767.000
14.36 RO1 AV foérdréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen fér relautgang ROL. Se
parameter 14.35 RO1 PA fordréjning.
0.00 ...3000.00 s Franslagsférdréjning for RO1. 10=1s/100=1s
14.37 RO2 kalla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) Ej tillslagen / uint32
Viljer en frekvensomriktarsignal som skall anslutas till re-
lautgang RO2.
For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
14.37 RO2 kalla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Viljer en frekvensomriktarsignal som skall anslutas till re-
lautgang RO2.
For tillgangliga val, se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
14.38 RO2 PA fordréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s / real32
Definierar tillslagsférdréjningen for relautgang RO2. Se
parameter 14.35 RO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Tillslagsfordréjning for RO2. 10=1s/100=1s
14.38 RO2 PA férdréjning | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s / real32
Definierar tillslagsférdréjningen for relautgang RO2. Se
parameter 14.35 RO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Tillslagsfordréjning for RO2. 10=1s/100=1s
14.39 RO2 AV fordréjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FDIO-01) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen for relautgang RO2. Se
parameter 14.35 RO1 PA férdréjning.
0.00...3000.00 s Franslagsférdréjning for RO2. 10=1s/100=1s
14.39 RO2 AV fordrdjning | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-01) 0.00s / real32
Definierar franslagsférdréjningen for relautgang RO2. Se
parameter 14.35 RO1 PA fordréjning.
0.00 ...3000.00 s Franslagsférdréjning for RO2. 10=1s/100=1s
14.41 Al2 arvarde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32
Visar vardet fér analog ingang Al2 i mA eller V (beroende
pa om ingangen ar installd pa strém eller spanning).
Den har parametern kan endast lasas.
-22.000 ... 22.000 mA | Vérde fér analog ingang Al2. 1000 =1mAellerVv /
ellerv 1000 =1mAellerV
14.42 Al2 skalat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32

Visar vardet for analog ingang Al2 efter skalning. Se para-
meter 14.50 AI2 skalat vid Al2 min.

Den hdr parametern kan endast lasas.

-32768.000 ...
32767.000 mA eller V

Skalat varde for analog ingang Al2.

1=1mAellerV /1000
=1mAellerVv
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14.43 AI2 tvingat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32

Tvangssatt varde kan anvandas i stéllet fér ingangens
faktiska varde. Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.

ellerv

-22.000...22.000 mA

Tvangssatt varde for analog ingang Al2.

1000 =1mAcellerVv /
1000 =1 mAeller V

14.44 Al2 HW vaxlingsldage

(Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01)
Visar positionen for hardvarans véljare av spanning/strém
pa 1/0-modulen.

Obs! Instéliningen av véljare av spanning/strém maste
matcha valet av enhet i parameter 14.45 Val av Al2-enhet.
Omstart avl/O-modulen, antingen genom att stanga av och
sla pa strommen eller via parametern 96.8 Styrkort start,
kravs for att validera andringar i hardvaruinstallningarna.

mA / uintl6

mA

Milliampere.

10

"

Volt.

2

14.45 Val av Al2-enhet

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01)
Viljer enhet fér varden och instéliningar som tillhér analog
ingang Al2.

Obs! Den har installningen maste motsvara hardvaruinstall-
ningen pa |/O-modulen (se handledningen till /O-modulen).
Hardvaruinstallningen visas av parameter 14.44 Al2 HW vax-|
lingsldge. Omstart av I/O-modulen, antingen genom att
stdnga av och sla pa strémmen eller via parametern 96.8
Styrkort start, kravs for att validera andringar i hardvaruin-
stallningarna.

mA / uintl6

mA

Milliampere.

10

\

Volt.

2

14.46 | Al2-filterforstarkning

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01)
Valjer en hardvarufiltreringstid for Al2.

Se dven parameter 14.47 AI2 filtreringstid.

1ms / uintl6

Ingen filtrering Ingen filtrering. 0
125 us 125 mikrosekunder. 1
250 us 250 mikrosekunder. 2
500 us 500 mikrosekunder. 3
1ms 1 millisekund. 4
2ms 2 millisekunder. 5
4ms 4 millisekunder. 6
7,9375 ms 7,9375 millisekunder. 7
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.47 A2 filtreringstid (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.100 s / real32
Definierar filtertidkonstant fér analog ingang Al2.
%
Ofiltrerad signal
100
63 -
| Filtrerad signal
1
1
1
——
T
O=Ix(-etT)
| = filteringang (steg)
O = filterutgang
t = tid
T = filtertidskonstant
Obs! Signalen filtreras ocksa i signalgranssnitthardvaran.
Se parameter 14.46 Al2-filterférstarkning.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant. 1000=1s/1000=1s
14.48 Al2 min (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 mAellerV / re-
Definierar minvardet fér analog ingang Al2. al32
Se dven parameter 14.21 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimivédrde fér Al2. 1000 =1mAellerV /
eller v 1000 =1 mAeller vV
14.49 Al2 max (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 10.000 mAellerV / re-

Definierar maxvérdet for analog ingang Al2.

Se dven parameter 14.21 Al justering.

al32

-22.000 ... 22.000 mA
ellerv

Maxvarde for Al2.

1000 =1mAcellerV /
1000 =1mAceller vV
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.50 Al2 skalat vid Al2 min | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 NoUnit / real32
Definierar det reella tal som motsvarar min analogt invarde
fér ingang Al2, definierat av parameter 14.48 Al2 min.
Alsialat (14.42)
A
1451 — — — — —
|
|
|
14.48 j Alin (14.41)
; 14.49 v
|
|
|
777777 14.50
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande minimivarde for Al2. 1=1/1000=1
32767.000
14.51 Al2 skalat vid Al2 max | (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 100.000 NoUnit / re-
Definierar det reella tal som motsvarar max analogtinvarde |al32
fér ingang Al2, definierat av parameter 14.49 Al2 max.
Se figur vid parameter 14.50 Al2 skalat vid Al2 min.
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande maxvarde for Al2. 1=1/1000=1
32767.000
14.56 Al3 arvarde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ real32
Visar vardet fér analog ingang Al3 i mA eller V (beroende
pa om ingangen dr installd pa strém eller spanning).
Den har parametern kan endast ldsas.
-22.000 ... 22.000 mA | Varde fér analog ingang Al3. 1000 =1mAellerVv/
ellerv 1000 =1 mAeller V
14.57 Al3 skalat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ real32
Visar vardet for analog ingang Al3 efter skalning. Se para-
meter 14.65 AlI3 skalat vid Al3 min.
Den har parametern kan endast lasas.
-32768.000 ... Skalat varde pa analog ingang Al3. 1=1/1000=1
32767.000
14.58 AlI3 tvingat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ real32

Tvangssatt varde kan anvédndas i stéllet for ingangens
faktiska varde. Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.

-22.000 ... 22.000 mA
ellerv

Tvangssatt varde for analog ingang Al3.

1000 =1mAcellerVv /
1000 =1 mAeller vV
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

14.59

AI3 HW vaxlingslage

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)
Visar positionen fér hardvarans véljare av spanning/strom
pa 1/0-modulen.

Obs! Instéllningen av véljare av spanning/strém maste
matcha valet av enhet i parameter 14.60 Val av Al3-enhet.
Omstart avl/O-modulen, antingen genom att stanga av och
sla pa strémmen eller via parametern 96.8 Styrkort start,
kravs for att validera dndringar i hardvaruinstalliningarna.

mA / uintl6

mA

Milliampere.

10

"

Volt.

2

14.60

Val av Al3-enhet

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)
Valjer enhet for varden och instéllningar som tillhér analog
ingang Al3.

Obs! Den har instéllningen maste motsvara hardvaruinstall-
ningen pa I/O-modulen (se handledningen till I/O-modulen).
Hardvaruinstéliningen visas av parameter 14.59 AI3 HW vax-|
lingsldge. Omstart av I/O-modulen, antingen genom att
stdanga av och sla pa strémmen eller via parametern 96.8
Styrkort start, krdvs for att validera andringar i hardvaruin-
stallningarna.

mA / uintl6

mA

Milliampere.

10

v

Volt.

2

14.61

Al3-filterforstarkning

(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11)
Viljer en hardvarufiltreringstid for AI3.

Se dven parameter 14.62 AI3 filtreringstid.

1ms / uintle

Ingen filtrering Ingen filtrering. 0
125 us 125 mikrosekunder. 1
250 us 250 mikrosekunder. 2
500 us 500 mikrosekunder. 3
1ms 1 millisekund. 4
2ms 2 millisekunder. 5
4ms 4 millisekunder. 6

7

7,9375 ms

7,9375 millisekunder.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.62 Al3 filtreringstid (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.100 s / real32
Definierar filtertidskonstant fér analog ingang Al3.
%
Ofiltrerad signal
100
63
| Filtrerad signal
1
1
1
—
T
O=Ix(1-etT
| = filteringang (steg)
O = filterutgang
t = tid
T = filtertidskonstant
Obs! Signalen filtreras ocksa i signalgranssnitthardvaran.
Se parameter 14.61 Al3-filterforstarkning.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant. 1000=1s/1000=1s
14.63 Al3 min (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.000 mAellerV / re-
Definierar minvardet fér analog ingang Al3. al32
Se dven parameter 14.21 Al justering.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimivarde for Al3. 1000 =1mAcellerVv /
ellerv 1000 =1mAcellerV
14.64 Al3 max (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 10.000 mAellerV / re-

Definierar maxvéardet fér analog ingang Al3.

Se dven parameter 14.21 Al justering.

al32

-22.000 ... 22.000 mA
ellerv

Maxvdrde for Al3.

1000 =1mAcellerVv /
1000 =1 mAcellerV
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.65 AlI3 skalat vid AI3 min | (Syns ndr 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.000 NoUnit / real32
Definierar det reella tal som motsvarar min analogt invarde
for ingang Al2, definierat av parameter 14.63 Al3 min.
Alskalat (14.57)
A
1466 — — — — —
|
|
|
14.63 1 Alin (1:‘56)
; 14.64 i
|
|
|
777777 14.65
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande min Al3-vdrde. 1=1/1000=1
32767.000
14.66 | Al3skalatvid AI3 max | (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 100.000 NoUnit / re-
Definierar det reella tal som motsvarar min analogtinvdrde |al32
for ingang Al3, definierat av parameter 14.64 Al3 max.
Se figur vid parameter 14.65 Al3 skalat vid AI3 min.
-32768.000 ... Reellt tal motsvarande max Al3-varde. 1=1/1000=1
32767.000
14.71 Tvingat val av AO (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ uintl6
Vardet for den analoga utgangen kan asidosattas i exem-
pelvis testsyfte. En tvangssatt vardeparameter (14.78 AO1
tvingat varde) finns tillganglig fér den analoga utgangen
och dess varde galler ndar den motsvarande biten i den har
parametern ar 1.
b0 | AO1 1="Tvingat lage: Tvinga AO1 till virdet for parameter 14.78
AO1 tvingat varde.
b1l AO2 1=Tvingat lage: Tvinga AO2 till vardet fér parameter 14.88
AO2 tvingat varde (endast FAIO-01).
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.71 Tvingat val av AO (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ uintl6
Vardet for den analoga utgangen kan asidosattas i exem-
pelvis testsyfte. En tvangssatt vardeparameter (14.78 AO1
tvingat varde) finns tillgdnglig fér den analoga utgangen
och dess varde géller ndr den motsvarande biten i den har
parametern ar 1.
b0 | AO1 1=Tvingat lage: Tvinga AO1 till virdet fér parameter 14.78
AO1 tvingat varde.
bi...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.76 AO1-drvérde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32
Visar vardet for AO1imA.
Den har parametern kan endast lasas.
0.000...22.000 mA | Véarde for AOL. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.77 AO1-kalla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) Noll / uint32
Viljer en signal som ska anslutas till analog utgang AOL.
Alternativt, stdller in ingangen till magnetiseringslage for
att mata stréom till en temperatursensor.
Ej valt Ingen 0
Varvtal anvant 1.1 Varvtal anvant (sid 136). 1
Frekvens 1.6 Frekvens (sid 136). 3
Motorstrém 1.7 Motorstréom (sid 136). 4
Motor moment 1.10 Motormoment (sid 136). 6
DC spanning 1.11 DC spanning (sid 137). 7
Fro uteffekt 1.14 Uteffekt (sid 137). 8
Varvtref rampgen in | 23.1 Ingang for varvtalsref.ramp (sid 272). 10
Varvtref rampgen ut | 23.2 Utgang fér varvtalsref.ramp (sid 272). 11
Anvant varvtals ref | 24.1 Anvand varvt.referens (sid 279). 12
Momentref anvdnt | 26.2 Momentref anv (sid 297). 13
Anvand frekvensref |28.2 Utgang for frekvensref.ramp (sid 306). 14
Process PID ut 40.1 PID-reglering ut arvarde (sid 379). 16
Process PID aterk 40.2 Aterkopph’ng arv PID-regl (sid 379). 17
PID-reglering arv 40.3 PID-reglering borv arv (sid 379). 18
PID-reglering avvik | 40.4 PID-regl. avvikelse arvarde (sid 379). 19
Bvriga [bit] Val av kélla (se Termer och forkortningar (sid 132)). -
Tvinga Pt100-magne- | Utgangen anvands for att mataen konstant strémtill1...3 |20
tisering Pt100-sensorerna. Se avsnitt Overhettningsskydd f&r mo-
tor (sid 87).
Tvinga KTY84-magne- | Utgangen anvands fér att mata en magnetiseringsstrém | 21
tisering till en KTY84-sensor. Se avsnitt Overhettningsskydd for
motor (sid 87).
Tvinga PTC-excite- | Utgangenanvands for att mata enkonstantstrémtill1...3 |22
ring PTC-sensorer. Se avsnitt Overhettningsskydd fér mo-
tor (sid 87).
Tvinga Pt1000-excite- | Utgdngen anvdnds f6r att mata en konstant strém till1...3 |23
ring Pt100-sensorerna. Se avsnitt Overhettningsskydd fér mo-
tor (sid 87).
AO1l-datalagring 13.91 AO1-datalagring. 37
AO2-datalagring 13.92 AO2-datalagring. 38
14.78 AO1 tvingat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) -/ real32

Tvangssatt varde som kan anvandas i stéllet fér den valda
utgangssignalen. Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
0.000...22.000 mA | Tvangssatt varde fér analog utgang AO1. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.78 AO1 tvingat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Tvangssatt varde som kan anvandas i stéllet for den valda
utgangssignalen. Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
0.000...20.000 mA | Tvangssatt varde fér analog utgang AO1. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.79 AOL filtreringstid (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.100 s / real32

Definierar filtertidskonstanten fér analog utgang AOL.

%
Ofiltrerad signal

v

100

63| - -
Filtrerad signal

— t

T
O=Ix(-etT)

| = filteringang (steg)
O = filterutgang
t=tid

T = filtertidskonstant

0.000 ...30.000 s

Filtertidskonstant.

1000=1s/1000=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.80 AO1-kélla min (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.0 NoUnit / real32
Definierar det reella vardet pa signalen (vald av parameter
14.77 AO1-kalla) som motsvarar min utvarde fran AO1 (de-
finierad av parameter 14.82 AO1-ut vid AO1-kalla min).
lao1 (MA)
A
14,83
14.82
Signal (real)
vald av par
14.77
lao1 (MA)
14,83 |
14.82
| |
‘ ‘ >
14.81 14.80 Signal (real)
vald av
par 14.77
-32768.0 ... 32767.0 | Reellt signalvarde motsvarande min AO1-varde. 1=1/10=1
14.81 AO1-kédlla max (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 100.0 NoUnit / real32
Definierar det reella vardet pa signalen (vald av parameter
14.77 AO1-kélla) som motsvarar maxutvarde fran AO1 (de-
finierad av parameter 14.83 AO1-ut vid AO1-kalla max). Se
parameter 14.80 AO1-kalla min.
-32768.0 ... 32767.0 | Reellt signalvdarde motsvarande maxvarde for AO1. 1=1/10=1
14.82 AO1-ut vid AO1-kélla |(Syns ndr 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 0.000 mA / real32
min Definierar minimiutvérde for analog utgang AO1.
Se dven figur vid parameter 14.80 AO1-kalla min.
0.000...22.000 mA | Minimiutvarde fér AO1. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.82 (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 mA / real32

AOL1 ut vid AO1 kalla
min

Definierar minimiutvarde fér analog utgang AOL.

Se dven figur vid parameter 14.80 AO1-kalla min.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
0.000...20.000 mA | Minimiutvarde for AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.83 AO1-ut vid AO1-kélla |(Syns ndr 14.1 Modul 1-typ = FIO-11) 10.000 mA / real32
max Definierar maxutvarde fér analog utgang AOL.
Se dven figur vid parameter 14.80 AO1-kalla min.
0.000...22.000 mA | Maxutvarde fér AO1. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.83 AO1 ut vid AO1 kélla |(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 10.000 mA / real32
max Definierar maxutvarde fér analog utgang AO1.
Se aven figur vid parameter 14.80 AO1-kalla min.
0.000...20.000 mA | Maxutvarde for AO1. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.86 AO2 drvarde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) -/ real32
Visar vardet for AO2 i mA.
Den har parametern kan endast lasas.
0.000...22.000 mA | Véarde fér AO2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.87 AO2 kalla (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) Noll / uint32
Valjer en signal som ska anslutas till analog utgang AO2.
Alternativt, staller in ingangen till magnetiseringslage for
att mata strém till en temperatursensor.
For valen, se parameter 14.77 AO1-kélla.
14.88 AO2 tvingat varde (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Tvangssatt varde som kan anvandas i stéllet fér den valda
utgangssignalen. Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
0.000...20.000 mA | Tvangssatt varde fér analog utgang AO2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.89 AO2 filtreringstid (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.100 s / real32

Definierar filtertidskonstanten fér analog utgang AO2. Se
parameter 14.79 AOL1 filtreringstid.

0.000...30.000 s

Filtertidskonstant.

1000=1s/1000=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.90 AO2 kalla min (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.0 NoUnit / real32
Definierar det reella vardet pa signalen (vald av parameter
14.87 AO2 kalla) som motsvarar min utvarde fran AO2 (de-
finierad av parameter 14.92 AO2 ut vid AO2 kalla min).
Ia0z2 (MA)
A
14,93
14.92
>
Signal (real)
vald av
par. 14.87
laoz (MA)
A
14,93 1
14.92
| |
14.91 14.90 Signal (real)
vald av
par 14.87
-32768.0 ...32767.0 | Reellt signalvarde motsvarande min AO2-varde. 1=1/10=1
14.91 AO2 kalla max (Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 100.0 NoUnit / real32
Definierar det reella vardet pa signalen (vald av parameter
14.87 AO2 kalla) som motsvarar maxutvarde fran AO2 (de-
finierad av parameter 14.93 AO2 ut vid AO2 kalla max). Se
parameter 14.90 AO2 kalla min.
-32768.0 ... 32767.0 | Reellt signalvarde motsvarande maxvarde fér AO2. 1=1/10=1
14.92 (Syns nér 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 0.000 mA / real32

AO2 ut vid AO2 kélla
min

Definierar minimiutvarde fér analog utgang AO2.

Se dven figur vid parameter 14.90 AO2 kélla min.

0.000...20.000 mA

Minimiutvérde for AO2.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
14.93 AO2 ut vid AO2 kdlla |(Syns nar 14.1 Modul 1-typ = FAIO-01) 10.000 mA / real32

max

Definierar maxutvarde fér analog utgang AO2.

Se aven figur vid parameter 14.90 AO2 kalla min.

0.000 ...20.000 mA

Maxutvarde fér AO2.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
15 1/0-utbyggnadsmo- | Konfiguration av utbyggnadsmodul 2.
elllz Se dven avsnitt Programmerbara I/O-moduler (sid 33).
Obs! Innehallet i parametergruppen varierar beroende pa
den valda I/O-modultypen.
151 Modul 2-typ Se parameter 14.1 Modul 1-typ. -/ uintl6
15.2 Modul 2-plats Se parameter 14.2 Modul 1-plats. -/ uintl6
15.3 Modul 2-status Se parameter 14.3 Modul 1-status. Inget alternativ /
uintl16
15.5 DI status (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ uint16
Se parameter 14.5 DI status.
15.5 DIO-status (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ uintl6
Se parameter 14.5 DIO-status.
15.5 DIO-status (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.5 DIO-status.
15.6 DI fordr status (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.6 DI fordr status
15.6 DIO fordréjd status | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ uint1l6
Se parameter 14.6 DIO férdréjd status
15.6 DIO fordréjd status | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ uint16
Se parameter 14.6 DIO fordréjd status
15.8 DI filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.8 DI filtreringstid.
15.8 DIO filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.8 DIO filtreringstid.
15.8 DIO filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.8 DIO filtreringstid.
159 DIO1-funktion (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) Ingang / uint16
Se parameter 14.9 DIO1-funktion.
15.9 DIO1-funktion (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) Ingang / uint16
Se parameter 14.9 DIO1-funktion.
15.11 DIO1-utgangskalla | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
15.11 DIO1-utgangskalla (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
15.12 DI1 PA férdréjning (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.12 DI1 PA fordr&jning.
15.12 DIO1 PA fordrajning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ =FI0-11) -/ real32
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
15.12 DIO1 PA fordréjning | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
15.13 DI1 AV f6érdréjning (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.13 DI1 AV férdréjning.
15.13 DIO1 AV fordrdjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.13 DIO1 AV fordrdjning.
15.13 DIO1 AV fordréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32

Se parameter 14.13 DIO1 AV fordréjning.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
15.14 DIO2-funktion (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ uintl6
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.
15.14 DIO2-funktion (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.
15.16 DIO2-utgangskalla | (Syns ndr 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ uint32
Se parameter 14.16 DIO2-utgangskalla.
15.16 DIO2-utgangskaélla (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ uint32
Se parameter 14.16 DIO2-utgangskalla.
15.17 DI2 PA fordréjning (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.17 DI2 PA férdréjning.
15.17 DIO2 PA férdréjning | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.17 DIO2 PA férdréjning.
15.17 DIO2 PA férdréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FI0-01) -/ real32
Se parameter 14.17 DIO2 PA férdréjning.
15.18 DI2 AV fordréjning (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.18 DI2 AV f6érdréjning.
15.18 DIO2 AV fordréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.18 DIO2 AV fordrdjning.
15.18 DIO2 AV fordréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.18 DIO2 AV férdrdjning.
15.19 DIO3-funktion (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) Ingang / uint16
Se parameter 14.19 DIO3-funktion.
15.19 Al-6vervakn.funk (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) Ingen atgard / uint16
Se parameter 14.19 Al-6vervakn.funk.
15.20 Al-6vervakn.val (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.20 Al-6vervakn.val.
15.20 Al-6vervakn.val (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) - / uint16
Se parameter 14.20 Al-6vervakn.val.
15.21 DIO3-utgangskélla | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.21 DIO3-utgangskalla.
15.21 Al justering (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) Ingen atgard / uintl16
Se parameter 14.21 Al justering.
15.21 Al justering (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) Ingen atgard / uint16
Se parameter 14.21 Al justering.
15.22 DI3 PA férdréjning (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.22 DI3 PA férdrdjning.
15.22 DIO3 PA férdréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FlO-01) -/ real32
Se parameter 14.22 DIO3 PA férdréjning.
15.22 Tvingat val av Al (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.
15.22 Tvingat val av Al (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) - / uint16
Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.
15.23 DI3 AV férdréjning (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.23 DI3 AV fordrdjning.
15.23 DIO3 AV foérdrdjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32

Se parameter 14.23 DIO3 AV fordréjning.
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Nr. Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

15.24 DI104-funktion

(Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01)
Se parameter 14.24 DIO4-funktion.

Ingang / uint16

15.26 DIO4-utgangskalla | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ uint32
Se parameter 14.26 DIO4-utgangskalla.

15.26 All-arvarde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.26 All-arvarde.

15.27 DIO4 PA fordréjning | (Syns nédr 15.1 Modul 2-typ = F10-01) -/ real32
Se parameter 14.27 DIO4 PA férdréjning.

15.27 All skalat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.27 All skalat varde.

15.28 DIO4 AV férdréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.28 DIO4 AV férdréjning.

15.28 All tvingat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.28 All tvingat varde.

15.29 All HW vaxlingslage |(Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) mA / uint16
Se parameter 14.29 Al1 HW vaxlingslage.

15.30 Val av All-enhet (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) mA / uintl6
Se parameter 14.30 Val av All-enhet.

15.31 RO status (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ uint16
Se parameter 14.31 RO status.

15.31 RO-status (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ uintlé
Se parameter 14.31 RO-status.

15.31 All-filterférstarkning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) 1ms / uintl6
Se parameter 14.31 All-filterforstarkning.

15.32 Al filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.32 All filtreringstid.

15.33 All min (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32

Se parameter 14.33 Al1l min.

15.34 RO1 kalla

(Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01)
Se parameter 14.34 RO1 kalla.

Ej tillslagen / uint32

15.34 RO1-kalla

(Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01)
Se parameter 14.34 RO1-kdlla.

Ej tillslagen / uint32

15.34 All max (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.34 All max.

15.35 RO1 PA fordréjning | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.35 RO1 PA fordréjning.

15.35 RO1 PA fordréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.35 RO1 PA fordréjning.

15.35 All sk v AlLl min (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.35 All skalad vid All min.

15.36 RO1 AV férdréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.36 RO1 AV férdréjning.

15.36 RO1 AV férdréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.36 RO1 AV férdréjning.

15.36 All skalat vid All max | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32

Se parameter 14.36 All skalat vid All max.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
15.37 RO2 kalla (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.37 RO2 kalla.
15.37 RO2 kalla (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.37 RO2 kalla.
15.38 RO2 PA férdréjning | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.38 RO2 PA fordréjning.
15.38 RO2 PA férdréjning | (Syns nér 15.1 Modul 2—typ°: F10-01) -/ real32
Se parameter 14.38 RO2 PA fordréjning.
15.39 RO2 AV fordréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.39 RO2 AV férdréjning.
15.39 RO2 AV férdréjning | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.39 RO2 AV fordréjning.
15.41 Al2 arvarde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.41 Al2 drvarde.
15.42 Al2 skalat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.42 AI2 skalat varde.
15.43 AlI2 tvingat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.43 Al2 tvingat varde.
15.44 Al2 HW véaxlingsldge |(Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) mA / uint16
Se parameter 14.44 Al2 HW vaxlingslage.
15.45 Val av Al2-enhet (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) mA / uintl6
Se parameter 14.45 Val av Al2-enhet.
15.46 Al2-filterférstarkning | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) 1ms / uintl6
Se parameter 14.46 Al2-filterférstarkning.
15.47 Al2 filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.47 AI2 filtreringstid.
15.48 Al2 min (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.48 AI2 min.
15.49 Al2 max (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.49 AI2 max.
15.50 AlI2 skalat vid Al2 min | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.50 AlI2 skalat vid Al2 min.
15.51 Al2 skalat vid Al2 max | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.51 Al2 skalat vid Al2 max.
15.56 Al3 arvarde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.56 Al3 drvarde.
15.57 Al3 skalat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.57 Al3 skalat varde.
15.58 AlI3 tvingat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.58 Al3 tvingat varde.
15.59 AI3 HW véaxlingsldge |(Syns ndr 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) mA / uint16
Se parameter 14.59 AI3 HW vaxlingslage.
15.60 Val av Al3-enhet (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) mA / uintl6
Se parameter 14.60 Val av Al3-enhet.
15.61 Al3-filterférstarkning | (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) 1ms / uintl6

Se parameter 14.61 Al3-filterforstarkning.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
15.62 Al3 filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.62 Al3 filtreringstid.
15.63 AI3 min (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.63 Al3 min.
15.64 Al3 max (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.64 Al3 max.
15.65 AlI3 skalat vid AI3 min | (Syns ndr 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.65 Al3 skalat vid AI3 min.
15.66 Al3 skalat vid AI3 max | (Syns ndr 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.66 Al3 skalat vid AI3 max.
15.71 Tvingat val av AO (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
15.71 Tvingat val av AO (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ uintl6
Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
15.76 AO1-arvarde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.76 AO1-arvarde.
15.77 AO1-kalla (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) Noll / uint32
Se parameter 14.77 AO1-kalla.
15.78 AOL1 tvingat varde (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.78 AO1 tvingat varde.
15.78 AO1 tvingat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.78 AO1 tvingat varde.
15.79 AOL1 filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.79 AOL filtreringstid.
15.80 AO1-kdlla min (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.80 AO1-kalla min.
15.81 AO1-kélla max (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.81 AO1-kalla max.
15.82 AO1-ut vid AO1-kélla |(Syns ndr 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
min Se parameter 14.82 AO1-ut vid AO1-kélla min.
15.82 AO1 ut vid AO1 kélla |(Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
min Se parameter 14.82 AO1 ut vid AO1 kalla min.
15.83 AO1-ut vid AO1-kélla |(Syns ndr 15.1 Modul 2-typ = FIO-11) -/ real32
max Se parameter 14.83 AO1-ut vid AO1-kalla max.
15.83 AO1 ut vid AO1 kélla |(Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
max Se parameter 14.83 AO1 ut vid AO1 kalla max.
15.86 AO2 arvarde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.86 AO2 drvarde.
15.87 AO2 kalla (Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) Noll / uint32
Se parameter 14.87 AO2 kalla.
15.88 AO2 tvingat varde (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.88 AO2 tvingat varde.
15.89 AO2 filtreringstid (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.89 AO2 filtreringstid.
15.90 AO2 kalla min (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32

Se parameter 14.90 AO2 kalla min.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
15.91 AO2 kalla max (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.91 AO2 kalla max.

15.92 AO2 ut vid AO2 kélla |(Syns nér 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32

min Se parameter 14.92 AO2 ut vid AO2 kalla min.
15.93 AO2 ut vid AO2 kélla | (Syns nar 15.1 Modul 2-typ = FAIO-01) -/ real32

max Se parameter 14.93 AO2 ut vid AO2 kalla max.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
16 1/0-utbyggnadsmo- | Konfiguration av utbyggnadsmodul 3.
clIS) Se dven avsnitt Programmerbara I/O-moduler (sid 33).
Obs! Innehallet i parametergruppen varierar beroende pa
den valda I/O-modultypen.
16.1 Modul 3-typ Se parameter 14.1 Modul 1-typ. Inget / uint16
16.2 Modul 3-plats Se parameter 14.2 Modul 1-plats. -/ uintl6
16.3 Modul 3-status Se parameter 14.3 Modul 1-status. Inget alternativ /
uintl16
16.5 DI status (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ uint16
Se parameter 14.5 DI status.
16.5 DIO-status (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ uint16
Se parameter 14.5 DIO-status.
16.5 DIO-status (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) -/ uintlée
Se parameter 14.5 DIO-status.
16.6 DI fordr status (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.6 DI fordr status
16.6 DIO fordréjd status | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ uint1l6
Se parameter 14.6 DIO férdréjd status
16.6 DIO fordréjd status | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ uint16
Se parameter 14.6 DIO fordréjd status
16.8 DI filtreringstid (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) 10.0 ms / real32
Se parameter 14.8 DI filtreringstid.
0.8...100.0 ms 10=1ms/1=1ms
16.8 DIO filtreringstid (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.8 DIO filtreringstid.
16.8 DIO filtreringstid (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.8 DIO filtreringstid.
16.9 DIO1-funktion (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) Ingang / uint16
Se parameter 14.9 DIO1-funktion.
16.9 DIO1-funktion (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) Ingang / uint16
Se parameter 14.9 DIO1-funktion.
16.11 DIO1-utgangskalla (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
16.11 DIO1-utgangskalla (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.11 DIO1-utgangskalla.
16.12 DI1 PA férdréjning (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.12 DI1 PA férdréjning.
16.12 DIO1 PA fordrajning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
16.12 DIO1 PA fordréjning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ real32
Se parameter 14.12 DIO1 PA férdréjning.
16.13 DI1 AV férdréjning (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.13 DI1 AV férdréjning.
16.13 DIO1 AV fordrdjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32

Se parameter 14.13 DIO1 AV fordréjning.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
16.13 DIO1 AV férdrdjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ real32
Se parameter 14.13 DIO1 AV férdrdjning.
16.14 DI102-funktion (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) Ingang / uint16
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.
16.14 DI102-funktion (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) Ingang / uintl6
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.
16.16 DIO2-utgangskélla | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = F10-11) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.16 DIO2-utgangskalla.
16.16 DIO2-utgangskélla | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.16 DIO2-utgangskalla.
16.17 DI2 PA férdréjning (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.17 DI2 PA fordréjning.
16.17 DIO2 PA férdréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.17 DIO2 PA férdréjning.
16.17 DIO2 PA férdréjning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = Fl0-01) -/ real32
Se parameter 14.17 DIO2 PA férdréjning.
16.18 DI2 AV férdréjning (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.18 DI2 AV fordrdjning.
16.18 DIO2 AV fordréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = F10-11) -/ real32
Se parameter 14.18 DIO2 AV férdrdjning.
16.18 DIO2 AV férdrdjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.18 DIO2 AV fordrdjning.
16.19 Al-6vervakn.funk (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) Ingen atgard / uint16
Se parameter 14.19 Al-6vervakn.funk.
16.19 DIO3-funktion (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) Ingang / uint16
Se parameter 14.19 DIO3-funktion.
16.20 Al-6vervakn.val (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) - / uint16
Se parameter 14.20 Al-6vervakn.val.
16.20 Al-6vervakn.val (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ uintl6
Se parameter 14.20 Al-6vervakn.val.
16.21 Al justering (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) Ingen atgard / uintl16
Se parameter 14.21 Al justering.
16.21 Al justering (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI10-11) Ingen atgard / uint16
Se parameter 14.21 Al justering.
16.21 DIO3-utgangskalla | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.21 DIO3-utgangskalla.
16.22 Tvingat val av Al (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.
16.22 Tvingat val av Al (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ uintl6
Se parameter 14.22 Tvingat val av Al.
16.22 DI3 PA férdréjning (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.22 DI3 PA fordréjning.
16.22 DIO3 PA férdrojning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.22 DIO3 PA fordrdjning.
16.23 DI3 AV fordréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32

Se parameter 14.23 DI3 AV férdrdjning.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
16.23 DIO3 AV férdrojning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = F10-01) -/ real32
Se parameter 14.23 DIO3 AV fordréjning.
16.24 DIO4-funktion (Syns ndr 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) Ingang / uint16
Se parameter 14.24 DIO4-funktion.
16.26 All-arvarde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.26 All-arvarde.
16.26 DIO4-utgangskalla | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.26 DIO4-utgangskalla.
16.27 All skalat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.27 All skalat varde.
16.27 DIO4 PA fordréjning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ real32
Se parameter 14.27 DIO4 PA fordréjning.
16.28 All tvingat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.28 All tvingat varde.
16.28 DI04 AV fordréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ real32
Se parameter 14.28 DIO4 AV férdréjning.
16.29 All HW véxlingslage |(Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) mA / uint16
Se parameter 14.29 Al1 HW vaxlingslage.
16.30 Val av All-enhet (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) mA / uintl6
Se parameter 14.30 Val av All-enhet.
16.31 RO status (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ uintlé
Se parameter 14.31 RO status.
16.31 RO-status (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ uintl6
Se parameter 14.31 RO-status.
16.31 All-filterforstarkning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) 1ms / uintl6
Se parameter 14.31 All-filterforstarkning.
16.32 All filtreringstid (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.32 All filtreringstid.
16.33 All min (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.33 All min.
16.34 RO1 kélla (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.34 RO1 kalla.
16.34 RO1-kalla (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.34 RO1-kélla.
16.34 | All max (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.34 All max.
16.35 RO1 PA fordrajning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.35 RO1 PA fordréjning.
16.35 RO1 PA fordrajning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ real32
Se parameter 14.35 RO1 PA fordréjning.
16.35 All sk v All min (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.35 All skalad vid All min.
16.36 RO1 AV férdréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.36 RO1 AV férdréjning.
16.36 RO1 AV fordréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FI0-01) -/ real32

Se parameter 14.36 RO1 AV foérdréjning.
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16.36 All skalat vid All max | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.36 All skalat vid All max.

16.37 RO2 kalla (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.37 RO2 kalla.

16.37 RO2 kalla (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) Ej tillslagen / uint32
Se parameter 14.37 RO2 kalla.

16.38 RO2 PA férdréjning | (Syns nér 16.1 Modul 3—typ°: FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.38 RO2 PA fordréjning.

16.38 RO2 PA fordréjning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.38 RO2 PA fordréjning.

16.39 RO2 AV fordréjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FDIO-01) -/ real32
Se parameter 14.39 RO2 AV fordréjning.

16.39 RO2 AV fordrdjning | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-01) -/ real32
Se parameter 14.39 RO2 AV fordréjning.

16.41 Al2 arvarde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.41 Al2 drvarde.

16.42 Al2 skalat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.42 AI2 skalat varde.

16.43 Al2 tvingat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.43 Al2 tvingat varde.

16.44 Al2 HW vaxlingsldge |(Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) mA / uintl6
Se parameter 14.44 AI2 HW vaxlingslage.

16.45 Val av Al2-enhet (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) mA / uintl6
Se parameter 14.45 Val av Al2-enhet.

16.46 | Al2-filterférstérkning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) 1ms / uintl6
Se parameter 14.46 Al2-filterférstarkning.

16.47 Al2 filtreringstid (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.47 AI2 filtreringstid.

16.48 Al2 min (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.48 Al2 min.

16.49 Al2 max (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.49 Al2 max.

16.50 Al2 skalat vid Al2 min | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.50 Al2 skalat vid Al2 min.

16.51 Al2 skalat vid Al2 max | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.51 Al2 skalat vid Al2 max.

16.56 Al3 arvarde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.56 Al3 drvarde.

16.57 Al3 skalat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.57 Al3 skalat varde.

16.58 Al3 tvingat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.58 Al3 tvingat varde.

16.59 AlI3 HW vaxlingslage |(Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) mA / uintl6e
Se parameter 14.59 AI3 HW vaxlingslage.

16.60 Val av Al3-enhet (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) mA / uintl6

Se parameter 14.60 Val av Al3-enhet.
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16.61 Al3-filterforstarkning | (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) 1ms / uintl6
Se parameter 14.61 Al3-filterforstarkning.
16.62 AlI3 filtreringstid (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.62 Al3 filtreringstid.
16.63 AI3 min (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.63 Al3 min.
16.64 Al3 max (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.64 Al3 max.
16.65 AlI3 skalat vid AI3 min | (Syns ndr 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.65 Al3 skalat vid AI3 min.
16.66 | Al3skalatvid AI3 max | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.66 Al3 skalat vid Al3 max.
16.71 Tvingat val av AO (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ uintl6
Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
16.71 Tvingat val av AO (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ uintl6
Se parameter 14.71 Tvingat val av AO.
16.76 AO1-arvérde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.76 AO1-arvarde.
16.77 AO1-kalla (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) Noll / uint32
Se parameter 14.77 AO1-kalla.
16.78 AO1 tvingat varde (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
Se parameter 14.78 AO1 tvingat varde.
16.78 AO1 tvingat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.78 AO1 tvingat varde.
16.79 AOL filtreringstid (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.79 AOL filtreringstid.
16.80 AO1-kélla min (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.80 AO1-kalla min.
16.81 AO1-kélla max (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.81 AO1-kadlla max.
16.82 AO1-ut vid AO1-kélla |(Syns ndr 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
min Se parameter 14.82 AO1-ut vid AO1-kdlla min.
16.82 AO1 utvid AO1 kélla |(Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
min Se parameter 14.82 AO1 ut vid AO1 kalla min.
16.83 AO1-ut vid AO1-kélla | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FIO-11) -/ real32
max Se parameter 14.83 AO1-ut vid AO1-kalla max.
16.83 AO1 ut vid AO1 kélla |(Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
max Se parameter 14.83 AO1 ut vid AO1 kalla max.
16.86 AO2 drvarde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.86 AO2 arvarde.
16.87 AO2 kélla (Syns nér 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) Noll / uint32
Se parameter 14.87 AO2 kalla.
16.88 AO2 tvingat varde (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.88 AO2 tvingat varde.
16.89 AO2 filtreringstid (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32

Se parameter 14.89 AO2 filtreringstid.
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16.90 AO2 kalla min (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.90 AO2 kalla min.
16.91 AO2 kalla max (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
Se parameter 14.91 AO2 kalla max.
16.92 AO2 ut vid AO2 kélla | (Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
min Se parameter 14.92 AO2 ut vid AO2 kalla min.
16.93 AO2 ut vid AO2 kdlla |(Syns nar 16.1 Modul 3-typ = FAIO-01) -/ real32
max Se parameter 14.93 AO2 ut vid AO2 kalla max.
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19 Driftslage Val av lokala och externa styrplatskallor och driftlagen.
Se dven avsnitt Frekvensomriktarens driftlagen (sid 25).
19.1 Verkligt driftslage Visar det driftlage som anvands for tillféllet. Noll / uint16
Se parametrarna 19.11...19.14.
Den har parametern kan endast lasas.
Noll Inget. 1
Varvtal Varvtalsstyrning (vid DTC-motorstyrning). 2
Moment Momentstyrning (vid DTC-motorstyrning). 3
Min Momentvéljaren jamfor utsignalen fran varvtalsrgulatorn |4
(25.1 Momentref varvtalsregulator) med momentreferensen
(26.74 Moment ref ramp) och anvander det minsta av var-
dena.
Max Momentvaljaren jamfor utsignalen fran varvtalsrgulatorn |5
(25.1 Momentref varvtalsregulator) med momentreferensen
(26.74 Moment ref ramp) och anvander det stérsta av var-
dena.
Addera Utsignalen fran varvtalsregulatorn adderas tillmomentre- |6
ferensen.
Spanning DC-spanningsreglering. 7
Skalar (Hz) Frekvensstyrning vid skalar styrning. 10
Skaldr (rpm) Varvtalsstyrning vid skaldr styrning. 11
Magn Motorn ar i magnetiseringsldge. 20
19.11 Val Extl/Ext2 Valjer kallan for extern styrplats EXT1/EXT2. EXT1 / uint32
0 = EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (permanent vald). 0
EXT2 EXT2 (permanent vald). 1
FBA A MCW bit 11 Styrord bit 11 tas emot via faltbussgranssnitt A. 2
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 3
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 4
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 5
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 6
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 7
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 8
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |12
1).
IFB MCW bit 11 Styrord bit 11 tas emot via det inbyggda féltbussgranssnit- |32
tet.
Bvriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
19.12 Driftslage Extl Viljer driftlage for extern styrplats EXT1. Varvtal / uint16
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Def / Typ
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Noll

Inget.

1

Varvtal

Varvtalsreglering. Momentreferensen som anvands ar 25.1
Momentref varvtalsregulator (varvtalsreferenskedjans ut-

gang).

2

Moment

Momentreglering. Momentreferensen som anvands ar
26.74 Moment ref ramp (varvtalsreferenskedjans utgang).

Min

Kombination av Varvtal och Moment: momentvéljaren
jamfor utsignalen fran varvtalsregulatorn (25.1 Momentref
varvtalsregulator) med momentreferensen (26.74 Moment
ref ramp) och anvénder det minsta av vardena.

Om varvtalet blir negativt foljer frekvensomriktaren varv-
talsregulatorns utgang tills varvtalet blir positivt igen.

Detta férhindrar att frekvensomriktaren accelererar
okontrollerat om belastningen forsvinner i momentregle-
ring.

Kombination av Varvtal och Moment: momentvaljaren
jamfor utsignalen fran varvtalsregulatorn (25.1 Momentref
varvtalsregulator) med momentreferensen (26.74 Moment
ref ramp) och anvander det storsta av vardena.

Om varvtalet blir positivt féljer frekvensomriktaren varv-
talsregulatorns utgang tills varvtalet blir negativt igen.

Detta férhindrar att frekvensomriktaren accelererar
okontrollerat om belastningen férsvinner i momentregle-
ring.

Addera

Kombination av Varvtal och Moment: Momentvaljaren ad-
derar varvtalsreferenskedjan till momentreferenskedjans
utgang.

Spanning

BCU-styrenheter) DC-spanningsreglering. Momentreferen-
sen som anvands dr 29.1 Momentref DC-spanningsreglering
(varvtalsreferenskedjans utgang).

19.14

Driftslage Ext2

Valjer driftlage for extern styrplats EXT2.

For valen, se parameter 19.12 Driftsldge Extl.

Varvtal / uint16

19.16

Lokalt styrlage

Valjer styrmetod vid lokal styrning.

Varvtal / uint16

Varvtal

Varvtalsreglering. Momentreferensen som anvands ar 25.1
Momentref varvtalsregulator (varvtalsreferenskedjans ut-
gang).

0

Moment

Momentreglering. Momentreferensen som anvands ar
26.74 Moment ref ramp (varvtalsreferenskedjans utgang).

19.17

Lokal styrning inaktiv

Aktiverar/inaktiverar lokal styrning (start- och stoppknap-
par pa mandverpanelen och lokal styrning i PC-verktyget).

VARNING!
Innan lokal styrning inaktiveras bér du forsakra dig om

att mandverpanelen inte behdvs for att stoppa fre-

Nej / uint16

kvensomriktaren.
Nej Lokal styrning aktiverad. 0
Ja Lokal styrning inaktiverad. 1
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19.20 Skaldr styrning ref | Véljer referenstyp for skaldrt motorstyrningslage. Rpm / uint16

enhet

Se dven avsnittet om att anvdanda Frekvensomriktarens
driftlagen (sid 25), och parameter 99.4 Motorstyrmetod.

Obs! Denna parameter kan inte andras medan frekvensom-
riktaren &r i drift.

Hz Hz. (0]
Referensen kommer fran parameter 28.2 Utgang for fre-
kvensref.ramp (utgang fér frekvensstyrningskedjan).

Rpm Rpm. Referensen kommer fran parameter 23.2 Utgang for |1

varvtalsref.ramp (varvtalsreferens efter rampning och
formning).
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Beskrivning

Def / Typ
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20

Start/stopp/riktning

Val av signalkdlla for aktivering av start/stopp/riktning
och kérning/start/krypkorning. Val av signalkalla fér akti-
vering av positiv/negativ referens.

For information om styrplatser, se avsnitt Lokal styrning
kontra extern styrning (sid 23).

20.1

Extl kommandon

Valjer signalkalla for start-, stopp- och riktning fér extern
styrplats 1 (EXT1).

Se dven parametrarna 20.2...20.5.

In1 Start, In2 Dir /
uintl6

Ej vald

Ingen signalkalla vald for start- eller stoppkommandon.

In1 Start

Kalla for start- och stoppkommandon véljs med parameter
20.3 Extlinl-kdlla. Kallbitarnas statusévergangar tolkas
pa foljande satt:

Kaéllstatus 1 (20.3) Kommando

0-1(20.2 = Flank)
1(20.2 = Niva)

Start

(0] Stopp

In1 Start, In2 Dir

Kallan vald med 20.3 Ext1 inl-kalla &r startsignalen; kallan
vald med 20.4 Extlin2-kalla bestammer riktningen. Kallbi-
tarnas statusévergangar tolkas pa féljande satt:

Kallstatus 1 (20.3)

Kallstatus 2 (20.4)

Kommando

0

0-»1 (20.2 = Flank)
1(20.2 = Niva)

Alla
(0]
1

Stopp
Start framat

Start bakat

In1 Start framat, In2
Start bakat

Kallan vald med 20.3 Ext1 inl-kalla &r signalen for start
framat; kéllan vald med 20.4 Extl in2-kalla ar signalen for
start bakat. Kéllbitarnas statusévergangar tolkas pa féljan-

de satt:
Kallstatus 1 (20.3) | Kéllstatus 2 (20.4) Kommando
0 o] Stopp
0-1(20.2 = Flank) 0 Start framat

1(20.2 = Nivd)
0

0-1 (20.2 = Flank)
1(20.2 = Nivd)
1

Start bakat

Stopp
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Beskrivning

Def / Typ
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In1P Start, In2 Stopp

Kéllorna for start- och stoppkommandon véljs med para-
meter 20.3 Extl inl-kdlla och 20.4 Ext1 in2-kalla.

Kallbitarnas statusévergangar tolkas pa féljande satt:

4

Kallstatus 1 (20.3) | Kallstatus 2 (20.4) Kommando

0-1 1 Start

Alla (o] Stopp

Obs! Startsignalen ar alltid flankutlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.

In1P Start, In2 Stopp,
In3 Rotr

Kéllorna for start- och stoppkommandon véljs med para-
meter 20.3 Extl inl-kdlla och 20.4 Extl in2-kalla.

Kallan vald med 20.5 Ext1 in3-kdlla bestammer riktningen.
Kallbitarnas statusévergangar tolkas pa féljande satt:

Kallstatus 1
(20.3)

Kallstatus 2
(20.4)

Kiéllstatus 3 | Kommando
(20.5)

0

0-1 1 Start framat

0-1 1 1 Start bakat

Alla (o] Alla Stopp

Obs! Startsignalen ar alltid flankutlést med den har install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.

In1P Start fr, In2P
Start bak, In3 Stopp

Kallorna for start- och stoppkommandon véljs med para-
meter 20.3 Extl inl-kalla, 20.4 Extl in2-kélla och 20.5 Ext1l
in3-kalla. Kallbitarnas statusévergangar tolkas pa féljande
satt:

Kallstatus 1
(20.3)

Kallstatus 2
(20.4)

Killstatus 3 | Kommando
(20.5)

0-1 Alla 1 Start framat

Alla 0-1 1 Start bakat

Alla Alla 0 Stopp

Obs! Startsignalen ar alltid flankutlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.

Manoverpanel

Start- och stoppkommandon ges via mandverpanelen.

11

Féltbuss A

Start- och stoppkommandona kommer fran faltbussadap-
ter A.

Obs! Startsignalen ar alltid nivautlést med den har install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.

Inbyggd faltbuss

Start- och stoppkommandona kommer fran det inbyggda
faltbussgranssnittet.

Obs! Startsignalen ar alltid nivautlost med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.




Parametrar 245
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L/F-lank Start- och stoppkommandona kommer fran en annan fre- |15
kvensomriktare via ledare/foljare-lanken.
Obs! Startsignalen ar alltid nivautlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.2 Ext1 starttrigger typ.
Applikationsprogram | Start- och stoppkommandon kommer fran tillampnings- |21
programmets styrord (parameter 6.2 Applikationsstyrord).
Obs! Startsignalen &r alltid nivautlost med den har install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.
ATF Reserverad 22
DDCS-styrenhet Start- och stoppkommandon tas fran en extern DDCS- 16
styrenhet.
Obs! Startsignalen &r alltid nivautlést med den har install-
ningen oavsett parameter 20.2 Extl starttrigger typ.
20.2 Extl starttrigger typ | Definierar om startsignalen for den externa styrplatsen Flank / uint16
EXT1 ar flankutldst eller nivautlost.
Obs! Den hdr parametern dr aktivendast om parameter 20.1]
Extl kommandon &r satt till In1 Start, Inl Start, In2 Dir, In1
Start framat, In2 Start bakat eller Manéverpanel.
Flank Startsignalen &r flankutlost. 0
Niva Startsignalen &r nivautldst. 1
20.3 Extlinl-kalla Valjer kalla 1 fér parameter 20.1 Extl kommandon. DI1 / uint32
Ej valt 0 (alltid av). 0
Vald 1 (alltid pa). 1
DIl Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI foérdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO foérdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
20.4 Extlin2-kalla Viljer kalla 2 fér parameter 20.1 Extl kommandon. DI2 / uint32
For tillgdngliga val, se parameter 20.3 Ext1 inl-kalla.
205 Extlin3-kalla Valjer kalla 3 for parameter 20.1 Extl kommandon. Bjvald / uint32
For tillgdngliga val, se parameter 20.3 Ext1 inl-kalla.
20.6 Ext2 kommandon Valjer signalkalla for start-, stopp- och riktningsstyrning | Ej vald / uint16

vid extern styrplats 2 (EXT2).

Se dven parametrarna 20.7...20.10.
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Ej vald

Ingen signalkalla vald for start- eller stoppkommandon.

0

In1 Start

Kélla fér start- och stoppkommandon viljs med parameter
20.8 Ext2 inl-kalla. Kéllbitarnas statusdvergangar tolkas
pa foljande satt:

Kaillstatus 1 (20.8)

Kommando

0-1(20.7 = Flank) Start
1(20.7 = Nivd)

(0] Stopp

1

In1 Start, In2 Dir

Kéllan vald med 20.8 Ext2 inl-kélla &r startsignalen; kallan
vald med 20.9 Ext2 in2-kdlla bestdmmer riktningen. Kallbi-
tarnas statusdvergangar tolkas pa foljande satt:

Kaillstatus 1 (20.8) | Kallstatus 2 (20.9)

Kommando

0 Alla Stopp

0-1(20.7 = Flank) 0 Start framat

1(20.7 = Nivd) 1

Start bakat

n

Start bakat

In1 Start framat, In2

Kéllan vald med 20.8 Ext2 inl-kalla &r signalen for start
framat; kallan vald med 20.9 Ext2 in2-kalla ar signalen for
start bakat. Kallbitarnas statusévergangar tolkas pa féljan-
de satt:

Kallstatus 1 (20.8) | Kallstatus 2 (20.9)

Kommando

(0] 0] Stopp

0-1(20.7 = Flank) 0 Start framat

1(20.7 = Nivd)

0 0-1(20.7 = Flank) Start bakat
1(20.7 = Niva)

1 1 Stopp

In1P Start, In2 Stopp

Kélla fér start- och stoppkommandon vljs med parameter
20.8 Ext2 inl-kalla och 20.9 Ext2 in2-kalla.

Kallbitarnas statusévergangar tolkas pa féljande satt:

Kallstatus 1 (20.8) | Kallstatus 2 (20.9) Kommando
0-1 1 Start
Alla 0 Stopp

Obs! Startsignalen &r alltid flankutldst med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.
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In1P Start, In2 Stopp,
In3 Rotr

Kalla for start- och stoppkommandon véljs med parameter
20.8 Ext2 inl-kdlla och 20.9 Ext2 in2-kélla.

Kallan vald med 20.10 Ext2 in3-kalla bestammer riktningen.
Kallbitarnas statusévergangar tolkas pa féljande satt:

Kallstatus 1
(20.8)

Killstatus 2 | Kallstatus 3 | Kommando

(20.9) (20.10)

0-1 1 0 Start framat

0-1 1 1 Start bakat

Alla (0] Alla Stopp

Obs! Startsignalen &r alltid flankutlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.

5

In1P Start fr, In2P
Start bak, In3 Stopp

Kallorna for start- och stoppkommandon véljs med para-
meter 20.8 Ext2 in1-kalla, 20.9 Ext2 in2-kalla och 20.10 Ext2
in3-kalla. Kallbitarnas statusdvergangar tolkas pa féljande
satt:

Killstatus 2 | Kallstatus 3 | Kommando

(20.9) (20.10)

Killstatus 1
(20.8)

0-1 Alla 1 Start framat

Alla 0-1 1 Start bakat

Alla Alla (o] Stopp

Obs! Startsignalen &r alltid flankutlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.

Mandverpanel

Start- och stoppkommandon ges via mandverpanelen.

11

Faltbuss A

Start- och stoppkommandona kommer fran faltbussadap-
ter A.

Obs! Startsignalen &r alltid flankutldst med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.

Inbyggd féltbuss

Start- och stoppkommandona kommer fran det inbyggda
faltbussgranssnittet.

Obs! Startsignalen ar alltid flankutlést med den har install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.

L/F-lank

Start- och stoppkommandona kommer fran en annan fre-
kvensomriktare via ledare/foljare-lanken.

Obs! Startsignalen &r alltid flankutlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.

Applikationsprogram

Start- och stoppkommandon kommer fran tilldmpnings-
programmets styrord (parameter 6.2 Applikationsstyrord).

Obs! Startsignalen &r alltid flankutlést med den hér install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.

ATF

Reserverad

22
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DDCS-styrenhet Start- och stoppkommandon tas fran en extern DDCS- 16
styrenhet.
Obs! Startsignalen ar alltid flankutlést med den har install-
ningen oavsett parameter 20.7 Ext2 starttrigger typ.
20.7 Ext2 starttrigger typ | Definierar om startsignalen fér den externa styrplatsen Flank / uint16
EXT2 &r flankutl&st eller nivautldst.
Obs! Den hdr parametern ar aktivendast om parameter 20.6
Ext2 kommandon &r satt till Inl Start, In1 Start, In2 Dir, In1
Start framat, In2 Start bakat eller Mandverpanel.
Flank Startsignalen &r flankutlost. 0
Niva Startsignalen &r nivautldst. 1
20.8 Ext2 inl-kalla Viljer kalla 1 fér parameter 20.6 Ext2 kommandon. Ej valt / uint32
For valen, se parameter 20.3 Ext1 inl-kalla.
20.9 Ext2 in2-kélla Viljer kalla 2 for parameter 20.6 Ext2 kommandon. Ejvald / uint32
For valen, se parameter 20.3 Ext1 inl-kalla.
20.10 Ext2 in3-kélla Viljer kalla 3 fér parameter 20.6 Ext2 kommandon. Ejvald / uint32
For valen, se parameter 20.3 Ext1 inl-kalla.
20.11 Stopplage for driftfri- | Valjer hur motorn stoppas nar driftfrigivningssignal stangs | Utrullning (95.20 b10)
givning av. / uint16
Kéllan till driftfrigivningssignalen véljs med parameter
20.12 Driftfrigivning 1 kalla.
Utrullning Stoppa genom att stanga av halvledarna i frekvensomrik- |0
tarens slutsteg.
Motorn stannar genom utrullning.
VARNING!
Om mekanisk broms anvands, sakerstall att det inte
medfor risker att Iata drivsystemet stanna genom ut-|
rullning.
Ramp Stopp langs aktiv retardationsramp. Se parametergrupp |1
23 Varvtals ref rampgen (sid 272).
Momentgrans Stopp enligt momentgranser (parametrarna 30.19 och 2
30.20).
20.12 Driftfrigivning 1 kdlla | Valjer kélla for extern driftfrigivningssignal. Om driftgiv- | DIIL (95.20 b10); vald

ningssignalen sténgs av startas inte frekvensomriktaren.
Om frekvensomriktaren &r i drift stoppas den enligt install-
ningen i parameter 20.11 Stopplage for driftfrigivning.

1 = Driftfrigivningssignal till.
Obs! Varningen som indikerar en saknad signal kan under-

tryckas med parameter 20.30 Varningsfunk. for frigivn.sig-
naler.

Se dven parameter 20.19 Startfrigivning kommando.

(95.20 b5); DI5 (95.20
b9) / uint32

Ej vald 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI férdr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI foérdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |11
1).
FBA A MCW bit 3 Styrord bit 3 tas emot via faltbussgranssnitt A. 30
IFB MCW bit 3 Styrord bit 3 tas emot via det inbyggda faltbussgranssnit- |32
tet.
DIIL DIIL-ingang 10.2 DI férdr status, bit 15). 33
Aktiv styrkdlla MCW | Styrord bit 3 mottaget fran den aktiva styrkallan. 34
bit 3
Obs!

- Om frekvensomriktaren kors i faltbusstyrning och bit 3
stangs av tas bade start- och driftfrigivningssignalerna
bort.

« Il det hédr fallet bestdams stopplaget av 20.11 Stopplage
for driftfrigivning eller 21.3 Stoppldge, beroende pa vilket|
ldge som har hégst prioritet. Ordningen for stopplagena
fran hogsta till lagsta prioritet ar Utrullning - Moment-|
grans — Ramp.

Om den aktiva kallan &r mand&verpanelen, PC-verktyget
eller frekvensomriktarens /0 &r driftfrigivningssignalen
alltid till.
Bvriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
20.19 Startfrigivning kom- | Véljer kéllan for startfrigivningssignal. Vald / uint32
mando 1 = Startfrigivning
N&r signalen dr avstangd férreglas alla startkommandon
till frekvensomriktaren. (Om signalen sténgs av medan
frekvensomriktaren anvénds stoppas inte frekvensomrik-
taren.)
Obs!

«  Om ett nivautlést startkommando ar pa nar startfrigiv-
ningssignalen aktiveras startar frekvensomriktaren. (En
flankutlost startsignal maste cyklas for att frekvensom-|
riktaren ska starta.) Se parametrarna 20.2 Ext1 starttrig-|
ger typ, 20.7 Ext2 starttrigger typ och 20.29 Lokal
starttriggertyp.

- Varningen somindikerar en saknad signal kan undertryc-
kas med parameter 20.30 Varningsfunk. for frigivn.sig-|
naler.

Se dven parameter 20.12 Driftfrigivning 1 kélla.
Ej vald (o] 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingdng/utgang DIO1 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |11
1).
DIIL DIlL-ingang 10.2 DI férdr status, bit 15). 30
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
20.23 Pos varvtalsreferens | Véljer kélla for frigivningskommando for positiv varvtals- |Vald / uint32
OK frigivning.
1 = Positivt varvtalsfrigivning.
0 = Positivt varvtal tolkat som nollvarvtalsreferens. | figuren
nedan ar 23.1 Ingang for varvtalsref.ramp satt till noll nar
den positiva varvtalsfrigivningssignalen har tagits bort.
Atgarder i olika driftlagen:
Varvtal: Varvtalsreferensen satts till noll- och motorn ned-
rampas langs aktiv retardationsramp. Frekvensomriktaren
fortsatter att modulera. Rusningsskyddet férhindrar att
ytterligare momenttermer kér motorn i positiv riktning.
Momentreglering: Rusningsskyddet évervakar motorns
rotationsriktning.
A
20,23 _I
T L
| |
20.24 | l
' |
23.01 i I .
. |
01,01 . . ! -
Ej valt 0 o
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI foérdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI foérdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI férdr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 7
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
20.24 | Neg varvtalsreferens | Viljer kalla for frigivningskommando foér negativ varvtals- | Vald / uint32
OK referens. Se parameter 20.23 Pos varvtalsreferens OK.
20.25 Krypkdrning OK Valjer kallan foér krypkérningssignal. Ej vald / uint32
(Kallorna for krypkérningsaktiveringssignalerna &r valda
med parametrarna 20.26 Krypkérning 1-startkalla och 20.27
Krypkoérning 2-startkalla.)
1 = Krypkdrning ar aktiverad.
0 = Krypkdrning ar inaktiverad.
Obs! Krypkorning kan aktiveras endast om inget startkom-
mando fran en extern styrplats ar aktivt. A andra sidan, om
joggning redan ar aktiverad kan drivsystemet inte startas
fran en extern styrplats, med undantag for krypkdrningskom-
mandon via féltbuss.
Se avsnitt Krypkdérning (sid 59).
Ej vald 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
D14 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingédng DI5 (10.2 DI férdr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO foérdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
20.26 Krypkorning 1-start- | Forutsatt aktivering med parameter 20.25 Krypkd&rning Ej vald / uint32
kalla OK, véljer kélla for aktivering av krypkérningsfunktion 1.
(Krypkdrningsfunktion 1 kan dven aktiveras via féltbuss,
oberoende av parameter 20.25.)
1 = Krypkdrning 1 aktiv.
Obs! Om bade krypkdrning 1 och 2 dr aktiverade har den som
aktiverades forst prioritet.
Ej vald 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 02). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 7
DIO1 D)igital ingdng/utgang DIO1 (11.2 DIO fordréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |11

0).

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).

20.27 Krypkdrning 2-start-

kalla

Forutsatt aktivering med parameter 20.25 Krypkérning
OK, valjer kalla for aktivering av krypkdrningsfunktion 2.
(Krypkdérningsfunktion 2 kan aven aktiveras via faltbuss,
oberoende av parameter 20.25.)

1 = Krypkdrning 2 aktiv.

For valen, se parameter 20.26 Krypkdérning 1-startkalla.

Obs! Om bade krypkdrning 1 och 2 ar aktiverade har den som
aktiverades forst prioritet.

Ejvald / uint32

20.29 Lokal starttriggertyp | Definierar om startsignalen for lokal styrning (till exempel | Flank / uint16
mandverpanelen eller PC-verktyget) ar flankutl6st eller ni-
vautlost.
Flank Startsignalen &r flankutldst. 0
Niva Startsignalen &r nivautldst. 1
20.30 | Varningsfunk. for fri- | Valjer vilka frigivningssignalvarningar (t.ex. driftfrigivning, |-/ uint16

givn.signaler

startfrigivning) som ska undertryckas. Den har parametern
kan anvandas for att férhindra att fér manga varningar
samlas i handelseloggen.

N&r en bit i den har parametern &r satt till 1 undertrycks
motsvarande varning, dvs. ingen varning genereras dven
om signalen ar inaktiverad.

Bitarna i detta bindra tal motsvarar féljande fel:

b0 | Startfrigivning

AFEA Signal for startaktivering saknas

b:

-

Driftfrigivning 1

AFEB Driftfrigivning saknas

b2...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr.

Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

21

Start-/stopplage

Start- och stoppfunktioner, val av nédstopp och signalkalla,
installningar fér DC-magnetisering, val av autofasning.

211

Startfunktion

Viljer motorstartfunktion fér DTC-motorstyrningslaget,
dvs. ndr 99.4 Motorstyrmetod ar satt till DTC.

Obs!

« Startfunktionen for skalart motorstyrningslage véljs
med parameter 21.19 Startfunktion i skalar mod.

- Start av roterande maskin ar inte méjlig da DC-magne-
tisering har valts (Snabb eller Konst magn).

« Medpermanentmagnetmotorer och synkrona reluktans-
motorer maste Automatisk-startmetoden anvandas.

« Dennaparameter kaninte andras medan frekvensomrik-
taren ar i drift.

Se dven avsnitt DC-magnetisering (sid 66).

Automatisk / uintl6

Snabb

Omriktaren formagnetiserar motorn fore starten. Tiden

for formagnetisering berdknas automatiskt och ar normalt
200 ms till 2 s beroende pa motorns storlek. Denna start-
metod skall valjas om hégt lossryckningsmoment behdvs.

Konst magn

Omriktaren férmagnetiserar motorn fore starten. Férmag-
netiseringstiden bestdms via parameter 21.2 Magnetise-
ringstid. Det har laget ska vdljas om konstant férmagneti-
seringstid krdvs (t.ex om motorstart maste synkroniseras
med lyftning av en mekanisk broms). Denna installning
garanterar ocksa hogsta méjliga lossryckningsmoment
om férmagnetiseringstiden &r tillrackligt lang.

VARNING!

A Motorn kommer att starta nar den instéllda magneti-
seringstiden I16pt ut &ven om magnetiseringen inte &r|
genomford till fullo. I tillampningar dar fullt startmo-
ment &r av stor vikt maste man darfor se till att den
konstanta magnetiseringstiden &r tillréckligt lang for|
att uppna fullstdndig magnetisering och max moment.

Automatisk

Automatisk start garanterar optimal motorstart i de flesta
fall.

Instéllningen inkluderar funktioner for flygande start (start
av roterande maskin) och automatisk aterstart (en stoppad
motor kan aterstartas omedelbart utan att vanta pa att
motorflédet klingar av). Omriktarens motorstyrning iden-
tifierar motorns fléde och motorns mekaniska tillstand
samt startar motorn omedelbart under alla omstdndighe-
ter.

n

Flygande start

Den hdr metoden dr endast avsedd fér asynkrona motorer
och har optimerats for tillampningar dar frekvensomrikta-
ren maste starta till en roterande maskin vid héga varvtal
(6ver 150 Hz).
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Nr. Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

21.2 Magnetiseringstid

Definierar formagnetiseringstiden nar

- parameter 21.1 Startfunktion &r satt till Konst magn (i
DTC-motorstyrningslage) eller

. parameter 21.19 Startfunktion i skalar mod ar satt till
Konst magn (i laget for skalar motorstyrning).

Efter startkommando férmagnetiserar frekvensomriktaren

automatiskt motorn under angiven tid. For att garantera

full magnetisering, satt denna parameter lika med eller

hogre an rotorns tidkonstant. Om vardet inte ar kant, an-

vand tumregeln i tabellen nedan:

Motormarkeffekt Konst. magnetiseringstid

<1kw 250 till 100 ms

1till 10 kW 2100 till 200 ms

10 till 200 kw > 200 till 1000 ms

200 till 1000 kW 21000 till 2000 ms

Obs! Denna parameter kan inte d&ndras medan frekvensom-|
riktaren &r i drift.

500 ms / uint16

0...10000 ms

Konstant DC-magnetiseringstid.

1=1ms/1=1ms

21.3 Stopplage

Valjer hur motorn stoppas nar ett stoppkommando tas
emot.

Ytterligare bromsning ar méjlig genom att valja flodes-
bromsning (se parameter 97.5 Flédes bromsning).

Obs! Den hdr parametern har ingen effekt i en foljande fre-
kvensomriktare i en ledare/féljare-konfiguration.

Utrullning / uint16

Utrullning

Stoppa genom att stanga av halvledarna i frekvensomrik-
tarens slutsteg.

Motorn stannar genom utrullning.

VARNING!
A Om mekanisk broms anvands, sdkerstall att det inte
medfdr risker att lata drivsystemet stanna genom ut-|
rullning.

Ramp

Stopp langs aktiv retardationsramp. Se parametergrupp
23 Varvtals ref rampgen (sid 272).

Momentgrans

Stopp enligt momentgranser (parametrarna 30.19 och
30.20).

21.4 Nodstopplage

Valjer hur motorn stoppas nar ett nédstoppkommando
tas emot.

Kallan till nédstoppssignalen véljs med parameter 21.5
Nodstopp kalla.

Rampstopp (Off1); Ut-
rullningsstopp (Off2)

(95.20 b1); Nodstopp

Ramp (Off3) (95.20 b2)
/ uintl6
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Nodstopp offl Med frekvensomriktaren i drift: 0

+ 1=Normal drift.

« 0=Normalt stopp enligt den retardationsramp som de-
finierats for den specifika referenstyp som anvands (se
avsnitt Referensramper (sid 46)). Nar frekvensomriktaren
har stoppats kan den startas om genom att nédstopp-
signalen tas bort och startsignalen kopplas om fran 0
till 1.

Med frekvensomriktaren stoppad:

. 1=Starttillaten.

- 0 =Start €j tillaten.

Nodstopp off2 Med frekvensomriktaren i drift: 1

+ 1=Normal drift.

« 0 =Stopp genom utrullning. Frekvensomriktaren kan
startas om genom att man aterstéller startférreglings-
signalen och andrar startsignalen fran O till 1.

Med frekvensomriktaren stoppad:

+ 1= Starttillaten.

« 0= Start ej tillaten.

No&dstopp off3 Med frekvensomriktaren i drift: 2

+ 1=Normal drift.

« 0 =Stoppa med nédstopprampen som definierats med
parameter 23.23 Nodstopptid. Nar frekvensomriktaren
har stoppats kan den startas om genom att nédstopp-
signalen tas bort och startsignalen kopplas om fran 0
till 1.

Med frekvensomriktaren stoppad:

« 1=Starttillaten.

. 0= Start ej tillaten.

21.5 Nodstopp kalla Valjer kélla fér nddstoppsignalen. Stopplaget satts av pa- |Inaktiv (sann); DI4

rameter 21.4 Nodstopplage.
0 = Nodstopp aktiv
1= Normal drift

Obs! Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensom-|
riktaren ar i drift.

(95.20 b1, 95.20 b2) /
uint32

Aktiv 0. 0
Inaktiv 1 1
DIIL DIIL-ingang 10.2 DI fordr status, bit 15). 2
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 3
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 4
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 5
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI foérdr status, bit 3). 6
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 7
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 8
DIO1 D;'gital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO?2 (11.2 DIO férdréjd status, bit |12

1).




256 Parametrar

Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Bvriga [bit] Se Termer och foérkortningar (sid 132). -
21.6 Noll varvt grans Definierar nollvarvtalsgréansen. Motorn retarderar langsen |30.00 rpm / real32

varvtalsramp (nar rampstopp har valts) tills definierad
nollvarvtalsgrans uppnas. Efter férdréjningen av nollvarvtal
stannar motorn genom utrullning.

Obs! Om du anvander ett varde under standardvardet, saker-
stéll att frekvensomriktaren kan stanna.

0.00...30000.00 rpm

Nollvarvtalsgrans. For 16-bitars skalning, se parameter
46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
21.7 Noll varvt férdr Definierar fordréjningen av nollvarvtal. Férdréjningsfunk- | 0 ms / real32

tionen ar anvandbar ndr omstarter maste ske mjukt och
snabbt. Under fordréjningen har omriktaren exakt kunskap
om rotorns position.

Utan nollvarvtalsférdréining:

Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs
en ramp. Nar varvtalets arvarde sjunker under vardet pa
parameter 21.6 Noll varvt gréns avbryts vaxelriktarmodule-
ringen och motorn stannar genom utrullning.

Varvtal

Varvtalsregulatorn avsténgd:
Motorn rullar ut.

Med nollvarvtalsférdréining:

Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs
en ramp. Nar varvtalets arvarde sjunker under vardet pa
parameter 21.6 Noll varvt grans aktiveras nollvarvtalsfor-
dréjningen. Under fordréjningen bibehalls varvtalsregle-
ringen: Vaxelriktaren modulerar, motorn dr magnetiserad
och drivsystemet ar redo for en snabb aterstart. Nollvarv-
talsférdréjning kan anvandas t.ex. med krypkdrningsfunk-
tionen.

Varvtal
Varvtalsregulatorn forblir aktiv

Motorn retarderas till verkligt
nollvarvtal.

- - - - -21.06

Tid

Fordréjn.

0...30000 ms

Nollvarvtalsférdrojning.

1=1ms/1=1ms
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

21.8

DC strém styrning

Aktiverar/deaktiverar DC-fasthallningen och eftermagne-
tiseringen. Se avsnitt DC-magnetisering (sid 66).

Obs!

« DC-fasthallning &r bara tillgdngligt med varvtalsreglering
i DTC-motorn (se sidan 25).

- DC-magnetisering gor att motorns temperatur okar.
Om tillampningar kraver langa DC-magnetiseringstider
bor separatventilerade motorer anvéndas. Nar magneti-
seringstiden &r lang kan inte DC-magnetiseringen
hindra att motoraxeln roterar nar den utsatts fér en
konstant last.

-/ uintl6

b0

DC Fasthallning

1= Aktivera DC-fasthallning. Se avsnitt DC-fasthall (sid 66).

Obs! DC-fasthallningsfunktionen &r urkopplad om startsig-|
nalen inte ar aktiv.

b:

=y

Eftermagnetisering

1 = Aktivera eftermagnetisering. Se avsnitt Eftermagneti-
sering (sid 67).

Obs! Eftermagnetisering ar endast tillgénglig nar rampning
har valts som stoppldge (se parameter 21.3 Stoppldge).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1

21.9

DC fasth strém

Definierar varvtalsgransen for DC-fasthallning. Se parame-
ter 21.8 DC strom styrning, och avsnitt DC-fasthall (sid 66).

5.00 rpm / real32

0.00...1000.00 rpm

DC-fasthallningsvarvtal. Fér 16-bitars skalning, se parame-
ter 46.1.

-/100=1rpm

21.10

DC strém referens

Definierar DC-hallstrémmen i procent av motorns mark-
strém. Se parameter 21.8 DC strém styrning, och avsnitt
DC-magnetisering (sid 66).

30.0 Procent / real32

0.0 ...100.0 Procent

DC-fasthallningsstrom

1=1Procent/10=1
Procent

2111

Eftermagn. Tid

Definierar hur lange eftermagnetiseringen ar aktiv efter
det att motorn stoppats. Magnetiseringsstrommen defi-
nieras av parameter 21.10 DC strém referens.

Se parameter 21.8 DC strém styrning.

0's /uint32

0..3000s

Eftermagnetiseringstid.

1=1s/1=1s
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

21.12

Kommando for konti-
nuerlig magnetise-
ring

Aktiverar/inaktiverar (eller valjer en kélla som aktiverar/in-
aktiverar) kontinuerlig magnetisering. Se avsnitt Kontinu-
erlig magnetisering (sid 67).

Magnetiseringsstrommen berdknas utifran flédesreferen-
sen (se parametergrupp 97 Motorstyrning).

Obs!

«  Funktionen &r bara tillgénglig vid DTC-motorstyrnings-
lage.

- Kontinuerlig magnetisering gor att motorns temperatur|
Skar. Om tillampningar kréver langa magnetiseringstider|
boér separatventilerade motorer anvandas.

- Kontinuerlig magnetisering kan inte férhindra att moto-
raxeln roterar under en lang period nar den utsatts for
en konstant last.

0 = Normal drift

1 = Magnetisering aktiv

Av / uint32

Av

0.

Pa

1

1

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).

2113

Autofasningslage

Valjer hur autofasning utférs.

Se avsnitt Autofasning (sid 62).

Obs! Denna parameter kan inte andras medan frekvensom-
riktaren ar i drift.

Vrids / uint16

Vrids

Detta driftldge ger det noggrannaste autofasningsresulta-
tet. Detta driftlage kan anvandas, och rekommenderas,
om det ar tillatet att motorn roterar och igangkérningen
inte ar tidkritisk.

Obs! Denna driftldge innebar att motorn roterar. Lastmomen-
tet maste vara mindre &n 5 %.

o

Stillastaende 1

Snabbare dn Vrids-metoden, men inte lika noggrant. Mo-
torn roterar inte.

Permanentmagnetmotorer: Det hdr laget rekommenderas
med motorer med utpréglade poler.

Stillastaende 2

En alternativ autofasningsmetod som kan anvandas om
Vrids inte ar mojligt och Stillastaende 1 ger felaktiga resul-
tat. Metoden ar dock betydligt langsammare &n Stillasta-
ende 1.

Permanentmagnetmotorer: Det har laget rekommenderas
med motorer utan utpraglade poler.

Roterar med Z-puls

Det har Iaget bor anvandas om nollpulssignalen fran puls-
givaren ska 6vervakas, och andra lagen inte ger nagot re-
sultat. Motern roterar tills nollpulsen detekteras.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
21.14 Férvarmning ingangs- | Valjer kalla fér motorns kommando for forvarmning pa/av. | Av / uint32
klla Se avsnitt Féruppvarmning (sid 66).
Obs! Foérvarmningsfunktionen aktiveras inte om
- Safe torque off &r aktivt,
. ettfel ar aktivt,
« mindre &n en minut har gatt efter stoppet eller
« PID-vilofunktionen &r aktiv.
Forvarmning inaktiveras nar frekvensomriktaren startas
och asidosatts av férmagnetisering, eftermagnetisering
eller kontinuerlig magnetisering.
0 = Forvarmning inaktiv
1= Forvdrmning aktiv
Av 0. Féruppvarmning ar alltid inaktiverat. 0
Pa 1. Férvarmning ar alltid aktivt nar frekvensomriktaren ar 1
stoppad (utom vid de férhallanden som anges ovan).
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 7
Overvakning 1 Overvakning 1 aktiv (32.1 Overvakningsstatus, bit 0). 8
Bvervakning 2 Overvakning 2 aktiv (32.1 Overvakningsstatus, bit 1). 9
Overvakning 3 Overvakning 3 aktiv (32.1 Overvakningsstatus, bit 2). 10
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
21.15 Foruppvarmningsfér- | Definierar férdréjningstiden for féruppvarmningsfunktio- |60 s / real32
dréjning nen.
10..3000 s Foruppvarmningsfordréjning. 1=1s/1=1s
21.16 Férvarmningsstrém | Definierar motorns férvarmningsstrém sa att den matas | 0.0 Procent / real32
inimotorn ndr kallan som ar vald av 21.14 Férvarmning in-
gangskailla &r pa. Vardet i procent av motorns markstrém.
0.0...30.0 Procent | Féruppvarmningsstrom. 1=1Procent/10=1
Procent
21.18 Tid fér automatisk | Motorn kan startas automatiskt efter ett kort stromavbrott |5.0's / real32

omstart

med funktionen fér automatisk aterstart. Se avsnitt Auto-
matisk omstart (sid 80).

Nar den har parametern ar satt till 0,0 sekunder inaktiveras
automatisk aterstart. Annars definierar parametern maxi-
mal varaktighet fér strémavbrottet efter vilket en aterstart
ska ske. Notera att den har tiden ocksa omfattar fordréj-
ning av DC-uppladdning.

och fortsatter driften efter ett matningsavbrott. Se till
att inga farliga situationer kan uppsta.

VARNING!
Funktionen aterstaller frekvensomriktaren automatiskt
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

0.0..10.0s

0,0 s = Automatisk aterstart inaktiverad.

0,1...10,0 s = Maximal varaktighet for stromavbrott.

1=1s/10=1s

21.19

Startfunktioniskaldr
mod

Valjer motorstartfunktion for laget for skaldr motorstyr-
ning, dvs. ndr 99.4 Motorstyrmetod ar satt till Skalar.

Obs!

- Startfunktionen fér DTC-motorstyrningsldge valjs med

parameter 21.1 Startfunktion.

« Med permanentmagnetmotorer maste Automatisk start|

anvandas.

Se dven avsnitt DC-magnetisering (sid 66).

Normal / uint16

Normal

Omedelbar start fran nollvarvtal.

Konst magn

Omriktaren férmagnetiserar motorn fore starten. Férmag-
netiseringstiden bestdms via parameter 21.2 Magnetise-
ringstid. Det har laget ska vdljas om konstant formagneti-
seringstid krdvs (t.ex om motorstart maste synkroniseras
med lyftning av en mekanisk broms). Denna instéallning
garanterar ocksa hogsta méjliga lossryckningsmoment
om férmagnetiseringstiden ar tillrackligt lang.

Obs! Detta Iage kan inte anvdndas for att starta till en rote-

rande motor.

A\

VARNING!

genomford till fullo. I tillampningar dar fullt startmo-
ment ar av stor vikt maste man darfor se till att den

konstanta magnetiseringstiden &r tillrackligt Iang for|

att uppna fullstdndig magnetisering och max moment

Motorn kommer att starta nar den installda magneti-
seringstiden I6pt ut &ven om magnetiseringen inte ar|

-

Automatisk

Den hér installningen ska anvandas

- itillampningar dar flygande start (dvs. start till en rote-

rande motor) kravs och
- med permanentmagnetmotorer.

21.20

Fdljare tvinga ramp-
stopp

I en momentstyrd féljande frekvensomriktare tvingar den
(eller valjer en kalla som tvingar) frekvensomriktaren att
vaxla till varvtalsstyrning vid ett rampstoppkommando
(off1 eller off3). Detta krdvs for ett fristaende rampstopp
for foljaren.

Se dven avsnitt Ledare/féljare-funktion.

1 = Rampstoppet tvingar varvtalsstyrning

Ejvald / uint32

Ej vald

0.

Vald

1

DIIL

DIlL-ingang 10.2 DI férdr status, bit 15).

DI1

Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0).

DI2

Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1).

DI3

Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2).

D4

Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3).

DI5

Digital ingang DI5 (10.2 DI férdr status, bit 4).

~N~|loluwu|p|lw V| RO
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 8
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO fordréjd status, bit |12
1).
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
21.37 Motortemperaturbe- | Véljer kdlla for motorns kommando fér motortemperatur- | Inaktiv (fas) / uint32
rékning berdkning pa/av.
Se avsnitt Motortemperaturberdkning (sid 68).
Obs! Funktionen fér motortemperaturberakning kraver att
« ID-koérning utférs
- begdran om ID-kérning inte ar aktiv
- ettt felinte &r aktivt och att
- frekvensomriktaren ar stoppad och driftklar.
VARNING!
Frekvensomriktaren startar moduleringen nar
ovanstaende villkor uppfylls och valet ar aktivt. lakt-
tag extra forsiktighet nar frekvensomriktaren startas|
om.
Inaktiv (fas) 0 0
Aktiv (sant) 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
Bvervakning 1 Overvakning 1 aktiv (32.1 Overvakningsstatus, bit 0). 8
Overvakning 2 Overvakning 2 aktiv (32.1 Overvakningsstatus, bit 1). 9
Overvakning 3 Overvakning 3 aktiv (32.1 Overvakningsstatus, bit 2). 10
Startkommando fér | Motortemperaturberakning utférs alltid med startkomman- |11
frekvensomriktare | dot for frekvensomriktare.
Uppstart frekvensom- | Motortemperaturberdkning utférs en gang efter uppstart |12
riktare av frekvensomrikaren omstart av styrenhet.
21.38 Motortemperaturbe- | Definierar motortemperaturberdkningstiden. 4.0s /real32
rakningstid Motortemperaturberakning aktiveras med parameter 21.37
Motortemperaturberakning.
0.5..20.0s Motortemperaturberakningstid i sekunder. 10=1s/10=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
22 Val varvtal referens |Valavvarvtalsreferens, instdllningar av motorpotentiome-
ter.
Se funktionsschemana pa sidan 632...634.
22.1 Varvtalsref obegran- | Visar utgang for valblocket for varvtalsreferens. -/ real32
sad Se funktionsschemat pa sidan 633.
Den hdr parametern kan endast lasas.
-30000.00 ... Varde for vald varvtalsreferens. For 16-bitars skalning, se |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parameter 46.1.
22.11 Varvtal refl-kélla Valjer kalla for varvtalsreferens 1. All skalad / uint32

Tva signalkéllor kan definieras med denna parameter och
22.12 Varvtal ref2-kalla. En digital kélla vald med 22.14 Val
varvtal refl/2 kan anvandas for att vaxla mellan tva kallor,
eller en matematisk funktion (22.13 Varvtal refl funktion)
tillampas pa de tva signalerna for att skapa referensen.

2211

o1 2213

Al—
FB —

6

Svrigt—|

;‘;:6

Surigt—|

Noll Inget. 0
All skalad 12.12 All skalat varde (sid 192). 1
Al2 skalad 12.22 AI2 skalat varde (sid 194). 2
Faltbuss A refl 3.5 FB Areferens 1 (sid 142). 4
Faltbuss A ref2 3.6 FB A referens 2 (sid 142). 5
Intern faltbuss refe- | 3.9 EFB referens 1 (sid 142). 8
rens1

Intern faltbuss refe- |3.10 EFB referens 2 (sid 142). 9
rens 2

DDCS komm. refe- 3.11 DDCS-styrenhet ref 1 (sid 142). 10
rens1

DDCS komm. refe- 3.12 DDCS-styrenhet ref 2 (sid 142). 11
rens 2

L/F-referens 1 3.13 L/F eller D2D ref1l (sid 143). 12
L/F-referens 2 3.14 L/F eller D2D ref2 (sid 143). 13
Motorpotentiometer | 22.80 Ref.drv. for motorpot.meter (utsignalen fran motorns |15

potentiometer).
PID 40.1 PID-reglering ut drvarde (utsignalen fran PID-regula- |16
torn).
Mandverpanel (ref Mandverpanelreferens med initialt varde fran senastan- |18

sparad)

vanda panelreferens. Se avsnitt Anvanda mandverpanelen
som en extern styrkalla (sid 25).
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Mandverpanel (ref | Mandverpanelreferens med initialt varde fran féregaende |19
kopierad) kalla eller arvarde. Se avsnitt Anvanda mandéverpanelen
som en extern styrkalla (sid 25).
Ovriga [bit] Val av kélla (se Termer och forkortningar (sid 132)). -
22.12 Varvtal ref2-kalla Vdljer kalla for varvtalsreferens 2. Noll / uint32
For val och ett diagram Over val av referenskalla, se para-
meter 22.11 Varvtal refi-kélla.
22.13 Varvtal refl funktion |Valjer en matematisk funktion mellan referenskallornasom | Refl / uint16
har valts med parametrarna 22.11 Varvtal refl-kdlla och
22.12 Varvtal ref2-kélla. Se diagram vid 22.11 Varvtal refl-
kélla.
Refl Signal vald med 22.11 Varvtal refl-kédlla anvands som varv- |0
talsreferens 1 som den &r (ingen funktion tillampad).
Addera (refl + ref2) |Summan av referenskallorna anvands somvarvtalsreferens |1
1.
Subtrahera (refl - Differensen ([22.11 Varvtal refi-kalla] - [22.12 Varvtal ref2- |2
ref2) kélla]) mellan referenskallorna anvands som varvtalsrefe-
rens 1.
Multiplicera (refl x | Produkten av referenskallorna anvdands som varvtalsrefe- |3
ref2) rens 1.
Min (refl, ref2) Den mindre av referenskéllorna anvénds somvarvtalsrefe- |4
rens 1.
Max (refl, ref2) Den storre av referenskéllorna anvands som varvtalsrefe- |5
rens 1.
22.14 Val varvtal ref1/2 Konfigurerar valet mellan varvtalsreferenser 1 och 2. Folj extl-/ext2-val /

Se diagram vid 22.11 Varvtal refi-kalla.
0 = Varvtalsreferens 1

1 =Varvtalsreferens 2

uint32

Varvtalsreferens 1 0. 0
Varvtalsreferens 2 1. 1
Folj extl-/ext2-val Varvtalsreferens 1 anvands nar extern styrplats EXT1 ar 2
aktiv. Varvtalsreferens 2 anvands nar extern styrplats EXT2
ar aktiv.
Se dven parameter 19.11 Val Ext1/Ext2.
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 3
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 4
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 5
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 6
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 7
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 8
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |12

1).

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

22.15

Varvtalstillagg 1-kalla

Definierar en referens som ska adderas till varvtalsreferen-
sen efter referensvalet (se sidan 632).

For valen, se parameter 22.11 Varvtal refl-kalla.

Obs! Av sdkerhetsskadl tillampas inte tilligget nar ndgon av
stoppfunktionerna ar aktiv.

Noll / uint32

22.16

Varvtalsdelning

Definierar en skalfaktor for varvtalsreferens (varvtalsrefe-
rens 1 eller 2, multiplicerat med definierat vérde).

Varvtalsreferens 1 eller 2 véljs med parameter 22.14 Val
varvtal ref1/2.

1.000 NoUnit / real32

-8.000 ... 8.000

Skalfaktor for varvtalsreferens.

1000=1/1000=1

22.17

Varvtalstillagg 2-kalla

Definierar en referens som ska adderas till varvtalsreferen-
sen efter varvtalsdelningsfunktionen (se sidan 632).

For valen, se parameter 22.11 Varvtal refl-kalla.

Obs! Av sdkerhetsskal tillampas inte tilligget nar nagon av
stoppfunktionerna &r aktiv.

Noll / uint32

22.21

Val konst varvt

Faststaller hur konstanta varvtal viljs, och om riktningssig-
nalen skall beaktas eller €j vid tillampning av ett konstant
varvtal.

-/ uintl6

b0

Konst varvt lage

1 = Packade: 7 konstanta varvtal kan valjas med de tre kal-
lorna som definierats med parameter 22.22, 22.23 and 22.24.

0 =Separerade: De konstantavarvtalen 1, 2 och 3 aktiveras
separat med kallorna som definierats med parameter 22.22,
22.23 och 22.24.

I hdndelse av konflikt vdljs det lagsta konstanta varvtalet.

bl

Riktning aktivera

1=Enligt rotationsriktning: For att styra rotationsriktning-
en for ett konstant varvtal multipliceras tecknet for valt
konstant varvtal (parametrarna 22.26...22.32) med signalen
for rotationsriktning (framat: +1 = back: -1). Féljaktligen
kan frekvensomriktaren ha 14 (7 framat, 7 bakat) konstanta
varvtal om alla varden i 22.26...22.32 ar positiva.
VARNING!
A Om riktningssignalen ar bakat och det aktiva konstanta
varvtalet ar negativt, roterar frekvensomriktaren i
riktning framat.

0 = Enligt parameter: Rotationsriktningen for ett konstant
varvtal bestdms av tecknet vid vardet pa det konstanta
varvtalet (parametrarna 22.26...22.32).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
22.22 Vall konst varvt Nar bit O for parameter 22.21 Val konst varvt &r O (Separe- | DI5 / uint32
rade), valjer en kélla som aktiverar konstant varvtal 1.
Nar bit O for parameter 22.21 Val konst varvt ar 1 (Packade),
sa valjer den har parametern och parametrarna 22.23 Val2
konst varvt och 22.24 Val3 konst varvt tre kéllor vars till-
stand aktiverar konstanta varvtal enligt féljande:
Kailla definie- | Kdlla definie- | Kdlla definie- | Aktivt kon-
rad med par. | rad med par. | rad med par. | stant varvtal
22.22 22.23 22.24
0 (0] 0 Ingen
1 (0] 0 Konstant
varvtal 1
0 1 0 Konstant
varvtal 2
1 1 0 Konstant
varvtal 3
0 0 1 Konstant
varvtal 4
1 (0] 1 Konstant
varvtal 5
0 1 1 Konstant
varvtal 6
1 1 1 Konstant
varvtal 7
Ej vald 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |11
1).
Bvriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
22.23 Val2 konst varvt Nar bit O for parameter 22.21 Val konst varvt &r O (Separe- | Ej vald / uint32

rade), valjer en kalla som aktiverar konstant varvtal 2.

Nar bit O for parameter 22.21 Val konst varvt ar 1 (Packade),
sa valjer den har parametern och parametrarna 22.22 Vall
konst varvt och 22.24 Val3 konst varvt tre kéllor som an-
vands for att aktivera konstanta varvtal. Se tabell vid para-
meter 22.22 Vall konst varvt.

For valen, se parameter 22.22 Vall konst varvt.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
22.24 Val3 konst varvt Nar bit O for parameter 22.21 Val konst varvt ar O (Separe- | Ej vald / uint32
rade), vdljer en kalla som aktiverar konstant varvtal 3.
Nar bit O for parameter 22.21 Val konst varvt ar 1 (Packade),
sa véljer den hdr parametern och parametrarna 22.22 Vall
konst varvt och 22.23 Val2 konst varvt tre kdllor som an-
vands for att aktivera konstanta varvtal. Se tabell vid para-
meter 22.22 Vall konst varvt.
For valen, se parameter 22.22 Vall konst varvt.
22.26 Konstant varvtal 1 Definierar konstant varvtal 1 (det varvtal motorn roterar 300.00 rpm / real32
vid nar det konstanta varvtalet 1 ar valt).
-30000.00 ... Konstant varvtal 1. Fér 16-bitars skalning, se parameter -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.27 Konstant varvtal 2 Definierar konstant varvtal 2. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Konstant varvtal 2. For 16-bitars skalning, se parameter -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.28 Konstant varvtal 3 Definierar konstant varvtal 3. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Konstant varvtal 3. For 16-bitars skalning, se parameter -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.29 Konstant varvtal 4 Definierar konstant varvtal 4. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Konstant varvtal 4. Fér 16-bitars skalning, se parameter -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.30 Konstant varvtal 5 Definierar konstant varvtal 5. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Konstant varvtal 5. Foér 16-bitars skalning, se parameter -/100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.31 Konstant varvtal 6 Definierar konstant varvtal 6. 0.00 rpm / real32
-30000.00.... Konstant varvtal 6. For 16-bitars skalning, se parameter -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.32 Konstant varvtal 7 Definierar konstant varvtal 7. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Konstant varvtal 7. For 16-bitars skalning, se parameter -/100=1rpm
30000.00 rpm 46.1.

22.41 Ref sdkert varvt Definierar ett sakert varvtalsreferensvarde som anvands |-/ real32

med &vervakningsfunktioner som
« 12.3 Al-6vervakn.funk
. 49.5 Kommfel atgard
« 50.2 FBA A funktion kommfel
« 50.32 FBA B komm.bortfall funk
« 58.14 Komm.bortfallsatgard.
-30000.00 ... Saker varvtalsreferens. For 16-bitars skalning, se parameter |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
22.42 Joggning 1 ref Definierar varvtalsreferensen fér krypkdrningsfunktion 1. | 0.00 rpm / real32
For ytterligare information om krypkérning, se sid 59.
-30000.00 ... Varvtalsreferens for krypkorningsfunktion 1. For 16-bitars |- /100 =1rpm
30000.00 rpm skalning, se parameter 46.1.
22.43 Joggning 2 ref Definierar varvtalsreferensen fér krypkdrningsfunktion 2. | 0.00 rpm / real32

For ytterligare information om krypkérning, se sid 59.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Varvtalsreferens for krypkdrningsfunktion 2. For 16-bitars
skalning, se parameter 46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
22.51 Kritiska varvtal funk- | Aktiverar/inaktiverar funktionen for kritiska varvtal. Anger |- / uintl6
tion aven om de specificerade intervallen &r effektiva i bada
rotationsriktningarna eller inte.
Se dven avsnitt Kritiska varvtal/frekvenser (sid 47).
bO | Aktivera 1 = Aktivera: Funktionen Kritiska varvtal ar aktiverad.
0 = Fran: Funktionen Kritiska varvtal dr inaktiverad.
bl Bipolart lage 1 = Med tecken: Tecknen for parametrarna 22.52...22.57
beaktas.
0 = Absolut: Parametrarna 22.52...22.57 hanteras som ab-
soluta varden.
Varje omrade ar effektivt i bada rotationsriktningarna.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
22.52 Krit varvt 11ag Definierar undre grans for kritiskt varvtalsomrade 1. 0.00 rpm / real32
Obs! Detta varde maste vara mindre an eller lika med vardet,
for parameter 22.53 Krit varvt 1 hog.
-30000.00 ... Undre grans for kritiskt varvtal 1. For 16-bitars skalning, -/100=1rpm
30000.00 rpm se parameter 46.1.
22.53 Krit varvt 1 hoég Definierar 6vre grans for kritiskt varvtalsomrade 1. 0.00 rpm / real32
Obs! Detta varde maste vara storre an eller lika med vardet
for parameter 22.52 Krit varvt 1 1ag.
-30000.00 ... Ovre grins for kritiska varvtal 1. Fér 16-bitars skalning, se |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parameter 46.1.
22.54 Krit varvt 2 lag Definierar undre grans for kritiskt varvtalsomrade 2. 0.00 rpm / real32
Obs! Detta varde maste vara mindre &n eller lika med vérdet|
for parameter 22.55 Krit varvt 2 hog.
-30000.00 ... Undre grans for kritiskt varvtal 2. For 16-bitars skalning, -/100=1rpm
30000.00 rpm se parameter 46.1.
22.55 Krit varvt 2 hog Definierar 6vre grans for kritiskt varvtalsomrade 2. 0.00 rpm / real32
Obs! Detta virde maste vara storre &n eller lika med vardet
for parameter 22.54 Krit varvt 2 lag.
-30000.00 ... Ovre gréns for kritiska varvtal 2. Fér 16-bitars skalning, se |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parameter 46.1.
22.56 Krit varvt 3 lag Definierar undre grans for kritiskt varvtalsomrade 3. 0.00 rpm / real32
Obs! Detta varde maste vara mindre &n eller lika med vérdet|
for parameter 22.57 Krit varvt 3 hég.
-30000.00 ... Undre grans for kritiskt varvtal 3. For 16-bitars skalning, -/100=1rpm
30000.00 rpm se parameter 46.1.
22.57 Krit varvt 3 hég Definierar 6vre grans for kritiskt varvtalsomrade 3. 0.00 rpm / real32

Obs! Detta viarde maste vara storre &n eller lika med vardet
for parameter 22.56 Krit varvt 3 1ag.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
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-30000.00 ... Bvre gréns fér kritiska varvtal 3. Fér 16-bitars skalning, se |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parameter 46.1.
22.71 Motorpotentiometer- | Aktiverar och véljer laget fér motorpotentiometern. Inaktiverat / uint16
funktion Se avsnitt Motorpotentiometer (sid 72).
Inaktiverat Motorpotentiometern drinaktiverad och dess virde arsatt |0
till 0.
Aktiverat (init vid Nar motorpotentiometern ar aktiverad anvander den forst |1
start) vardena som definierats med parameter 22.72 Urspr. varde
motorpot.meter.
Vardet kan sedan justeras fran upp- och nedkéllorna som
definierats med parameter 22.73 Kélla fér motorpot.meter
upp och 22.74 Kalla féor motorpot.meter ned.
En stopp- eller effektcykel aterstaller motorpotentiometern
till det ursprungliga vardet (22.72).
Aktiverat (ateruppta | Som Aktiverat (init vid start), men motorpotentiometervar- |2
vid start) det behalls under en effektcykel.
22.72 Urspr. varde motor- | Definierar ett ursprungligt varde (en startpunkt) fér mo- | 0.00 NoUnit / real32
pot.meter torpotentiometern. For valen for parameter 22.71 Motor-
potentiometerfunktion.
-32768.00...32767.00 | Ursprungligt varde fér motorpotentiometer. 1=1/100=1
22.73 Kélla fér motor- Viljer kalla till signalen fér motorpotentiometer upp. Ejvald / uint32
pot.meter upp 0 = Ingen @ndring
1 = Oka motorpotentiometervirdet. (Om b&de upp- och
nedkallorna ar pa andras inte potentiometervardet.)
Ej valt 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
22.74 Kalla fér motor- Valjer kalla till signalen fér tvangsstyrning av rotationsrikt- | Ej vald / uint32

pot.meter ned

ning.
0 =Ingen andring

1=Minska motorpotentiometervdrdet. (Om bade upp-och
nedkallorna &r pa dndras inte potentiometervardet.)

For valen, se parameter 22.73 Kalla for motorpot.meter
upp.
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
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22.75 Ramptid for motor- | Definierar andringshastigheten fér motorpotentiometern. |60.0 s / real32
pot.meter Den har parametern anger den tid som kravs for att motor-
potentiometern ska ga fran min. (22.76) till max. (22.77).
Samma andringshastighet galler i bada riktningar.
0.0...3600.0 s Andringstid fér motorpotentiometer. 10=1s/10=1s
22.76 Min.varde for motor- | Definierar min.vardet fér motorpotentiometern. -1500.00 NoUnit / re-
pot.meter al32
-32768.00...32767.00 | Motorpotentiometerns min.vdrde. 1=1/100=1
22.77 Max.varde for motor- | Definierar maxvardet for motorpotentiometern. 1500.00 NoUnit / re-
pot.meter al32
-32768.00...32767.00 | Motorpotentiometerns maxvarde. 1=1/100=1
22.80 Ref.arv. for motor- | Visar utsignalen fran motorns potentiometerfunktion. -/ real32
pot.meter (Motorpotentiometern konfigureras med parametrarna
22.71...22.74.)
Den har parametern kan endast lasas.
-32768.00...32767.00 | Varde for motorpotentiometer. 1=1/100=1
22.81 Varvtalsref arv 1 Visar vardet for varvtalsreferenskalla 1 (vald av parameter |-/ real32
22.11Varvtal refi-kélla). Se funktionsschemat pa sidan 632.
Den hdr parametern kan endast ldsas.
-30000.00 ... Vardet for referenskalla 1. FOr 16-bitars skalning, se para- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm meter 46.1.
22.82 Varvtalsref arv 2 Visar vardet for varvtalsreferenskalla 2 (vald av parameter |-/ real32
22.12 Varvtal ref2-kélla). Se funktionsschemat pa sidan 632.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.00.... Vardet for referenskalla 2. For 16-bitars skalning, se para- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm meter 46.1.
22.83 Varvtalsref arv 3 Visar vardet for varvtalsreferensen efter det att den mate- |-/ real32
matiska funktionen tillampats med parameter 22.13 Varvtal
refl funktion och referensval 1/2 (22.14 Val varvtal ref1/2).
Se funktionsschemat pa sidan 632.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.00.... Varvtalsreferens efter kallval. Foér 16-bitars skalning, se -/100=1rpm
30000.00 rpm parameter 46.1.
22.84 Varvtalsref arv 4 Visar vardet for varvtalsreferensen fére tillampning av -/ real32
forsta varvtalstillagget (22.15 Varvtalstillagg 1-kalla). Se
funktionsschemat pa sidan 632.
Den hdr parametern kan endast ldsas.
-30000.00.... Varvtalsreferens efter tillskott 1. Fér 16-bitars skalning, se |- /100 =1rpm
30000.00 rpm parameter 46.1.
22.85 Varvtalsref arv 5 Visar vardet for varvtalsreferensen efter tilldmpning av -/ real32
skalningsfaktorn for varvtalsdelning (22.16 Varvtalsdelning).
Se funktionsschemat pa sidan 632.
Den har parametern kan endast ldsas.
-30000.00 ... Varvtalsreferens efter skalning av varvtalsdelning. Fér 16- |- /100 =1rpm

30000.00 rpm

bitars skalning, se parameter 46.1.




Parametrar 271

Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
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22.86

Varvtalsref arv 6

Visar vardet for varvtalsreferensen fore tillampning av
andra varvtalstillagget (22.17 Varvtalstillagg 2-kélla). Se
funktionsschemat pa sidan 632.

Den hdr parametern kan endast lasas.

-/ real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Varvtalsreferens efter tillskott 2. Fér 16-bitars skalning, se
parameter 46.1.

-/100=1rpm

22.87

Varvtalsref arv 7

Visar vardet for varvtalsreferensen fore tillampning av kri-
tiska varvtal. Se funktionsschemat pa sidan 633.

Vérdet tas emot fran 22.86 Varvtalsref arv 6 savida det inte

asidosatts av

- ett konstant vavtal

« en krypkorningsreferens

« natverksstyrningsreferens (se Termer och forkortning-
ar (sid 18))

« manodverpanelreferens

« sédker varvtalsreferens.

Den har parametern kan endast lasas.

-/ real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Varvtalsreferensen fore tillampning av kritiska varvtal. For
16-bitars skalning, se parameter 46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
23 Varvtals ref rampgen | Rampinstéliningar f6r varvtalsreferens (programmering
av accelerations- och retardationsvarden fér frekvensom-
riktaren).
Se funktionsschemat pa sidan 634.
231 Ingadng fér varvtals- | Visar den anvanda varvtalsreferensen (i rpm) innan ramp- |- / real32
ref.ramp nings- och formningsfunktionerna anvands. Se funktions-
schemat pa sidan 634.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.00 ... Varvtalsreferens fére rampning och formning. Fér 16-bitars |- /100 =1 rpm
30000.00 rpm skalning, se parameter 46.1.
23.2 Utgang for varvtals- | Visar den rampade och formade varvtalsreferensenirpm. |-/ real32
ref.ramp Se funktionsschemat pa sidan 634.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.00 ... Varvtalsreferens efter rampning och formning. Fér 16-bi- |- /100 =1 rpm

30000.00 rpm

tars skalning, se parameter 46.1.

23.11 Val ramp inst

Véljer den kélla som vaxlar mellan de tva uppsattningarna
med accelerations-/retardationsramptider som definierats
med parametrarna 23.12...23.15.

0 = accelerationstid 1 och retardationstid 1 ar aktiva.

1 = accelerationstid 2 och retardationstid 2 ar aktiva.

DI4; Acc/Dec-tid 2
(95.20 b1) / uint32

1).

Acc/Dec-tid 1 0. 0
Acc/Dec-tid 2 1. 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO fordréjd status, bit |11

Bvriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).

23.12 Accelerations tid 1

Definierar accelerationstid 1 dvs. tiden som krévs for att
varvtalet skall &ndras fran noll till varvtalet som definieras
av parameter 46.1 Varvtalsskalning (inte till parameter
30.12 Max varvtal).

Om varvtalsreferensen ékar snabbare @n den instéllda ac-
celerationstiden kommer motorvarvtalet att félja accelera-
tionen.

Om varvtalsreferensen 6kar langsammare &n den instéllda
accelerationstiden kommer motorvarvtalet att folja refe-
rensen.

Om accelerationstiden dr satt for kort férlanger omriktaren
accelerationen automatiskt sa att drivsystemets moment-
granser inte ska 6verskridas.

20.000 s / real32
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Beskrivning

Def / Typ
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0.000 ...1800.000 s

Accelerationstid 1.

10=1s/1000=1s

23.13

Retardations tid 1

Definierar retardationstid 1 dvs. tiden som kravs for att
varvtalet skall andras fran noll till varvtalet som definieras
av parameter 46.1 Varvtalsskalning (inte fran parameter
30.12 Max varvtal) till noll.

Om varvtalsreferensen minskar langsammare &n den in-
stéllda retardationstiden kommer motorvarvtalet att folja
referensen.

Om varvtalsreferensen minskar snabbare an den installda
retardationstiden kommer motorvarvtalet att folja retar-
dationen.

Omretardationstiden ar satt for kort férlanger omriktaren
retardationen automatiskt sa att drivsystemets moment-
grdnser inte ska 6verskridas. Om det finns risk att retarda-
tionstiden ar for kort, sakerstall att DC-6verspanningsre-
gleringen &r aktiv (parameter 30.30 Overspannregl).

Obs! Om kort retardationstid kravs for driven utrustning
med stort tréghetsmoment maste frekvensomriktaren
kompletteras med bromsutrustning, till exempel
bromschopper och bromsmotstand.

20.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Retardationstid 1.

10=1s/1000=1s

23.14

Accelerations tid 2

Definierar accelerationstid 2. Se parameter 23.12 Accelera-
tions tid 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Accelerationstid 2.

10=1s/1000=1s

23.15

Retardations tid 2

Definierar accelerationstid 2. Se parameter 23.13 Retarda-
tions tid 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Retardationstid 2.

10=1s/1000=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
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23.16 S-kurva acc 1 Definierar formen hos accelerationsrampen vid bérjan av |-/ real32

accelerationsforloppet.

0,000 s: Linjar ramp. Lamplig for drivsystem som kraver
konstant acceleration och retardation, liksom fér flacka
ramper.

0,001...1000,000 s: S-formad ramp. S-rampen ar idealiskt
for hisstillampningar. S-kurvan bestar av symmetriska
kurvor i bada dndarna av rampen och en linjar del daremel-
lan.

Obs! Av sakerhetsskal tillampas inte formtider pa
nodstoppsramper.

Obs! Rampformstiderna kanske inte alltid féljs om de éndras|
under rampning och referensen skulle verskjuta.

Acceleration:

Linjar ramp:
2317 =0s
Varvtal
Formtid
||
Linjar ramp:
2316=0s
S-formad ramp:
2317 >0s
S-formad ramp:
/ 2316505
Tid
Retardation:
Varvtal
S-formad
/ramp:
2318>0s
Linjar ramp:
2318=0s
S-formad
ramp:
2319>0s
Linjar ramp:
2319=0s \
Tid

0.000 ...1800.000 s

Rampform vid start av acceleration.

10=1s/1000=1s

23.17 S-kurva acc 2

Definierar formen hos accelerationsrampen vid slutet av
accelerationsforloppet. Se parameter 23.16 S-kurva acc 1.

0.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Rampform vid slutet av acceleration.

10=1s/1000=1s
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23.18 S-kurvaret 1 Definierar formen hos accelerationsrampen vid bérjan av | 0.000 s / real32
retardationsforloppet. Se parameter 23.16 S-kurva acc 1.
0.000...1800.000 s |Rampform vid start av retardation. 10=1s/1000=1s
23.19 S-kurvaret 2 Definierar formen hos accelerationsrampen vid slutetav. | 0.000 s / real32
retardationsforloppet. Se parameter 23.16 S-kurva acc 1.
0.000 ...1800.000 s | Rampform vid slutet av retardation. 10=1s/1000=1s
23.20 Acc tid krypkdrn Definierar accelerationstiden fér krypkérningsfunktionen, |60.000 s / real32
dvs. tiden som krdvs for att varvtalet ska andras fran noll
till varvtalet som definieras med parameter 46.1 Varvtals-
skalning.
Se avsnitt Krypkdérning (sid 59).
0.000 ...1800.000 s | Accelerationstid for krypkdrning. 10=1s/1000=1s
23.21 Ret tid krypkérn Definierar retardationstiden for krypkorningsfunktionen, |60.000 s / real32
dvs. tiden som krévs fér att varvtalet ska andras fran
varvtalet som definieras av parameter 46.1 Varvtalsskalning
till noll.
Se avsnitt Krypkdérning (sid 59).
0.000...1800.000 s | Retardationstid for krypkérning. 10=1s/1000=1s
23.23 Nodstopptid Vid varvtalsreglering definierar den hdr parametern retar- |3.000 s / real32
dationstiden for nédstopp Off3 som den tid det skulle ta
for varvtalet att minska fran vardet pa parameter 46.1
Varvtalsskalning till noll. Samma sak galler momentregle-
ring eftersom frekvensomriktaren véxlar till varvtalsregle-
ring ndr ett ndéstopp Off3-kommando tas emot.
Vid frekvensreglering anger denna parameter den tid det
skulle ta for frekvensen att minska fran vardet for 46.2
Frekvensskalning till noll.
Nodstopplaget och aktiveringskallan valjs med paramet-
rarna 21.4 Nodstopplage respektive 21.5 Nodstopp kalla.
Nodstopp kan dven aktiveras via féltbuss.
Obs! Nédstopp Offl anvdnder standardretardationsrampen
enligt definition av parameter 23.11...23.19 eller 28.71...28.75
(frekvensreglering).
0.000...1800.000 s | Nodstopp Off3, retardationstid. 10=1s/1000=1s
23.24 Varvtalsramping. O- |Valjer en kdlla som tvingar varvtalsreferensen till noll strax | Inaktiverad / uint32

kalla

innan rampfunktionen startar.
0 = tvinga varvtalsreferensen till noll fére rampfunktionen

Varvtalsreferensen fortsatter mot rampfunktionen som
normalt

Aktiverad 0. 0
Inaktiverad 1. 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI foérdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI férdr status, bit 4). 6
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DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO f&érdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO fordréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
23.26 Aktiveraramputg.ba- | Véljer kdllan aktivering/inaktivering av varvtalsrampbalan- | Ej vald / uint32
lans. sering.
Denna funktion anvands for att generera en jamn 6vergang
fran moment- eller banspanningsstyrd motor tillbaka till
varvtalsstyrning. Balanseringsutgangen foljer den aktuella
"linjehastigheten” for tillampningen och nar éverféring
kravs kan varvtalsreferensen snabbt anpassas till korrekt
linjehastighet.
Balansering kan dven anvdndas i varvtalsregulatorn, se
parameter 25.9 Aktiv. varvt.regl.balans.
Se dven parameter 23.27 Ramputgangsbalansref.
0 =Ejvald
1 = Aktiverat
Ej valt 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdrdjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
23.27 Ramputgangsbalans- | Definerar referensen for varvtalsrampbalansering. Utdata |- / real32
ref fran rampgeneratorn tvingas till detta varde nar balanse-
ring aktiverats av parameter 23.26 Aktivera ramputg.ba-
lans..
-30000.00 ... Referens for varvtalsrampbalansering. For 16-bitars skal- |- /100 =1rpm

30000.00 rpm

ning, se parameter 46.1.
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23.28

Variabel lutn aktive-
rad

Aktiverar funktionen for variabel lutning som styr lutningen
av varvtalsrampen under dndring av varvtalsreferensen.
Detta gor att en konstant variabel ramphastighet kan ge-
nereras, i stdllet fér bara de tva standardramper som nor-
malt ar tillgangliga.

Om uppdateringsintervallet for signalen fran ett externt
styrsystem ar lika med den variabla lutningsfaktorn (23.29
Variabel lutn faktor) blir varvtalsreferensen (23.2 Utgang
for varvtalsref.ramp) en rak linje.

Varvtalsreferens

Varvtals-
B
referens

1
t

k——]

_AL
d \ 23.02 Utgéng for

frekvensref.ramp

Tid
t = uppdateringsintervall for signal fran externt styrsystem
A = varvtalsreferensandring under t

Den har funktionen &r aktiv endast vid fjdrrstyrning.

Av / uint32

Av

Variabel lutning &r inaktiverad.

Pa

Variabel lutning dr aktiverad (inte tillgdnglig i lokal styr-
ning).

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).

23.29

Variabel lutn faktor

Definierar varvtalsreferensens férandringshastighet nar
envariabel lutning ar aktiverad med parameter 23.28 Vari-
abel lutn aktiverad.

For bast resultat, ange referensuppdateringsintervalliden
har parametern.

50 ms / real32

2...30000 ms

Variabel lutningshastighet.

1=1ms/1=1ms

23.39

Foljare varvtalskorri-
gering ut

Visar varvtalskorrigeringstermen for lastdelningsfunktio-
nen med en varvtalsreglerad féljande frekvenomriktare.

Se avsnitt Lastdelningsfunktionen med en varvtalsstyrd
foljare (sid 36).

Den har parametern kan endast lasas.

-/ real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Varvtalskorrigeringsterm. For 16-bitars skalning, se para-
meter 46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
23.40 Foljare varvtalskorri- | Med envarvtalsreglerad foljare, vljs kallan for aktivering/in- | Ej vald / uint32
gering aktivera aktivering av lastdelningsfunktionen.
Se avsnitt Lastdelningsfunktionen med en varvtalsstyrd
foljare (sid 36).
0 =Ejvald
1 = Aktiverat
Ej valt 0 0
Vald 1 1
DIl Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI férdr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO f&érdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO fordréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och férkortningar (sid 132). -
23.41 Foljare varvtalskorri- | Justerar férstarkningen av varvtalskorrigeringstermen i 1.00 Procent / real32
gering forstarkning | en varvtalsrelgerad foljare. | praktiken definierar den hur
noggrant féljaren foljer ledarens moment. Ett storre varde
ger noggrannare prestanda.
Se avsnitt Lastdelningsfunktionen med en varvtalsstyrd
féljare (sid 36).
0.00...100.00 Pro- | Justering av varvtalskorringeringsterm. 1=1Procent /100=1
cent Procent
23.42 Foljare varvtalskorri- | Vdljer kdllan for momentreferensen for lastdelningsfunk- | MF ref 2 / uint32

gering momentkalla

tionen.

Se avsnitt Lastdelningsfunktionen med en varvtalsstyrd
foljare (sid 36).

NULL

Inget.

MF ref 2

3.14 L/F eller D2D ref2 (sid 143).

Bvriga [bit]

Val av kélla (se Termer och forkortningar (sid 132)).
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24 Varvt.referens villkor | Berdkning av varvtalsavvikelse, styrningskonfiguration av
varvtalsavvikelsefénster, varvtalsavvikelsesteg.
Se funktionsschemana pa sidan 637 och 638.
24.1 Anvand varvt.referens | Visar den rampade och korrigerade varvtalsreferensen -/ real32
(fore berdkning av varvtalsavvikelse). Se funktionsschemat
pa sidan 637.
Den hdr parametern kan endast ldsas.
-30000.00 ... Varvtalsreferens som anvéands for berdkning av varvtalsav- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm vikelse. For 16-bitars skalning, se parameter 46.1.
24.2 Aterkoppling anvént | Visar den varvtalsaterkoppling som anvinds fér berakning | - / real32
varvtal av varvtalsavvikelse.
Se funktionsschemat pa sidan 637.
Den hdr parametern kan endast lasas.
-30000.00 ... Varvtalsaterkoppling som anvands for berdkning avvarv- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm talsavvikelse. For 16-bitars skalning, se parameter 46.1.
24.3 Filter varvtalsfel Visar den filtrerade varvtalsavvikelsen. Se funktionssche- |0.00 rpm / real32
mat pa sidan 637.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.00 ... Filtrerad varvtalsavvikelse. For 16-bitars skalning, se para- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm meter 46.1.
24.4 Varvtalsfelinverterat | Visar den inverterade (ofiltrerade) varvtalsavvikelsen. Se 0.00 rpm / real32
funktionsschemat pa sidan 637.
Den har parametern kan endast ldsas
-30000.00 ... Inverterad varvtalsavvikelse. Fér 16-bitars skalning, se pa- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm rameter 46.1.
24.11 Varvtalskorrigering | Definierar en varvtalsreferenskorrigering, dvs. ett varde 0.00 rpm / real32

som laggs till i den befintliga referensen mellan rampning
och begrénsning. Detta ar anvéndbart for att trimma
varvtalet vid behov, till exempel for att justera spanning
mellan olika delar av en pappersmaskin.

Obs! Av sakerhetsskal tillampas inte korrigeringen nar ett
nodstopp ar aktivt.

f VARNING!
varvt grans, kan ett rampstopp vara oméijligt. Se till

att korrigeringen ar reducerad eller borttagen nar
rampstopp kravs.

Se funktionsschemat pa sidan 637.

Om varvtalsreferenskorrigeringen éverskrider 21.6 Noll

-10000.00 ...
10000.00 rpm

Varvtalsreferenskorrigering. Fér 16-bitars skalning, se pa-

rameter 46.1.

-/100=1rpm
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Namn / Omrade / Val
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Def / Typ
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24.12

Varvtalsfel filtertid

Definierar tidkonstanten for varvtalsavvikelsens lagpass-
filter.

Om aktuell varvtalsreferens andras snabbt (servotillamp-
ning), kan eventuella stérningar i varvtalsmatningen filtre-
ras med varvtalsavvikelsefiltret. Reducering av rippel med
filter kan orsaka problem med trimning av varvtalsregula-
torn. Lang filtertidskonstant och kort accelerationstid
motarbetar varandra. Mycket lang filtertid resulterar i in-
stabil reglering.

0 ms /real32

0...10000 ms

Filtertidskonstant for varvtalsavvikelse. O = filtering deak-
tiverad.

1=1ms/1=1ms

24.13

RFE-varvtalsfilter

Aktiverar/inaktiverar resonansfrekvensfiltrering. Filtrering
konfigureras av parameter 24.13...24.17.

Varvtalsfelvardet som kommer till varvtalsregulatorn filtre-
ras av ett vanligt bandelimineringsfilter avandra ordningen
for att eliminera forstarkningen av mekaniska resonansfre-
kvenser.

Obs! Instéllningen av resonansfrekvensfilter krdver grundldg-
gande kunskap om frekvensfilter. Felaktig instéllning kan
forstdrka mekanisk oscillering och skada frekvensomrikta-
rens hardvara. For att sdkerstélla stabiliteten for varvtalsre-
gulatorn, stoppa frekvensomriktaren eller inaktivera filtre-
ringen innan parameterinstallningarna andras.

0 = Resonansfrekvensfiltrering inaktiverad.

1 = Resonansfrekvensfiltrering aktiverad.

Fran / uint16

Till

1

1

Fran

0.

0

24.14

RFE nollfrekvens

Definierar nollfrekvensen i resonansfrekvensfiltret.

Vardet maste anges i ndrheten av resonansfrekvensen,
vilken filtreras bort fére varvtalsregulatorn.

Ritningen visar frekvensresponsen.

20l0go/H(W)|
20

-20 -

-40

Y 50 100 150
fHz)

45.00 Hz / real32

0.50...500.00 Hz

Nollfrekvens.

1=1Hz /100=1Hz




Parametrar 281
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24.15 RFE dampkoeff vid | Definierar ddmpningskoefficienten fér parameter 24.14. 0.000 null / real32
noll Vardet O motsvarar den maximala elimineringen av reso-
nansfrekvensen.
20logo/H(w)|
20
fero = 45 Hz
gzero = 01250
0 - » Epolez 1
\‘ " *
-20 A [N
W a5z
_40 4 :. fzero = 0
Epole =1
-60 T T
0 50 100 150
fHz)
Obs! For att garantera att resonansfrekvensbandet filtreras
(i stéllet for att forstarkas), maste vardet for 24.15 vara
mindre an 24.17.
-1.000 ...1.000 Dampningskoefficient. 100=1/1000=1
24.16 RFE polfrekvens Definierar polfrekvensen i resonansfrekvensfiltret. 40.00 Hz / real32

20logo/H(w)!
40

fero = 45 Hz, 0= 50 Hz
20 - zero = 0, fpole: 0,250

(IR ———

1 fero =45 Hz frero = 45 Hz
foole = 30 Hz v [ foole = 40 Hz
40 1§er0=0 §zero= 0
pole = 0,250 §pole = 0,250
-60 T
(0] 50 100

fHz)

Obs! Om det hér vardet skiljer sig mycket fran vardet for
24.14, férstarks frekvenserna i ndrheten av polen, vilket kan
skada den drivna utrustningen.

0.50...500.00 Hz

Polfrekvensen.

1=1Hz/100=1Hz
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24.17 RFE dampkoeff vid | Definierar ddmpningskoefficienten fér parameter 24.16. 0.250 null / real32
pol Koefficienten formar frekvensresponsen fér resonansfre-
kvensfiltret. Ett mindre bandbreddsresultat resulterar i
battre dynamiska egenskaper. Genom att den har parame-
tern stalls till 1, elimineras polens effekt.
20logio/H(w)I
40
fero = 45 Hz
20 4 foole = 40 Hz
€ZEI'0 = O
[0 gpole= 0,050
-20 A frero = 45 Hz frero = 45 Hz
foole = 40 Hz frole = 40 Hz
-40 §zero= 0 §2er0=0
§pole = 0,750 Eoole = 0,250
-60 .
0 50 100
f(Hz)
Obs! For att garantera att resonansfrekvensbandet filtreras|
(i stéllet for att férstarkas), maste vardet fér 24.15 vara
mindre an 24.17.
-1.000 ... 1.000 Dampningskoefficient. 100=1/1000=1




Parametrar 283
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24.41 Aktiv. styrn. varvt.av- | Aktiverar/inaktiverar (eller valjer en kdlla som aktiverar/in- | Avaktivera / uint32

vik.fonst.

aktiverar) styrning av varvtalsavvikelsefénster. Det ar en
varvtalsévervakningsfunktion fér en momentstyrd frekvens-
omriktare, som férhindrar att motorn rusar om det mate-
rial som halls spant brister.

Obs! Styrning av varvtalsavvikelsefonster fungerar endast
ndr driftlaget Addera &r aktivt (se parametrarna 19.12 och
19.14) eller nar frekvensomriktaren &r en varvtalsreglerad
foljare (se sidan 36).

Vid normal drift haller fénsterstyrningen varvtalsregula-
torns insignal vid noll sa att frekvensomriktaren halls kvar
i momentstyrning.

Om motorlasten faller bort, 6kar motorvarvtalet ndar mo-
mentregulatorn férsdker uppratthalla momentet. Varvtals-
avvikelsen (varvtalsreferens - drvarvtalet) okar tills det
lamnar varvtalsfénstret. Nar detta detekteras kopplas den
overskridande delen av felvardet till varvtalsregulatorn.
Varvtalsregulatorn genererar en referensterm som ar relativ
gentemot varvtalsregulatorns insignal och férstarkning
(25.2 Varvtalsforstarkning). Momentvaljaren adderar ter-
men tillmomentreferensen. Frekvensomriktaren anvander
resultatet som intern momentreferens.

Aktiveringen av varvtalsavvikelsefénstret indikeras av bit
31i6.19 Varvtalsreglering statusord.
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Beskrivning

Def / Typ
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Fonstrets granser definieras a 24.43 Varvt.avvik.fénster
hdgt and 24.44 Varvt.avvik.fonster lagt enligt féljande:

A Varvtal (rom)

—— Referens + [24.44] rpm
—f— Referens

Varvtalsavvikelsefonst:

—+— Referens - [24.43] rpm

Fram
Orpm

Back

—+— Referens + [24.43] rpm
—— Referens

Varvtalsavvikelsefonstef

—+— Referens - [24.44] rpm

v

Observera att det dr parameter 24.44 (i stéllet for 24.43)
som definierar dvervarvsgransen i bada roteringsriktningar.
Det beror pa att funktionen 6vervakar varvtalsavvikelsen
(vilken &r negativ i hdndelse av 6vervarvtal och positiv i
handelse av undervarvtal).

VARNING!
I en varvtalsreglerad foljare far inte varvtalsavvikelsen

Overskrida 21.6 Noll varvt gréns for ett tillforlitligt
rampstopp. Se till att bade 24.43 och 24.44 ar mindre
an 21.6 (eller varvtalsavvikelsefonstret inaktiverat) nar|
ett rampstopp kravs.

0 = Styrning av varvtalsavvikelsefonster inaktiv

1 = Styrning av varvtalsavvikelsefénster aktiv

Avaktivera

0.

Aktivera

1

1

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).

24.42

Reglerlage for varv-
talsfonster

Nar styrning av varvtalsavvikelsefonster (se parameter
24.41 Aktiv. styrn. varvt.avvik.fénst.) ar aktiverad bestam-
mer den har parametern om varvtalsregulatorn endast
observerar den proportionella termen och inte alla tre
termerna (P, | och D).

Normal varvtalsregle-
ring / uint16

Normal varvtalsregle-
ring

Alla tre termerna (parametrarna 25.2, 25.3 and 25.4) obser-
veras av varvtalsregulatorn.
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P-reglering Endast den proportionella termen (25.2) observeras av 1
varvtalsregulatorn. De integrerade och deriverande termer-
na ar internt tvingade till noll.
24.43 | Varvtavvik.fonster | Definierar 6vre gransen for varvtalsavvikelsefonstret. Se | 0.00 rpm / real32
hégt parameter 24.41 Aktiv. styrn. varvt.avvik.fonst..
0.00 ... 3000.00 rpm | Ovre grins for varvtalsavvikelsefdnstret. For 16-bitars -/100=1rpm
skalning, se parameter 46.1.
24.44 | Varvtawvik.fonster | Definierar undre gransen for varvtalsavvikelsefénstret. Se | 0.00 rpm / real32
lagt parameter 24.41 Aktiv. styrn. varvt.avvik.fonst..
0.00 ... 3000.00 rpm | Undre gréns for varvtalsavvikelsefénstret. For 16-bitars -/100=1rpm
skalning, se parameter 46.1.
24.46 | Varvtalsfelssteg Definierar ytterligare ett varvtalsavvikelsesteg som ges till | 0.00 rpm / real32

ingangen pa varvtalsregulatorn (och laggs till varvtalsavvi-
kelsevdrdet). Detta kan anvédndas i stora drivsystem for
dynamisk varvtalsnormalisering.

A\

VARNING!

do ges.

Setill att felstegsvardet tas bort nar ett stoppkomman-|

-3000.00 ... 3000.00
rom

Varvtalsvavvikelsesteg. For 16-bitars skalning, se parameter
46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
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25 Varvtalsregulator Instdliningar f6r varvtalsregulator.
Se funktionsschemana pa sidan 637 och 638.
251 Momentref varvtalsre- | Visar den utsignal fran varvtalsregulatorn som 6verférs till |- / real32
gulator momentregulatorn. Se funktionsschemat pa sidan 638.
Den har parametern kan endast ldsas.
-1600.0...1600.0 Pro- | Begransat utmoment fran varvtalsregulatorn. Fér 16-bitars |- /10 =1 Procent
cent skalning, se parameter 46.3.
25.2 Varvtalsférstarkning | Definierar proportionalférstarkningen K) hos varvtalsre- |10.00; 5.00 (95.21

gulatorn. Fér hog forstarkning kan ge varvtalsoscillation.
Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter
en stegstdrning som forblir konstant.
%
Forstarkning = K= 1

77 Integrationstid = 0
Tp= Deriveringstid = 0

Awikelse E

Regulatorutgang

Regulator-

1

. I e= Awikelse
utgang = K, x e |
)

Tid
Om forstarkningen ar satt till 1,00, producerar ett 10 % fel

(referens - drvarde) i motorns synkrona varvtal en propor-
tionell term pa 10 %.

Obs! Denna parameter satts automatiskt av varvtalsregula-
torns sjalvinstaliningsfunktion (autotune). Se avsnitt Varv-
talsregulatorns sjalvinstallning (sid 48).

b1/b2) NoUnit / real32

0.00 ...250.00

Proportionalférstarkning for varvtalsregulatorn.

100=1/100=1




Parametrar 287
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25.3 Varvtalsintegrations- | Definierar integrationstiden for varvtalsregulatorn. Integ- | 2.50; 5.00 s (95.21

tid

rationstiden definierar hastigheten med vilken regulatorns
utsignal férandras nar regleravvikelsen &r konstant och
proportionalfdrstarkningen ar 1. Ju kortare integrationstid
desto snabbare korrigeras den kontinuerliga avvikelsen.

Om integrationstiden satts till noll inaktiveras I-delen av
regulatorn. Detta ar anvandbart nar proportionalforstark-
ningen ska justeras. Justera proportionalférstarkningen
forst och aterstall sedan till ursprungsvardet.

Integratorn har en anti-windup-funktion for reglering vid
en moment- eller strémgrans.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter
en stegstorning som forblir konstant.

Regulatorutgang Férstarkning = K =1

T/= Integrationstid > 0
Tp= Deriveringstid = 0

{ e = Awvikelse

J

Obs! Denna parameter satts automatiskt av varvtalsregula-
torns sjalvinstéliningsfunktion (autotune). Se avsnitt Varv-
talsregulatorns sjdlvinstallning (sid 48).

Tid

bl/b2) s / real32

0.00...1000.00 s

Definierar integrationstiden fér varvtalsregulatorn.

10=1s/100=1s
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Beskrivning

Def / Typ
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25.4

Varvtalsderiverings-
tid

Definierar deriveringstiden for varvtalsregulatorn. Derive-
ring férstarker regulatorns utsignal om regleravvikelsen
forandras.

Ju langre deriveringstid, desto mera férstarks varvtalsre-
gulatorns utsignal under férandringen. Om deriveringsti-
den &r satt till 0 fungerar regulatorn som en Pl-regulator

-annars som en PID-regulator. Derivering gor att regulatorn
svarar snabbare pa stérningar. For enkla tillampningar (i

synnerhet de utan pulsgivare), krdvs normalt inte derive-

ringstid, och den bor vara kvar pa vardet noll.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter
en stegstorning som forblir konstant. Varvtalsavvikelsede-
riveringen maste filtreras med lagpassfilter for att elimine-
ra externa stoérningar.

Regulatorutgang

2

.
4 .
— — — Avwvikelse

e = Awvikelse

T
Tid

Forstarkning = K, = 1

T, = Integrationstid > 0

Tp= Deriveringstid > 0

T¢= Samplingstidperiod = 500 ps

Ae = Avvikelseférandring mellan tva avlasningar

0.000 s /real32

0.000...10.000 s

Deriveringstid for varvtalsregulatorn.

1000=1s/1000=1s

25.5

Deriveringsfiltertid

Definierar deriveringsfiltertidskonstanten. Se parameter
25.4 Varvtalsderiveringstid.

8 ms / real32

0...10000 ms

Deriveringsfiltertidskonstant.

1=1ms/1=1ms
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25.6

Acckomp deriverings-
tid

Definierar deriveringstid for accelerations-/(retardations-
) kompensering. For att kompensera for laster med hégt
tréghetsmoment under acceleration laggs derivatan av
referensen till utsignalen fran varvtalsregulatorn. Principen
for deriverande verkan beskrivs for parameter 25.4 Varv-
talsderiveringstid.

Obs! Tumregel: sdtt denna parameter till ett varde mellan
50 och 100 % av summan av de mekaniska tidskonstantern
fér motorn och den drivna utrustningen.

Figuren nedan visar varvtalssvaren da en last med stor
tréghet accelereras via ramp.

Ingen accelerationskompensation:

%A

= = Varvtalsreferens

Arvarvtal

\J

Tid
Accelerationskompensation:

%\

— = Varvtalsreferens

Arvarvtal

Tid

-/ real32

a

0.00...1000.00 s

Accelerationskompenseringens deriveringstid.

10=1s/100=1s

25.7

Acc filter tid

Definierar kompenseringsfiltertidskonstant for accelera-
tion (eller retardation) . Se parametrarna 25.4 Varvtalsde-
riveringstid och 25.6 Acc komp deriveringstid.

8.0 ms / real32

0.0...1000.0 ms

Kompenseringsfiltertid fér acceleration/retardation.

1=1ms/10=1ms
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Def / Typ
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25.8

Droopfaktor

Definierar droopfaktor (i procent av nominellt motorvarv-
tal).

Drooping minskar drivsystemets varvtal en aning nar lasten
okar. Vilken faktisk varvtalsminskning som sker vid en be-
stamd punkt i driften beror pa droopfaktorinstallningen
och lasten (=momentreferens/varvtalsregulatorns utsig-
nal). Nar varvtalsregulatorns utsignal ar 100 % sa &r droo-
pingen pa nominell niva, dvs. lika med vardet av denna
parameter. Droopingeffekten minskar linjart till noll med
avtagande last.

Droopfaktorn kan anvandas t.ex. for att anpassa lastdel-
ningen i en ledare/féljare-tillampning som drivs av flera
frekvensomriktare. | en ledare/féljare-tilldmpning &r moto-
raxlarna sammanlankade.

Ratt droopfaktor for en process maste i praktiken hittas
fran fall till fall.

Varvtalsminskning = Varvtalsregulatorutsignal x Drooping
x Synkront varvtal

Exempel: Varvtalsregulatorns utsignal ar 50 %, droop-
faktorn ar 1%, drivsystemets synkrona varvtal &r 1500 rpm.

Varvtalsminskning = 0,50 x 0,01 x 1500 rpm = 7,5 rpm.
avnom.
varvtal

Ingen
100 —— _drooping

il —

Drooping 25.08 Droopfaktor

| Utsignal fr.
tal: .
| Vervalsrea/ Last

100 %

-/ real32

0.00...100.00 Pro-
cent

Droopfaktor.

100 =1 Procent / 100
=1Procent

25.9

Aktiv. varvt.regl.ba-
lans

Viéljer kallan aktivering/inaktivering av utgangsbalansering
av varvtalsregulatorn.

Denna funktion anvands for att generera en jamn 6vergang
fran moment- eller banspanningsstyrd motor tillbaka till
varvtalsstyrning. Nar balansering ar aktiverat tvingas
varvtalsregulatorns utgang till 25.10 Varvtalsregleringsba-
lansref.

Balansering kan dven anvandas i rampgeneratorn (se para-
meter 23.26 Aktivera ramputg.balans.).

Ejvald / uint32

0 =Ejvald

1 = Aktiverat
Ej valt 0 (o]
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
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DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO férdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
25.10 Varvtalsregleringsba- | Definierar den referens som anvdnds ivarvtalsregulatorns | 0.0 Procent / real32
lansref utgangsbalansering. Utdata fran varvtalsregulatorn
tvingas till detta varde ndr balansering aktiverats av para-
meter 25.9 Aktiv. varvt.regl.balans.
-300.0 ... 300.0 Pro- | Balanseringsreferens for varvtalsregleringens utsignal. Foér |- /10 =1 Procent
cent 16-bitars skalning, se parameter 46.3.
25.11 Varvtalsregl. min mo- | Definierar lagsta utmoment fran varvtalsregulatorn. -300.0 Procent / re-
ment al32
-1600.0 ... 0.0 Procent | Lagsta utmoment fran varvtalsregulatorn. Fér 16-bitars - /10 =1Procent
skalning, se parameter 46.3.
25.12 Varvtalsregl. max Definierar hdgsta utmoment fran varvtalsregulatorn. 300.0 Procent / real32
moment
0.0...1600.0 Procent | Hégsta utmoment fran varvtalsregulatorn. For 16-bitars - /10 =1Procent
skalning, se parameter 46.3.
25.13 Min.moment Definierar Idgsta utmoment fran varvtalsregulatorn under |-400.0 Procent / re-
varvt.regl. Nédstopp | rampat nédstopp (Off1 eller Off3). al32
-1600.0...0.0 Procent | Ldgsta utmoment fran varvtalsregulatorn fér rampat - /10 =1Procent
nddstopp. For 16-bitars skalning, se parameter 46.3.
25.14 Max.moment Definierar h6gsta utmoment fran varvtalsregulatornunder |400.0 Procent / real32
varvt.regl. Nédstopp |rampat nédstopp (Off1 eller Off3).
0.0...1600.0 Procent | Hégsta utmoment fran varvtalsregulatorn fér rampat - /10 =1Procent
nddstopp. FOr 16-bitars skalning, se parameter 46.3.
25.15 Forstarkning Definierar proportionalforstarkning for varvtalsregulatorn |10.00; 5.00 (95.21
nddstopp ndr ett nddstopp ar aktivt. Se parameter 25.2 Varvtalsfor- | b1/b2) NoUnit / real32
starkning.
1.00 ... 250.00 Proportionalférstarkning vid ett nédstopp. 100=1/100=1
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.18

Varvtalsanpass
min.grans

Min drvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

Varvtalsregulatorns férstarkning och integrationstid kan
anpassas efter arvarvtalet (90.1 Varvtal for reglering).

Detta sker i praktiken genom att multiplicera férstarkning-
en (25.2 Varvtalsférstarkning) och integrationstiden (25.3
Varvtalsintegrationstid) med vissa koefficienter vid vissa
varvtal. Koefficienterna definieras individuellt for bade
forstérkning och integrationstid.

Nar det faktiska varvtalet ar under eller lika med 25.18
Varvtalsanpass min.grans, multipliceras forstarkningen
med 25.21 Kp anpass koeff. min.varvtal, och integrations-
tiden divideras med 25.22 Ti anpass koeff. min.varvtal.

Nar arvarvtalet ar lika med eller hogre an 25.19 Varvtalsan-
pass max.grans sker ingen anpassning (koefficienten ar
1).

Nar arvarvtalet ar mellan 25.18 Varvtalsanpass min.grans
och 25.19 Varvtalsanpass max.grans, berdknas koefficien-
terna for forstarknings- och integrationstid linjart baserat
pa brytpunkterna.

Se dven funktionsschemat pa sidan 638.

KoerTIcIent Tor pelier

T o=

[,
T, = Integrationstid "2

1.000

2521
eller

25.22
Arvarvtal

(90.00 (rpm)

25.18 25.19

-/ real32

0..30000 rpm

Min drvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

1=1rpm/1=1rpm

25.19

Varvtalsanpass
max.grans

Max drvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

Se parameter 25.18 Varvtalsanpass min.grans.

-/ real32

0...30000 rpm

Max arvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

1=1rpm/1=1rpm

2521

Kp anpass koeff.
min.varvtal

Koefficient for proportionell férstarkning vid min drvarvtal.

Se parameter 25.18 Varvtalsanpass min.grans.

1.000 NoUnit / real32

0.000 ...10.000

Koefficient for proportionell forstarkning vid min arvarvtal.

1000=1/1000=1

25.22

Ti anpass koeff.
min.varvtal

Koefficient for integrationstid vid min arvarvtal.

Se parameter 25.18 Varvtalsanpass min.grans.

1.000 NoUnit / real32

0.000 ...10.000

Koefficient for integrationstid vid min arvarvtal.

1000=1/1000=1
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.25

Momentanpass
max.grans

Max momentreferens for varvtalsregulatoranpassning.

Varvtalsregulatorforstarkning kan anpassas efter den
slutliga obegransade momentreferensen (26.1 Momentref
till TC).

Detta kan anvandas fér att jamna ut stérningar som orsa-
kas av liten last och glapp.

Funktionen kraver att forstarkningen (25.2 Varvtalsforstark-
ning) multipliceras med en koefficient inom ett visst mo-
mentomrade.

N&r momentreferensen dr 0 % multipliceras forstarkningen
med vardet i parameter 25.27 Kp anpass koeff. min. mo-
ment.

N&r momentreferensen ar lika med eller hégre an 25.25
Momentanpass max.grans sker ingen anpassning (koeffi-
cienten ar 1).

Mellan 0 % och 25.25 Momentanpass max.grans, berdknas
koefficienten for forstarkningen linjart baserat pa brytpunk-
terna.

Filtrering kan tillampas pa momentreferensen med para-
meter 25.26 Momentanpass filtr.tid.

Se dven funktionsschemat pa sidan 638.
KOeTTICIeNt Tor j(proportioneil
forstarkning)

1.000

25,27

Slutlic
momentreferer

(26.01) (rpm

0 25.25

-/ real32

0.0 ...1600.0 Procent

Max momentreferens for varvtalsregulatoranpassning. For
16-bitars skalning, se parameter 46.3.

-/ 10 =1Procent

25.26

Momentanpass fil-
tr.tid

Definierar en filtertidkonstant fér anpassningen, vilken
justerar forstarkningens forandringshastighet.

Se parameter 25.25 Momentanpass max.grans.

0.000 s / real32

0.000 ...100.000 s

Filtertid fér anpassning.

100=1s/1000=1s

25.27

Kp anpass koeff. min.
moment

Koefficient for proportionell forstéarkning vid 0 % mo-
mentreferens.

Se parameter 25.25 Momentanpass max.grans.

1.000 NoUnit / real32

0.000 ...10.000

Koefficient fér proportionell férstarkning vid 0 % mo-
mentreferens.

1000=1/1000=1
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.30

Flddesanpassning
aktiv

Aktiverar/inaktiverar anpassning av varvtalsregulatorn
baserat pa motorflédesreferens (1.24 Flode faktisk %).

Den proportionella férstarkningen av varvtalsregulatorn
multipliceras med en koefficient pa 0...1 mellan flédesre-
ferensen 0...100 % .

Se dven funktionsschemat pa sidan 638.

Koetnicient tor K(proportionell
férstarkning)

1.000

Flodesreferen
(01.24) (%)

0,000
° 100

Aktivera / uint16

Avaktivera

Anpassning av varvtalsregulator baserat pa flodesreferens
ar inaktiverat

Aktivera

Anpassning av varvtalsregulator baserat pa flodesreferens
ar aktiverat.

25.33

Varvtalsregulator au-
totune

Aktiverar (eller véljer en kélla som aktiverar) varvtalsregu-
latorns sjdlvinstallningsfunktion. Se avsnitt Varvtalsregu-
latorns sjdlvinstallning (sid 48).

Sjalvinstallningsfunktionen stéller automatiskt in paramet-
rarna 25.2 Varvtalsforstarkning, 25.3 Varvtalsintegrationstid
och 25.37 Mekanisk tidskonstant.

Forutsattningar for sjdlvinstaliningsrutinen (autotune) ar:

- motoridentifieringskdrningen (ID-kérningen) har slutforts|

« varvtals- och momentgranserna (parametergrupp 30
Grénser) har stallts in

. filtrering av varvtalsaterkoppling (parametergrupp 90
Val aterkoppling), filtrering av varvtalsfel (24 Varvt.refe-|
rens villkor) och nollvarvtal (21 Start-/stopplage) har
stéllts in och

- frekvensomriktaren har startats och kérs med varvtals-|
reglering.

A\

VARNING!

Motorn och utrustningen kérs mot moment- och
stromgranserna under sjalvinstaliningsrutinen. KON-
TROLLERA ATT DET AR SAKERT ATT AKTIVERA
SIALVINSTALLNINGSFUNKTIONEN!

Sjalvinstallningsrutinen avbryts om frekvensomriktaren
stoppas.

0-1 = Aktivera sjdlvinstéllining for varvtalsregulatorn

Obs! Vardet atergar inte till 0 automatiskt.

Av / uint32

Av

0.

Pa

1

Ovriga [bit]

Se Termer och forkortningar (sid 132).
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
25.34 | Varvtalsregulator au- | Definierar en reglerforinstalining for varvtalsregulatorns | Normal / uint16
totune lage sjalvinstaliningsfunktion. Instéllningen paverkar hur mo-
mentreferensen svarar pa ett varvtalsreferenssteg.
Mjuk Langsam men robust respons. 0
Normal Medelinstallning. 1
Hard Snabb respons. Kan ge for hogt forstarkningsvarde for 2
vissa tillampningar.
25.37 Mekanisk tidskon- Mekanisk tidskonstant fér motorn och den drivna utrust- |0.00 s / real32
stant ningen, faststadlld av varvtalsregulatorns sjalvinstallnings-
funktion (autotune). Vardet kan justeras manuellt.
0.00...1000.00 s Mekanisk tidskonstant. 10=1s/100=1s
25.38 Autotune moment- | Definierar ett adderat momentvarde som anvands av 10.00 Procent / real32
steg sjalvinstallningsfunktionen.
Det hdr vardet skalas till motorns markmoment.
Notera att det moment som anvands av sjdlvinstallnings-
funktionen dven kan begransas av momentgrénserna (i
parametergrupp 30 Granser) och markmotormoment.
0.00...100.00 Pro- | Momentsteg for sjalvinstallning. 100 =1 Procent / 100
cent =1Procent
25.39 Autotune varvtals- | Definierar ett varvtalsvirde som adderas till den initiala 10.00 Procent / real32
steg sjdlvinstallningsrutinen. Det initiala varvtalet (varvtalet
som anvands nar sjalvinstaliningen aktiveras) plus vardet
for den har parametern ar det berdknade maxvarvtalet
som anvdnds av sjdlvinstallningsrutinen. Maxvarvtalet kan
aven begransas av varvtalsgrénserna (i parametergrupp
30 Granser) och markmotormomentet.
Det hdr vardet skalas till motorns mérkvarvtal.
Obs! Motorn dverskrider det berdknade maximala varvtalet|
nagot i slutet av varje accelerationssteg.
0.00...100.00 Pro- | Varvtalssteg for sjalvinstélining. 100 =1 Procent / 100
cent =1Procent
25.40 | Autotune antal gang-  Bestdmmer hur manga accelerations-/retardationscykler |10 NoUnit / uint16
er som gors under sjalvinstéliningsrutinen. Om vardet 6kas
férbattras noggrannheten hos sjalvinstallningsfunktionen
och anvandaren kan anvdnda mindre moment eller varvtals-
stegsvarden.
1..10 Antal cykler under sjalvinstallningsrutinen. 1=1/1=1
25.41 Momentreferens Au- | Reserverad -/ real32
totune2
25.42 Integration aktivering | Véljer en kélla som aktiverar/inaktiverar integrationsdelen |Vald / uint32

(1) av varvtalsregulatorn.
0 = I-del inaktiverad

1 = I-del aktiverad

Ej valt 0 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI fordr status, bit 1). 3
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI fordr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO f6rdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
25.53 Moment prop ref Visar utgangen fran varvtalsregulatorns proportionelladel. |-/ real32
Se funktionsschemat pa sidan 638.
Den hdr parametern kan endast ldsas.
-30000.0 ... 30000.0 | Utgang fran varvtalsregulatorns P-del. For 16-bitars skal- |- /10 =1 Procent
Procent ning, se parameter 46.3.
25.54 Momentintegr.ref Visar utgangen fran varvtalsregulatorns integrerande del. |-/ real32
Se funktionsschemat pa sidan 638.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.0 ... 30000.0 |Utgang fran varvtalsregulatorns I-del. For 16-bitars skal- |- /10 =1 Procent
Procent ning, se parameter 46.3.
25.55 Momentderiv.ref Visar utgangen fran varvtalsregulatorns deriverande del. |- / real32
Se funktionsschemat pa sidan 638.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.0 ... 30000.0 |Utgang fran varvtalsregulatorns D-del. For 16-bitars skal- |- /10 =1 Procent
Procent ning, se parameter 46.3.
25.56 Moment acckompen- | Visar utgangen fran accelerationskompenseringsfunktio- |-/ real32
sering nen pa sidan 638.
Se funktionsschema.
Den har parametern kan endast lasas.
-30000.0 ... 30000.0 |Utmatning fran accelerationskompenseringsfunktionen. |- /10 =1 Procent
Procent For 16-bitars skalning, se parameter 46.3.
25.57 Moment ref obal Visar den accelerationskompenserade utgangen fran -/ real32

varvtalsregulatorn. Se funktionsschemat pa sidan 638.

Den har parametern kan endast ldsas.

-30000.0 ... 30000.0
Procent

Accelerationskompenserad utmatning fran varvtalsregula-
torn. For 16-bitars skalning, se parameter 46.3.

-/10 =1Procent
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Namn / Omrade / Val

Beskrivning

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

26

Moment ref kedja

Instaliningar fér momentreferenskedjan.

Se funktionsschemana pa sidan 639 och 641.

26.1

Momentref till TC

Visar den slutliga momentreferensen som ges till mo-
mentregulatorniprocent. Flera olika slutliga begréansningar
agerar sedan utifran denna referens, till exempel effekt,
moment, last osv.

Se funktionsschemana pa sidan 641 och 642.

Den hdr parametern kan endast lasas.

-/ real32

-1600.0...1600.0 Pro-
cent

Momentreferens for momentreglering. For 16-bitars skal-
ning, se parameter 46.3.

- /10 =1Procent

26.2

Momentref anv

Visar den slutliga momentreferensen (i procent av motorns
markmoment) som ges till DTC-kdrnan och kommer efter
frekvens-, spannings- och momentbegransning.

Se funktionsschemat pa sidan 642.

Den hdr parametern kan endast ldsas.

-/ real32

-1600.0...1600.0 Pro-
cent

Momentreferens fér momentreglering. For 16-bitars skal-
ning, se parameter 46.3.

- /10 =1Procent

Min moment ref

Definierar min momentreferens. Tillater lokal begransning
av momentreferens innan den skickas vidare till momen-
trampregulatorn. Fér absolut momentbegransning, se
parameter 30.19 Min moment 1.

-300.0 Procent / re-
al32

-1000.0...0.0 Procent

Min momentreferens For 16-bitars skalning, se parameter
46.3.

- /10 =1Procent

26.9

Max moment ref

Definierar max momentreferens. Tillater lokal begransning
av momentreferens innan den skickas vidare till momen-
trampregulatorn. For absolut momentbegransning, se
parameter 30.20 Max moment 1.

300.0 Procent / real32

0.0...1000.0 Procent

Max momentreferens Fér 16-bitars skalning, se parameter
46.3.

- /10 =1Procent

26.11

Momentrefl-kdlla

Viéljer kalla for momentreferens 1.

Tva signalkéllor kan definieras med denna parameter och
26.12 Momentref2-kalla. En digital kdlla vald med 26.14 Val
moment refl/2 kan anvandas for att vaxla mellan tva kallor,
eller en matematisk funktion (26.13 Funk moment ref1)
tillampas pa de tva signalerna for att skapa referensen.

26.11
— 26.1
o] 6.13

:;:6

Suigt—|

:;:6

Surige—|

Noll / uint32

Noll

Inget.

All skalad

12.12 All skalat varde (sid 192).

Al2 skalad

12.22 AI2 skalat varde (sid 194).

Faltbuss A refl

3.5 FB Areferens 1 (sid 142).

NIV | O




298 Parametrar

Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Faltbuss A ref2 3.6 FB Areferens 2 (sid 142). 5
Intern féltbuss refe- | 3.9 EFB referens 1 (sid 142). 8
rens 1
Intern féltbuss refe- |3.10 EFB referens 2 (sid 142). 9
rens 2
DDCS komm. refe- | 3.11 DDCS-styrenhet ref 1 (sid 142). 10
rens1
DDCS komm. refe- 3.12 DDCS-styrenhet ref 2 (sid 142). 11
rens 2
L/F-referens 1 3.13 L/F eller D2D refl (sid 143). 12
L/F-referens 2 3.14 L/F eller D2D ref2 (sid 143). 13
Motorpotentiometer | 22.80 Ref.drv. for motorpot.meter (utsignalen fran motorns |15
potentiometer).
PID 40.1 PID-reglering ut arvarde (utsignalen fran PID-regula- |16
torn).
Manoverpanel (ref Mandverpanelreferens med initialt varde fran senastan- |18
sparad) vdnda panelreferens. Se avsnitt Anvianda mandverpanelen
som en extern styrkalla (sid 25).
Manoverpanel (ref Mandverpanelreferens med initialt varde fran féregdende |19
kopierad) kalla eller arvarde. Se avsnitt Anvdnda mandverpanelen
som en extern styrkalla (sid 25).
Ovriga [bit] Val av kélla (se Termer och férkortningar (sid 132)). -
26.12 Momentref2-kalla Viljer kalla féor momentreferens 2. Noll / uint32
For val och ett diagram &ver val av referenskalla, se para-
meter 26.11 Momentrefl-kalla.
26.13 Funk moment refl | Véljer en matematisk funktion mellan referenskéllornasom |Refl / uint16
har valts med parametrarna 26.11 Momentrefl-kalla och
26.12 Momentref2-kalla. Se diagram vid 26.11 Momentref1-
kélla.
Refl Signal vald med 26.11 Momentrefi-kalla anvdands som 0
varvtalsreferens 1 som den &r (ingen funktion tillampad).
Addera (refl + ref2) | Summan avreferenskallornaanvands som momentreferens |1
1.
Subtrahera (refl - Differensen ([26.11 Momentrefl-kalla] - [26.12 Momentref2- |2
ref2) kalla]) mellan referenskallorna anvands som momentrefe-
rens 1.
Multiplicera (refl x Produkten av referenskallorna anvands som momentrefe- |3
ref2) rens 1.
Min (refl, ref2) Den mindre av referenskallorna anvands som momentrefe- |4
rens 1.
Max (refl, ref2) Den stérre av referenskallorna anvdands som momentrefe- |5
rens 1.
26.14 Val moment refl/2 Konfigurerar valet mellan momentreferenser 1 och 2. Moment ref 1 / uint32

Se diagram vid 26.11 Momentref1-kélla.
0 = momentreferens 1

1= momentreferens 2
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
Moment ref 1 0. 0
Moment ref 2 1. 1
Folj ext1-/ext2-val Momentreferens 1 anvands nar extern styrplats EXT1 ar 2
aktiv. Momentreferens 2 anvands nar extern styrplats EXT2
ar aktiv.
Se dven parameter 19.11 Val Ext1/Ext2.
DIl Digital ingang DI1 (10.2 DI férdr status, bit 0). 3
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI foérdr status, bit 1). 4
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 5
D4 Digital ingang DI4 (10.2 DI férdr status, bit 3). 6
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI férdr status, bit 4). 7
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 8
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
26.15 Lastdelning Definierar skalningsfaktorn fér momentreferensen (mo- 1.000 NoUnit / real32
mentreferensen multipliceras med vardet).
P4 sa satt kan frekvensomriktare som delar last mellan tva
motorer pa samma mekaniska anlaggning anpassas att
dela lasten korrekt, men &nda anvianda samma Sverordnade
momentreferens.
-8.000 ... 8.000 Momentreferensfaktor. 1000=1/1000=1
26.16 Momenttillagg 1 kélla | Valjer kdllan for momentreferenstillskott 1. Noll / uint32
Obs! Av sdkerhetsskal tillampas inte tillagget nar ett
nodstopp ar aktivt.
Se funktionsschemat pa sidan 639.
For valen, se parameter 26.11 Momentrefl-kalla.
26.17 Moment ref filter tid | Definierar en lagpassfiltertidskonstant fér momentrefe- | 0.000 s / real32
rensen.
0.000...30.000 s Filtertidskonstant fér momentreferens. 1000=1s/1000=1s
26.18 Moment ramp upp | Definierar momentreferensen fér upprampningstiden - 0.000 s / real32
tid minsta tid for referensvardet att 6ka fran noll till motorns
markmoment.
0.000...60.000 s Momentreferens upprampningstid. 100=1s/1000=1s
26.19 Moment ramp ned tid | Definierar momentreferensen fér nedrampningstiden - 0.000 s / real32

minsta tid for referensvardet att minska fran motorns
markmoment till noll.

0.000 ...60.000 s

Nedrampningstid fér momentreferens.

100=1s5/1000=1s
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
26.25 Momenttillagg 2 kdlla | Véljer kdllan for momentreferenstillskott 2. Noll / uint32
Det varde som tagits emot fran den valda kallan laggs till
i momentreferensen efter val av driftlage. Darfér kan till-
skottet anvandas i varvtals- och momentlage.
Obs! Av sakerhetsskal tillampas inte tillagget nar ett
nodstopp ar aktivt.
VARNING!
Om tillagget dverskrider granserna som angetts med
parametrarna 25.11 Varvtalsregl. min moment och 25.12,
Varvtalsregl. max moment kan ett rampstopp vara
omojligt. Se till att tillagget ar reducerat eller borttaget
nar rampstopp kravs, t.ex. med hjalp av parameter
26.26 Tvinga moment ref till 2 noll.
Se funktionsschemat pa sidan 641.
For valen, se parameter 26.11 Momentrefl-kalla.
26.26 Tvinga moment ref | Véljer en kélla som tvingar momentreferenstillagg 2 (se Ejvald / uint32
till 2 noll parameter 26.25 Momenttillagg 2 kalla) till noll.
0 = Normal drift
1 = Tvinga momentreferenstillskott 2 till noll.
Ej valt o] 0
Vald 1 1
DI1 Digital ingang DI1 (10.2 DI fordr status, bit 0). 2
DI2 Digital ingang DI2 (10.2 DI férdr status, bit 1). 3
DI3 Digital ingang DI3 (10.2 DI fordr status, bit 2). 4
DI4 Digital ingang DI4 (10.2 DI fordr status, bit 3). 5
DI5 Digital ingang DI5 (10.2 DI fordr status, bit 4). 6
DI6 Digital ingang DI6 (10.2 DI férdr status, bit 5). 7
DIO1 Digital ingang/utgang DIO1 (11.2 DIO férdréjd status, bit |10
0).
DIO2 Digital ingang/utgang DIO2 (11.2 DIO f6rdréjd status, bit |11
1).
Ovriga [bit] Se Termer och forkortningar (sid 132). -
26.27 Momentgrans filter | Definierar filtertiden fér momentgransen. 100 ms / real32

tid

Den har parametern anvands for att jamna ut steget nar
gransen dndras om frekvensomriktaren kdrs pa moment-
gransen.

0..100 ms

Momentgrans filter tid.

1=1ms/1=1ms
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Nr. Namn / Omrade / Val | Beskrivning Def / Typ
FbEq 16b / 32b
26.41 Momentsteg Om aktiverad med parameter 26.42 Momentsteg aktiverat, | 0.0 Procent / real32
adderar ett ytterligare steg till momentreferensen.
Ett andra momentsteg kan laggas till med pekarparamet-
rarna 26.43 Momentsteg pekare aktivera och 26.44 Moment-
steg kalla.
De tvd momentstegen fungerar oberoende av varandra
och summeras for att berdkna det totala momentsteget.
Obs! Av sdkerhetsskal tillampas inte momentstegen nér ett|
nodstopp ar aktivt.
VARNING!
Om det totala momentsteget Sverskrider granserna
som angetts med parametrarna 25.11 Varvtalsregl. min
moment och 25.12 Varvtalsregl. max moment kan ett
rampstopp vara omgjligt. Se till att momentsteget ar|
reducerat eller borttaget nar ett rampstopp kravs.
-300.0 ... 300.0 Pro- | Momentsteg. For 16-bitars skalning, se parameter 4