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Inledning till handboken

Kapitlet i korthet

Det har kapitlet summerar vad som ingar i handboken. Det behandlar dessutom
kompatibilitet, sdkerhetsféreskrifter, malgrupp, samt andra publikationer som har att
gOra med detta.

Kompatibilitet
Handboken galler ACS 800 standardtilldampningsprogram 7.x.

Sakerhetsforeskrifter

Folj samtliga de sakerhetsforeskrifter som medfdljer drivsystemet.

+ Las samtliga sdkerhetsforeskrifter innan du installerar, kér igang eller
anvander drivsystemet. Fullstdndiga sékerhetsforeskrifter finns i inledningen av
hardvarans handbok.

» Las de varningar och noteringar som géller aktuell mjukvarufunktion innan
du goOr nagra andringar i funktionens férinstaliningar. | den har handboken har
varje funktion ett avsnitt som beskriver de parametrar anvandaren kan justera.
Dar finns dessa noteringar samlade.

Lasaren

L&asaren av denna handbok férvantas ha grundldggande kunskaper om elektriska
kopplingar, elektroniska komponenter och elschemasymboler.

Innehall

Handboken innehaller fljande kapitel:

* lgangkdérning och manévrering via I/0. Kapitlet beskriver hur
tildampningsprogrammet stalls in, hur drivsystemet startas, stannas och
varvtalsregleras.

*  Manébverpanel. Kapitlet beskriver hur mandverpanelen anvands.

* Programfunktioner. Kapitlet beskriver utmarkande funktioner i programvaran. Det
innehaller referenslistor 6ver de installningar anvandaren kan goéra, samt éver de
diagnostiska signaler som forekommer.

» Tilldmpningsmakron. Kapitlet innehaller en kort beskrivning av varje makro samt
ett tillhérande anslutningsschema.

» Driftvdrden och parametrar. Kapitlet behandlar drivsystemets signaler och
parametrar.

Inledning till handboken
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* Felsbkning. Kapitlet listar de varnings- och felmeddelanden som kan férekomma,
samt mojliga orsaker och lampliga atgarder.

» Féaltbusstyrning. Har beskrivs hur drivsystemet styrs och 6vervakas via seriell
kommunikation.

» Analog utbyggnadsmodul. Kapitlet beskriver hur drivsystemet styrs och
Overvakas via den analoga utbyggnadsmodulen (tillval).

 Ytterligare uppgifter: driftvdrden och parametrar. Har finns mer information om
drivsystemets signaler och parametrar.

Inledning till handboken
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Igangkorning och manovrering via 1/10

Kapitlet i korthet

Det har kapitlet innehaller anvisningar om hur man:
+ korigang drivsystemet

» startar, stoppar och andrar rotationsriktning, samt hur man reglerar motorns
varvtal via in- och utgangar

* identifieringskoér drivsystemet.

Igangkorning av drivsystemet

Anvandaren kan valja mellan tva igangkoérningsmetoder: antingen anvanda
igangkoérningsassistenten, eller géra en begransad igangkorning. Assistenten
vagleder anvandaren genom alla vasentliga installningar som behdver géras. Vid
begransad igangkdrning gor anvandaren de mest grundlaggande installiningarna
med hjalp av handbokens anvisningar, utan assistent.

* Om du vill anvanda assistenten, f0lj anvisningarna i underavsnittet:
Igangkérning med hjélp av assistenten (omfattar alla vasentliga instéliningar).

* Om du vill goéra den begransade igangkorningen, folj anvisningarna i
underavsnittet Begrdnsad igangkérning (omfattar endast grundldggande
instéllningar).

Igangkorning med hjalp av assistenten (omfattar alla viasentliga instéllningar)

Se fore start till att uppgifterna frdn motorns markplat finns tillgangliga.

Sakerhetsforeskrifterna maste foljas under igangkorningen. Se i handboken for

Q Igangkorningen far endast utféras av behdrig elektriker.
hardvaran vilka sakerhetsféreskrifter som galler.

O | Kontrollera installationen. Ta hjalp av checklistan for installationen i gallande hardvaru-/
installationshandbok.

O | Kontrollera att start inte kan medféra fara.

Koppla bort den drivna maskinen i de fall:

- det finns risk for skada om rotationsriktningen inte ar den ratta, eller

- en standardidentifiering behdver gérasi samband med igangkérningen.
(identifieringskodrning ar bara nédvandig for tilldmpningar som kraver maximal precision i
motorstyrningen.)

Igangkdrning och mandvrering via I/0
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Sla pa strommen till drivsystemet. Manéverpanelens teckenfonster
visar forst identifieringsdata for panelen ...

... darefter omriktarens identifieringsdata ...

... darefter driftvarden ...

...varefter teckenfonstret foreslar att du valjer sprak.

(Nar nagra sekunder gatt utan att nagon tangent tryckts ner borjar teckenfonstret
vaxla mellan driftvardesvisning och forslaget att valja sprak.)

Drivsystemet ar nu redo for igangkdorning.

Tryck pa FUNC-tangenten.

Skrolla med piltangenterna (&) eller (+)) till det sprak du 6nskar och
tryck ENTER-tangenten for att bekrafta ditt val.

(Omriktaren laser in och tar det valda spraket i bruk. Panelens teckenfénster gar
darefter tillbaka till att visa driftvarden och varvar detta med att féresla att du borjar
med att stalla in motordata med hjalp av Igangkérningsassistenten.)

Tryck pd FUNC-tangenten for att starta Igangkorningsassistenten.

(Teckenfonstret visar vilka tangenter som ska anvandas for att ge kommandon
under vagledningens gang.)

Tryck pa ENTER-tangenten for att ga vidare.
F&lj anvisningarna i teckenfonstret.

CDP312 PANEL Vx.xx

ACS800
ID-NUMBER 1

1 -> 0.0 rpm O

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %
1 -> 0.0 rom O

*%% TNFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

Language Selection 1/1
LANGUAGE *?

[ENGLISH]

ENTER:OK ACT:EXIT

1 -> 0,0 rpm O
*** INFORMATION ***
Tryck FUNC for att
stdlla in motordata

Motorinstdlln 1/11
ENTER: Acceptera
ACT: Avsluta

FUNC: Mer info

Motorinstdlln 2/10
MOTORDATA TILLGANGL?
EX. MARKSKYLT
ENTER:Ja
ACT:Avsluta

Igangkdrning och manébvrering via I/0




Begransad igangkorning (omfattar endast grundldaggande instéllningar)

Se fore start till att uppgifterna frdn motorns markplat finns tillgangliga.
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Igangkorningen far endast utféras av behdrig elektriker.

Sakerhetsforeskrifterna maste foljas under igangkérningen. Se i handboken for

hardvaran vilka sakerhetsféreskrifter som galler.

Kontrollera installationen. Ta hjalp av checklistan for installationen i gallande hardvaru-/

installationshandbok.

Kontrollera att en motorstart inte medfor fara.
Koppla bort den drivha maskinen i de fall:

- det finns risk for skada om rotationsriktningen inte ar den ratta, eller
- en standardidentifiering behdver géras i samband med igangkérningen.

(identifieringskorning ar endast nédvandig for tillampningar som kraver maximal precision i

motorstyrningen.)

Sla pa strommen till drivsystemet. Manéverpanelens teckenfonster | CDP312 PANEL Vx.xx

visar forst identifieringsdata fér panelen... | e

... darefter omriktarens identifieringsdata ... ACS800
ID-NUMBER 1
... darefter driftvarden ... 1 -> 0.0 rpm O
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %
...varefter teckenfonstret foreslar att du valjer sprak. 1 -> 0,0 rpm O
(Nar nagra sekunder gatt utan att nagon tangent tryckts ner borjar teckenfénstret % INFORMATION
Press FUNC to start

véxla mellan driftvardesvisning och forslaget att valja sprak.)

Tryck pa ACT-tangenten for att ta bort férslaget ur teckenfonstret. 1 -> 0,0

Drivsystemet ar nu redo for begransad igangkdrning. FREQ 0,
CURRENT O,
POWER 0,

Language Selection

rpm O
00 Hz
00 A
00 %

Igangkdrning och mandvrering via I/0
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Valj sprak. Proceduren att stalla in parametrar beskrivs generellt
har nedan.

Generell beskrivning av hur parametrar stélls in:

- Tryck pa PAR-tangenten for att vaxla till panelens parametervisningslage.

- Tryck pa dubbelpiltangent (@ eller @ ) for att skrolla genom
parametergrupperna.

- Tryck pa piltangent (@ eller @ ) for att skrolla genom parametrar inom en
grupp.
- Nya véarden aktiveras genom ett tryck pA ENTER-tangenten.

- Andra vardet med piltangent (@ eller @ ), snabbandra med dubbelpiltangent
(@) eller (®)).

- Tryck pa ENTER-tangenten for att acceptera det nya vardet (klamrarna
forsvinner).

Valj tilldampningsmakro. En generell beskrivning av hur parametrar
stélls in finns har ovan.

Det forvalda makrot FABRIK passar for det mesta.

Valj motorstyrmetod. En generell beskrivning av hur parametrar
stélls in finns har ovan.

DTC passar for det mesta. Styrmetoden SCALAR rekommenderas

- vid styrning av flera motorer da antalet anslutna motorer varierar

- nar motorns markstrém ar mindre an 1/6 av frekvensomriktarens nominella strom
- nar frekvensomriktaren anvands for testandamal, utan motor ansluten.

For in uppgifterna fran motorns markplat:

([ N
o8 ABB Motors C€ ©
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [~
|No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW [ min | A [cos lia/N]tE/s
690Y [ 50 [30 |1475 [ 32.5 [0.83
400D [ 50 [30 [1475 [ 56 [0.83
660Y | 50 |30 |1470 | 34 0.3 380V
380D |50 |30 [1470 | 59 [0.83 | <@— matnings-
415D | 50 [ 30 [1475 [ 54 [0.83 PR
440D [ 60 | 35 [1770 [ 59 |o0.83 spanning
Cat.no  3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 4 6210/C3 [ 180 kg
.@_ IEC 34-1 Q}.
2 7/

- motorns nominella spanning

Tilldtet omrade: 1/2 - Uy ... 2 - Uy for ACS800. (Uy star for den hogsta spanningen
for varje nominellt spanningsomfang : 415 VAC fér 400 VAC-enheter, 500 VAC f6r
500 VAC-enheter och 690 VAC for 600 VAC-enheter.)

- motorns nominella strom

Tilldtet omrade: 1/6 - Irpg ... 2 - lopq fér ACS800 (0...2:/y,4 om parameter 99.04 =
SKALAR)

1 -> 0,0
99 START-UP
01 LANGUAGE
ENGLISH

rpm )
DATA

1 -> 0.0
99 START-UP
01 LANGUAGE
[ENGLISH]

rpm O
DATA

1 -> 0,0 rpm 0
99 STARTPARAMETRAR
02 TILLAMPNINGSMAKRO
[ ]

1 -> 0,0 rom O
99 STARTPARAMETRAR
04 MOTOR STYRMETOD
[DTC]

OBS: For in exakt de
varden som star pa
motorns markplat. Om
motorns nominella varvtal
exempelvis ar 1440 rpm pa
markplaten och vardet pa
parameter 99.08 MOTOR
NOM VARVT istallet satts
till 1500 rpm sa blir det fel

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
05 MOTOR NOM SPANN
[ ]

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
06 MOTOR NOM STROM
[ ]

Igangkdrning och manébvrering via I/0
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- motorns nominella frekvens
Omrade: 8 ... 300 Hz

- motorns nominella varvtal
Omréade: 1 ...18000 rpm

-motorns nominella effekt
Omrade: 0 ...9000 kW

Nar motorns markdata ar inférda borjar tva texter alternera (varning
och information). Fortsatt med nasta steg utan att trycka pa nagon
tangent.

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
07 MOTOR NOM FREKV
[ ]

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
08 MOTOR NOM VARVT
[ ]

1 -> 0,0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR
09 MOTOR NOM EFFEKT
[ 1]

1 -> 0,0 rpm O
** VARNING **
ID MAGN KRAV

1 L-> 0,0 rpm I
*** Tnformation ***
Tryck grén knapp for
start av ID MAGN

Valj motoridentifieringsmetod.

Det forinstallda vardet ID MAGN (ID-magnetisering) ar lampligt for flertalet tillampningar. Det
anvands vid denna begransade igangkdrning. Om valet ar ID-magnetisering, fortsatt med

nasta steg utan att trycka pa nagon tangent.

Identifieringskoérning (STANDARD eller REDUCERAD) ska valjas om:

- Motorn arbetar vid ett varvtal nara noll, och/eller

- Motorn arbetar i ett vridmomentintervall som ligger ovanfor motorns nominella vridmoment
och detta sker inom ett brett varvtalsomrade och utan behov av varvtalsaterkoppling.

Om valet ar MOTOR IDENTIFIER, fortsatt genom att folja instruktionerna nagra avsnitt

langre fram Identifieringskérning av drivsystemet.

Valj lokal styrning genom att trycka pa LOC/REM -tangenten (L
visas pa forsta raden).

Starta identifieringsmagnetiseringen genom att trycka pa @ .
Darefter magnetiseras motorn vid varvtalet noll under 20 till 60
sekunder. Tva varningar visas:

Den 6vre varningen visas medan magnetiseringen pagar.
Den undre varningen visas nar magnetiseringen ar klar.

1 L-> 0,0 rpm T
** VARNING **
ID MAGN

1 L-> 0,0 rpm (0]
** VARNING **
ID KLART

Igangkdrning och mandvrering via I/0
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Kontrollera motorns rotationsriktning.
- Ta fram statusraden genom att trycka pa ACT -tangenten.

- Hoj varvtalsreferensen 6ver noll till ett lagt varde genom att trycka
pa REF och darefter piltangent (@), ), &) eller (®)).

- Starta motorn genom att trycka pa & .
- Kontrollera att motorn roterar i 6nskad riktning.
- Stanna motorn genom att trycka pa @ .

Gor pa foljande satt for att andra motorns rotationsriktning:

- Bryt matningsspanningen till drivsystemet, vanta sedan 5 minuter
sa att mellanledets kondensatorer hinner ladda ur sig. Mat
spanningen mellan varje anslutningsplint (U1, V1 och W1) och jord
med en voltmeter sa att du sakert vet att frekvensomriktaren ar
urladdad.

- Skifta plats pa tva av motorkabelns fasledare vid motorns
anslutningsplint.

- Kontrollera arbetet genom att sla pa matningsspanningen och
gobra om kontroll av rotationsriktning enligt ovan.

Stall in lagsta mojliga varvtal.

Stall in hdgsta majliga varvtal.

Stall in accelerationstid 1.

OBS: Kontrollera ocksa accelerationstid 2, om tva
accelerationstider ska anvandas i tillampningen.

Stall in retardationstid 1.

OBS: Kontrollera ocksa retardationstid 2, om tva retardationstider
ska anvandas i tillampningen.

1 L->[xxx] rpm

I

FREKV XXX Hz
STROM xx A
EFFEKT XX %

—
framriktning
1O

&

backriktning
NS

1%
1 L-> 0,0 rpm (0]

20 GRANSER
01 MIN VARVTAL
[ 1]

1 L->
20 GRANSER
02 MAX VARVTAL
[ 1]

0,0 rpm

1 L-> 0,0 rpm
22 ACCEL/RETARD
02 ACCEL TID 1
[ ]

1 L-> 0,0 rpm
22 ACCEL/RETARD
03 RETARD TID 1
[ 1]

Drivsystemet ar nu klart for anvandning.

Igangkdrning och manébvrering via I/0




Manovrering via separata in- och utgangar

21

Tabellen nedan ger anvisningar om hur drivsystemet mandvreras via de digitala och

analoga ingangarna i féljande fall:
* nar motorn kors igang, och

» nar forinstallda (fabrik) parameterinstallningar galler.

Kontrollera att fabriksmakrot ar aktivt.

Om du behdver andra rotationsriktning; stall in parameter 10.03 pa
VALD.

Kontrollera att styrsignalerna ar anslutna enligt det anslutningsschema
som galler fér fabriksmakrot.

Kontrollera att externt styrningslage ar valt for drivsystemet. Med LOC/
REM-tangenten kan du vaxla mellan extern och lokal styrning.

Starta genom att aktivera digital ingang DI1.

Reglera varvtalet genom att justera spanningen pa analog ingang Al1.

Framriktning: Stang av digital ingang DI2.

Backriktning: Aktivera digital ingang DI2.

Stang av digital ingadngang DI1.

Se parameter 99.02.

Se kapitel
Tilldmpningsmakron.

Nar externt styrningslage ar

valt syns inget L pa forsta
raden i mandverpanelens
teckenfonster.

1 ->
FREKV
STROM
EFFEKT

1 ->
FREKV
STROM
EFFEKT

1 ->
FREKV
STROM
EFFEKT

1 <-
FREKV
STROM
EFFEKT

1 ->
FREKV
STROM
EFFEKT

500,

12.

500,

12.

500,

12.

500,

, 0 rpm

0,00

,00 A

0,00

0 rpm
16.66
66 A
8.33

0 rpm
16.66
66 A
8.33

0 rpm
16.66
66 A
8.33

0 rpm
0,00

,00 A

0,00

Igangkdrning och mandvrering via I/0
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Identifieringskorning av drivsystemet

En identifieringsmagnetisering sker automatiskt nar drivsystemet startas. For
flertalet tillampningar ar en separat identifieringskérning onédig. Valj
identifieringskérning (standard eller reducerad) nar:

* motorn arbetar med ett varvtal som ar nara noll, och/eller

* motorn arbetar i ett vridmomentintervall som ligger ovanfér motorns nominella
vridmoment och detta sker inom ett brett varvtalsomrade utan varvtalsmatning.

Den reducerade identifieringskdrningen (istallet for standard) ska valjas nar det inte
gar att frikoppla motorn fran den drivna utrustningen.

Identifiera pa foljande satt

Obs: Om parametervardena (i grupperna 10 till 98) andras innan
identifieringskérningen maste man kontrollera att de nya installningarna uppfyller
foéljande villkor:

+ 20.01 MIN VARVTAL <0

+ 20.02 MAX VARVTAL > 80% av motorns markvarvtal
+ 20.03 MAX STROM > 100% - Ipq

+ 20.04 MAX MOMENT > 50%

» Kontrollera att panelen ar installd pa lokal mandévrering (anges med ett L pa
mandverpanelens teckenfonster). Mandvreringssatt byts genom att trycka pa
LOC/REM.

+ Valj STANDARD eller REDUCERAD identifieringskorning.

1 L ->1242.0 rpm O
99 STARTPARAMETRAR

10 MOTOR IDENTIFIER

[ STANDARD]

* Tryck ENTER for att bekrafta valet. Darmed visas féljande meddelande:

1 L ->1242.0 rpm 0
ACS800 55 kW

* *VARNING * *

ID KORN VALD

+ Starta identifieringskérningen genom att trycka pa @-tangenten (Parameter
16.01 DRIFTFRIGIVNING maste vara aktiv).

Varning fére identifieringen

Varning under identifieringen

Varning efter identifieringen

1 L -> 1242.0 rpm I
ACS800

**VARNING* *

MOT STARTAR

1 L -> 1242.0 rpm I
ACS800

**VARNING* *

ID KORN

1 L -> 1242.0 rpm I
ACS800

**VARNING* *

ID KLART

Igangkdrning och manébvrering via I/0
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Generellt sett bor mandverpanelens tangenter inte réras medan

identifieringskérningen pagar. Men:

+ Identifieringskérningen kan stoppas nar som helst genom ett tryck pa
mandverpanelens stopptangent (& ).

« Sedan identifieringskérningen startats med starttangenten ({0 ) kan aktuella
arvarden visas om du forst trycker pa ACT-tangenten och sedan en
dubbelpiltangent (@&)).

Igangkdrning och mandvrering via I/0
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Igangkdérning och manévrering via I/O
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Manoverpanel

Kapitlet i korthet

Kapitlet beskriver hur man anvander manéverpanel CDP 312 eller CDP 312R.

Samma manoverpanel anvands for alla ACS 800-omriktare och instruktionerna
galler darfor alla typer av ACS 800. Displayexemplen som visas ar baserade pa
standardtillampningsprogrammet. Texter som visas pa displayen av andra
tilampningsprogram kan skilja sig nagot.

Manoverpanelen i oversikt

Teckenfonstret har 4 rader om 20 tecken vardera.
Spraket valjs vid igangkérningen (parameter 99,01).
Mandverpanelen har 4 driftlagen:

- Driftvardesvisning (ACT-tangenten)
- Parameterlage (PAR-tangenten)

- Funktionslage (FUNC-tangenten)

- Val av omriktare (DRIVE-tangenten)

Hur ENTER-tangent, pil- och dubbelpilstangenter ska
anvandas ar beroende av mandverpanelens driftlage.

Drivsystemets mandvertangenter:

Nr Anviéndning

ENTER 1 Start

Stopp

Aktivera laget for referensinstallning

Rotationsriktning framat

Rotationsriktning bakat

Aterstalla efter fel

|
Q) &6
|

Andra styrsatt mellan lokal styrning /
fjarrstyrning (extern).

Mandéverpanel
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Tangentfunktioner och teckenfonster for manéverpanelens fyra driftlagen

Figuren nedan visar de tangenter som anvands for att valja mellan
mandverpanelens driftlagen, samt basfunktioner och teckenfénster i respektive

driftlage.

Driftvardesvisning

\/

®
HOLD

Parameterlage

\/

B
0L

Funktionslage

3
'
HOO

Val av omriktare

© WO Ve VW

2
v
»

ENTER

Statusrad

Valj
driftvarde eller felhistorik

Skrolla
driftvarde / felhistorik

Valj andringslaget for ny parameter

Bekrafta ny parameter

Valj grupp
Snabbéandring av varde

Valj parameter
Langsam andring av varde

1 L -> 1242,0 rpm O |< Statusrad
FREKV 45,00 Hz Driftsignalers namn och
STROM 80,00 A varde
EFFEKT 75,00 %
1 L -> 1242,0 rpm O |< Statusrad
10 START/STOPP/ROTR Parametergrupp
01 EXT1 STRT/STP/ROT Parameter
DI1,2 Parametervarde

Valj andringslaget for nytt varde

Bekrafta nytt varde

Valj rad

V4l sida

Starta funktion

Valj omriktare
Andra ID-nummer

Valj andringslaget
Bekrafta nytt varde

1L 1242,0 rpm O
Motorinstdllningar
Tilldmpningsmakro
Varvt-reglering EXT1

->

< Statusrad

Lista dver funktioner

ACS 800 75 kW

ASAAT7000 / XXXXXX
ID NUMMER 1

<~ Apparattyp

Program / version
och ID-nummer

]

Figuren nedan forklarar statusradens siffror.

Vald omriktares ID-nummer ——> ‘ s H 1242 .0 rpm‘

Valt styrsatt A
L = Lokal styrning

R = Fjarrstyrning

“ o«

= Extern styrning

Rotationsrikining  Val av referens
-> =Fram
<- = Back

<« Driftstatus

| =1 drift
O = Stoppad
“*“=Ingen styrning

Manéverpanel



Styra drivsystemet med manoverpanelen

Anvandaren kan styra drivsystemet med mandverpanelen pa foljande satt:

» starta, stoppa och andra rotationsriktningen fér motorn

» ange varvtalsreferens eller momentreferens

* ange processreferens (nar tillampningsmakrot PID-reglering ar aktivt)

+ aterstalla fel- och varningsmeddelanden

+ vaxla mellan lokal och extern styrning av drivsystemet.

Mandverpanelen kan styra drivsystemet nar lokalt styrlage ar valt och statusraden

syns i teckenfonstret.

Start, stopp och dndring av rotationsriktning

27

Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret

1. Visa statusraden. 1 ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz

STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
2. Andra till lokalt styrlage. 1L ->1242,0 rpm T
(endast nar drivsystemet inte redan &r i lokalt styrlage, dvs FREKV 45,00 Hz

nar inget L visas pa teckenfonstrets forsta rad.) STROM 80,00 &
EFFEKT 75,00 %
3. Stoppa 1L ->1242,0 rpm O
FREKV 45,00 Hz

STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
4. Starta 1 L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz

STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
5. Andra rotationsriktningen till back. 1 L <-1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz

STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
6. Andra rotationsriktningen till fram. 1 L ->1242,0 rpm I
@ FREKV 45,00 Hz

STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Mandéverpanel
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Instéllning av varvtalsreferens

Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret

1. Visa statusraden. 1 ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

2. Andra till lokalt styrlége. 1L ->1242,0 rpm T
(endast nar drivsystemet inte redan ar i lokalt styrlage, dvs FREKV 45,00 Hz
nar inget L visas pa teckenfonstrets forsta rad.) STROM 80,00 A

EFFEKT 75,00 %

3. Aktivera laget for referensinstalining. 1L ->[1242,0 rpm]I

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
4, Andra referens. 1L ->[1325,0 rpm]I
(langsam &ndring) @ @ FRERV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
(snabb andring)

5. Spara referensen. ENTER 1L ->1325,0 rpm I
(Vardet lagras i permanentminnet. Det aterstalls FREKV 45,00 Hz
automatiskt efter spanningsfranslag.) STROM 80,00 A

EFFEKT 75,00 %

Manéverpanel
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Driftvardesvisning

Med driftvardesvisning pa mandverpanelen kan anvandaren:

+ visa tre driftvardessignaler (=arvarden) i taget i teckenfonstret

+ valja vilka driftvardessignaler som ska visas

+ visa felhistoriken

+ aterstalla felhistoriken.

Mandverpanelen andrar till driftvardesvisning nar anvandaren trycker pa ACT-
tangenten, eller inte trycker pa nagon tangent alls under en minut.

Val av driftvardessignaler (drvarden) for visning i teckenfonstret

Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret
1. Andra till driftvérdesvisning. 1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
2. Vélj en rad (den blinkande markdren indikerar vald rad). 1L ->1242,0 rpm I

Q Q FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A

EFFEKT 75,00 %

3. Aktivera andringslaget for val av driftvardessignaler. ENTER 1L -> }242,0 rpm I
1 DRIFTVARDEN
04 STROM

80,00 A

Visa en annan grupp driftvardessignaler.

4. Valj en driftvardessignal. 1L ->1242,0 rpm I
Q Q 1 DRIFTVARDEN
05 MOMENT 70,00 %

5.a Bekraﬂfta vale.t.. ) ENTER 1L ->1242,0 rpm I
Atervand till 1age driftvardesvisning. FREKV 45,00 Hz
MOMENT 70,00 %
EFFEKT 75,00 %
5b Avbryt andringen och behall ursprunglig instéllning genom 1L ->1242,0 rpm I
att trycka pa nagon av driftldgestangenterna. FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A

s . . . EFFEKT 75,00 %
Det valda driftiaget for mandverpanelen aktiveras. @

Mandéverpanel
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Visning av driftvardessignalernas fullstindiga namn

Steg

Funktion

Tryck tangent

| teckenfonstret

Visa de tre driftvardessignalernas hela namn.

Hall intryckt

1L ->1242,0 rpm I
FREKVENS

STROM
EFFEKT

Atervand till driftvardesvisning.

Slapp

1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Visning och aterstillning av felhistoriken

Obs: Felhistoriken kan inte aterstallas sa lange nagot fel, eller nagon varning, ar

aktivt.

Steg

Funktion

Tryck tangent

| teckenfonstret

Aktivera mandéverpanelens driftvardesvisning.

1L ->1242,0 rpm I
FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Visa felhistoriken.

2>

1L ->1242,0 rpm I
1 LAST FAULT
+OVERSTROM

6451 H 21 MIN 23 S

Valj foregaende (UPP) eller nasta fel/varning (NED).

Radera innehallet i felhistoriken.

>

1L ->1242,0 rpm I
2 LAST FAULT
+OVERSPANNING

1121 H 1 MIN 23 S

1L ->1242,0 rpm I
2 LAST FAULT
H MIN S

Atervand till Iage driftvardesvisning.

I

1L ->1242,0 rpm I

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Manéverpanel




Visning och aterstallning av aktivt fel

VARNING! Om en extern startsignal ar vald och denna ar i lage TILL kommer driften
omedelbart att starta efter att ett fel har aterstallts. Om felorsaken inte atgardats
kommer drivsystemet att I0sa ut igen.

Steg Funktion

Tryck tangent

| teckenfonstret

1. Visa ett aktivt fel.

1 L ->1242,0 rpm
ACS 800
* % FEL * %
ACS800 TEMP

2. Aterstall felet.

®

1L
FREKV
STROM
EFFEKT

-> 1242,0 rpm O
45,00 Hz

80,00 A
75,00 %

Om felhistoriken

Felhistoriken ger information om de senaste felen, varningarna och aterstallningarna
i ACS800. Tabellen nedan visar vilken information om handelserna som lagras i

felhistoriken.

Visning i teckenfonstret
Tecken

Ordningstal
(1 ar den senaste handelsen)

L. 1L ->1242,0 rpm I
2 LAST FAULT
)

—» +OVERSPANNING (3210

1121 H 1 MIN 23 S

Namn och

kod

Drifttid

Handelse

Information i teckenfonstret

Omriktaren upptacker ett fel och
genererar ett felmeddelande

Handelsens ordningstal samt texten
LAST FAULT.

Felets namn med tecknet “+” framfor.
Summa drifttid.

Anvandaren aterstaller
felmeddelandet.

Handelsens ordningstal samt texten
LAST FAULT.

Texten -RESET FAULT.
Summa drifttid.

Omriktaren genererar en varning.

Handelsens ordningstal samt texten
LAST WARNING.

Varningens namn med tecknet “+”
framfor.

Summa drifttid.

Omriktaren atertar varningen.

Handelsens ordningstal samt texten
LAST WARNING.

Varningens namn med tecknet
framfor.

Summa drifttid.

“n

Mandéverpanel
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Parameterlage
| parameterlaget kan anvandaren:
* se gallande parametervarden
* andra parametervarden.
Manéverpanelen skiftar till parameterlage nar anvandaren trycker pa PAR-
tangenten.

Val av parameter for dndring av dess vérde

Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret
1. Skifta till parameterlage. 1L ->1242,0 rpm O
10 START/STOPP/ROTR
01 EXT1 STRT/STP/ROT
DI1,2
2. Valj en grupp. 1L ->1242,0 rpm O
@ @ 11 VAL AV REFERENS
01 REF FRAN PANEL
REF1l (rpm)

1L ->1242,0 rpm O

3. Valj parameter inom en grupp.
@ @ 11 VAL AV REFERENS
03 EXT REF1

ATl

4. Aktivera andringslaget for ny installning. ENTER 1L ->1242,0 rpm O
11 VAL AV REFERENS
03 EXT REF1

[AT1]

[AT2]

5. Andra parametervérdet. 1L ->1242,0 rpm O
- (langsam &ndring for nummer och text) @ @ 11 VAL AV REFERENS
03 EXT REF1

- (snabb andring for enbart nummer)

6a. Spara det nya vardet. ENTER 1L ->1242,0 rpm O
11 VAL AV REFERENS
03 EXT REF1

AI2

6b. Avbryt andringen och behall ursprunglig installning genom 1L ->1242,0 rpm O
att trycka pa nagon av driftlagestangenterna. 11 VAL AV REFERENS
03 EXT REF1

Det valda driftlaget fér mandverpanelen aktiveras. @
AT1

Andring av pekare, dvs en parameter som pekar ut en signalkilla

De flesta parametrar definierar varden som anvands direkt i omriktarens
tildmpningsprogram. Ett undantag ar parametrar som definierar en signalkalla: De
pekar pa en annan parameter och hanvisar till dess varde. Sattet att stalla in en

Manéverpanel



sadan parameter skiljer sig en del fran de 6vriga.
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Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret
1. Se ovanstaende tabell for att gora foljande: 1L ->1242,0 rpm O
- skifta till parameterlage 84 ADAPTIV PROGRAM
Al ratt t h t 06 IN1
- valj ratt parametergrupp och parameter [£000.000.00]
- aktivera andringslaget
ENTER
2. Skrolla mellan inverterings-, grupp-, index- och bitfalt.) 1 L ->1242,0 rpm O
@ @ 84 ADAPTIV PROGRAM
06 IN1
[+000.000.00]
3. Andra vardet i ett falt. 1 L ->1242,0 rpm O
Q Q 84 ADAPTIV PROGRAM
06 IN1
[£000.018.00]
4. Acceptera vardet.

ENTER

1)

1 L ->1242,0 rpm O
84 ADAPTIV PROGRAM
06 IN1
[£001.018.00]

il e

Inverteringsfalt ——
Gruppfalt A
Indexfalt
Bitfalt

Inverteringsfaltet inverterar det valda
parametervardet. Plustecken (+): ingen
invertering, minustecken (-): invertering.

Bitfaltet anger bitens nummer (endast relevant om
parametervardet ar ett packat binart ord).

Indexfaltet anger parameterns indexnummer.

Gruppfaltet anger parametergruppens nummer.

Obs: Det gar aven att ange en konstant med pekarparametern, istallet for att peka
vidare till en annan parameter. Gor pa foljande satt:

- Andra inverteringsfaltet till C. Darmed &ndras faltets utseende och resten av raden
utgor sedan ett ifylinadsfalt for en konstant.

- Skriv in ett varde i faltet for konstanten.

- Acceptera vardet genom att trycka pa Enter-knappen.

Mandéverpanel
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Funktionslage
| funktionslage kan anvandaren:
+ starta assistenter for att gora drivsystemets installningar
* ladda upp parametervarden och motordata (fran drivsystem till manéverpanel).
» ladda ner varden fér parametergrupperna 1 till 97 (fran panel till drivsystem). R
» stélla in kontrasten i teckenfénstret.

Mandverpanelen skiftar till funktionslage nar anvandaren trycker pa FUNC-
tangenten.

R Parametergrupperna 98, 99 och resultatet av motoridentifieringen ingar inte som férval. Den forvalda begransningen
férhindrar nedladdning av olampliga motordata. | sarskilda fall gar det att ladda ner alltsammans. Kontakta narmaste ABB-

kontor for ytterligare information.

Manéverpanel
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Tabellen nedan visar hur man anvander grundtangenterna for navigering genom en
assistent. Igangkorningsassistenten fér motorinstaliningarna anvands som exempel.

Steg

Funktion

Tryck tangent

| teckenfonstret

Skifta till manéverpanelens funktionslage.

(9

1 L ->1242,0 rpm O
Motorinst&llningar
Till&dmpningsmakro
Varvt-reglering EXT1

Valj det du vill stélla in, eller en funktion, fran listan (den
blinkande markéren indikerar vald rad).

Dubbelpilar: Visar ny sida med fler instéliningsassistenter/
funktioner.

S
SN2

1 L ->1242,0 rpm O
Motorinst&dllningar
Till&mpningsmakro
Varvt-reglering EXT1

Paborja vagledningen.

ENTER

Motorinst&dlln
ENTER: Acceptera
ACT: Avsluta
FUNC: Mer info

1/11

Bekrafta och fortsatt.

ENTER

Motorinstdlln 2/11
MOTORDATA TILLGANGL?
EX. MARKSKYLT
ENTER:Ja

ACT :AVSLUTA

Bekrafta och fortsatt.

ENTER

Motorinst&lln
MOTOR NOM SPANN?
[0 V]

ENTER:0k RESET:Backa

4/11

a. Justera vardet pa den parameter assistenten fragar om.

b. Begar information om det efterfragade parametervardet.

(Skrolla informationen och
aterga till vagledningen).

>
N2

FUNC

@

FUNC, ACT

Motorinstdlln 4/11
MOTOR NOM SPANN?
[415 V]

ENTER:0k RESET:Backa

INFO P99, 05
Stdll in enligt
motorns markskylt.

2

a. Bekrafta vardet och ga vidare.

b. Avbryt instéllningen och ga ett steg tillbaka.

ENTER

RESET

Motorinstdlln 5/11
MOTOR NOM STROM?
(0,0 A]

ENTER:0k RESET:Backa

Motorinst&lln
MOTOR NOM SPANN?
[415 V]

ENTER:0k RESET:Backa

4/11

Mandéverpanel
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Steg

Funktion

Avbryt och avsluta.

Obs: Med tangent 1 x ACT atergar man till vagledningens
forst visade teckenfonster.

Tryck tangent

2xACT

| teckenfonstret

1L ->0,0 rpm (0]

FREKV

STROM 0,

EFFEKT

0,00 Hz
00 A
0,00 %

Manéverpanel
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Uppladdning av data fran ett drivsystem till mandverpanelen

Obs:

* Ladda upp innan du laddar ner.

» Kontrollera att systemprogramvarans versionsnummer dverensstdmmer i bade
malsystem och kallsystem. Se parametrarna 33.01 och 33.02.

» Kontrollera att fjarrstyrning ar vald pa mandéverpanelen innan du kopplar loss den

fran en omriktare (&ndra med LOC/REM-tangenten).

» Stoppa drivsystemet fére nedladdning.

Gor féljande, fére uppladdning, i vart och ett av drivsystemen:

* Motorinstallningarna.

» Aktivera kommunikationen till tillvalsutrustning. (Se parametergrupp 98

TILLVALSMODULER.)

Gor foljande, fére uppladdning, i det drivsystem som ar kallsystem:

+ Stall in parametrarna i grupperna 10 till 97 sa som du vill ha dem.

» Ga vidare med uppladdningen enligt anvisningarna nedan.

Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret
1. Skifta till mandverpanelens funktionslage. 1 L ->1242,0 rpm O
@ Motorinst&dllningar
Till&dmpningsmakro
Varvt-reglering EXT1
2. Skifta till sidan som innehaller funktionerna for 1L ->1242,0 rpm O
uppladdning, nedladdning och kontrast. @ INLASNING <=<=
AVLASNING =>=>
KONTRAST 4
3. Valj uppladdningsfunktionen (den blinkande markdren 1L ->1242,0 rpm O
indikerar vald funktion). Q Q INLASNING <=<=
AVLASNING  =>=>
KONTRAST 4
4. Ladda upp data. ENTER 1L ->1242,0 rpm O
INLASNING  <=<=
5. Valj fjarrstyrning. 1 -> 1242,0 rpm O
(Inget L pa teckenfénstrets férsta rad.) INLASNING <=<=
AVLASNING  =>=>
KONTRAST 4
6. Koppla loss mandéverpanelen och anslut den sedan till den

frekvensomriktare som parametrarna ska laddas ned fill.

Mandéverpanel
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Nedladdning av data fran mandverpanelen till ett drivsystem

Observera anmarkningarna avsnittet Uppladdning av data fran ett drivsystem till

mandverpanelen har ovan.

Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret
1. Anslut den mandverpanel som innehaller uppladdad data
till frekvensomriktaren.
2. Kontrollera att lokal styrning &r vald for drivsystemet (Ett L 1L ->1242,0 rpm I
visas pa teckenfonstrets forsta rad). Om inte; &ndra FREKV 45,00 Hz
styrsatt genom att trycka p4d LOC/REM-tangenten. STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %
3. Skifta till manéverpanelens funktionslage. 1L ->1242,0 rpm O
@ Motorinstdllningar
Tilldmpningsmakro
Varvt-reglering EXT1
4. Skifta till sidan som innehaller funktionerna for 1L ->1242,0 rpm O
uppladdning, nedladdning och kontrast. @ INLASNING <=<=
AVLASNING  =>=>
KONTRAST 4
5. Valj nedladdningsfunktionen (den blinkande markéren 1L -> 1242,0 rpm O
indikerar vald funktion). Q Q INLASNING <=<=
AVLASNING  =>=>
KONTRAST 4
6. Ladda ner data. ENTER 1L ->1242,0 rpm O

AVLASNING =>=>

Manéverpanel




Instéllning av teckenfonstrets kontrast
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Steg Funktion Tryck tangent | teckenfonstret
1. Skifta till mandverpanelens funktionslage. 1 L ->1242,0 rpm O
@ Motorinst&dllningar
Till&dmpningsmakro
Varvt-reglering EXT1
2. Skifta till sidan som innehaller funktionerna for 1L ->1242,0 rpm O
uppladdning, nedladdning och kontrast. @ INLASNING <=<=
AVLASNING  =>=>
KONTRAST 4
3. Valj kontrastinstallningsfunktionen (den blinkande 1 L ->1242,0 rpm O
markoren indikerar vald funktion). @ @ INLASNING <=<=
AVLASNING =>=>
KONTRAST 4
4. Aktivera funktionen. ENTER 1 L -> 1242,0 rpm O
KONTRAST [4]
5. Justera kontrasten. 1 L ->1242,0 rpm
@ @ KONTRAST [6]
6.a Bekréfta det valda vardet. ENTER 1L -> 1242,0 rpm O
INLASNING <=<=
AVLASNING =>=>
KONTRAST 6
6.b Avbryt andringen och behall ursprunglig instéllning genom 1L ->1242,0 rpm I

att trycka pa nagon av driftlagestangenterna.

Det valda driftiaget for mandverpanelen aktiveras.

O®
D®

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Mandéverpanel
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Val av omriktare

Vanligen behdvs inte de egenskaper som kan véljas i mandverpanelens driftiage Val
av omriktare. Dessa egenskaper anvands endast for tillampningar dar flera
omriktare ar kopplade till en panelbuss (For ytterligare information hanvisas till
installations- och igangkérningsanvisningarna for bussanpassningsmodul NBCI.
Identitetsnumret for dokumentet ar 3AFY 58919748 [engelskal]).

| driftldget Val av omriktare kan anvandaren:

» Valja den frekvensomriktare som mandéverpanelen ska kommunicera med via
panelbussen.

+ Andra ID-numret pa en omriktare som &r kopplad till panelbussen.
* Visa status for alla omriktare kopplade till panelbussen.

Mandverpanelen skiftar till driftlaget Val av omriktare nar anvandaren trycker pa
DRIVE-tangenten.

Varje uppkopplad nod maste ha ett eget identitetsnummer (ID). Grundinstallningen
for ACS800-enhetens ID-nummer ar 1.

Obs: ACS800-enhetens ID-nummer bér inte andras savida enheten inte ska
kopplas till panelbussen tillsammans med andra omriktare.

Val av omriktare och andring av ID-nummer

Steg | Funktion Tryck tangent | teckenfonstret

1. Skifta till mandverpanelens driftldge Val av omriktare. ACS800

ASAAA5000 xxXXXX
ID NUMMER 1

justera vardet genom att trycka pa nagon av
piltangenterna. Det nya vardet bekraftas genom att trycka
pa ENTER. For att kontrollera den nya ID-installningens
giltighet maste spanningen till omriktaren brytas och
kopplas pa igen.

2. Valj nasta omriktare / vy. ACS800
Omriktarens ID-nummer &ndras genom att forst trycka pa Q
ENTER (ger klammertecken runt ID-numret) och darefter ASAAAS000 XXXXKX

ID NUMMER 1

Status for alla apparater kopplade till panelbussen, visas 13
efter den sista noden. Om alla noder inte ryms i
teckenfonstret samtidigt, tryck pa dubbelpilstangent uppat
for att f& fram resten.

Symboler i statusfonstret:

& = Driften stoppad i
framriktningen

= Driften i drift i
backriktningen

F = Omriktaren utlést pga fel

Manéverpanel
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Steg

Funktion

Tryck tangent

| teckenfénstret

For att koppla upp mot senast visad omriktare och for att
skifta mandverpanelens driftlage; tryck pa en av
driftlagestangenterna.

Det valda driftiaget for mandverpanelen aktiveras.

1 L -> 1242,0 rpm I

FREKV 45,00 Hz
STROM 80,00 A
EFFEKT 75,00 %

Mandéverpanel
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Lasa av, och mata in, packade binara varden i manoverpanelens
teckenfonster

Vissa driftvarden (arvarden) och parametrar ar av typen packade binara varden,
d.v.s varje enskild bit har en specifik betydelse (férklarad vid motsvarande signal
eller parameter). P& mandverpanelen visas packade binara varden som
hexadecimala tal och matas in som sadana.

| detta exempel ar bitarna 1, 3 och 4 ettstallda:

Binart 0000 0000 0001 1010
Hexadecimalt 0 0 1 A

Manéverpanel
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Programfunktioner

Kapitlet i korthet

Kapitlet beskriver programfunktioner. Fér varje funktion finns en férteckning éver
installningar anvandaren kan gora, over driftvardessignaler (=arvarden), fel- och
varningsmeddelanden som ror funktionen.

Igangkorningsassistent

Inledning

Assistenten vagleder anvandaren genom igangkorningens moment och hjalper
anvandaren att fylla i de uppgifter (parametervarden) som behévs for drivsystemet.
Assistenten kontrollerar ocksa att inskrivna varden ar giltiga, d v s inom tillatna
intervall. Vid forsta starten foreslar drivsystemet automatiskt att vagledningens forsta
moment, sprakvalet, paborjas.

Véagledningen ar uppdelad i moment. Anvandaren kan aktivera momenten, det ena
efter det andra, i den f6ljd igdngkorningsassistenten foreslar eller aktivera enstaka
moment separat. Anvandaren kan ocksa stalla in drivsystemets parametrar pa
vanligt satt, utan assistent.

| kapitlet Manéverpanel beskrivs hur man aktiverar, navigerar i, och avslutar
igangkorningsassistenten.

Forvald ordningsfoljd for vagledningens moment

Igadngkdrningsassistenten foreslar instaliningsmoment i en ordning som ar anpassad
till det val av tillampningsmakro som gjorts i parameter 99.02. Foérvald ordning visas
har i tabellen.

Valt Forvalda installningsmoment

tillampn.makro

FABRIK, SEKV Valj sprak, Motorinstallningar, Tillampningsmakro, Option Modules, Varvt-reglering EXT1, Start/

STYRN Stopp-styrning, Skyddsinstallningar, Utgangar

HAND/AUTO Valj sprak, Motorinstallningar, Tillampningsmakro, Option Modules, Varvt-reglering EXT2, Start/
Stopp-styrning, Speed Control 1, Skyddsinstaliningar, Utgangar

M-REGL Valj sprak, Motorinstallningar, Tillampningsmakro, Option Modules, Momentreglering, Start/Stopp-
styrning, Varvt-reglering EXT1, Skyddsinstaliningar, Utgangar

PID-REGL Valj sprak, Motorinstallningar, Tillampningsmakro, Option Modules, PID-reglering, Start/Stopp-

styrning, Varvt-reglering EXT1, Skyddsinstallningar, Utgangar

Programfunktioner
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Vagledningens moment och berérda parametrar

Namn

Beskrivning

Stéll in parametrarna

Vilj sprak

Valja sprak

99.01

Motorinstéllningar

Gora motorinstallningar

Godra motoridentifiering. (Om varvtalsgréanserna befinner sig
utanfor tillatet intervall: Stall in grénserna).

99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08,
99.04

99.10 (20.8, 20.07)

Tillampningsmakro

Aktivera tillampningsmakro

99.02, parametrar som rér makrot

Option Modules

Aktivera tillvalsmodulerna

Grupp 98, 35, 52

Varvt-reglering EXT1

Valja kalla for varvtalsreferensen

(Om Al1 anvéands: Stélla in gransvarden, skalfaktor och
invertering for den analoga ingéngen Al1)

Stalla in granser for referensvardet

Stélla in gransvarden for varvtalsreferensen (frekvens)

Stélla in tider fér acceleration och retardation

(Stalla in bromschoppern om denna aktiverats med par. 27.01)
(Om 99.02 inte &r SEKV STYRN: Stélla in konstanta varvtal)

11.03

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.04, 11.05

20.02, 20.01, (20.08, 20.07)
22.02,22.03

(Grupp 27, 20.05, 14.01)
(Grupp 12)

Varvt-reglering EXT2

Valja kalla for varvtalsreferensen

(Om Al1 anvéands: Stélla in gransvarden, skalfaktor och
invertering for den analoga ingangen Al1)

Stélla in granser for referensvardet

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07

Momentreglering

Vélja kalla for momentreferensen

(Om Al1 anvands: Stalla in gransvarden, skalfaktor och
invertering for den analoga ingéngen Al1)

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

Stélla in granser for referensvardet 11.08, 11.07
Stélla in tider fér upprampning och nedrampning av momentet | 24.01, 24.02
PID-reglering Vélja kalla fér processens referensvarde 11.06
(Om Al1 anvands: Stalla in gransvarden, skalfaktor och (13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
invertering for den analoga ingangen Al1) 13.05, 30.01)
Stélla in granser for referensvardet 11.08, 11.07
Stalla in varvtalsgranser (referensvarden) 20.02, 20.01 (20.08, 20.07)
Stélla in kalla och granser for arvardet 40.07, 40.09, 40.10
Start/Stopp- Valja kalla for start-/stoppsignaler fér de tva externa 10.01, 10.02
styrning styrplatserna EXT1 och EXT2
Valja mellan EXT1 och EXT2 11.02
Definiera rotationsriktningsfunktionen 10.03
Definiera start- och stoppfunktionerna 21.01, 21.02, 21.03
Valja driftfrigivningsfunktion 16.01, 21.07
Stélla in ramptid for driftfrigivningen 22.07
Skyddsinstallningar | Stalla in granserna for moment och strém 20.03, 20.04
Utgangar Valja signaler for relautgangarna RO1, RO2, RO3 samt de Grupp 14

relautgangar som (eventuellt) installerats som tillval

Valja signaler for analoga utgangarna AO1, AO2 samt de
analoga utgangar som (eventuellt) installerats som tillval. Stalla
in minimum, maximum, skalfaktor och invertering.

15.01, 15.02, 15.03, 15.04, 15.05,
(grupp 96)
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Vad assistentens teckenfonster innehaller

Igadngkdrningsassistenten visar tva typer av teckenfénster: huvudfonster och
hjalpfonster.l huvudfénstren anmodas anvandaren att mata in uppgifter eller besvara
en fradga. Huvudfénstren utgor stegen i installiningsproceduren. Hjalpfénstren
innehaller hjalptexter till huvudfonstren. Nedanstaende figur visar typiska exempel
pa bada sorterna, samt férklaringar av vad respektive fonster visar.

Huvudfonster Hjalpfonster
1 | Motorinst&lln 4/11 INFO P99.05
2 | MOTOR NOM SPANN? Stdll in enligt motorns
3 1[0 V] markskylt.
4 | ENTER:0k RESET:Backa :
1 | Assistentmomentets namn , Texten INFO, nummer pa
stegnummer / totalt antal steg parametern som ska stéllas in
2 | Anmodan/fraga Hjélptext ...
3 | Inmatningsfalt ... hjalptexten fortsatter
Kommandon: bekrafta vardet och | dubbelpil (visar att texten
ga vidare, eller avbryt och ga fortsatter)
tillbaka

Lokal styrning kontra extern styrning

Drivsystemet kan ta emot start-, stopp- och rotationsriktningskommandon, samt
referensvarden, frdn mandverpanelen eller via digitala och analoga ingangar. Med
hjalp av en faltbussanpassning (tillval) kan drivsystemet styras via en
standardfaltbuss. Det kan ocksa styras av en PC utrustad med DriveWindow.

Lokal styrning ACS800 Extern styrning
Standard
in- och utgangar
Manéverpanel Faltbuss- Plats 1

anpassning

- H‘Vo_ Plats 1 eller plats 2
tillvalsmodul % 3

Iy RDCO- CHO (Advant fieldbus-
DriveWin(;Z)W e kort (DDCS) — anslutning, enbart )
/\ [ il
CH3 § i AF 100 granssnittsmodul

(DDCS)
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Lokal styrning

Vid lokal styrning ges styrkommandon med mandverpanelens tangenter. Tecknet L i
teckenfonstret visar att lokal styrning ar vald.

‘ 1@->1242 rpm T

Vid lokal styrning &r mandverpanelen alltid 6verordnad den externa styrningens
signalkallor.

Extern styrning

Nar extern styrning ar vald ges styrkommandon via de digitala och analoga
standardingangarna, via 1/0-utbyggnadsmoduler (tillval) och/eller faltbuss.
Dessutom gar det ocksa att valja mandverpanelen for den externa styrningen.

Nar extern styrning ar vald visas antingen ett blanktecken i mandverpanelens
teckenfonster, eller (i de specialfall da mandverpanelen ar vald fér extern styrning)

ett R.
‘1&)—>1242 rpm I ‘ ‘l®—>1242 rpm I

Extern styrning via I/O- Extern styrning med mandverpanel
anslutningarna eller via faltbuss

Anvandaren kan hamta styrsignaler fran tva externa styrplatser, EXT1 eller EXT2,
och vélja vilkken av dem som for tillfallet ska vara aktiv.

Instéllningar
Tangent pa Mer information
manoverpanelen
LOC/REM Valja mellan lokal och extern styrning
Parameter
11.02 Valja mellan EXT1 och EXT2
10.01 Signalkallor for start, stopp och rotationsriktning fér EXT1
11.03 Kalla for referenssignal for EXT1
10.02 Signalkallor for start, stopp och rotationsriktning fér EXT2
11.06 Kalla for referenssignal for EXT2
Grupp 98 Aktivera tillvalda 1/0- och seriekommunikationsmoduler
TILLVALSMODULER

Diagnostik
Driftvardessignal Mer information
01.11,01.12 Referensvarde for EXT1, referensvarde for EXT2
03.02 Valjande bit for EXT1/EXT2
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Blockschema: Signalkéllor for start, stopp, rotationsriktning for EXT1

Nedanstaende figur visar de parametrar som bestammer signalkalla for start, stopp
och rotationsriktning for extern styrplats EXT1.

Val
DI1/Std 10 D
: : N
DI6 / Std 10 Di6 < EXT1
DI7 till DI9 Start/stopp/
B rotationsriktning

DI1/DIO ext 1 L 10.01
DI2/ DIO ext 1 j lO-utbyggnad |-

Se grupp 98 —
DI1/DIO ext 2 TILLVALSMODUL |-
DI2 / DIO ext 2 j ER. -

. Féltbussval

Faltbussanpassn. plats 1 — g kapitiet 8\(/)vMM.
CHO / RDCO-kort ) —— Féltbusstyrning.
Stan?ard ModBus-lank | PANEL
Mandverpanel

DI1 / Std 10 = Digital ingang DI1 pé anslutningsplinten for standard-1/0
DI1/DIO ext 1 = Digital ingang DI1 pa den digitala 1/0-utbyggnadsmodulen 1

Blockschema: Signalkalla for referensvarde for EXT1

Nedanstaende figur visar de parametrar som bestammer varvtalsreferensens
signalkalla for extern styrplats EXT1.

Al1/Std 10 Val
Al1, Al2, AI3, DI3, DI4

Al2/Std 10 ;‘
AlI3/Std 10 6 — EXT1
DI3 /Std 10 D|1A1|5|’:)ﬁlg | Referensvarde
DI4 /Std 10 ’ 11.03 REF1 (rpm)
Al1/ AlO ext } 1/0-utbyggnad I
A|2 /AIO eXt Se param.grupp (R

98 -
DI1/DIO ext 3 _
DI2 / DIO ext 3 } TILLVALSMODUL
Faltbussanpassn. plats 1 | Faltbussval

P pais Se kapitlet KOMM.

CHO / RDCO-kort — Fantbusstvmin REF
Standard ModBus-lank | yming.
Manoverpanel PANEL

Al1/ Std 10 = Analog ingang Al1 pa anslutningsplinten for standard-1/0
Al1 / AlO ext = Analog ingang Al1 pa den analoga I/0O-utbyggnadsmodulen
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Referensvardestyper och hur de behandlas

Frekvensomriktaren kan hantera en mangd olika referensvarden utéver den vanliga
analoga insignalen och mandverpanelens signaler.

Omriktaren kan matas med varvtalsreferens via tva digitala ingangar: Den ena
signalen Okar varvtalet, den andra minskar det.

Omriktaren kan hantera en dubbelpolig, analog varvtalsreferens. Det gor det
mojligt att styra bade varvtal och rotationsriktning med en enda analog ingang.
Den minsta signalstyrkan motsvarar da det hogsta varvtalet bakat, den hogsta
signalstyrkan motsvarar det hogsta varvtalet framat.

Omriktaren kan rakna fram ett referensvarde baserat pa tva analoga insignaler
och matematiska funktioner: Addition, subtraktion, multiplikation, val av lagsta
och val av hogsta varde.

Omriktaren kan rakna fram ett referensvarde, baserat pa en analog insignal och
en signal erhallen via seriekommunikation, med matematiska funktioner: Addition
och multiplikation.

Det gar att skala det externa referensvardet sa att signalens minimum och maximum
motsvarar andra varvtal &n gréansvardena for varvtalsminimum och
varvtalsmaximum.

Instéllningar
Parameter Mer information
Grupp 11 VAL AV Externa referensens kalla, typ och skalning
REFERENS

Grupp 20 GRANSER

Driftgranser

Grupp 22 ACCEL/RETARD

Varvtalsreferensens accelerations- och retardationsramper

Grupp 24

Momentreferensens ramptider

MOMENTREGULATOR

Grupp 32 OVERVAKNING

Referensvardesdvervakning

Diagnostik

Driftvardessignal

Mer information

01.11,01.12

Externa referensvarden

Grupp 02 DRIFTVARDEN

Referensvardena fran olika steg i behandlingskedjan

Parameter

Grupp 14 RELAUTGANGAR

Aktiv/saknad referenssignal via en relautgang

Grupp 15 ANALOGA
UTGANGAR

Referensvarde
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Referenstrimning

Vid referenstrimning justeras det externa, procentuella referensvardet (Extern
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referens REF2) i relation till det uppmatta vardet i en sekundar tillampningsvariabel.
Blockschema nedan illustrerar funktionen.

Brytare, Val
max.frekv — _ val
_/ 6 ABSOLUT (3)
max.varvtal ] ! max.moment —| .
. %ref — PROP. (2)
Val 99.04 (DTC) 40.18
A1 —] T—PAM Add
Al2 — o
| AN 40.14 Y%ref —|
Mul. | %ref’
40.16 — —
PID ul.
tref
40.01 | k X
Driftvarden 28-82 Ej
40.05 — el
| Filter 40.04 | dFiltT /
40.07 ] 40.05 | errVinv
Al 40.13 | rint
Al2 — 7~£ — PIDmax | oh1 J
A3 —) \L PIDmin | ol1
Al5 —
Al — 40.19
IMOT —|

%ref= Drivsystemets referensvarde fore trimning
%ref’ = Drivsystemets referensvérde efter trimning

max. varvtal= Par. 20.02 (eller 20.01 om det absoluta vardet ar hogre)
max. frekv = Par. 20.08 (eller 20.07 om det absoluta vardet ar hogre)
max. moment = Par. 20.14 (eller 20.13 om det absoluta vardet ar hogre)

Instéllningar

Parameter Mer information
40.14 ... 40.18
40.01 ... 40.13, 40.19

Grupp 20 GRANSER

Trimningsfunktionens installningar

Installningar for PID-reglerblocket

Driftgranser for drivsystemet
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Exempel

Systemet driver ett transportband. Det ar varvtalsreglerat, men hansyn behéver
aven tas till bandspanningen: Om det uppmatta vardet foér bandspanningen
Overskrider det instéllda borvardet s& kommer varvtalet att minskas nagot, vid
underskridande sker det motsatta.

Anvandaren ordnar den dnskade varvtalsjusteringen genom att:

+ aktivera trimningsfunktionen och till den ansluta bandspanningens bérvarde och
matvarde

+ stalla in trimningen till Bmplig niva.

Varvtalsreglerat transportband

Driftrullar (drag)
Spanningsmatning

Forenklat blockschema

Add
Varvtalsreferens Trimmad
varvtalsreferens
. PID
Spanning:
matning
Spanning:
borvarde
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Programmerbara analoga ingangar

Frekvensomriktaren har tre programmerbara analoga ingangar: en spanningsingang
(0/2 1ill 10 V eller -10 till 10 V) och tva stromingangar (0/4 till 20 mA). Med tillval av en
analog I/O-utbyggnadsmodul kan tva extra ingangar erhallas. Varje ingang kan
inverteras och filtreras, max- och minvarden kan stéllas in.

Uppdateringscykler
Ingang Cykel
Al / standard 6 ms

Al / utbyggnad

6 ms (100 ms 1)

R Updateringscykel fér motortemperaturens matfunktion. Se grupp 35 MOT TEMP MATN.

Instéllningar

Parameter Mer information

Grupp 11 VAL AV Al som kalla foér referenssignal

REFERENS

Grupp 13 ANALOGA Behandling av standardingangarnas signaler

INGANGAR

30.01 Overvakning av Al-bortfall

Grupp 40 PID Al som referens- eller arvarde till PID-regulatorn

REGULATOR

35.01 Al fér motortemperaturmatning

40.15 Al fér referenstrimning

42.07 Al for bromsstyrning

98.06 Aktivering av analoga tillvalsingangar

98.13 Signaltypsdefinition (enkel- eller dubbelpolig) for analog tillvalsingang

98.14 Signaltypsdefinition (enkel- eller dubbelpolig) fér analog tillvalsingadng
Diagnostik

Driftvarden Mer information

01.18, 01.19, 01.20 Standardingangarnas varden

01.38, 01.39 Tillvalsingdngarnas varden

Grupp O? Skalade analoga ingangsvarden (heltalsvarden for

DRIFTVARDEN funktionsblocksprogrammering)

Programfunktioner



52

Programmerbara analoga utgangar

Tva programmerbara stromutgangar (0/4 till 20 mA) finns som standard och
ytterligare tva utgangar kan erhallas med tillval av en analog utbyggnadsmodul.
Analoga utsignaler kan inverteras och filtreras.

De analoga utsignalerna kan vara proportionerliga relativt motorns varvtal,
processhastighet (skalat motorvarvtal), utfrekvens, utstrdm, motorns vridmoment,
motoreffekt etc.

Det gar att mata in ett varde till en analog ingang via en serieckommunikationslank.

Uppdateringscykler
Utgang Cykel
AO / standard 24 ms
AO / utbyggnad 24 ms (1000 ms R )

R Updateringscykel for motortemperaturens matfunktion. Se grupp 35 MOT TEMP MATN.

Instéllningar
Parameter Mer information
Grupp 15 ANALOGA Val och behandling av analoga standardutgangars varden
UTGANGAR
30.20 En externt styrd analog utgangs funktion vid ett kommunikationsavbrott
30.22 Overvakning av felinstallning av analoga tillvalsutgangar
Grupp 35 MOT TEMP | AO fér motortemperaturmatning
MATN
Grupp 96 EXT AO Val och behandling av analoga tillvalsutgangars varden
Grupp 98 Aktivering av tillvalda in- och utgangar
TILLVALSMODULER

Diagnostik
Driftvarden Mer information
01.22,01.23 Standardutgangarnas varden
01.28, 01.29 Tillvalsutgangarnas varden
Varning
10 KONFIG Olamplig anvandning av tillvalda in- och utgangar
Fel
10 KONFIG Olamplig anvandning av tillvalda in- och utgangar
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Programmerbara digitala ingangar

Frekvensomriktaren har sex programmerbara digitala ingadngar som standard .
Ytterligare sex ingadngar kan erhallas genom tillval av digitala utbyggnadsmoduler.

Uppdateringscykler
Ingang Cykel
DI / standard 6 ms
DI / utbyggnad 12 ms
Instéllningar
Parameter Mer information
Grupp 10 START/STOPP/ | Digital ingang for start, stopp, rotationsriktning
ROTR
Grupp 11 VAL AV Digital ingang for val av referenskalla
REFERENS
Grupp 12 KONST Digital ingang for val av konstant varvtal
VARVTAL
Grupp 16 SYSTEM Digital ingang for extern signal for driftfrigivning, felaterstéllining eller val
STYRNING av anvandarmakro
21.01 Digital ingang for val av accelerations- och retardationsramp
30.03 Digital ingang som kalla fér extern felindikering
30.05 Digital ingang fér motorns évertemperaturbevakning
30.22 Overvakning av anvandningen av tillvalda in- och utgangar
40.20 Digital ingang som aktiveringssignal for vilofunktionen (vid PID-reglering)
42.02 Digital ingadng som kvittenssignal frdn mekanisk broms
98.03 ... 96.05 Aktivering av digitala I/0-utbyggnadsmoduler
98.09 ... 98.11 Namngivning av de digitala tillvalsingangarna i tillampningsprogrammet
Diagnostik
Driftvdarden Mer information
01.17 Varden for de digitala standardingangarna
01.40 Varden for de digitala tillvalsingangarna
Varning
10 KONFIG Olamplig anvandning av tillvalda in- och utgangar
Fel
1/0 KOM (7000) Bortfall av I/0O-kommunikation
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Programmerbara relautgangar

Tre programmerbara relautgangar finns som standard. Ytterligare sex utgangar kan
erhallas med tillval av digitala utbyggnadsmoduler. Det gar att valja vad
relautgangen ska indikera med hjalp av installningar: driftklar, i drift, fel, varning,
motorn fastlast, etc.

Det gar att mata in ett varde till reldutgang via en seriekommunikationslank.

Uppdateringscykler
Utgang Cykel
RO / standard 100 ms
RO / utbyggnad 100 ms

Instéllningar

Parameter Mer information

Grupp 14 Relautgangarnas funktion och tidsinstallningar

RELAUTGANGAR

30.20 En externstyrd relautgangs funktion vid ett kommunikationsavbrott
Grupp 42 BROMS Relautgang for bromsstyrning

STYRNING

Grupp 98 Aktivering av tillvalda relautgangar

TILLVALSMODULER

Diagnostik
Driftvarden Mer information
01.21 Standardreldutgangarnas tillstand
01.41 Tillvalda relautgangars tillstand
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Driftvardessignaler
Ett flertal driftvardessignaler (=arvarden) finns att tillga:
* Frekvens, strom, spanning och effekt ut fran omriktaren
* Motorvarvtal och moment
* Matningsspanning och mellanledets likspanning
+ Aktiv styrplats (Lokal, EXT1 eller EXT2)
» Referensvarden
* Omriktarens temperatur
+ Dirifttidsraknare (h), kWh-raknare
» Digitala, respektive analoga in- och utgangars status
* PID-regulatorns arvarden (nar makrot PID-reglering ar valt)

Tre signaler kan visas samtidigt i mandverpanelens teckenfonster. Vardena kan
ocksa lasas via seriekommunikationslanken eller de analoga utgangarna.

Instéllningar
Parameter Mer information
Grupp 15 ANALOGA Val av driftvardessignal till en analog utgang
UTGANGAR
Grupp 92 DS SAND Val av driftvardessignal for dataset (seriekommunikation)
ADDR

Diagnostik
Driftvardessignal Mer information
Grupp 01 Listor Over driftvardessignaler
DRIFTVARDEN ... 09
DRIFTVARDEN
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Motoridentifiering

Om DTC (Direct Torque Control) ska fungera val maste en korrekt identifiering av
motortyp ha gjorts vid igangkoérningen.

Motorn ID-magnetiseras automatiskt forsta gangen startkommando ges. Motorn
magnetiseras da vid varvtalet noll under flera sekunder och en matematisk modell
av motorn skapas. Denna identieringsmetod ar Iamplig for flertalet tillampningar.

Nar det ar fraga om sarskilt kravande tillampningar kan en sarskild
identifieringskorning goras.

Instéllningar
Parameter 99.10.

Spanningsbortfallsreglering

Om matningsspanningen skulle falla bort fortsatter omriktaren anda att fungera med
hjalp av rorelseenergin i motorn. Omriktaren fungerar fullt ut sa lange motorn roterar
och genererar energi till omriktaren. Efter avbrottet kan omriktaren fortsatta driften
om matningens kontaktor forblivit sluten.

Umains
™ fout Ubc
(Nm) (Hz) (Vd.c.) Unpd
160 80 520
120 60 390

fout
80 40 260 %

) T Tm
40 20 130 AV
t(s)
1,6 4.8 8 11,2 14,4

Upc= Spanningen i omriktarens mellanled, f,,; = Omriktarens utfrekvens,
Twm = Motorns vridmoment

Bortfall av matningsspénning vid nominell last (f, ;= 40 Hz). Mellanledets likspénning faller till
minimigrdnsen. Regulatorn héller spdnningen stabil sé& ldnge matningen &r avslagen. Omriktaren later
motorn fungera som generator. Motorns varvtal minskar, men omriktaren fungerar sé lange motorn
har tillrédcklig rérelseenergi.

Obs: Enheter som ar samlade i skdp och ar utrustade med matningskontaktor som
tillval, har en “hallkrets” som haller kontaktorns styrkrets sluten under kortare avbrott
i matningen. Tillaten l1angd for avbrottet kan justeras. Fabriksinstallningen ar fem
sekunder.
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Automatisk start

Eftersom omriktaren kan kdnna av motorns tillstdnd inom nagra fa millisekunder sa
sker start alltid omgaende, utan ndgon omstartsfordrojning. Exempelvis ar starter av
turbinpumpar och vindkraftverk latta.

Instéllningar

Parameter 21.01.

DC-magnetisering

Nar DC-magnetisering ar aktiverad sa magnetiserar omriktaren motorn automatiskt
fore starten. Funktionen garanterar hogsta majliga lossryckningsmoment, upp till
200% av motorns nominella vridmoment. Genom justering av
férmagnetiseringstiden kan motorstarten synkroniseras med exempelvis en
frigivning av mekanisk broms. Den automatiska startfunktionen och DC-
magnetisering kan inte vara aktiverade samtidigt.

Instéllningar
Parametrarna 21.01 och 21.02.

DC-fasthallning

Genom att aktivera motorns DC-fasthallningsfunktion %‘}fgg]s

kan rotorn lasas vid varvtalet noll. Nar bade referensen DC-fasthélining
och motorns varvtal sjunker under forinstallt varvtal for ~
DC-fasthallning, sa stoppar omriktaren motorn och bérjar D% I
mata den med likstrdm. Nar varvtalets referensvarde

varvtal

ater stiger 6ver fasthallningsvarvtalet, sa atergar Varvials-

. . . referens
drivsystemet till normal drift.

Instédllningar DCfast~ .
Parametrarna 21.04, 21.05, och 21.06.
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Flddesbromsning

Drivsystemet kan retarderas snabbare genom att magnetiseringsnivan i motorn
Okas. Genom en Okning av det magnetiska flodet kan den energi som alstras i
motorn vid bromsning omvandlas till virme. Denna funktion ar anvandbar nar det

galler motorer med effekt under 15 kW.

Motorns
varvtal

Flédesbromsning

Ej flddesbromsning 60

Tgr = Bromsmoment
Ty =100 Nm

40

20+
1 Ej flddesbromsning

Flédesbromsning

t(S) T T T T T f(HZ)
50 HZ/60 Hz

Bromsmoment (%)

@ 2.2kW
@ 15 kW
® 37 kW
@ 75kW
® 250 kW

Nominell motoreffekt

120 - om oy

Frekvensomriktaren évervakar motorns tillstand fortlépande, ocksa under
flodesbromsningen. Darfor kan flddesbromsning anvandas bade for att stoppa
motorn och for att &ndra varvtalet. Fiédesbromsningens 6vriga fordelar ar:

* Bromsningen bérjar omedelbart efter kommandogivning. Funktionen behdver inte

S : . , f f f(Hz)

5 10 20 30 40 50

vanta pa att det magnetiska flédet minskar forst.

+ Effektiv motorkylning. Stromstyrkan Okar i statorn under flddesbromsning, inte i

rotorn. Statorns kylning ar mycket effektivare an rotorns.

Instéllningar
Parameter 26.02.
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Flddesoptimering

Flédesoptimering reducerar den totala energiférbrukningen och motorns ljudniva nar
drivsystemets last understiger marklasten. Den totala verkningsgraden (motor och
omriktare) kan forbattras 1% till 10%, beroende péa belastningsmoment och varvtal.

Instéllningar
Parameter 26.01.

Accelerations- och retardationsramper

Anvandaren kan valja mellan tva accelerations- och retardationsramper.
Accelerations- /retardationstider, liksom rampform, kan justeras. En digital ingang
kan styra vaxling mellan de tva ramperna.

De alternativa rampformerna ar linjar ramp %3{,%78

respektive S-formad. T

Linjar: Lamplig for drivsystem som kraver stabil )
eller langsam acceleration/retardation. :\S-formad

S-formad: Idealisk for transportdrer av d6mtaligt
gods, eller tilldampningar dar mjuka
hastighetsdévergangar behdvs.

Instéllningar 2 t(s)
Parametergrupp 22 ACCEL/RETARD.

Kritiska varvtal

Det finns en funktion for kritiska varvtal tillganglig for tilldmpningar dar vissa varvtal
eller varvtalsband behdver undvikas pa grund av t ex mekaniska resonansproblem.

Instéllningar
Parametergrupp 25 KRITISKA VARVTAL.

Konstanta varvtal

Det gar att forinstalla 15 konstanta varvtal. Konstanta varvtal valjes med hjalp av
digitala ingangar. Nar ett konstant varvtal aktiveras sa asidosatter det den externa
varvtalsreferensen.

Instéllningar
Parametergrupp 12 KONST VARVTAL.
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Justering av varvtalsregulatorn

Under motoridentifieringen justeras varvtalsregulatorn automatiskt. Det gar
emellertid att manuellt justera regulatorns férstarkning, integrationstid och
deriveringstid, eller att lata drivsystemet sjalvinstalla varvtalsregulatorn. Vid en
sjalvinstallning justeras varvtalsregulatorn utifrdn motorns och maskinens last och
troghet. Figuren nedan visar stegsvar vid ett av varvtalsreferens steg (vanligen 1 till
20%).

n o
nN A)

: Underkompenserad t
: Normalt justerad (sjalvinstallning)

: Normalt justerad (manuell instéllning). Battre dynamisk prestanda an B

: Overkompenserad varvtalsregulator

o0 w>

Figuren nedan ar ett férenklat blockschema som beskriver varvtalsregulatorn.
Regulatorns utsignal anvands som momentregulatorns referenssignal.

Derivativ
accelerations-

[\ kompensering

Proportionell,
Varvtals- +_ Avvikelse integrerad +®+ Moment-
referens - + referens
Derivativ
Beraknat arvarde for ,\
varvtalet
Instéllningar

Parametergrupp 23 VARVT REGULATOR och 20 GRANSER.

Diagnostik
Driftvardessignal 01.02.
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Nedanstaende tabell visar typiska prestanda for varvtalsregleringen nar DTC (Direct
Torque Control) anvands.

Varvtalsreglering.

Utan pulsgivare

Med pulsgivare

varvtalsavvikelse

Statisk +0,11il10,5% +0,01 %
varvtalsavvikelse, | (10% av nominell

% av ny efterslapning)

Dynamisk 0,4 %sek.* 0,1 %sek.*

*Dynamisk varvtalsavvikelse beror pa varvtalsregulatorns

justering.

Momentregleringens prestanda

T (%
T (%)
T
100 + load
t(s)
0,1-0,4 %sek
NactNref]
nN

Tn = motorns nominella moment
nN = motorns nominella varvtal
Nyet = arvérde, varvtal

Nyt = varvtalsreferens

Frekvensomriktaren kan reglera vridmomentet noggrant utan varvtalsaterkoppling
fran motoraxeln. Nedanstaende tabell visar typiska prestanda for
momentregleringen nar DTC (Direct Torque Control) anvands.

100 A

Momentreglering | Utan pulsgivare | Med pulsgivare
Linearitetsfel +4 %* +3%
Repeterbarhetsfel | + 3 %* +1%
Momentets stigtid | 1 till 5 ms 1till 5 ms

*Vid drift omkring frekvensen noll kan felet vara storre.

Skalar styrning

T (o
= (%)

N

90 |- ---

10- - - -

~
<5ms
Ty = motorns nominella moment
Tref = momentreferens
Tact = arvarde, moment

t(s)

Skalar styrning kan valjas istallet for DTC (Direct Torque Control) som styrmetod for
motorn. Vid skalar styrning styrs drivsystemet med med halp av en frekvensreferens.
Den enastadende prestanda som uppnas med den forvalda styrmetoden DTC gar

inte att uppna med skalar styrning.

Skalar styrning rekommenderas for féljande specialtillampningar:
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* Drivsystem med flera motorer: 1) om lasten inte ar jamnt férdelad mellan
motorerna, 2) om motorerna ar olika stora, eller 3) om motorerna ska bytas efter
motoridentifieringen

«  Om motorns markstrom ar mindre an 1/6 av frekvensomriktarens nominella
utstrom

* Om frekvensomriktaren anvands utan nagon ansluten motor (t ex for
testandamal)

* Omriktaren driver en mellanspanningsmotor via en upp-transformator.

Vid skalar styrning kan vissa standardfunktioner inte anvandas.

Instéllningar

Parameter 99.04.

IR-kompensering for skalarstyrt drivsystem

IR-kompensering ar endast aktiverad nar skalar Motorspénning
motorstyrmetod ar vald (se avsnittet Skalar
styrning har ovan). IR-kompensering, som IR-kompensering
innebar att omriktaren férser motorn med férhojd

spanning vid laga varvtal, ar anvandbar i

tildmpningar som kraver hégt
lossryckningsmoment. IR-kompensering ar inte ~— Utan kompensation
mojlig/nédvandig nar DTC ar vald styrmetod. f(Hz)

Instéllningar

Parameter 26.03.

Hexagonalt motorflode

Frekvensomriktaren reglerar vanligen det magnetiska flédet sa att den roterande
flodesvektorn foljer ett cirkulart monster. Detta ar idealiskt for flertalet tillampningar,
men vid drift dver faltférsvagningspunkten (FWP, normalt 50 eller 60 Hz) &r det inte
mojligt att uppna 100% utspanning och detta medfor en reducering av den maximala
lastkapaciteten.

Nar Hexagonal flodesreglering ar vald sa regleras motorflédet enligt ett cirkulart
monster under faltférsvagningspunkten och enligt ett hexagonalt ménster i
faltfdrsvagningsomradet. Overgangen sker gradvis nar frekvensen okar fran 100%
till 120% FWP. Med hexagonalt flodesmonster kan den maximala utspanningen
uppnas. Det ger stérre maximal lastkapacitet an med cirkulart flocdesmdnster, men
ocksa minskad kontinuerlig laskapacitet i frekvensintervallet FWP till 1,6 - FWP, p g
a 6kade forluster.

Instéllningar

Parameter 26.05.
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Programmerbara skyddsfunktioner

AlI<Min

Funktionen Al<Min bestammer hur drivsystemet ska reagera om en analog insignal
skulle sjunka under den installda minimigransen.

Instéliningar
Parameter 30.01.

Panelbortfall

Funktionen bestammer hur drivsystemet ska reagera om férbindelsen bryts med
manodverpanel som ar aktiv styrplats.

Instéliningar
Parameter 30.02.

Externt fel

Overvakningsfunktion for externa fel. En digital ingang kan véljas for
indikeringssignal gallande externt fel.

Instéllningar
Parameter 30.03.

Overlastskydd

Motorn har ett dverlastskydd som skyddar mot dvertemperaturer nar det aktiverats
och en av dess funktionstyper valts.

Typerna av Overlastskydd bygger antingen pa en termisk modell av motorn eller pa
matvarden fran en termistor.

Termisk modell av motorn
Frekvensomriktaren beraknar motorns temperatur utifran foljande antaganden:
1) Motorns omgivningstemperatur ar 30 °C nar drivsystemet spanningssatts.

2) Motortemperaturen beréknas antingen med hjalp av den anvandardefinierade
eller automatiskt berdknade termiska tidskonstanten och belastningskurvan for
motorn (se foljande figurer). | det fall omgivningstemperaturen éverstiger 30 °C boér
belastningskurvan justeras.
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Motor- Motorstrém- Brytpunkt
last 150 | ;
100% 1 (%) + Motorns belastningskurva
100 /
50 X\ ;
Temp. ! ! t Nollvarvtaisbelastning
stegring ' ' '

Varvtal

100% : ;

Termisk tidskonstant

t

Anvéndning av termistor

Overtemperatur i motorn kan detekteras med hjalp av en termistor (PTC) som
ansluts mellan omriktarens uttag for +24 VDC och digital ingang DI6. Vid normal
drifttemperatur ska termistorns resistans understiga 1,5 kohm (strom 5 mA).
Omriktaren stoppar motorn och indikerar fel om termistorns resistans éverstiger 4
kohm. Installationen maste vara gjord enligt gallande regler sa att den ar skyddad
mot kontakt.

Instéllningar
Parametrarna 30.04 till 30.09.

Obs: Aven motorns temperaturmétningsfunktion kan anvandas. Se underavsnittet
Motortemperaturmétning via standard-I/0.

Fastlasningsskydd

Frekvensomriktaren skyddar motorn vid fastlasning. Overvakningsgranserna
(frekvens, tid) kan justeras och det gar att valja hur drivsystemet ska reagera pa
fastlasningen (varningsindikering / felindikering & driftstopp / ingen reaktion).

Instéliningar
Parametrarna 30.10 till 30.12.

Underbelastningsskydd

Om motorns belastning forsvinner sa kan det indikera ett fel i processen.
Frekvensomriktaren har en skyddsfunktion fér maskiner och process om ett sa
allvarligt fel uppstar. Anvandaren kan satta évervakningsgranser - laglastkurva och
laglasttid - samt valja hur drivsystemet ska reagera pa underbelastning
(varningsindikering / felindikering & driftstopp / ingen reaktion).

Instéllningar
Parametrarna 30.13 till 30.15.
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Fasbortfall i motorn

Fasbortfallsfunktionen évervakar motorkablarnas anslutningar. Funktionen ar
sarskilt anvandbar vid motorstarten: omriktaren upptacker om nagon fas i
motorkretsen inte ar ansluten och vagrar i sa fall starta. Funktionen 6vervakar
motoranslutningarnas tillstand ocksa under normal drift.

Instéliningar
Parameter 30.16.

Jordfelsskydd
Jordfelsskyddet detekterar jordfel i motorn eller motorkabeln.

Jordfelsskyddet baseras pa jordstromsmatning med en summerande
stromtransformator pa omriktarens utgangssida.

» Jordfel i matningen aktiverar inte skyddet.
+ | ett jordat matande nat aktiveras skyddet inom 200 mikrosekunder.
» | de fall matningen ar ojordad boér dess kapacitans vara 1 mikrofarad eller mer.

» Skyddet aktiveras inte av de kapacitiva strommar som uppstar i motorkablar av
skarmad koppar som ar hogst 300 meter langa.

Instéllningar
Parameter 30.17.

Kommunikationsfel

Kommunikationsfelsfunktionen évervakar kommunikationen mellan drivsystemet
och en extern enhet (t ex en anpassningsmodul for falbuss).

Instéliningar
Parametrarna 30.18 till 30.21.

Overvakning av tillvals-10

Funktionen évervakar anvandningen av utbyggnadsmoduler for analoga och digitala
in- och utgangar i tilldmpningsprogrammet. Den varnar om kommunikationen till in-/
utgangen inte fungerar.

Instéliningar
Parameter 30.22.

Forprogrammerade fel

Overstrom

Utlésningen for 6verstréom sker vid 1,65 till 2,17 - /., beroende pa omriktartypen.
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DC-6verspéanning

Utlésningen for DC-6verspanning sker vid 1,3 -Uqmax dar Uimax @r maximivardet i
matningsspanningens tillatna intervall. For 400 V-enheter ar Uq,ax 415 V. For 500
V-enheter ar Uqpyax 500 V. For 690 V-enheter ar Uqa¢ 690 V. Det arvéarde i
mellanledet som motsvarar matningsspanningens utlésningsniva, ar 728 VDC for
400 V-enheter, 877 VDC for 500 V-enheter, och 1210 VDC foér 690 V-enheter.

DC-underspéanning

Utlésningen for DC-underspanning sker vid 0,65 - Uqpin, dar Uqpin &r minimivardet i
matningsspanningens tillatna intervall. Fér 400 V och 500 V-enheter ar U4, 380 V.
For 690 V-enheter ar Uy i, 525 V. Det arvarde i mellanledet som motsvarar
matningsspanningens utlésningsniva ar 334 VDC for 400 V och 500 V-enheter, och
461 VDC for 690 V-enheter.

Omriktarens temperatur

Omriktaren overvakar vaxelriktarmodulens temperatur. Det finns tva
Overvakningsnivaer - varningsgrans och utldsningsgrans.

Kortslutning

Motorkabel och vaxelriktare dvervakas av separata, kortslutningsskyddande kretsar.
Om en kortslutning uppstar sa startar inte drivsystemet och felet indikeras.

Fasbortfall i matningen

Skyddskretsarna mot fasbortfall i matningen dvervakar matningskabelns anslutning
genom att kanna av rippel i mellanledet. Om en fas skulle falla bort sa 6kar ripplet.
Om ripplet 6verstiger 13% stoppas drivsystemet och felet indikeras.

Omgivningstemperatur

Drivsystemet startar inte nar omgivningstemperaturen éverstiger 73 till 82 °C (det
exakta varden varierar inom detta intervall beroende pa omriktartyp).

Overfrekvens

Om frekvensomriktarens utfrekvens Overstiger forinstalld niva sa stoppas
drivsystemet och felet indikeras. Den forinstallda nivan ar 50 Hz éver maximalt
varvtal (DTC aktivt) eller frekvens (Skalar styrning aktiv).

Internt fel

Om frekvensomriktaren detekterar ett internt fel stoppas drivsystemet och felet
indikeras.

Driftgranser

ACSB800 har justerbara granser for varvtal, strém (maximum), moment (maximum)
och DC-spanning.

Programfunktioner



67

Instéllningar
Parametergrupp 20 GRANSER.

Effektgrans

Maximal tilldten motoreffekt &r 1,5 - Pyq eller Py, beroende pa vilket varde som ar
storst (kan variera mellan olika omriktartyper). Om gransen éverskrids sa sker en
automatisk begransning av motorns vridmoment, en funktion som skyddar

ingangsbryggan mot éverlast.

Automatisk kvittering

Omriktaren har en funktion fér automatisk kvittering av felmeddelanden om
Overstrom, dverspanning, underspanning och for laga analoga insignaler.
Funktionen aktiveras av anvandaren.

Instéllningar
Parametergrupp 31 AUTOM KVITTERING.
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Overvakning

Frekvensomriktaren dvervakar om vissa variabler, som kan valjas av anvandaren,
haller sig inom de granser anvandaren satt. Anvandaren kan satta granser for
varvtal, strom etc.

Instéllningar
Parametergrupp 32 OVERVAKNING.

Diagnostik
Driftvardessignal Mer information
03.02 Indikering av gransdvertradelse som bitar i ett packat binart ord
03.14 Indikering av gransovertradelse som bitar i ett packat binart ord
Grupp 14 Gransovertradelse som indikeras via en relautgang
RELAUTGANGAR
Parameterlas

Anvandaren kan férhindra att parametrar andras genom att aktivera parameterlaset.

Instéllningar
Parametrarna 16.02 och 16.03.

PID-reglering

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

Nar PID-regulatorn ar aktiverad ar en referenssignal fran processen (borvardet)
ansluten till omriktaren, istallet for varvtalsreferens. En driftvardessignal
(aterkoppling fran processen) ar ocksa ansluten. PID-regleringen anpassar
drifthastigheten for att behalla det uppmatta arvardet vid énskad niva (referens).

Blockscheman
Blockschemat nedan till héger illustrerar PID-regleringen.

Figuren till vanster visar ett tillampningsexempel: Regulatorn justerar en pumps
varvtal i enlighet med det uppmatta trycket och den installda tryckreferensen.
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Exempel: PID-reglering, blockschema
Tryckhéjande pump PID
Yoref ref
40.01| k
ACSB00 Driftvérden w002 Brytard  Frekvens-
40.06 — — j{ referens
: : 40.04 | dFiltT .
40A1|$: Filter 40.05 | errViny . varvtals-
Al2 — 7~£ : o138 L'm j : referens
ﬁ:g _] PIDmin | ol1 99.04 =0
Als — 40.19 (b1e)
IMOT —|
%ref = extern referens EXT REF2 (se
parameter 11.06)
Instéllningar
Parameter Funktion
99.02 Aktivering av PID-reglering
40.01 - 40.13, 40.19, Instéliningar av PID-regulatorn
40.25 - 40.27
32.13till 32.18 Overvakningsgranserna for processens referensvarde REF2 och
variablerna ACT1 och ACT2
Diagnostik

Driftvéardessignal

Funktion

01.12, 01.24, 01.25,
01.26 och 01.34

PID-regulatorns referens-, drift- och avvikelsevarden

Grupp 14 Indikering, via en reldutgdng, av att en dvervakningsgrans éverskridits
RELAUTGANGAR

Grupp 15 ANALOGA PID-regulatorvarden via analoga standardutgangar

UTGANGAR

Grupp 96 EXT AO

PID-regulatorvarden via analoga tillvalsutgangar
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PID-regleringens vilofunktion

Blockschemat nedan visar vilofunktionens aktiverings-/avaktiveringslogik.
Vilofunktionen kan endast anvandas nar PID-regleringen ar aktiv.

Jamfor
Mot.varvtal — 1 o Val - F('jrdréjn.

B C Set/Reset
1<2 |INTERN G o et/Rese

4021 — 2 DI — Y%refAktiv —] & 2‘7 S

: PIDRegIAI.div — S/R 1)
40.20 modulering __| 4022
R
Eller
03.02 (B1) — 0

<1 Eller | | 1= Aktivera
03.02 (B2) — J vilofunktionen

Tarior StartRa 4 <1 0 = Avaktivera
— - vilofunktionen
01.34 —1 o Val Fordrajn.
1<2 - wrerv-| < E‘*
40.23 ]2 E:)”:cc —
40.20 40.24

Mot.varvtal: arvarde, motorns faktiska varvtal

%refAktiv: %-referensen (EXT REF2) anvands. Se parameter 11.02.
PIDReglAktiv: 99.02 ar PID-REGL

modulering: Vaxelriktarens IGBT-reglering ar i drift

Exempel
Tidsschemat nedan visar vilofunktionen.

Motorns varvtal

tq = férdréjning, parameter 40.22

' mandverpanel
| VILOFUNKT

. Tid
OPP

START

%)
=

Arvérde

- . Aterstartsniva
"Parameter 40.23

Tid

twq = fordréjning aterstart, parameter 40.24
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Vilofunktion for en PID-reglerad tryckhdjande pump: Vattenférbrukningen minskar
nattetid. Fdljdaktligen minskar PID-regulatorn motorns varvtal. P g a naturliga
forluster i roren och centrigugalpumpens laga verkningsgrad vid laga varvtal sa
stannar aldrig motorn, den fortsatter att rotera. Vilofunktionen kdnner av den
langsamma rotationen och nar viloférdréjningstiden gatt stoppas den onddiga
pumpningen. Drivsystemet skiftar till vilolage men fortsatter att 6vervaka trycket. Nar
trycket faller under den tillatna miniminivan och férdrojningstiden for uppvakningen
gatt sa aterupptas pumpningen igen.

Instéllningar

Parameter Mer information

99.02 Aktivering av PID-reglering

40.20 - 40.24 Instaliningar for vilofunktionen
Diagnostik

Varningen VILOFUNKT visas i mandverpanelens teckenfonster.
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Motortemperaturmatning via standard-1/O

Detta underavsnitt beskriver temperaturmatningen for en motor nar anslutningen
sker via RMIO-styrkortet.

) RMIO-kort
En givare

A+
Al1-

Motor \ O

1

AO1+
AO1-

10 nFL ]

Tre givare RMIO-kort

WA+
Motor » ."l All-

AO1+
AO1-

10 nFL ]

f VARNING! Enligt IEC 664 kravs dubbel, eller forstarkt isolering mellan motorns

stromférande delar och motortemperaturgivaren om den ansluts till RMIO-kortet.
Forstarkt isolering innebar ett sakerhetavstand pa 8 mm for kryproérelser (400 / 500 V
vaxelstromsutrustning). Om montaget inte uppfyller kravet maste féljande goras:

* RMIO-kortets anslutningsplintar maste skyddas mot kontakt och far inte anslutas
till annan utrustning .

Eller

» Temperaturgivaren maste isoleras fran RMIO-kortets anslutningsplintar.
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Instéllningar

Parameter Mer information

15.01 Analog utgang for temperaturmétning av motor 1. Stall in MOT1 TEMP PT.
35.01 ... 35.03 Installningar for temperaturmatning av motor 1

Ovrigt

Parametrarna 13.01 till 13.05 (behandling av Al1) och 15.02 till 15.05 (behandling av AO1) har ingen
verkan.

Kabelns skarm boér vara jordad vid motoranden via en kondensator pa 10 nF. Om det inte ar majligt
ska skadrmen lamnas oansluten.

Diagnostik
Driftvdarden Mer information
01.35 Temperaturvarde
03.08 Varningsflagga
03.15 Felflaggor
03.16 Varningsflaggor
Varningar
MOTOR 1 TEMP (4312) | Kapitel Fels6kning och parameter 03.16
TEMP AL MAT Kapitel Felsékning och parameter 03.08
Fel
MOTOR 1 TEMP (4312)| Kapitel Felsékning och parameter 03.15
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Motortemperaturmatning via en analog 1/0-utbyggnadsmodul

Detta underavsnitt beskriver temperaturmatningen for en motor nar anslutningen
sker via den analoga I/0O-utbyggnadsmodulen RAIO.

En givare

RAIO-modul

Motor \ i

¥

Al1+

Al1-

Tre givare

10 nF

AO1+

NP

AO1-

RAIO-modul

Al1+

Motor

Al1-

AO1+

AO1-

10 nFL J

stromforande delar och motortemperaturgivaren nar den ansluts till RAIO-modulen.

c VARNING! Enligt IEC 664 kravs dubbel, eller forstarkt isolering mellan motorns

Forstarkt isolering innebar ett sakerhetavstand pa 8 mm for kryproérelser (400 / 500 V
vaxelstromsutrustning). Om montaget inte uppfyller kravet maste féljande goras:

* RAIO-modulens anslutningsplintar maste skyddas mot kontakt och far inte
anslutas till annan utrustning.

Eller

» Temperaturgivaren maste isoleras fran RAIO-modulens anslutningsplintar.
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Instéllningar

Parameter Mer information

35.01 ... 35.03 Instéllningar fér temperaturméatning av motor 1

98.12 Aktivering av analog tillvals-I/O for motortemperaturméatning
Ovrigt

Parametrarna 13.16 till 13.20 (behandling av Al1) och 96.01 till 96.05 (Signalval for/behandling av
AO1) har ingen effekt.

Kabelns skarm boér vara jordad vid motoranden via en kondensator pa 10 nF. Om det inte ar majligt
ska skadrmen lamnas oansluten.

Diagnostik
Driftvdarden Mer information
01.35 Temperaturvarde
03.08 Felflagga i ett packat ord med binara bitar
03.15 Varningsflagga i ett packat ord med binéra bitar
03.16 Felflagga i ett packat ord med binara bitar
Varningar
MOTOR 1 TEMP (4312) | Kapitel Fels6kning och parameter 03.16
TEMP AL MAT Kapitel Felsékning och parameter 03.08
Fel
MOTOR 1 TEMP (4312)| Kapitel Felsékning och parameter 03.15
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Adaptiv programmering med funktionsblock

Det normala ar att anvandaren kan styra drivsystemet med parametrar. Varje
parameter har en fast uppsattning valmajligheter eller ett installningsintervall. Det
go6r programmeringen enkel, men begransar samtidigt valméjligheterna. Anvandaren
kan inte gora ytterligare anpassningar. Adaptiv programmering ger friare
anpassningsmojligheter utan sarskilda programmeringsverktyg eller -sprak:

* Programmet ar uppbyggt av funktionsblock som férekommer som standard i
omriktarens tillampningsprogram.

* Mandverpanelen anvands som programmeringsverktyg.

* Anvandaren kan dokumentera programmet genom att rita upp blockscheman
utifrdn mallsidor.

Det adaptiva programmet kan maximalt besta av 15 funktionsblock. Programmet
kan besta av flera separata funktioner.

Ytterligare information finns i Application Guide for Adaptive Program (ID-nr: 3AFE
64527274 [Engelskal).
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Styrning av en mekanisk broms

Den mekaniska bromsen anvands for att halla motor och drivna maskiner stilla vid
varvtalet noll nar drivsystemet ar stoppat eller avstangt.

Exempel

Figuren nedan visar ett tillampningsexempel pa bromsstyrning.

VARNING! Se till att den maskin, som omriktaren med bromsstyrningen ar
integrerad i, uppfyller gallande personsakerhetsféreskrifter. Observera att
frekvensomriktaren (komplett eller grundlaggande omriktarmodul, enl. definitionerna
i IEC 61800-2), inte betraktas som sakerhetsutrustning enligt europeiska
maskindirektivet och samhdrande nationella standarder. Darfér maste sakerheten
baseras pa gallande foreskrifter for tillampningen och inte pa en specifik
omriktarfunktion, exempelvis bromsstyrningsfunktionen.

Bromsstyrningslogiken ar r _Bgmésty_rn._ I | RMIO-kort
integrerad i omriktarens ' hardvara ! | 05

tilldmpningsprogram. Anvandaren | 230 VAC
ansvarar for elektrisk utrustning . "1 |RO1
| | 7
| —2 |RO1
'i— 3 [rRO1 [

och inkoppling av densamma.

=
- Bromsstyrning till/fran via G-
reldutgang RO1. |

L

- Bromsovervakning via digital
ingang DI5 (tillval).

- N6dbromskontakt i
bromsstyrningskretsen.

Nodbroms
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Tidsschema for bromsstyrningsfunktionen

Startkommando

Extern
varvtalsreferens

Vaxelriktare igang

Motorn
magnetiserad

Sléappkommando
fér broms

Intern varvtals-
referens (faktiskt
motorvarvtal)

Momentreferens

Tidsschemat nedan visar hur bromsstyrningen fungerar. Se aven
tillstandsdiagrammet pa foljande sida.

Startmoment vid bromsutlésning (Parameter 42.07 och 42.08)
Fordréjning av motormagnetiseringen

Fordréjning av bromsslépp (Parameter 42.03)

Varvtal fér bromsaktivering (Parameter 42.05)

Fordrdjning av bromsaktivering (Parameter 42.04)
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Tillstandsforandringar

RFG =
Rampfunktionsgenerator,

anvand vid referenshantering

i den varvtalsreglerade
loopen.

Fran vilket tillstdnd som helst

79

+ 1) _I— (6kande flank)
]

INGEN
MODULERING

—0/0/1

Y

-

SLAPPT
BROMS

— 1/1/1

A

A

|3)

UTLOST RFG
INGANG

L 1/1/0

A

=

RFG INGANG
TILL NOLL

— 1/1/1

13)

BEKRAFTAT
BROMSFEL

L 0/0/1

-

AKTIVERAD
BROMS

— 0/1/1

9)

X=1
Y=1
Z=1

ramp.

—_

Only if parameter 42.02 # OFF:

10) Bromsbekraftelse = 0 OCH Bromsslappsfordréjning passerad =1
11) Bromsbekraftelse = 0
12) Bromsbekraftelse = 0
13) Bromsbekraftelse = 1 OCH Bromsaktiveringsférdrojning passerad = 1

Tillstand (Symbol xiz )

- NN: Tillstdndsnamn

- X/Y/Z: Tillstand utgang/verksamhet
Slapp bromsen. Relautgangen, installd fér bromsstyrning, aktiveras.

Tvingande start. Funktionen haller den interna startordern aktiv, tills bromsen aktiverats,
oberoende av den externa startsignalens tillstand.

Ramp i utgangslage. Tvingar den anvanda interna varvtalsreferensen till noll utefter en

Andringsvillkor for tillstdnd (Symbo| e )

Bromsstyrning aktiv 0 -> 1 ELLER Vaxelriktaren ar modulerande = 0

)
2) Motor magnetiserad = 1 OCH Omriktaren i drift = 1
3) Bromsbekraftelse = 1 OCH Bromsslappsfordrojning passerad OCH Start = 1
4) Start=0
5) Start=0
6) Start=1
7) | Faktiskt motorvarvtal| < Varvtal for bromsaktivering OCH Start = 0
8) Start=1
9) Bromsbekraftelse = 0 OCH Bromsaktiveringsfordréjning passerad = 1 OCH Start =0
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Instéllningar

Parameter Mer information
14.01 Relautgang for bromsstyrningen (instélld for BRAKE CTRL)
Grupp 42 BROMS Bromsfunktionsinstallningar
STYRNING
Diagnostik
Driftvarden Mer information
03.01 Flagga som indikerar ramp i utgangslage
03.13 Tillstdnd for flagga “kommando slapp/aktivera broms”
03.15 Tillstand for felflagga
03.16 Tillstand for varningsflagga
Varningar
BROMS KVITT (ff74) Kapitel Felsékning, och driftvardessignal 03.16
Fel
BROMS KVITT (ff74) Kapitel Felsékning, och driftvardessignal 03.15
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Med ledare/foljare samordnas flera drivsystem

| en ledare/fljare-tillampning bestar systemet av flera drivsystem vars motoraxlar
arbetar sammankopplade. Ledar- och féljardrivsystem kommunicerar via en
fiberoptisk lank. Nedanstaende figurer visar tva grundlaggande tillampningstyper.

M/F-tillampning, oversikt

Fast sammankopplade motoraxlar: Flexibelt sammankopplade motoraxlar:
- Varvtalsreglerad Ledare - Varvtalsreglerad Ledare
- Foljare foljer Ledarens momentreferens - Foljare foljer Ledarens varvtalsreferens

g Externa
SEtét;rigz:a o = styrsignaler
{n S 3
Matnings-—;‘s—ﬁl Matnings-
anni spannin
spanning ob bo Ledare/féljare- bt} P 9 o)
Foljarefel- lank ) I Foljarefel-
Overvakning dvervakning
. 3
Matnings- Matnings-
spanning ~3 spanning 3
Instéllningar och diagnostik
Parameter Mer information
Grupp 60 LEDARE/ Ledare/foljare-parametrar
FOLJARE
Ovrigt
Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [Engelska)) forklarar funktionaliteten mer
detaljerat
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Ryck

Ryckfunktionen anvands normalt for att styra en cyklisk rorelse i en maskinsektion.
Hela cykeln styrs av en enda tryckknapp: Nar den ar pa sa startar drivsystemet och
accelererar i forinstalld takt till ett forinstallt varvtal. Nar den ar av sa retarderar
drivsystemet till noll i forinstalld takt.

Figuren och tabellen har nedan beskriver férloppet och aven hur drivsystemet gar
Over till normal drift (= ryckfunktionen inaktiv) nar startkommando ges. Ryckkmd. =
ryckinsignalens tillstdnd. Startkmd = startsignalens tillstand.

Varvtal
A
(. I
(. I
o I |
| I !
| | | | [ |
. f . t ——t ———— | -l
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 Tid
Faseri | Ryck- | Start- Beskrivning
cykeln | kmd kmd

1-2 1 0 Drivsystemet accelererar till forinstallt ryckvarvtal langs med ryckfunktionens

accelerationsramp.

2-3 1 0 Drivsystemet arbetar vid férinstéllt ryckvarvtal.

3-4 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal langs med ryckfunktionens retardationsramp.

4-5 0 0 Drivsystemet &r stoppat.

5-6 1 0 Drivsystemet accelererar till ryckvarvtalet langs med ryckfunktionens accelerationsramp.

6-7 1 0 Drivsystemet arbetar vid férinstallt ryckvarvtal.

7-8 X 1 Normal driftfunktion asidosatter ryckfunktionen. Drivsystemet accelererar till

referensvarvtalet langs med den accelerationsramp som ar aktiv.

8-9 X 1 Normal driftfunktion asidosatter ryckfunktionen. Drivsystemet foljer varvtalsreferensen.
9-10 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal Idangs med den retardationsramp som &r aktiv.
10-11 0 0 Drivsystemet ar stoppat.

11-12 X 1 Normal driftfunktion asidosatter ryckfunktionen. Drivsystemet accelererar till
referensvarvtalet lAngs med den accelerationsramp som ar aktiv.

12-13 X 1 Normal driftfunktion asidosatter ryckfunktionen. Drivsystemet foljer varvtalsreferensen.

13-14 1 0 Drivsystemet retarderar till ryckvarvtalet langs med ryckfunktionens retardationsramp.

14-15 1 0 Drivsystemet arbetar vid forinstallt ryckvarvtal.

15-16 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal I&dngs med ryckfunktionens retardationsramp.

x = Tillstandet kan vara antingen 1 eller 0.
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Obs: Ryckfunktionen kan inte anvandas nar:
+ drivsystemets starkommando ar aktivt, eller

+ drivsystemet mandvreras lokalt (L synligt pa férsta raden i mandverpanelens
teckenfonster).

Obs: Ryckvarvtalet asidosatter de konstanta varvtalen.

Obs: Nar ryck pagar ar rampformstiden satt till noll.

Instéllningar

Parameter Mer information

10.06 Insignal for ryckfunktionens till- och franslag.

12.15 Ryckfunktionens varvtalsniva.

21.10 Franslagsfordréjning for vaxelriktarens IGBT-reglering. Férdréjningen

mojliggdér mjuk omstart genom att dverbrygga korta stillestand med hjalp av
bibehallen vaxelriktarmoduleringen.

22.04, 22.05 Ryckfunktionens accelerations- och retardationstider.
22.06 Accelerationens och retardationens rampformstid: satt till noll nar ryck
pagar.
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Tillampningsmakron

Kapitlet i korthet

Det har kapitlet beskriver tankt anvandning, drift och foérinstallda styranslutningar for
de tilldmpningsmakron som finns som standard. Det beskriver hur ett
anvandardefinierat makro sparas och hamtas.

En oversikt over tillgangliga makron

TilldAmpningsmakron ar férprogrammerade parameteruppsattningar. Vid start av
drivsystemet valjer anvandaren typiskt ett av dessa makron - det som basat passar
for andamalet - med hjalp av parameter 99.02. Darefter kan anvandaren goéra de
specifika forandringar som behdévs, och slutligen spara det modifierade makrot som
ett anvandarmakro.

Det finns fem standardmakron och tva som anvandaren sjalv kan definiera. Tabellen
nedan visar dessa makron och beskriver [Ampliga anvandningsomraden.

makro

Passande tillampningar

Fabrik

Vanliga varvtalsreglerande tillampningar dar inget, ett, tva eller tre konstanta
varvtal anvands:

- Transportorer
- Varvtalsreglerade pumpar och flaktar
- Testbankar med fordefinierade konstanta varvtal

Hand/Auto

Varvtalsreglerande tillampningar. Mgjlighet att byta mellan tva externa styrplatser.

PID-reglering

Processreglering, t ex styrsystem med slutna reglerkretsar for tryckreglering,
nivareglering och flédesreglering. Exempel:

- tryckstegringspumpar i kommunala vattenférsorjningssystem
- nivareglerande pumpar i vattenreservoarer

- tryckstegringspumpar i fjarrvarmesystem

- reglering av materialfléde i ett transportorsystem.

Det gér att skifta mellan process- och varvtalsreglering.

Moment-
reglering

Momentreglerande tillampningar. Det gar att skifta mellan moment- och
varvtalsreglering.

Sekvens-
styrning

Varvtalsreglerande tillampningar dar varvtalsreferens, sju konstanta varvtal och
tva accelerations- respektive retardationsramper kan anvandas.

Anvandarens
egna

Det gar att spara ett anvandaranpassat standardmakro, dvs
parameterinstallningar (inkl. grupp 99) och resultat av motorns
identifieringskorning, i det permanenta minnet. Anvandaren kan sedan hamta
informationen vid behov. Tva egna makron behdvs for att véxla mellan tva olika
motorer.
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Makrot Fabrik

Samtliga styrkommandon och referensinstallningar kan hanteras fran
mandverpanelen eller, om man sa onskar, fran en extern styrplats. Den aktiva
styrplatsen valjs med tangenten LOC/REM pa mandverpanelen. Drivsystemet ar
varvtalsreglerat.

Vid extern styrning ar styrplatsen EXT1. Referenssignalen kopplas till den analoga
ingangen Al1 medan start-, stopp- och rotationsriktningssignalerna kopplas till de
digitala ingadngarna DI1 och DI2. Rotationsriktningens grundinstallning ar FRAM
(parameter 10.03). DI2 styr inte rotationsriktningen om inte parameter 10.03 &ndras
till VALD.

Tre olika konstanta varvtal kan valjas fran extern styrplats via de digitala ingangarna
DI5 och DI6. Det finns tva forinstallda accelerations-/retardationsramper. Val av
accelerations-/retardationsramper gérs med hjalp av digital ingang DI4.

Tva analoga utgangar (varvtal och strém) och tre relautgangar (driftklar, drift och
inverterat fel) finns tillgangliga.

Som grundinstallning visas i mandverpanelens teckenfonster driftvardena
(=&rvardena) for FREKVENS, STROM och EFFEKT.

Tillampningsmakron
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Nedanstaende figur visar de externa styranslutningarna fér makrot Fabrik och
markningen av RMIO-kortets anslutningsplintar.

1) Aktivt bara nar parameter 10.03 ar X20
installd pa VALD av anvandaren . 1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND
2) Forinstaliningarna for USA skiljer X21
sig enligt féljande: ] 1 VREF |Referensspanning 10 VDC
DIT [Start (Puls: 0->1 L'? T2 |GND |1 kohm <Ry <10 kohm
art (Puls: 0->1) +——{3  |All+ |Varvtalsreferens 0(2) ... 10 V, Ry, > 200 kohm
DI2 |Stopp (Puls: 1->0) :I_I 7 AN
DI3 |Fram/Back = [5  |AI2+ |Ingen forinstalld anvandning. 0(4) ... 20 mA,
6 Al2- Ri, = 100 ohm
3) 0 = ramptider enligt par. 22.02 och ; 2:? I,g.ginjggrf;;"d anvandning. 0(4) .. 20 mA
22.03. 1 = ramptider enligt par. 22.04 5 AO;+ Mmt 0 20 mAZ D
och 22 05. ’—@ = otorvarvtal 0(4) ... 20 mA 2 0 ... nom.
f 10 |AO1- |motorvarvtal, R <700 ohm
2) ’—® i l 11 |AO2+ |Utstrom 0(4) ... 20 mA 2 0 ... motorns
Se parametergrupp 12 KONST | 12 [AO2-  |markstrém, R, < 700 ohm
VARVTAL: = S5z
DI5 |DI6 [Funktion —1 DI1 Start/Stopp 2
0 [0 [installt varvtal via Al —2 |DI2 Fram/Back 1%
1 10 [Varvtal 1 3 DI3 Ingen forinstalld anvandning. 2)
0 1 Varvial 2 — 14 Di4 Val av acceleration och retardation )
T Va3 —15 DI5 Val av konstant varvtal )
—i6 DI6 Val av konstant varvtal )
7 +24\V |+24 VDC, max. 100 mA
5) Se parameter 21.09. 8 +24 V
9 DGND1 |Digital signaljord
10 |DGND?2 |Digital signaljord
11 DI'IL Startblockering (0 = stopp) 5
X23
—1 +24 VV  |Hjalpspanningsutgang, oisolerad, 24 VDC,
2 GND |250 mA
X25
1 RO11 Relautgang 1
> [rotz | Driftklar
—X 3 |[rO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 7 Drift
—X 3 [rO23 | !
X27
—® 1 R031 Relautgang 3
Fel =2 R032 _ Inverterat fel
3 R033 |1
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Makrot Hand/Auto

Kommandon fér Start/Stopp och rotationsriktning, samt referensinstalliningar kan
hanteras fran en av tva externa styrplatser: EXT1 (Hand) eller EXT2 (Auto). Start-,
stopp- och rotationsriktningssignalerna for EXT1 (Hand) kopplas till de digitala
ingangarna DI1 och DI2, medan referenssignalen kopplas till den analoga ingangen
Al1. Start-, stopp- och rotationsriktningssignalerna fér EXT2 (Auto) kopplas till de
digitala ingangarna DI5 och DI6, referenssignalen kopplas till den analoga ingangen
Al2. Valet mellan EXT1 och EXT2 bestams av tillstdndet hos den digitala ingangen
DI3. Drivsystemet ar varvtalsreglerat. Varvtalsreferens och kommandon for Start/
Stopp och rotationsriktning kan ocksa ges med mandéverpanelens tangenter. Via
digital ingang DI4 kan ett konstant varvtal valjas.

Varvtalsreferensen ar, vid automatisk styrning (EXT2), en procentsats av
drivsystemets maximala varvtal.

Tva analoga utgangar och tre relautgangar finns tillgéngliga pa anslutningsplintar.
Som grundinstéllning visas FREKVENS, STROM och STYRPLATS i
mandverpanelens teckenfonster.

Tillampningsmakron
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Nedanstaende figur visar de externa styranslutningarna fér makrot Hand/Auto och
markningen av RMIO-kortets anslutningsplintar.

") Val mellan tva externa styrplatser,
EXT1 och EXT2.

2 Se parameter 21.09.

X20
1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm <R <10 kohm
X21
] 1 VREF |Referensspanning 10 VDC, kohm < R <
LE | | 2 GND 10 kohm
t i I 3 Al1+ Varvtalsreferens (Manuell reglering). 0(2) ...
=4 Al1- 10V, Ry, > 200 kohm
—15 Al2+ Varvtalsreferens (Automatisk reglering). 0(4)
6 Al2- ... 20 mA, R;, = 100 ohm
7 Al3+ Ingen forinstalld anvandning. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3- R;, = 100 ohm.
’—@ 119 AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA 2 0 ... nom.
i 10 |AO1- |motorvarvtal, R <700 ohm
’—® i l 11 AO2+ |Utstrom 0(4) ... 20 mA 2 0 ... motorns
—L[12 [AG2- | markstrém, R, <700 ohm
= X22
—1 DI1 Start/Stopp (Manuell reglering)
—2 DI2 Fram/Back (Manuell reglering)
— 13 DI3 Val av manuell/automatisk reglering N
—14 D4 Konstant varvtal 4: Par. 12.05
—i5 DI5 Fram/Back (Automatisk reglering)
—6 DI6 Start/Stopp (Automatisk reglering)
7 +24'V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digital signaljord
10 |DGND?2 |Digital signaljord
11 DI'IL Startblockering (0 = stopp) 2)
X23
— 1 +24 \V  |Hjalpspanningsutgang, oisolerad, 24 VDC,
2 GND |250 mA
X25
1 RO11 Relautgang 1
12 |RO12 7 Driftklar
_® 3 RO13 | —1
X26
1 RO21 Relautgang 2
L 12 R0O22 7 Drift
_® 3 RO23 |1
xX27
_® 1 R031 Relautgang 3
Fel 2 R032 _ Inverterat fel
3 R033 |1
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Makrot PID-reglering

TilldAmpningsmakrot PID-reglering anvands for att reglera en processvariabel, som
t.ex. ett tryck eller ett flode, via varvtalet hos den drivha motorn.

Referenssignalen for regleringen ansluts till analog ingang Al1 och det aterkopplade
arvardet till analog ingang Al2.

Alternativt kan ett referensvarde for varvtalet ldggas pa den analoga ingangen Al1.
Da forbikopplas process-PID-regulatorn och omriktaren reglerar inte langre
processvariabeln. Valet mellan direkt varvtalsreglering och processvariabelreglering
gors via digital ingang DI3.

Tva analoga utgangar och tre relautgangar finns tillgangliga via kopplingsplintar.
Som grundinstallning visar mandverpanelens teckenfénster driftvardena
(=&rvardena) féor VARVTAL, ARVARDE 1 och REGLERAVVIKELSE.

Anslutningsexempel, 24 VDC / 4...20 mA tvatradsgivare
X21 / RMIO-kort

4...20 mA 5 |Al2+ |Arvardesmatning. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
I 6  |Al2-  |100 ohm

X23 / RMIO-kort

1 +24 \V/  |Hjalpspanningsutgang, oisolerad, 24 VDC,
L—12 GND 250 mA

OBS: Givaren matas via sin stromutgang. Darfér maste utsignalen vara 4...20 mA,
inte 0...20 mA.

Tillampningsmakron
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Nedanstaende figur visar de externa styranslutningarna fér makrot PID-reglering och
markningen av RMIO-kortets anslutningsplintar.

") Val mellan externa styrplatserna
EXT1 och EXT2

2) Endast i bruk nar
varvtalsreleringen ar aktiv (DI3 = 0)

3) Fran = Driftfrigivning fran.
Drivsystemet kommer ej att starta,
alternativt stoppas. Till =
Driftfrigivning. Normal drift.

4 se parameter 21.09.

5) Givaren maste matas. Se
tillverkarens instruktioner. Ett
anslutningsexempel fér en
tvatradsgivare, 24 VDC / 4...20 mA
visas ovan.

X20
1 VREF |Referensspanning -10 VDC
2 GND 1 kohm <R <10 kohm
X21
- 1 VREF |Referensspanning 10 VDC
\_? 12 GND |1 kohm < R <10 kohm
| ! 3 Al1+ Varvtalsreferens eller
| I Al1- processvariabelreferens. 0(2) ... 10V, R, >
% 5 Al2+ Uppmatt arvarde fran processen. 0(4) ...
6 Al2- 20 mA, R, =100 ohm
7 Al3+ Ingen forinstalld anvandning. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3- R, = 100 ohm.
’_@ . 9 AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA =
i | 10 AO1- 0 ... nom. motorvarvtal, R_< 700 ohm
r@ i [[11  [AO2+ [Utstrdm 0(4) ... 20 mA =
| {12 |AO2- |0 ... motorns méarkstrém, R_< 700 ohm
= X22
_ DI1 Start/Stopp (varvtalsreglering)
2 DI2 Ingen forinstalld anvandning.
13 DI3 Val av varvtals-/processvariabelreglering N
|4 Dl4 Konstant varvtal 4: Par. 12.05 2
_ 15 DI5 Driftfrigivning. %)
__16 DI6 Start/Stopp (processvariabelreglering)
7 +24'V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 'V
9 DGND1 |Digital signaljord
10 |DGND2 |Digital signaljord
11 DI'IL Startblockering (0 = stopp) 4)
X23
—1 +24 V  |Hjalpspanningsutgang, oisolerad, 24 VDC,
2 GND |250 mA
X25
1 RO11 Relautgang 1
—12__ |RO12 7 Driftklar
—X—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 7 Drift
—X) 3 [rO23 | !
_@ X27
1 R0O31 Relautgang 3
Fel —2 |R032 _ Inverterat fel
3 R033 |1
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Makrot Momentreglering

Makrot Momentreglering anvands i fall dar en motors vridmoment behdver regleras.
Momentreferensen ges som en strémsignal via analog ingang Al2. |
grundinstallningen motsvaras 0 mA av 0 % och 20 mA av 100 % av markvardet for
motorns vridmoment. Kommandon for start/stopp och rotationsriktning ges via
digitala ingangar DI1 och DI2. Driftfrigivningssignalen ar ansluten till DI6.

Via digitala ingangen DI3 kan man valja varvtalsreglering i stallet for
momentreglering. Det gar ocksa att andra den externa styrplatsen till lokal (dvs till
mandverpanelen) genom att trycka pa LOC/REM-tangenten. Grundinstallning ar att
varvialet regleras frdn mandverpanelen. Om momentet ska regleras fran
mandverpanelen, skall vardet pa parameter 11.01 andras till REF2 (%).

Tva analoga utgangar och tre relautgangar finns tillgangliga via kopplingsplintar.
Som grundinstallning visar mandverpanelens teckenfonster driftvardena
(=arvardena) for VARVTAL, MOMENT och STYRPLATS

Tillampningsmakron
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Nedanstaende figur visar de externa styranslutningarna fér makrot Momentreglering
och markningen av RMIO-kortets anslutningsplintar.

") Val mellan externa styrplatserna
EXT1 och EXT2

2) Endast i bruk nar
varvtalsreleringen ar aktiv (DI3 = 0)

3) Fran = ramptider enligt par. 22.02

och 22.03. Till = ramptider enligt par.

22.04 och 22.05.

4) Fran = Driftfrigivning fran.
Drivsystemet kommer ej att starta,
eller stoppas. Till = Driftfrigivning.
Normal drift.

5 se parameter 21.09.

X20
1 VREF |Referensspénning -10 VDC
2 GND 1 kohm <R <10 kohm
X21
] 1 VREF |Referensspanning 10 VDC
Li__rlf | |2 GND |1 kohm < R < 10 kohm
I | 3 Al1+ Varvtalsreferens. 0(2) ... 10 V, Rj, > 200 kohm
D Al1-
= |5 Al2+ Momentreferens. 0(4) ... 20 mA, Ry, =100
6 Al2- ohm
7 Al3+ Ingen forinstalld anvandning. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3- R;, = 100 ohm
’—@ 1|9 AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA 2 0 ... nom.
f 10 |AO1- |motorvarvtal, R <700 ohm
’—@ i l 11 AO2+ |Utstrém 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motorns
h_l 12 AO2- markstrom, R_< 700 ohm
= X22
—1 DI1 Start/Stopp
—|2 DiI2 Fram/Back
— 13 DI3 Val av varvtals- / momentreglering )
—|4 D4 Konstant varvtal 4: Par. 12.05 2)
—15 DI5 Val av acceleration och retardation )
—16 DI6 Driftfrigivning %)
7 +24\V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digital signaljord
10 |DGND2 |Digital signaljord
11 DI'IL Startblockering (0 = stopp) 5
X23
—1 +24 VV  |Hjalpspanningsutgang, oisolerad, 24 VDC,
2 GND |250 mA
X25
1 RO11 Relautgang 1
—12 RO12 _ Driftklar
—X—+—13  [RO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 7 Drift
—X) 3 [rRO23 |
_@ X27
1 R0O31 Relautgang 3
Fel =2 |R032 7 Inverterat fel
3 R0O33 | —
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Makrot Sekvensstyrning

Tillampningsmakrot erbjuder sju forinstallda konstanta varvtal som kan véljas via de
digitala ingangarna DI4 till DI6. Vilken accelerations- och retardationsramp som
anvands bestams av tillstandet for digital ingang DI3. Kommandon fér start/stopp
och rotationsriktning ges via digitala ingangarna DI1 och DI2.

Extern varvtalsreferens kan ges via analog ingang Al1. Referensen ar aktiv endast
under forutsattning att spanningen pa alla digitala ingangarna DI4 till DI6 ar 0 V DC.
Det gar ocksa att ge dritkommandon och stalla in referensvarden fran
mandverpanelen.

Tva analoga utgangar och tre reldutgangar finns tillgangliga via kopplingsplintar.

Grundinstallningen for stopp ar ramp. Som grundinstallning visar mandverpanelens

teckenfonster driftvarden (=arvardena) for FREKVENS, STROM och EFFEKT.
Funktionsschema

Figuren nedan visar ett exempel pa makrots anvandning.

Varvtal

Varvtal 3

Stopp med
retardations-
ramp

Varvtal 2

Varvtal 1

> - “«—> Tid
Accell Accell Accel2 Retard2

StartStopp — ——

Accel1/Retard
Varvtal 1 — (D

- .
Varvtal 2
e E—
Accel2/Retard2
Varvtal 3 [T
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Nedanstaende figur visar de externa styranslutningarna fér makrot Sekvensstyrning
och markningen av RMIO-kortets anslutningsplintar.

") Fran = ramptider enligt par. 22.02
och 22.03. Till = ramptider enligt par.
22.04 och 22.05.

2 Se parametergrupp 12 KONST
VARVTAL:

DI4 |DI5 |DI6 [Funktion

0 |0 |0 |Installt varvtal via A1
1 (0 |0 [|Varvtal1

0 |1 |0 [|Varvtal2

1 1 |0 [|Varvtal 3

0 |0 |1 |Varvtal4

1 |0 |1 [Varvtal5

0 |1 |1 [|Varvtal 6

1 (1 |1 [|Varvtal7

%) se parameter 21.09.

X20
1 VREF |Referensspénning -10 VDC
2 GND 1 kohm <R <10 kohm
X21
] 1 VREF |Referensspanning 10 VDC
Li__rlf | |2 GND |1 kohm <R < 10 kohm
I | 3 Al1+ Extern varvtalsreferens 0(2) ... 10V, Ry, >
hE 4 Al1- 200 kohm
= 1|5 Al2+ Ingen forinstalld anvandning. 0(4) ... 20 mA,
6 Al2- R, = 100 ohm
7 Al3+ Ingen forinstalld anvandning. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3- R;, = 100 ohm
’—@ 1|9 AO1+ |Motorvarvtal 0(4) ... 20 mA 2 0 ... nom.
f 10 |AO1- |motorvarvtal, R <700 ohm
’—@ i l 11 AO2+ |Utstrém 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motorns
h_l 12 AO2- markstrom, R_< 700 ohm
= X22
—1 DI1 Start/Stopp
—|2 DiI2 Fram/Back
|3 DI3 Val av acceleration och retardationion 1)
—|4 Di4 Val av konstant varvtal )
—15 DI5 Val av konstant varvtal 2)
—|6 DI6 Val av konstant varvtal )
7 +24\V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digital signaljord
10 |DGND2 |Digital signaljord
11 DI'IL Startblockering (0 = stopp) 3)
X23
—1 +24 VV  |Hjalpspanningsutgang, oisolerad, 24 VDC,
2 GND  [250 mA
X25
1 RO11 Relautgang 1
—12 RO12 _ Driftklar
—X—+—13  [RO13 |
X26
1 RO21 Relautgang 2
—2 RO22 7 Drift
—X) 3 [rRO23 |
_@ xX27
1 R0O31 Relautgang 3
Fel =2 |R032 7 Inverterat fel
3 R0O33 | —
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Egna makron

Foérutom standardtillampningsmakron ar det mojligt att skapa tva egna makron. Med
hjalp av ett eget makro kan man spara parameteruppsattningarna, aven grupp 99,
och resultaten av motorns identifierings-kérning i systemets permanenta minne,
samt senare aterkalla denna information. Referensvardena fran manéverpanelen
och instéllningen av styrplats (lokal eller extern) sparas pa samma gang.

Gor enligt foljande for att skapa ett eget makro (EGET1):
» Justera parametrarna. Genomfor identifieringskdrningen om den inte gjorts annu.

» Spara parameterinstallningarna och ID-kdrningsresultatet genom att &ndra vardet
for parameter 99.02 till EGET1 SPARA (tryck pa ENTER). Det tar 20 - 60
sekunder att spara vardena.

Gor enligt féljande for att hamta makrot:
+ Andra parameter 99.02 till EGET1 HAMTA.
+ Hamta makroinstallningarna genom att trycka ENTER.

Man kan vaxla mellan egna makron med hjalp av digitala ingéngar (se parameter
16.05).

Obs: Kontrollera att dessa varden dverensstdmmer med aktuell motor. Nar man
hamtar ett eget makro aterstalls aven tillhérande motorinstallningar fran gruppen 99
STARTPARAMETRAR, liksom resultaten fran identifieringskérningen fér den
motorn. Kontrollera att dessa varden dverensstammer med aktuell motor.

Exempel: Med hjalp av egna makron kan ACS 800 vaxlas mellan tva olika motorer
utan att motorparametrarna behdver justeras eller motorns identifieringskérning
genomfdras varje gang motorn byts. Man kan helt enkelt justera instéllningarna och
kora identifieringskdrningen en gang for vardera motorn och sedan spara
informationen som tva egna makron. Da motorn byts behéver man endast hamta
motsvarande makro for att géra omriktaren driftklar.

Tillampningsmakron
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Driftvarden och parametrar

Kapitlet i korthet

Kapitlet beskriver driftvardessignalerna (= arvarden) och parametrarna, samt
definierar vilka varden de representeras med pa faltbussen. Ytterligare uppgifter
finns i kapitlet Ytterligare uppgifter: driftvdrden och parametrar.

Termer och forkortningar

Term

Definition

Absolut maxfrekvens

Vardet pa 20.08, eller 20.07 i det fall minimigransens absoluta varde ar
hégre &n maximigransen.

Absolut maxvarvtal

Vardet pa parameter 20.02, eller 20.01 i det fall minimigransens absoluta
varde ar hégre an maximigransen.

Driftvarde Arvarde som uppmatts eller beréknats av omriktaren. Anvandaren kan
kontrollera vardet, men inte stalla in det.

FbEq Faltbussekvivalent: Skalningsférhallandet mellan vardet som visas pa
mandverpanelen och det som anvands i den seriella kommunikationen.

Parameter En installning anvandaren kan géra som paverkar omriktarens funktion.

Driftvédrden och parametrar
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Nr Namn/varde Beskrivning FbEq

01 DRIFTVARDEN Arvarden. Grundldggande signaler for évervakningen av omriktaren.

01.01 PROCESS HASTIGHET | Processvariabel baserad pa installiningar i parametergrupp 34 1=1
PROCESS HASTIG.

01.02 VARVTAL Beraknat motorvarvtal méatt i rpm. Instalining av filtertid med parameter | -20000 = -
34.04. 100% 20000 =

100% av
motorns abs.
maxvarvtal

01.03 FREKVENS Omriktarens beraknade utfrekvens. -100 =-1Hz

100 =1 Hz

01.04 STROM Uppmatt motorstrém. 10=1A

01.05 MOMENT Beraknat motormoment. 100 ar motorns nominella moment. Instéllning | -10000 = -
av filtertid med parameter 34.05. 100% 10000 =

100% av
motorns nom.
moment

01.06 EFFEKT Motoreffekt. 100 &r den nominella effekten. -1000 =

-100% 1000 =
100% av
motorns nom.
effekt

01.07 MELLANLEDSSPANN Uppmatt spanning i mellanledet. 1=1V

01.08 NATSPANNING Beraknad matningsspanning. 1=1V

01.09 UTSPANNING Beraknad motorspanning. 1=1V

01.10 ACS 800 TEMP Temperatur pa kylelement. 1=1°C

01.11 EXTERN REF 1 Externt referensvarde REF1 matt i rpm. (Hz om parameter 99.04 ar 1=1rpm
installd pa4 SKALAR.)

01.12 EXTERN REF 2 Externt referensvarde REF2. 100% motsvarar, beroende pa 0 =0% 10000
anvandningen, motorns maxvarvtal, motorns nominella moment, eller | =100% 1)
maximal processreferens.

01.13 STYRPLATS Aktiv styrplats. (1,2) LOKAL; (3) EXT1; (4) EXT2. Se kapitel Se beskr.
Programfunktioner.

01.14 DRIFTTIDSRAKNARE Matare for ackumulerad drifttid. Ar aktiverad nar styrkortet &r aktiverat. | 1=1h

01.15 ENERGIFORBRUKN Energimatare. 1 =100 kWh

01.16 APPL BLOCK UTGANG | Utsignal fran tillampningsblock. T. ex. process-PID-regulatorns utsignal | 0 = 0% 10000
nar PID-regleringsmakrot ar aktivt. =100%

01.17 DI6-1 STATUS Tillstandet for digitala ingangar. Exempel: 0000001 = DI1 ar till, DI2 till
DI6 ar fran.

01.18 Al [V] Vardet pa analog ingang Al1. 1=0,001V

01.19 AI2 [mA] Vardet pa analog ingang Al2. 1=0,001 mA

01.20 AI3 [mA] Vardet pa analog ingang Al3. 1=0,001 mA

01.21 RO3-1 STATUS Tillstandet for relautgangar. Exempel: 001 = RO1 ar aktiverad, RO2 och
RO3 ar ej aktiva.

01.22 AO1 [mA] Vardet pa analog utgang AO1. 1=0,001 mA

Driftvédrden och parametrar
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Nr Namn/varde Beskrivning FbEq
01.23 AO2 [mA] Vardet pa analog utgang AO2. 1=0,001 mA
01.24 ARVARDE 1 Aterkopplingssignal fér process-PID-regulatorn. Uppdateras endast nar | 0 = 0% 10000
parameter 99.02 = PID-REGL =100%
01.25 ARVARDE 2 Aterkopplingssignal fér process-PID-regulatorn. Uppdateras endast nar | 0 = 0% 10000
parameter 99.02 = PID-REGL. =100%
01.26 REGLERAVVIKELSE Regleravvikelse hos process-PID-regulatorn, dvs. skillnaden mellan -10000 = -
referensvardet och arvardet. Uppdateras endast nar parameter 99.02 = | 100% 10000 =
PID-REGL. 100%
01.27 TILLAMPNINGSMAKRO | Aktivt tillampningsmakro (vérdet pa parameter 99.02). Se 99.02
01.28 EXT AO1 [mA] Vardet pa utgang 1 pa det analoga 1/0O-utbyggnadskortet (tillval). 1=0,001 mA
01.29 EXT AO2 [mA] Vardet pa utgang 2 pa det analoga I/O-utbyggnadskortet (tillval). 1=0,001 mA
01.30 PP 1TEMP Max IGBT-temperatur i vaxelriktare nr. 1 (anvands endast till 1=1°C
hogeffektsenheter med parallella vaxelriktare).
01.31 PP 2TEMP Max IGBT-temperatur i vaxelriktare nr. 2 (anvands endast till 1=1°C
hégeffektsenheter med parallella véaxelriktare).
01.32 PP 3 TEMP Max IGBT-temperatur i vaxelriktare nr. 3 (anvands endast till 1=1°C
hogeffektsenheter med parallella vaxelriktare).
01.33 PP 4 TEMP Max IGBT-temperatur i vaxelriktare nr. 4 (anvands endast till 1=1°C
hogeffektsenheter med parallella vaxelriktare).
01.34 ARVARDE PID REG Process-PID-regulatorns arvarde. Se parameter 40.06. 0=0% 10000
=100%
01.35 MOTOR 1 TEMP Uppmatt temperatur, motor 1. Se parameter 35.01. 1=1°C
01.36 MOTOR 2 TEMP Uppmatt temperatur, motor 2. Se parameter 35.04. 1=1°C
01.37 MOTOR TEMP BER Beraknad motortemperatur. 1=1°C
01.38 AI5 [mA] Vardet for analog ingang Al5 hamtat fran Al1 pa det analoga I/O- 1=0,001 mA
utbyggnadskortet (tillval). En spanningssignal visas ocksa i mA (istallet
for V).
01.39 AI6 [mA] Vardet for analog ingdng Al6 hamtat fran Al2 pa det analoga I/O- 1=0,001 mA
utbyggnadskortet (tillval). En spanningssignal visas ocksa i mA (istallet
for V).
01.40 DI7-12 STATUS Tillstandet for de digitala ingangarna DI7 till DI12 hamtat fran de digitala | 1 = 1
1/0-utbyggnadskorten (tillval). T. ex. value 000001: DI7 ar till, DI8 till
DI12 ar fran.
01.41 EXT RELA STATUS Relautgangarnas tillstand pa de digitala I/O-utbyggnadskorten (tillval). |1 =1
T. ex. varde 0000001: RO1 pa kort 1 ar aktiverad. Andra relautgangar
ar ej aktiva.
01.42 REL PROCESS HAST Motorns faktiska varvtal i procent av det absoluta maxvarvtalet. Om 1=1
parameter 99.04 &r installd p& SKALAR, &r véardet relativt faktisk
frekvens.
01.43 DRIFT TID MOTOR Matare for motorns drifttid. Mé&taren &r igang nar véxelriktaren 1=10h
modulerar. Kan nollstallas med parameter 34.06.
01.44 DRIFTTID KYLFL Drifttiden for omriktarens kylflakt.
Obs: Mataren kan nollstallas med PC-verktyget DriveWindow, vilket
rekommenderas nar flakten byts ut.
01.45 STYRKORT TEMP Styrkortets temperatur.
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FbEq

02 DRIFTVARDEN

Arvarden. Signaler for évervakning av varvtals- och momentreferenser.

02.01 VARVTAL REF 2

Begransad varvtalsreferens. 100% motsvarar motorns absoluta
maxvarvtal.

0 = 0% 20000
=100% av
motorns
absoluta
maxvarvtal

02.02 VARVTAL REF 3

Rampformad varvtalsreferens. 100% motsvarar motorns absoluta
maxvarvtal.

20000 = 100%

02.09 MOMENT REF 2

Utsignal fran varvtalsregulator. 100% motsvarar motorns nominella
moment.

0=0% 10000
=100% av
motorns
nominella
moment

02.10 MOMENT REF 3

Momentreferens. 100% motsvarar motorns nominella moment.

10000 =100%

02.13 MOM ANV REF

Momentreferens efter kontroll och ev. begransning av frekvens,
spanning och moment. 100% motsvarar motorns nominella moment.

10000 = 100%

02.14 FLODES REF

Flodesreferens i procent.

10000 = 100%

02.17 VARVTAL BERAKNAT

Beraknat motorvarvtal. 100% motsvarar motorns absoluta maxvarvtal.

20000 = 100%

02.18 VARVTAL PG

Uppmatt faktiskt motorvarvtal (noll om ingen pulsgivare anvands).
100% motsvarar motorns absoluta maxvarvtal.

20000 = 100%

03 DRIFTVARDEN

Arvérden. Dataord for dvervakning av faltbusskommunikation (varje

signal &r ett 16-bitars dataord).

2)

03.01

HUVUDSTYRORD

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Féltbusstyrning.

03.02

HUVUDSTATUSORD

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.03

X STATUSORD

Ett 16-bitars dataord

. Se kapitel Faltbusstyrning.

03.04

GRANSORD 1

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.05

FELORD 1

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Féltbusstyrning.

03.06

FELORD 2

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.07

SYSTEMFEL

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Féltbusstyrning.

03.08

LARMORD 1

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.09

LARMORD 2

Ett 16-bitars dataord

. Se kapitel Faltbusstyrning.

03.11

SLAV HSTYRORD

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.12

INT FEL ORD

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Féltbusstyrning.

03.13

UTOKAT STAT ORD 3

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.14

UTOKAT STST ORD4

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Féltbusstyrning.

03.15

FELORD 4

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.16

ALARM ORD 4

Ett 16-bitars dataord

. Se kapitel Faltbusstyrning.

03.17

FELORD 5

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

03.18

ALARM ORD 5

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Féltbusstyrning.

03.19

INT INIT FEL

Ett 16-bitars dataord.

Se kapitel Faltbusstyrning.

3.20

SENASTE FEL

Faltbusskod for den senaste felindikeringen. Se kapitel Felsékning for

mer uppgifter om koderna.

3.21

2. FOREG FEL

Faltbusskod for nast senaste felindikeringen.

3.22

3. FOREG FEL

Faltbusskod for tredje senaste felindikeringen.

3.23

4. FOREG FEL

Faltbusskod for fjarde senaste felindikeringen.
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3.24 5. FOREG FEL Faltbusskod for femte senaste felindikeringen.
3.25 SENASTE VARNING Faltbusskod for den senaste varningen.
3.26 2. FOREG VARNING Faltbusskod fér nast senaste varningen.
3.27 3. FOREG VARNING Faltbusskod for tredje senaste varningen.
3.28 4. FOREG VARNING Faltbusskod for fjarde senaste varningen.
3.29 5. FOREG VARNING Faltbusskod for femte senaste varningen.
09 DRIFTVARDEN Arvarden. Signaler fér det adaptiva programmet
09.01 Al1 SKALAT VARDE Vardet for analog ingang Al1 skalad till ett heltal. 20000=10V
09.02 Al2 SKALAT VARDE Vardet for analog ingang Al2 skalad till ett heltal. 20000 =20
mA
09.03 AlI3 SKALAT VARDE Vardet for analog ingang Al3 skalad till ett heltal. 20000 =20
mA
09.04 Al5 SKALAT VARDE Vardet for analog ingang Al5 skalad till ett heltal. 20000 =20
mA
09.05 Al6 SKALAT VARDE Vardet for analog ingang Al6 skalad till ett heltal. 20000 =20
mA
09.06 MASTER HST ORD Styrord i Main Reference Dataset som tagits emot fran huvudstationen | 0 ... 65535
via faltbussen. (Decimal)
09.07 MASTER REF1 Referensvarde 1 (REF1) i Main Reference Dataset som tagits emot -32768 ...
fran huvudstationen via faltbussen 32767
09.08 MASTER REF2 Referensvarde 2 (REF2) i Main Reference Dataset som tagits emot -32768 ...
fran huvudstationen via faltbussen. 32767
09.09 UTOKAT DS ORD1 Referensvarde 3 (REF3) i Auxiliary Reference Dataset som tagits emot | -32768 ...
fran huvudstationen via faltbussen. 32767
09.10 UTOKAT DS ORD2 Referensvarde 4 (REF4) i Auxiliary Reference Dataset som tagits emot | -32768 ...
fran huvudstationen via faltbussen. 32767
09.11 UTOKAT DS ORD3 Referensvarde 5 (REF5) i Auxiliary Reference Dataset som tagits emot | -32768 ...
fran huvudstationen via faltbussen. 32767

1) Procent av motorns maxvarvtal / nominella moment / maximum processreferens (beroende pa vilket
ACS800-makro som ar valt).

2) Innehallet i dessa dataord redovisas mer detaljerat i kapitel Féaltbusstyrning. Rérande innehallet i
driftvarde 3.11, se Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [Engelskal)).
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10 START/STOPP/ROTR | Signalkallorna for extern styrning av start, stopp och rotationsriktning

10.01 EXT1 STRT/STP/ROT| Definierar anslutningar och signalkalla for start-, stopp- och
rotationsriktningskommandona fér extern styrplats 1 (EXT1).

EJ VALD Ingen signalkalla for start-, stopp- och rotationsriktningskommando.

DI1 Start och stopp via digital ingang DI1. 0 = stop0 = stopp; 1 = start. 2
Rotationsriktningen bestams av parameter 10.03 ROTATIONSRIKTNING.

VARNING! Nar ett fel kvitterats startar drivsystemet om startsignalen
ar aktiv.

DI1,2 Start och stopp via digital ingang DI1. 0 = stopp, 1 = start. Rotationsriktning via | 3
digital ingang DI2. 0 = fram, 1 = back. For att styra rotationsriktningen maste
parameter 10.03 ROTATIONSRIKTNING vara installd pa VALD.

VARNING! Nar ett fel kvitterats startar drivsystemet om startsignalen
ar aktiv.

DIM1P,2P Pulsad start via digital ingang DI1. 0 -> 1: Start. Pulsat stopp via digital ingang | 4
DI2. 1 -> 0: Stopp. Rotationsriktningen bestams av parameter 10.03
ROTATIONSRIKTNING.

DI1P,2P,3 Pulsad start via digital ingang DI1. 0 -> 1: Start. Pulsat stopp via digital ingang | 5
DI2. 1 -> 0: Stopp. Rotationsriktning via digital ingang DI3. 0 = fram, 1 = back.

For att styra rotationsriktningen maste parameter 10.03
ROTATIONSRIKTNING vara installd pa VALD.

DI1P,2P,3P Pulsad start framét via digital ingang DI1. 0 -> 1: Start framéat. Pulsad start 6
bakat via digital ingang DI2. 0 -> 1: Start bakat. Pulsat stopp via digital ingang
DI3. 1 ->"0": stopp. For att styra rotationsrikiningen maste parameter 10.03
ROTATIONSRIKTNING vara installd pa VALD.

DI6 Se DI1.

DI6,5 Se DI1,2. DI6: Start/stopp, DI5: rotationsriktning.

PANEL Mandverpanel. For att styra rotationsriktningen maste parameter 10.03
ROTATIONSRIKTNING vara installd pa VALD.

KOMM MODUL Styrord for faltbusskommunikationen. 10

DI7 Se DI1. 11

DI7,8 Se DI1,2. 12

DI7P,8P Se DI1P,2P. 13

DI7P,8P,9 Se DI1P,2P,3. 14

DI7P,8P,9P Se DI1P,2P,3P. 15

PARAM 10.04 Signalkalla installd med 10.04 16

D1 FDI2R Start-, stopp-, rotationsriktningskommandon via digitala ingdngarna DI1 och DI2. 17

DI1 [DI2 |[Funktion

0 0 Stopp

1 0 Start framat

0 1 Start bakat

1 1 Stopp

Obs: Parameter 10.03 ROTATIONSRIKTNING maste vara VALD.
10.02 EXT2 STRT/STP/ROT| Definierar anslutningar och signalkalla for start-, stopp- och

rotationsriktningskommandona fér extern styrplats 2 (EXT2).
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EJ VALD Se parameter 10.01. 1
DI1 Se parameter 10.01. 2
DI1,2 Se parameter 10.01. 3
DIMP,2P Se parameter 10.01. 4
DIMP,2P,3 Se parameter 10.01. 5
DIM1P,2P,3P Se parameter 10.01. 6
DI6 Se parameter 10.01. 7
DI6,5 Se parameter 10.01. 8
PANEL Se parameter 10.01. 9
KOMM MODUL Se parameter 10.01. 10
DI7 Se parameter 10.01. 11
DI7,8 Se parameter 10.01. 12
DI7P,8P Se parameter 10.01. 13
DI7P,8P,9 Se parameter 10.01. 14
DI7P,8P,9P Se parameter 10.01. 15
PARAM 10.05 Signalkalla installd med 10.05. 16
D1 FDI2R Se parameter 10.01. 17

10.03 ROTATIONSRIKTNING | Aktiverar styrningen av motorns rotationsriktning, eller laser rotationsriktning.
FRAM Rotationsriktningen last till fram
BACK Rotationsriktningen last till back
VALD Styrning av rotationsriktningen tillaten

10.04 EXT 1 STRT PEKARE| Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 10.04 i parameter 10.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde: -
+256.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bitnumret galler
32768 ... C.32767 bara block som hanterar binara varden.

- Konstant varde: Inverterings- och konstantvardefalt. Installningen i
inverteringsfaltet maste ha vardet C for att konstanten ska kunna stallas in.

10.05 EXT 2 STRT PEKARE| Definierar signalkélla eller konstant fér vardet PAR 10.05 i parameter 10.02.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.

32768 ... C.32767
10.06 JOGG FUNKTION Definierar vilken signal som ska aktivera ryckfunktionen. Hur funktionen

fungerar forklaras i kapitlet Programfunktioner.

EJ VALD Ej vald.

DI3 Digital ingang DI3. 0 = Ryckfunktionen inaktiv. 1 = Ryckfunktionen aktiv.
Dl4 See DI3.

DI5 See DI3.

DI6 See DI3.

DI7 See DI3.

DI8 See DI3.

DI9 See DI3.

DI10 See DI3.

DI11 See DI3.
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DI12 Se DI3.
10.07 FALTBUS Nar funktionen ar aktiv asidosatts installningen i parameter 10.01 av
KONTROLL faltbussen. Faltbusskommunikationens styrord (utom bit 11) aktiveras nar
EXT1 valjs som den aktiva styrplatsen.
Obs: Synlig endast nar kommunikationsprofilen Generic ar vald (98.07).
Obs: Installningen sparas inte permanent (aterstalls till noll nar
matningsspanningen stangs av).
0 Inaktiv
1 Aktiv
10.08 FALTBUS Nar funktionen &r aktiv &sidosatts instéllningen i parameter 11.03.
REFERENS Faltbussreferensen REF1 aktiveras nar EXT1 véljs som den aktiva styrplatsen.
Obs: Synlig endast nar kommunikationsprofilen Generic (98.07).
Obs: Installningen sparas inte permanent (aterstalls till noll nar
matningsspanningen stangs av).
0 Inaktiv
1 Aktiv
11 VAL AV REFERENS Referenstyp for manéverpanelen, val av extern styrplats samt externa
referenskallor och granser.
11.01 REF FRAN PANEL Valjer referenstyp fran mandverpanelen.
REF1(rpm) Varvtalsreferens métt i rom. (Frekvensreferens (Hz) om parameter 99.04 ar 1
installd pa SKALAR.)
REF2(%) %-referens. Anvandningen av REF2 skiftar med tilldmpningsmakro. Till 2
exempel ar REF2 momentreferens om momentregleringsmakrot ar valt.
11.02 VAL EXT1/EXT2 Definierar den signalkalla fran vilken omriktaren ska hamta uppgift om vald
extern styrplats, EXT1 eller EXT2.
DI1 Digital ingang DI1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
DI2 Se DI1. 2
DI3 Se DI1. 3
Dl4 Se DI1. 4
DI5 Se DI1. 5
DI6 Se DI1. 6
EXT1 EXT1 aktiv. Styrsignalskéllorna bestdms med 10.01 och 11.03. 7
EXT2 EXT2 aktiv. Styrsignalskallorna bestams med 10.02 och 11.06. 8
KOMM MODUL Styrord fran faltbuss, bit 11. 9
DI7 Se DI1. 10
DI8 Se DI1. 11
DI9 Se DI1. 12
DI10 Se DI1. 13
DI Se DI1. 14
DI12 Se DI1. 15
PARAM 11.09 Signalkalla installd med parameter 11.09. 16
11.03  EXT REF1 Valjer signalkalla fér externa referensen REF1
PANEL Mandverpanel. Forsta raden i teckenfonstret visar referensvardet. 1
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Al1 Analog ingang Al1. 2
Obs: Om signalen ar tvapolig (+10 VDC), valj Al1 BIPOLAR. (Med Al1
ignoreras den negativa delen av signalomfanget.)

Al2 Analog ingang Al2. 3

AI3 Analog ingang Al3.

Al1/JOYST Enpolig analog ingang Al1 som joystick. Minimi-insignalen driver motorn pa 5
maximireferensvarvtal i backriktningen, maximi-insignalen pa
maximireferensvarvtal i framriktningen.

Obs: Parameter 10.03 maste ha vardet VALD.
VARNING! Minimireferens for joystick méaste vara hogre an 0,5 V. Stall
A in parameter 13.01 pa 2V, eller pa ett hdgre varde an 0,5V, och
parameter 30.01, som detekterar forlust av analog signal, pa FEL.
Drivsystemet stoppas om styrsignalen férsvinner.
Varvtalsreferens (REF1)
11.05 -+ FC\
11.04 |
0
-11.04
-11.05
2
Par.13.01 =2V, Par 13.02=10V
Obs: Om signalen ar tvapolig (10 VDC), valj Al1 BIPOLAR. Med Al1/JOYST
ignoreras den negativa delen av signalomfanget.

Al2/JOYST Se AI1/JOYST. 6

Al1+AI3 Summering av analog ingang Al1 och AI3 7

Al2+AI3 Summering av analog ingang Al2 och AI3 8

Al1-Al3 Subtrahering av analog ingang Al1 och Al3 9

Al2-Al3 Subtrahering av analog ingang Al2 och AI3 10

AlT*AI3 Multiplicering av analog ingang Al1 och AI3 11

AI2*AI3 Multiplicering av analog ingang Al2 och AI3 12

MIN(AI1,Al3) Minimivarde for analog ingang Al1 och Al3 13

MIN(AI2,Al3) Minimivarde for analog ingang Al2 och AI3 14

MAX(AI1,AI3) Maximivarde for analog ingang Al1 och Al3 15

MAX(AI2,AI3) Maximivarde for analog ingang Al2 och Al3 16

DI3U,4D(R) Digital ingang 3: Okar referensvardet. Digital ingang DI4: Minskar 17

referensvardet. Vardet aterstalls till noll nar stoppkommando ges eller
matningen stangs av. Parameter 22.04 definierar referensvardets
férandringshastighet.
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DI3U,4D Digital ingang 3: Okar referensvardet. Digital ingang DI4: Minskar 18

referensvéardet. Programmet lagrar den aktiva varvtalsreferensen (aterstélls

inte av stoppkommando eller av att matningen stangs av). Parameter 22.04

definierar referensvardets forandringshastighet.
DI5U,6D Se DI3U,4D. 19
KOMM. REF Faltbussreferens REF1 20
KOM.REF+AI1 Summering av faltbussreferens REF1 och analog ingang Al1 21
KOM.REF*AI1 Multiplicering av faltbussreferens REF1 och analog ingang Al1 22
HOG HAST KOM Som KOMM. REF, férutom féljande skillnader: 23

- snabbare kommunikationscykel for referenséverforingen till det

grundldggande motorstyrprogrammet (6 ms -> 2 ms)

- rotationsriktningen kan inte styras via granssnitt definierade av parametrarna

10.01 eller 10.02, och inte heller med mandverpanelen.

- parametergrupp 25 KRITISKA VARVTAL ar ej aktiv

Obs: Installningen aktiveras inte om nagon av féljande installningar galler. Da

anvands istallet KOMM. REF.

- parameter 99.02 ar installd pa PID

- parameter 99.04 &r installd p4 SKALAR

- parameter 40.14 har vardet PROPOTIONEL eller ABSOLUT
KOMREF+AI5 Se KOM.REF+AI1 (Al5 anvand istallet for Al1). 24
KOMREF*AI5 Se KOM.REF*AI1 (Al5 anvand istallet for Al1). 25
Al5 Analog ingang Al5 26
Al6 Analog ingang Al6 27
AI5/JOYST Se AI1/JOYST. 28
AI6/JOYST Se AI1/JOYST. 29
AI5+AI6 Summering av analog ingang Al5 och Al6 30
AlI5-Al6 Subtrahering av analog ingang Al5 och Al6 31
AI5*Al6 Multiplicering av analog ingang Al5 och Al6 32
MIN(AI5,6) Lagsta varde for analog ingang Al5 och Al6 33
MAX(AI5,6) Hogsta varde for analog ingang Al5 och Al6 34
DI11U,12D(R) Se DI3U,4D(R). 35
DI11U,12D Se DI3U,4D. 36
PARAM 11.10 Signalkalla instélld med 11.10. 37
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Al1 BIPOLAR Tvapolig analog ingang Al1 (-10 ... 10 V). Figuren nedan visar hur ingdngen | 38
anvands som varvtalsreferens.
Arbetsomrade
skalad |, _ _ _ . . _ ...
maxREF1 ! ! : : w\
! ! ! 10.03
! ! ! ROTATIONSRIKTNING
o FRAM eller
ots : : : :
g MminREF1 e A ! \L
S 1
g ' '
= . .
% -minREF1 + -~ """~~~ """~ "~ T T T T 1\
> l l : '
! ! ; 10.03
' ' ' ROTATIONSRIKTNING
' ! ' BACK eller
skalad | } ] H
maxREF1 ° oo
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analog insignal
minAl1 = 13.01 MINIMUM Al1
maxAl1 = 13.02 MAXIMUM Al1
skalad maxREF1 = 13.03 SKALNING Al1 x 11.05 EXT REF1 MAX
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MIN
11.04 EXT REF1 MIN Definierar minimivardet for extern referens REF1 (absolut varde).
Motsvarar installt minimivarde fér den insignal som anvands.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall matt i rpm. (Hz om parameter 99.04 ar installd pa 1...18000
SKALAR.)
Exempel: Analog ingang Al1 ar vald som referenskalla (vardet pa parameter
11.03 ar Al1). Referensens minimum och maximum motsvarar ingangens min-
och maxinstallningar pa foljande satt:
Arbetsomrade f6r
EXT REF1
27 1 [parameter 13.01
| 2 |parameter 13.02
| 1’|parameter 11.04
| 2’ |parameter 11.05
|
|
1+ |
, —~ Arbetsomrade for Al1
1 2
Obs: Om referensen ges via féltbuss, ar skalningen annorlunda jamfért med
den for en analog signal. Se kapitel Faltbusstyrning for ytterligare information.
11.05 EXT REF1 MAX Definierar maxvardet for extern referens REF1 (absolut varde).

Motsvarar installt maximivarde fér den insignal som anvands.
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0 ... 18000 rpm Installningsintervall. (Hz om parameter 99.04 &r instélld pa SKALAR.) 1...18000

Se parameter 11.04.

11.06 EXT REF2 Valjer signalkalla fér externa referensen REF2. REF2 &r en

- varvtalsreferens i procent av absolut maxvarvtal om parameter 99.02 =

FABRIK, HAND/AUTO eller SEKVENSSTYRNING.

- momentreferens i procent av motorns nominella moment om parameter 99.02

= M-REGL.

- processreferens i procent av maximalt processvarde om parameter 99.02 =

PID-REGL.

- frek\(fensreferens i procent av absolut maxfrekvens om parameter 99.04 =

SKALAR.
PANEL Se parameter 11.03. 1
Al1 Se parameter 11.03. 2

Obs: Om signalen ar tvapolig (+10 VDC), valj Al1 BIPOLAR. Med Al1

ignoreras den negativa delen av signalomfanget.
Al2 Se parameter 11.03. 3
Al3 Se parameter 11.03. 4
Al1/JOYST Se parameter 11.03. 5
AI2/JOYST Se parameter 11.03. 6
Al1+AI3 Se parameter 11.03. 7
AI2+AI3 Se parameter 11.03. 8
Al1-Al3 Se parameter 11.03. 9
Al2-Al3 Se parameter 11.03. 10
Al1*AI3 Se parameter 11.03. 11
AI2*AI3 Se parameter 11.03. 12
MIN(AI1,AI3) Se parameter 11.03. 13
MIN(AI2,Al3) Se parameter 11.03. 14
MAX(AI1,AI3) Se parameter 11.03. 15
MAX(AI2,AI3) Se parameter 11.03. 16
DI3U,4D(R) Se parameter 11.03. 17
DI3U,4D Se parameter 11.03. 18
DI5U,6D Se parameter 11.03. 19
KOMM. REF Se parameter 11.03. 20
KOM.REF+AI1 Se parameter 11.03. 21
KOM.REF*AI1 Se parameter 11.03. 22
HOG HAST KOM Se parameter 11.03. 23
KOMREF+AI5 Se parameter 11.03. 24
KOMREF*AI5 Se parameter 11.03. 25
Al5 Se parameter 11.03. 26
Al6 Se parameter 11.03. 27
AI5/JOYST Se parameter 11.03. 28
AlI6/JOYST Se parameter 11.03. 29
AI5+AI6 Se parameter 11.03. 30
AI5-Al6 Se parameter 11.03. 31
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AI5*Al6 Se parameter 11.03. 32
MIN(AI5,6) Se parameter 11.03. 33
MAX(AI5,6) Se parameter 11.03. 34
DI11U,12D(R) Se parameter 11.03. 35
DI11U,12D Se parameter 11.03. 36
PARAM 11.11 Signalkalla installd med 11.11. 37
Al1 BIPOLAR Se parameter 11.03. 38

11.07 EXT REF2 MIN Definierar minimivardet for extern referens REF2 (absolut varde).

Motsvarar installt minimivarde fér den insignal som anvands.

0...100% Installningsintervall i procent. Motsvarar insignalens granser enligt foljande: 0 ... 10000
- Insignalen ar analog: Se exemplet for parameter 11.04.
- Insignalen &éverfors via serielank: Se kapitel Faltbusstyrning.

11.08 EXT REF2 MAX Definierar maxvardet for extern referens REF2 (absolut varde). Motsvarar

installt maximivarde for den insignal som anvands.

0...600% Installningsintervall. Motsvarar insignalens granser enligt foljande: 0 ...6000
- Insignalen &r analog: Se parameter 11.04.
- Insignalen Overfors via serielank: Se kapitel Féaltbusstyrning.

11.09 EXT 1/2 PEK VAL Definierar signalkélla eller konstant fér vardet PAR 11.09 i parameter 11.02.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.

32768 ... C.32767

11.10 EXT 1 REF PEKARE | Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 11.10 i parameter 11.03.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.

32768 ... C.32767

11.11 EXT 2REF PEKARE | Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 11.11 i parameter 11.06.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.

32768 ... C.32767
12 KONST VARVTAL Val och instéllning av konstanta varvtal.Ett aktiverat konstant varvtal
asidosatter omriktarens varvtalsreferens.
Obs: Om parameter 99.04 &r installd p& SKALAR anvéands endast varvtal 1-5
och varvtal 15.
12.01 VAL KONST Aktiverar de konstanta varvtalen eller valjer aktiveringssignal.
VARVTAL
EJ VALD Inga konstanta varvtal anvands
DI1(VARVT1) Varvtal som bestamts med parameter 12.02 och som aktiveras via digital 2
ingang DI1. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI2(VARVT2) Varvtal som bestamts med parameter 12.03 och som aktiveras via digital 3
ingang DI2. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI3(VARVT3) Varvtal som bestdmts med parameter 12.04 och som aktiveras via digital 4
ingang DI3. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI4(VARVT4) Varvtal som bestamts med parameter 12.05 och som aktiveras via digital 5
ingang DI4. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI5(VARVTS) Varvtal som bestdmts med parameter 12.06 och som aktiveras via digital 6

ingang DI5. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
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DI6(VARVT6) Varvtal som bestdmts med parameter 12.07 och som aktiveras via digital 7
ingang DI6. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI1,2 Val av konstant varvtal via digital ingang DI1 och DI2. 8
DI1 | DI2 |Anvant konstant varvtal
0 0 |Inget konstant varvtal
1 0 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.02
0 1 |Varvtal som bestamts med parameter 12.03
1 1 |Varvtal som bestamts med parameter 12.04
DI3,4 Se DI1,2. 9
DI5,6 Se DI1,2. 10
DI1,2,3 Val av konstant varvtal via digital ingang DI1, DI2 och DI3. 11
DI1 | DI2 | DI3 |Anvéant konstant varvtal
0 0 0 |Inget konstant varvtal
1 0 0 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.02
0 1 0 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.03
1 1 0 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.04
0 0 1 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.05
1 0 1 | Varvtal som bestdmts med parameter 12.06
0 1 1 | Varvtal som bestdmts med parameter 12.07
1 1 1 | Varvtal som bestdmts med parameter 12.08
DI3,4,5 Se DI1,2,3. 12
DI4,5,6 Se DI1,2,3. 13
DI3,4,5,6 Val av konstant varvtal via digital ingang DI3, 4, 5 och 6 14
DI1 | DI2 | DI3 | DI4 | Anvént konstant varvtal
0 0 0 0 |Inget konstant varvtal
1 0 0 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.02
0 1 0 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.03
1 1 0 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.04
0 0 1 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.05
1 0 1 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.06
0 1 1 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.07
1 1 1 0 [|Varvtal som bestdmts med parameter 12.08
0 0 0 1 [Varvtal som bestdmts med parameter 12.09
1 0 0 1 [Varvtal som bestdmts med parameter 12.10
0 1 0 1 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.11
1 1 0 1 [Varvtal som bestdmts med parameter 12.12
0 0 1 1 [Varvtal som bestdmts med parameter 12.13
1 0 1 1 [Varvtal som bestdmts med parameter 12.14
0 1 1 1 [Varvtal som bestdmts med parameter 12.15
1 1 1 1 |Varvtal som bestdmts med parameter 12.16
DI7(VARVT1) Varvtal som bestdmts med parameter 12.02 och som aktiveras via digital 15
ingang DI7. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI8(VARVT2) Varvtal som bestamts med parameter 12.03 och som aktiveras via digital 16
ingang DI8. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI9(VARVTS3) Varvtal som bestdmts med parameter 12.04 och som aktiveras via digital 17

ingang DI9. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
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DI10(VARVT4) Varvtal som bestdmts med parameter 12.05 och som aktiveras via digital 18
ingang DI10. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI11(VARVT5) Varvtal som bestamts med parameter 12.06 och som aktiveras via digital 19
ingang DI11. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI12 (VARVT6) Varvtal som bestamts med parameter 12.07 och som aktiveras via digital 20
ingang DI12. 1 = aktiv, 0 = inaktiv.
DI7,8 Se DI1,2. 21
DI9,10 Se DI1,2. 22
DI11,12 Se DI1,2. 23
12.02 KONST VARVTAL 1 Definierar varvtal 1. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.03 KONST VARVTAL 2 Definierar varvtal 2. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.04 KONST VARVTAL 3 Definierar varvtal 3. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.05 KONST VARVTAL 4 Definierar varvtal 4. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.06  KONST VARVTAL 5 Definierar varvtal 5. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.07 KONST VARVTAL 6 Definierar varvtal 6. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.08 KONST VARVTAL 7 Definierar varvtal 7. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.09 KONST VARVTAL 8 Definierar varvtal 8. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.10 KONST VARVTAL 9 Definierar varvtal 9. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.11 KONST VARVTAL 10 | Definierar varvtal 10. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.12  KONST VARVTAL 11 | Definierar varvtal 11. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
0 ... 18000 rpm Installningsintervall 0 ... 18000
12.13  KONST VARVTAL 12 | Definierar varvtal 12. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
Obs: | det fall inching anvands sa definierar parametern varvtalet for inching 1.
Hansyn tas till vardets polaritet. Se kapitlet Faltbusstyrning.
-18000 ... 18000 rpm | Installningsintervall -18000 ...
18000
12.14  KONST VARVTAL 13 | Definierar varvtal 13. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.
Obs: | det fall inching anvands sa definierar parametern varvtalet for inching 2.
Hansyn tas till vardets polaritet. Se kapitlet Féaltbusstyrning.
-18000 ... 18000 rpm | Installningsintervall -18000 ...
18000
12.15 KONST VARVTAL 14 | Definierar varvtal 14. Ett absolut varde, utan information om rotationsriktning.

Obs: Om ryckfunktionen ar i bruk sa definierar parametern dess varvtal.
Hansyn tas inte till vérdets polaritet. Se kapitlet Programfunktioner.
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0 ... 18000 rpm Instaliningsintervall 0 ... 18000
1216  KONST VARVTAL 15 | Definierar varvtal 15 eller felvavtal. Programmet tar hansyn till polaritet nar
parametern anvands som felvarvtal enligt parametrarna 30.01 och 30.02.
-18000 ... 18000 rpm | Installningsintervall -18000 ...
18000
13 ANALOGA Behandlingen av analoga insignaler
INGANGAR
13.01 MINIMUM A1 Definierar minimivardet fér analog ingang Al1. Nar vardet anvands som
referens motsvarar det minimireferensvardet.
Exempel: Om Al1 ar vald signalkalla for extern referens REF1 s& motsvarar
vardet parameter 11.04.
oV Noll volt. Obs: Programmet kan inte detektera forlorad analog insignal. 1
2V Tva volt 2
AVLAST Varde avlast av instéllningsfunktionen. Se vardet AVLAS. 3
AVLAS Instaliningsfunktionen aktiveras pa foljande satt: 4
- Anslut minimisignalen till ingangen.
- Stéll in parametern pa AVLAS.
Obs: Installningsfunktionens lasbara arbetsomrade ar0 ... 10 V.
13.02 MAXIMUM A1 Definierar maxvardet for analog ingang Al1. Nar vardet anvands som referens
motsvarar det maximireferensvardet.
Exempel: Om Al1 ar vald signalkalla for extern referens REF1 sa motsvarar
vardet parameter 11.05.
10V Tio volt (DC). 1
AVLAST Varde avlast av instéllningsfunktionen. Se vardet AVLAS.
AVLAS Instaliningsfunktionen aktiveras pa foljande satt:

- Anslut maxsignalen till ingangen.
- Stéll in parametern pa AVLAS.
Obs: Installningsfunktionens lasbara arbetsomrade ar0 ... 10 V.
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13.03  SKALNING A1 Skalar analog ingang Al1.
Exempel: Inverkan pa varvtalsreferens REF1 nar:
- REF1 insignalskalla (parameter 11.03) = Al1+AI3
- REF1 maximal installning (parameter 11.05) = 1500 rpm
- Arvarde Al1 = 4 V (40% av hela skalans vérde)
- Arvarde AI3 = 12 mA (60% av hela skalans vérde)
- skalning Al1 = 100%, skalning AI3 = 10%
A1 Al3 A1 + AI3
10V 1500 rpm 20 mA_ 150 rpm 1500 rpm
60% 90 rpm
690 rpm
40% 600 rpm
ov | OmA | N 0 rpm
0 ... 1000% Skalningsomrade 0...32767
13.04 FILTER A1 Definierar filtertidskonstant fér analog ingang Al1.
% Ofiltrerad signal O=1-(1-¢"
100 -
| = filteringang (steg)
03 o Filtrerad signal ? :ﬁglterutgang
T = filtertidskonstant
— t
T
Obs: Signalen filreras ocksa i hardvaran (10 ms tidskonstant). Detta kan inte
andras med nagon parameter.
0,00 ... 10,00 s Filtertidskonstant 0...1000
13.05 INVERTERING Al1 Inverterar analog ingang Al1.
NEJ Ingen invertering 0
JA Invertering. Den analoga insignalens maxvarde motsvarar minimireferensen 65535
och vice versa.
13.06  MINIMUM AI2 Se parameter 13.01.
0mA Se parameter 13.01. 1
4 mA Se parameter 13.01. 2
AVLAST Se parameter 13.01. 3
AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.07  MAXIMUM AIl2 Se parameter 13.02.
20 mA Se parameter 13.02. 1
AVLAST Se parameter 13.02. 2
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AVLAS Se parameter 13.02. 3
13.08 SKALNING Al2 Se parameter 13.03.

0 ... 1000% Se parameter 13.03. 0...32767
13.09 FILTER AI2 Se parameter 13.04.

0,00 ...10,00 s Se parameter 13.04. 0... 1000
13.10 INVERTERING Al2 Se parameter 13.05.

NEJ Se parameter 13.05. 0

JA Se parameter 13.05. 65535
13.11 MINIMUM AI3 Se parameter 13.01.

0 mA Se parameter 13.01. 1

4 mA Se parameter 13.01. 2

AVLAST Se parameter 13.01. 3

AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.12 MAXIMUM AI3 Se parameter 13.02.

20 mA Se parameter 13.02. 1

AVLAST Se parameter 13.02.

AVLAS Se parameter 13.02.
13.13  SKALNING AI3 Se parameter 13.03.

0 ... 1000% Se parameter 13.03. 0...32767
13.14 FILTER AI3 Se parameter 13.04.

0,00 ... 10,00 s Se parameter 13.04. 0...1000
13.15 INVERTERING Al3 Se parameter 13.05.

NEJ Se parameter 13.05. 0

JA Se parameter 13.05. 65535
13.16  MINIMUM AIl5 Se parameter 13.01.

0 mA Se parameter 13.01. 1

4 mA Se parameter 13.01. 2

AVLAST Se parameter 13.01. 3

AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.17  MAXIMUM Al5 Se parameter 13.02.

20 mA Se parameter 13.02. 1

AVLAST Se parameter 13.02. 2

AVLAS Se parameter 13.02. 3
13.18  SKALNING AI5 Se parameter 13.03.

0 ... 1000% Se parameter 13.03. 0...32767
13.19 FILTER AlI5 Se parameter 13.04.

0,00 ... 10,00 s Se parameter 13.04. 0...1000
13.20 INVERTERING Al5 Se parameter 13.05.

NEJ Se parameter 13.05. 0
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JA Se parameter 13.05. 65535
13.21 MINIMUM AI6 Se parameter 13.01.
0mA Se parameter 13.01. 1
4 mA Se parameter 13.01. 2
AVLAST Se parameter 13.01. 3
AVLAS Se parameter 13.01. 4
13.22  MAXIMUM Al6 Se parameter 13.02.
20 mA Se parameter 13.02. 1
AVLAST Se parameter 13.02.
AVLAS Se parameter 13.02.
13.23  SKALNING Al6 Se parameter 13.03.
0 ... 1000% Se parameter 13.03. 0...32767
13.24 FILTER Al6 Se parameter 13.04.
0,00... 10,00 s Se parameter 13.04. 0...1000
13.25 INVERTERING Al6 Se parameter 13.05.
NEJ Se parameter 13.05. 0
JA Se parameter 13.05. 65535
14 RELAUTGANGAR Statusinformation via relautgangarna
14.01 RELA RO1 UTGANG | Med denna parameter véljer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgang RO1. Relaet drar nar tillstdndet motsvarar instéllningen.
EJ VALD Anvands inte. 1
DRIFTKLAR Redo for drift: Driftfrigivningen aktiv, inget fel. 2
DRIFT | drift: Startsignal och driftfrigivning aktiv, inget aktivt fel. 3
FEL Fel foreligger 4
FEL(-1) Inverterad felindikering. Relaet slapper vid fel. 5
FEL(RST) Fel féreligger. Automatisk kvittering efter installd férdrojningstid. Se 6
parametergrupp 31 AUTOM KVITTERING.
FASTL VARN Varning utlost av stillestandsskyddet. Se parameter 30.10. 7
FASTL FEL Fel utlost av stillestandsskyddet. Se parameter 30.10. 8
MOT OVL VARN Varning utldést av motortemperaturbevakningen. Se parameter 30.04. 9
MOT OVL FEL Fel utlést av motortemperaturbevakningen. Se parameter 30.04. 10
ACS TEMP VAR Varning fran omriktartemperaturbevakningen: 115 °c (239 °F). 11
ACS TEMP FEL Fel utlést av omriktartemperaturbevakningen: 125 °c (257 °F). 12
FEL/VARN Aktivt fel eller varning 13
VARNING Aktiv varning 14
BACKRIKTN Motorn roterar i backriktningen. 15
EXT STYRN Drivsystemet styrs fran extern styrplats. 16
REF2 VALD Extern referens REF 2 anvands. 17
KONST VARVT Ett konstant varvtal anvénds. Se parametergrupp 12 KONST VARVTAL. 18
OVERSP Mellanledets likspanning har éverskridit gransen for éverspanning. 19
UNDERSP Mellanledets likspanning har underskridit gransen fér underspénning. 20
VARVT1GRANS Motorns varvtal vid 6évervakningsgrans 1. Se parametrarna 32.01 och 32.02. | 21
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VARVT2GRANS Motorns varvtal vid 6vervakningsgrans 2. Se parametrarna 32.03 och 32.04. | 22
STROMGRANS Motorstrommen vid 6vervakningsgransen. Se parametrarna 32.05 och 32.06. | 23
REF1 GRANS Externt referensvarde REF1 vid dvervakningsgransen. Se parametrarna 32.11 | 24

och 32.12.
REF2 GRANS Externt referensvarde REF2 vid 6vervakningsgransen. Se parametrarna 32.13 | 25
och 32.14.
MOM1 GRANS Motormomentet vid dvervakningsgrans 1. Se parametrarna 32.07 och 32.08. |26
MOM2 GRANS Motormomentet vid dvervakningsgrans 2. Se parametrarna 32.09 och 32.10. | 27
STARTAD Omriktaren har fatt startkommandot. 28
BORTF REF Omriktaren saknar referenssignal. 29
VID REFERENS Arvardet har natt referensvardet. Varvtalsregleringens avvikelse ar mindre, 30
eller lika med, 10% av motorns nominella varvtal.
ARV1 GRANS Process-PID-regulatorns variabel ARV1 vid dvervakningsgransen. Se 31
parametrarna 32.15 och 32.16.
ARV2 GRANS Process-PID-regulatorns variabel ARV2 vid évervakningsgransen. Se 32
parametrarna 32.17 och 32.18.
KOM.REF3(13) Relaet styrs med faltbussreferens REF3. Se kapitel Faltbusstyrning. 33
PARAM 14.16 Signalkélla installd med parameter 14.16. 34
BROMS STYRN Till/Fran fér mekanisk broms. Se parametergrupp 42 BROMS STYRNING. 35
BC SHORT CIR Omriktaren har 18st ut p g a ett bromschopperfel. Se kapitlet Felsdkning. 36
14.02 RELA RO2 UTGANG | Med denna parameter véljer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgang RO2. Reldet drar nar tillstandet motsvarar instéllningen.
EJ VALD Se parameter 14.01. 1
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 2
DRIFT Se parameter 14.01. 3
FEL Se parameter 14.01. 4
FEL(-1) Se parameter 14.01. 5
FEL(RST) Se parameter 14.01. 6
FASTL VARN Se parameter 14.01. 7
FASTL FEL Se parameter 14.01. 8
MOT OVL VARN Se parameter 14.01. 9
MOT OVL FEL Se parameter 14.01. 10
ACS TEMP VAR Se parameter 14.01. 11
ACS TEMP FEL Se parameter 14.01. 12
FEL/VARN Se parameter 14.01. 13
VARNING Se parameter 14.01. 14
BACKRIKTN Se parameter 14.01. 15
EXT STYRN Se parameter 14.01. 16
REF2 VALD Se parameter 14.01. 17
KONST VARVT Se parameter 14.01. 18
OVERSP Se parameter 14.01. 19
UNDERSP Se parameter 14.01. 20
VARVT1GRANS Se parameter 14.01. 21
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VARVT2GRANS Se parameter 14.01. 22
STROMGRANS Se parameter 14.01. 23
REF1 GRANS Se parameter 14.01. 24
REF2 GRANS Se parameter 14.01. 25
MOM1 GRANS Se parameter 14.01. 26
MOM2 GRANS Se parameter 14.01. 27
STARTAD Se parameter 14.01. 28
BORTF REF Se parameter 14.01. 29
VID REFERENS Se parameter 14.01. 30
ARV1 GRANS Se parameter 14.01. 31
ARV2 GRANS Se parameter 14.01. 32
KOM.REF3(14) Se parameter 14.01. 33
PARAM 14.17 Signalkélla installd med parameter 14.17. 34
BROMS STYRN Se parameter 14.01. 35
BC SHORT CIR Se parameter 14.01. 36

14.03 RELA RO3 UTGANG | Med denna parameter véljer man vilken statusinformation som ska ges via

relautgang RO3. Reldet drar nar tillstandet motsvarar installningen.
EJ VALD Se parameter 14.01. 1
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 2
DRIFT Se parameter 14.01. 3
FEL Se parameter 14.01. 4
FEL(-1) Se parameter 14.01. 5
FEL(RST) Se parameter 14.01. 6
FASTL VARN Se parameter 14.01. 7
FASTL FEL Se parameter 14.01. 8
MOT OVL VARN Se parameter 14.01. 9
MOT OVL FEL Se parameter 14.01. 10
ACS TEMP VAR Se parameter 14.01. 11
ACS TEMP FEL Se parameter 14.01. 12
FEL/VARN Se parameter 14.01. 13
VARNING Se parameter 14.01. 14
BACKRIKTN Se parameter 14.01. 15
EXT STYRN Se parameter 14.01. 16
REF2 VALD Se parameter 14.01. 17
KONST VARVT Se parameter 14.01. 18
OVERSP Se parameter 14.01. 19
UNDERSP Se parameter 14.01. 20
VARVT1GRANS Se parameter 14.01. 21
VARVT2GRANS Se parameter 14.01. 22
STROMGRANS Se parameter 14.01. 23
REF1 GRANS Se parameter 14.01. 24
REF2 GRANS Se parameter 14.01. 25
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MOM1 GRANS Se parameter 14.01. 26
MOM2 GRANS Se parameter 14.01. 27
STARTAD Se parameter 14.01. 28
BORTF REF Se parameter 14.01. 29
VID REFERENS Se parameter 14.01. 30
MOT MAGNETIS Motorn ar magnetiserad och klar att avge nominella moment (motorn ar 31
nominellt magnetiserad).
EGET2 VALD eget makro 2 anvands. 32
KOM.REF3(15) Se parameter 14.01. 33
PARAM 14.18 Signalkélla installd med parameter 14.18. 34
BROMS STYRN Se parameter 14.01. 35
BC SHORT CIR Se parameter 14.01. 36
14.04 RO1TONTID Definierar en driftférdrojning for relaet RO1.
0,0 ... 3600,0 s Instaliningsintervall. Figuren nedan illustrerar the operation (on) och release 0 ... 36000
(off) delays for relautgang RO1.
Tillstand ‘ ; !
— = L — 0
Tillstdnd, RO1 } } \ !
— | 1 | 0
T e
i frran tril trran
i 14.04
frran  14.05
14.05 RO1 TOFF TID Definierar franslagsfordréjningen for relautgang RO1.
0,0...3600,0 s Se parameter 14.04. 0 ... 36000
14.06 RO2TON TID Definierar en driftférdrdjning for reldutgang RO2.
0,0 ...3600,0 s Se parameter 14.04. 0 ... 36000
14.07 RO2 TOFF TID Definierar franslagsfordréjningen for relautgang RO2.
0,0...3600,0 s Se parameter 14.04. 0 ... 36000
14.08 RO3 TON TID Definierar en driftférdrojning for relautgang RO3.
0,0 ... 3600,0 s Se parameter 14.04. 0 ... 36000
14.09 RO3TOFF TID Definierar tfranslagsfordréjningen for relautgang RO3.
0,0 ... 3600,0 s Se parameter 14.04. 0 ... 36000
14.10 NDIO STATUS1 RO1 | Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgdng RO1 pa digital I/O-utbyggnadsmodul 1 (tillval, se parameter 98.03).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
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PARAM 14.19 Signalkalla installd med parameter 14.19. 7
14.11 NDIO STATUS1 RO2 | Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgang RO2 pa digital 1/0-utbyggnadsmodul 1 (tillval, se parameter 98.03).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.20 Signalkélla installd med parameter 14.20. 7
14.12 NDIO STATUS2 RO1 | Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgang RO1 pa digital 1/0O-utbyggnadsmodul 2 (tillval, se parameter 98.04).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.21 Signalkalla installd med parameter 14.21. 7
14.13 NDIO STATUS2 RO2 | Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgang RO2 pa digital 1/0O-utbyggnadsmodul 2 (tillval, se parameter 98.04).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.22 Signalkalla installd med parameter 14.22. 7
14.14  NDIO STATUS3 RO1 | Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgdng RO1 pa digital I/0O-utbyggnadsmodul 3 (tillval, se parameter 98.05).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
REF2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.23 Signalkalla installd med parameter 14.23. 7
14.15 NDIO STATUS3 RO2 | Med denna parameter valjer man vilken statusinformation som ska ges via
relautgdng RO2 pa digital I/0-utbyggnadsmodul 3 (tillval, se parameter 98.05).
DRIFTKLAR Se parameter 14.01. 1
DRIFT Se parameter 14.01. 2
FEL Se parameter 14.01. 3
VARNING Se parameter 14.01. 4
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REF2 VALD Se parameter 14.01. 5
VID REFERENS Se parameter 14.01. 6
PARAM 14.24 Signalkélla installd med parameter 14.24. 7

1416 RO PEKARE 1 Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 14.16 i parameter 14.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.17 RO PEKARE 2 Definierar signalkalla eller konstant fér vardet PAR 14.17 i parameter 14.02.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.18 RO PEKARE 3 Definierar signalkélla eller konstant fér vardet PAR 14.18 i parameter 14.03.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

1419 RO PEKARE 4 Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 14.19 i parameter 14.10.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.20 RO PEKARE 5 Definierar signalkélla eller konstant for vardet PAR 14.20 i parameter 14.11.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.21 RO PEKARE 6 Definierar signalkélla eller konstant fér vardet PAR 14.21 i parameter 14.12.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

1422 RO PEKARE 7 Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 14.22 i parameter 14.13.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.23 RO PEKARE 8 Definierar signalkélla eller konstant fér vardet PAR 14.23 i parameter 14.14.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

14.24 RO PEKARE 9 Definierar signalkélla eller konstant fér vardet PAR 14.24 i parameter 14.15.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767

15 ANALOGA Val av driftvarden (arvarden) som ska indikeras via de analoga utgangarna.

UTGANGAR Behandling av utsignaler.

15.01  ANALOG UTGANG 1 | Ansluter en av omriktarens signaler till analog utgang AO1.
EJ VALD Anvands inte 1
HASTIGHET Vardet ar en anvandardefinierad processkvantitet deriverad fran 2

motorvarvtalet. Se parametergrupp 34 PROCESS HASTIG for skalning och val
av mattenhet (%; m/s; rpm). Uppdateringsintervallet &r 100 ms.
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VARVTAL Motorvarvtal. 20 mA motsvarar nominellt motorvarvtal. Uppdateringsintervallet | 3
ar 24 ms.
FREKVENS Utfrekvens. 20 mA motsvarar nominell motorfrekvens. Uppdateringsintervallet | 4
ar 24 ms.
STROM Utstrdm. 20 mA motsvarar nominell motorstrém. Uppdateringsintervallet ar 24 | 5
ms.
MOMENT Motormoment. 20 mA motsvarar 100% av motorns nominella. 6
Uppdateringsintervallet ar 24 ms.
EFFEKT Motoreffekt. 20 mA motsvarar 100% av motorns nominella. 7
Uppdateringsintervallet &r 100 ms.
M-LEDSSP Likspanning. 20 mA motsvarar 100% av referensvardet. Referensvardet ar 8
540 VDC. (=1,35-400 V) fér 380 ... 415 VAC natspanning, och 675 VDC ( =
1,35 - 500 V) for 380 ... 500 VAC natspanning. Uppdateringsintervallet ar
24 ms.
UTSPANNING Motorspanning. 20 mA motsvarar motorns nominella. Uppdateringsintervallet | 9
ar 100 ms.
APPL UTG Referensen fran tillampningens utsignal. Om till exempel tilldmpningsmakrot | 10
PID-regulator ar i bruk utgér denna signal process-PID-regulatorns utsignal.
Uppdateringsintervallet ar 24 ms.
REFERENS Aktiv referens som omriktaren for tillféllet foljer. 20 mA motsvarar 100 % av den | 11
aktiva referensen. Uppdateringsintervallet ar 24 ms.
REGL AVVIK Skillnaden mellan borvardet och arvardet for processregulatorn vid PID- 12
reglering. 0/4 mA =-100%, 10/12 mA = 0%, 20 mA = 100%.
Uppdateringsintervallet ar 24 ms.
ARVARDE 1 Variabelvérde ARV1 som anvénds av process-PID-regulatorn. 20 mA = vardet | 13
pa parameter 40.10. Uppdateringsintervallet ar 24 ms.
ARVARDE 2 Variabelvirde ARV2 som anvénds av process-PID-regulatorn. 20 mA = vardet | 14
pa parameter 40.12. Uppdateringsintervallet ar 24 ms.
KOMM REF4 Vardet lases fran faltbussreferens REF4. Se Féltbusstyrning. 15
MOT1 TEMP PT Analog utgang ar en strémkalla i en matningskrets for motorns temperatur. 16
Beroende pa sensortypen ar utgangen 9,1 mA (Pt 100) eller 1,6 mA (PTC). For
ytterligare information, se parameter 35.01.
Obs: Ar detta varde valt, ar instéllningarna pa parametrarna 15.02 till 15.05
inte aktiva.
PARAM 15.11 Signalkalla instélld med 15.11 17
15.02 INVERTERING AO1 | Inverterar analog utsignal AO1. Signalen ar da vid miniminivan nar den signal
som indikeras ar vid maximinivan och vice versa.
NEJ Ingen invertering 0
JA Inverteringen ar aktiverad 65535
15.03  MINIMUM AO1 Definierar minimivardet for analog utsignal AO1.
0 mA Noll mA
4 mA Fyra mA 2
15.04 FILTER AO1 Definierar filtertidskonstanten for analog utgang AO1.
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0,00 ...10,00 s Filtertidskonstant 0... 1000
% . .
/Oflltrerad signal O=1-(1-e"M
100
| = filteringang (steg)
63 E o o
Filtrerad signal tO=_tigIterutgang
f T = filtertidskonstant
— t
T
Obs: Aven om minimivardet sétts till 0 s kommer dndé signalen att filtreras
med tidskonstanten 10 ms i hardvaran. Detta kan inte andras med nagon
parameter.
15.05 SKALNING AO1 Skalar analoga utsignalen AO1.
10 ... 1000% Skalfaktor. Om vardet satts till 100%, sa kommer signalens referensvarde att | 100 ...
motsvaras av 20 mA. 10000
Exempel: Nominell motorstrém ar 7,5 A och den uppméatta maxstrommen vid
maxbelastning ar 5 A. Motorstrémmen 0 till 5 A behdver lasas som 0 till 20 mA
analog signal via AO1. De instéllningar som behévs ar:
1. AO1 stalls in p4 STROM med parameter 15.01.
2. Minimivardet for AO1 stalls in pa& 0 mA med parameter 15.03.
3. Den uppmaétta maximala motorstrdommen skalas sa att den motsvarar 20 mA
analog utsignal genom att skalfaktorn (k) satts till 150%. Vardet beraknas
enligt féljande: referensvéardet for utsignalen STROM &r nominell motorstrém,
dvs. 7,5 A (se parameter 15.01). For att uppmatt maxmotorstrém ska motsvara
20 mA maste den skalas pa samma satt som referensvardet fére konvertering
till analog utsignal. Ekvation:
k-5A=75A=>k=1,5=150%
15.06 ANALOG UTGANG 2 | Se parameter 15.01.
EJ VALD Se parameter 15.01. 1
HASTIGHET Se parameter 15.01. 2
VARVTAL Se parameter 15.01. 3
FREKVENS Se parameter 15.01. 4
STROM Se parameter 15.01. 5
MOMENT Se parameter 15.01. 6
EFFEKT Se parameter 15.01. 7
M-LEDSSP Se parameter 15.01. 8
UTSPANNING Se parameter 15.01. 9
APPL UTG Se parameter 15.01. 10
REFERENS Se parameter 15.01. 11
REGL AVVIK Se parameter 15.01. 12
ARVARDE 1 Se parameter 15.01. 13
ARVARDE 2 Se parameter 15.01. 14
KOMM REF5 Vardet lases fran faltbussreferens REF5. Se Féltbusstyrning. 15
PARAM 15.12 Signalkalla instélld med 15.12 16
15.07 INVERTERING AO2 | Se parameter 15.02.
NEJ Se parameter 15.02. 0
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JA Se parameter 15.02. 65535
15.08 MINIMUM AO2 Se parameter 15.03.
0 mA Se parameter 15.03.
4 mA Se parameter 15.03. 2
15.09 FILTER AO2 Se parameter 15.04.
0,00... 10,00 s Se parameter 15.04. 0...1000
15.10 SKALNING AO2 Se parameter 15.05.
10 ... 1000% Se parameter 15.05. 100 ...
10000
15.11 AO1 PEKARE Definierar signalkélla eller konstant for vardet PAR 15.11 i parameter 15.01. 1000=1 mA
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
15.12 AO2 PEKARE Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 15.12 i parameter 15.06. 1000 =
1 mA
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
16 SYSTEM STYRNING | Driftfrigivning, parameterlas etc.
16.01 DRIFTFRIGIVNING Aktiverar driftfrigivningen, eller valjer signalkalla for extern driftfrigivning. Om
driftfrigivningen ar franslagen kan inte drivsystemet startas. Om det ar i drift s&
stannar det. Stoppmetoden kan stéllas in med parameter 21.07.
JA Driftfrigivningen ar aktiv. 1
DI1 Extern signal nédvandig via digital ingang DI1. 1 = Driftfrigivning. 2
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
KOMM MODUL Extern signal fordras via styrordet for faltbuss (bit 3). 8
DI7 Se DI1. 9
DI8 Se DI1. 10
DI9 Se DI1. 11
DI10 Se DI1. 12
DI11 Se DI1. 13
DI12 Se DI1. 14
PARAM 16.08 Signalkélla installd med parameter 16.08. 15
16.02 PARAMETERLAS Installning av parameterlas. Laset hindrar andringar av parametrarna.
OPPET Laset ar 6ppet. Parametrarna kan andras. 0
LAST Laset ar stangt for andringar via mandverpanelen. Laset kan 6ppnas genom | 65535
att ratt kod matas in i parameter 16.03.
16.03 KOD FOR PAR LAS | Har kan kod véljas for parameterlaset (se parameter 16.02).
0 ... 30000 Installningen 358 Gppnar laset. Vardet atergar darefter automatiskt till 0. 0 ... 30000
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16.04 VAL FELKVITTERING| Valjer signalkalla for felkvitteringen. Signalen aterstaller omriktaren efter en
felutldsning om felorsaken inte kvarstar.
EJ VALD Felkvittering endast med mandverpanelens RESET-tangent.
DI1 Kvittering via digital ingang DI1 eller med mand&verpanelen: 2
- Om drivsystemet styrs externt: Aterstalls av en stigande flank p& DI1.
- Om drivsystemet styrs lokalt: Kvittering med RESET-tangenten pa
mandverpanelen.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
KOMM MODUL Kvittering med styrordet for faltbuss (bit 7), eller med RESET-tangenten pa 8
mandverpanelen.
VID STOPP Kvittering med stoppsignalen via en digital ingang, eller med RESET- 9
tangenten pa mandverpanelen.
DI7 Se DI1. 10
DI8 Se DI1. 11
DI9 Se DI1. 12
DI10 Se DI1. 13
DI Se DI1. 14
DI12 Se DI1. 15
16.05 EGET MAKRO VIA 10 | Parametern gor det mgjligt att valja 6nskat eget makro via en digital ingang. Se
parameter 99.02. Andring tillats endast om drivsystemet &r stoppat. Medan
andringen pagar kan driften inte startas.
Obs: Spara alltid det egna makrot med parameter 99.02 efter
parameterandringar eller nar motoridentifieringen gjorts om. De senast
sparade instéllningarna lases in var gang natspanningen slas fran och till, samt
nar makro skiftas. Andringar som inte sparats gar férlorade.
Obs: Vardet pa den har parametern ingar inte i det egna makrot. Vardet
kvarstar oavsett andring av eget makro.
Obs: Val av eget makro 2 kan évervakas via relautgadng RO3. Se parameter
14.03 for ytterligare information.
EJ VALD Ej mojligt att valja eget makro via en digital ingang.
DI1 Fallande flank pa digital ingadng DI1: Eget makro 1 Iases in. Stigande flank pa | 2
digital ingang DI1: Eget makro 2 lases in.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11

Driftvédrden och parametrar




125

Index Namn/Viarde Beskrivning FbEq
DI11 Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13

16.06 LOKAL LASN Blockerar majligheten att styra lokalt (Mandverpanelens LOC/REM -tangent).

VARNING!Foérsakra dig forst, innan funktionen aktiveras, om att

A manoverpanelen inte behdvs fér att stoppa drivsystemet!
FRAN Lokal styrning tillaten. 0
TILL Lokal styrning ej mojlig. 65535

16.07 PARAM BACKUP Sparar instéllda parametervarden i det permanenta minnet.

Obs: Nar ett parametervarde i ett standardmakro &ndras fran mandverpanelen

sa sparas det automatiskt. Detta sker inte nar andringen gors via faltbussen.
KLART Har sparat klart. 0
SPARA Sparar.

16.08 PEKARE DRIFTFRIG | Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 16.08 i parameter 16.01
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.

32768 ... C.32767
16.09 MATNING Definierar kalla for spanningsmatningen till styrkortet.
STYRKORT Obs: Om en extern kélla anvands nar denna parameter har vardet INTERN sa
I6ser drivsystemet ut nar matningen sténgs av.
INTERN 24V Intern (férinstallt varde).
EXTERN 24V Extern. Extern kalla anvands fér spanningsmatningen till styrkortet.
20 GRANSER Grénsvérden for driften.
20.01 MIN VARVTAL Definierar minsta tillatna varvtal. Gransen kan inte stéllas in nar parameter
99.04 = SKALAR.
Obs: Gransen ar lankad till installningen fér nominellt motorvarvtal
A dvs. parameter 99.08. Om 99.08 andras, sa dndras ocksa det
forinstallda gransvardet.
-18000/ (antalet Gréns for varvtalsminimum 1=1rpm
polpar) ... Par. 20.02 | ops: Om vérdet ar positivt kan motorn inte kéras i backriktning.
rpm
20.02 MAXVARVTAL Definierar hogsta tillatna varvtal. Gransen kan inte stéllas in nar parameter
99.04 = SKALAR.
Obs: Gransen ar lankad till installningen for nominellt motorvarvtal
A dvs. parameter 99.08. Om 99.08 andras, sa andras ocksa det
forinstallda gransvardet.
Par. 20.01 ... 18000 / | Grans for varvtalsmaximum 1=1rpm
(antalet polpar) rpm

20.03 MAX STROM Definierar tilldten maximal motorstrém.

0,0 ... x,xA Strdmgrans 0 ... 100-x,x

20.04 MAX MOMENT Definierar grans 1 for omriktarens maximala moment.

0,0 ... 600,0% Gransvarde i procent av motorns nominella moment. 0 ... 60000
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20.05 OVERSP REGL Aktiverar eller avaktiverar verspanningsregulatorn for DC-mellanledet.
Snabb bromsning av laster med stor troghet far spanningen att stiga till
gransen for 6verspanning. Regulatorn minskar da automatiskt bromsmomentet
for att forhindra att likspanningen éverstiger gransen.
Obs: Om bromschopper och bromsmotstand ar anslutna till omriktaren maste
regulatorn vara avstangd (varde FRAN) for att choppern ska fungera.
FRAN Overspanningsregulatorn ej aktiv. 0
TILL Overspanningsregulatorn aktiverad. 65535
20.06 UNDERSP REGL Aktiverar eller avaktiverar underspanningsregulatorn fér DC-mellanledet.
Om likspanningen sjunker p g a natbortfall minskar regulatorn automatiskt
motorvarvtalet for att halla spanningen éver den nedre gransen. Som foljd av
varvtalsminskningen orsakar lastens troghet en regenerering av spanning
tillbaka till omriktaren sa att DC-mellanledet halls laddad och en utlésningp g a
underspanning kan undvikas tills motorn rullar ut och stannar. Detta fungerar
som en 6verbryggning av stromavbrott i system med stort tréghetsmoment,
exempelvis centrifug- och flaktsystem.
FRAN Underspanningsregulatorn ej aktiv. 0
TILL Underspanningsregulatorn aktiverad. 65535
20.07 MIN FREKVENS Definierar omriktarens lagsta tillatna utfrekvens. Installningen kan endast
goras om parameter 99.04 = SKALAR.
-300,00 ... 50 Hz Grans for frekvensminimum. -30000 ...
Obs: Om vardet ar positivt kan motorn inte kéras i backriktningen. 5000
20.08 MAX FREKVENS Definierar omriktarens hogsta tillatna utfrekvens. Installningen kan endast
gbras om parameter 99.04 = SKALAR
-50 ... 300,00 Hz Gréns for frekvensmaximum -5000 ...
30000
20.11 EFFEKTGRANS MOT | Definierar maximal tilldten effekt fran vaxelriktaren till motorn.
0 ... 600% Effektgrans i procent av motorns nominella effekt 0 ... 60000
20.12 EFFEKTGRANS GEN | Definierar tillaten maximal effekt fran motorn till vaxelriktaren.
-600 ... 0% Effektgrans i procent av motorns nominella effekt -60000...0
20.13  MIN MOMENT VAL Val av grans for omriktarens momentminimum.
MIN GRANS1 Vardet pa parameter 20.15.
DI1 Digital ingang DI1. O: vardet pa parameter 20.15. 1: vardet pa parameter 2
20.16.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11
DI Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13
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Al Analog ingang Al1. Se parameter 20.20 betraffande hur signalen konverteras | 14
till en momentgrans.
Al2 Se Al1. 15
Al3 Se Al1. 16
Al5 Se Al1. 17
Al6 Se Al1. 18
PARAM 20.18 Gransvarde fran parameter 20.18 19
NEG MAX MOM Inverterat gransvarde fér momentmaximum enligt parameter 20.14 20
20.14  MAX MOMENT VAL | Definierar maximigrans for drivsystemets moment.
MAX GRANS1 Vardet pa parameter 20.04.
DI1 Digital ingang DI1. 0: vardet pa parameter 20.04. 1: vardet pa parameter 2
20.17.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11
DI11 Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13
Al Analog ingang Al1. Se parameter 20.20 betraffande hur signalen konverteras | 14
till en momentgrans.
Al2 Se Al1. 15
Al3 Se Al1. 16
Al5 Se Al1. 17
Al6 Se Al1. 18
PARAM 20.19 Gransvarde fran parameter 20.19 19
20.15 MIN MOMENT GR1 Definierar minimigréns 1 for drivsystemets moment.
-600,0 ... 0,0% Gransvarde i procent av motorns nominella moment -60000...0
20.16  MIN MOMENT GR2 | Definierar minimigrans 2 for drivsystemets moment.
-600,0 ... 0,0% Gransvarde i procent av motorns nominella moment -60000...0
20.17 MAX MOMENT GR2 | Definierar maximigrans 2 for drivsystemets moment.
0,0 ... 600,0% Gransvarde i procent av motorns nominella moment 0 ... 60000
20.18  MIN MOMENT Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 20.18 i parameter 20.13
PEKARE
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. 100 = 1%
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
20.19 MAX MOMENT Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 20.19 i parameter 20.14
PEKARE

Driftvdrden och parametrar




128

Index Namn/Varde

Beskrivning

FbEq

-255.255.31 ...
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 om skillnaden.
FbEq fér momentvéardet ar 100 = 1%.

100 =1%

20.20  MIN Al SKALNING

Definierar hur en analog signal (mA eller V) konverteras till en grans (%) for
momentminimum eller -maximum. Figuren nedan illustrerar konverteringen nar
analog ingang Al1 &r vald som signalkalla for en momentgrans med parameter
20.13 eller 20.14.

Momentgréns

2021 7 —— — — 13.01 | Minimiinstalining for Al1

13.02 | Maximiinstéllning fér Al1

20.20 | Momentminimum

20.21 Momentmaximum

20.20 -

13.01 13.02
Analog signal

0,0 ... 600,0%

%-varde som motsvarar den analoga ingangens minimiinstallning

20.21  MAXAI SKALNING

Se parameter 20.20.

0,0 ... 600,0%

%-varde som motsvarar den analoga ingangens maximiinstallning

21 START/STOPP

Motorns start- och stoppfunktioner.

21.01  START FUNKTION

Véljer startfunktion fér motorn.

AUTO

Automatisk start garanterar optimal motorstart i de flesta fall. Installningen
inkluderar funktioner for flygande start (start av roterande maskin) och
automatisk aterstart (stoppad motor kan aterstartas omedelbart utan att vanta
pa att motorflédet upphdr). Omriktarens motorstyrning identifierar motorns
fléde och motorns mekaniska tillstdnd samt startar motorn omedelbart under
alla omstandigheter.

Obs: Flygande start och automatisk aterstart ar inte méjliga, enligt

forinstaliningen, nar parameter 99.04 = SKALAR. Men funktionen fér flygande
start kan aktiveras separat med parameter 21.08.

DC MAGN

DC-magnetisering bor valjas nar ett hogt lossryckningsmoment behdvs.
Omriktaren férmagnetiserar motorn fore starten. Tiden for férmagnetisering
beraknas automatiskt och ar normalt 200 ms till 2 s beroende pa motorns
storlek. Detta val garanterar hdgsta méjliga lossryckningsmoment.

Obs: Start av roterande maskin ar inte méjlig dd DC-magnetisering har valts.
Obs: DC-magnetisering kan inte valjas om parameter 99.04 = SKALAR.

KONST DCMAGN

Konstant DC-magnetisering bor véljas i stallet for DC-magnetisering om
konstant formagnetiseringstid 6nskas (t.ex. om motorstart maste ske samtidigt
med frigivning av mekanisk broms). Detta val garanterar ocksa hogsta majliga
lossryckningsmoment om férmagnetiseringstiden ar tillrackligt lang.
Férmagnetiseringstiden valjs via parameter 21.02.

Obs: Start av roterande maskin ar inte méjlig da DC-magnetisering har valts.
Obs: DC-magnetisering kan inte véljas om parameter 99.04 = SKALAR.

magnetiseringstiden 16pt ut &ven om magnetiseringen inte ar

genomford till fullo. 1 tillampningar dar fullt startmoment ar av stor vikt
maste man darfor se till att magnetiseringstiden ar tillrackligt lang for att uppna
fullstandig magnetisering och maximalt moment.

c VARNING! Motorn kommer att starta efter det att den installda
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21.02 KONST MAGN TID

Definierar magnetiseringstiden fér konstant magnetisering, se parameter
21.01. Efter startkommandot kommer omriktaren att automatiskt
férmagnetisera motorn under den férinstallda tiden.

30,0 ... 10000,0 ms

Magnetiseringstid. For att magnetiseringen ska bili tillracklig bor
magnetiseringstiden sattas till rotorns tidskonstant eller langre. Om denna
konstant ar okand kan man anvanda nedanstaende schablonvarden:

Nominell motoreffekt Konstant magnetiseringstid
<10 kW > 100 till 200 ms

10 till 200 kW > 200 till 1000 ms

200 till 1000 kW > 1000 till 2000 ms

30 ... 10000

21.03 STOPP FUNKTION

Valjer stoppfunktion for motorn.

UTRULLNING

Stopp genom att spanningsmatningen till motorn bryts. Motorn rullar ut och
stannar.

tilldmpningsprogrammet rampfunktionen dven om UTRULLNING ar

2 VARNING! Om bromsstyrningsfunktionen ar aktiv sa anvander
vald (se parametergrupp 42 BROMS STYRNING).

RAMP

Stopp genom retardation via en ramp. Se parametergrupp 22 ACCEL/
RETARD.

21.04 DC FASTHALLNING

Aktiverar/avaktiverar DC-fasthallningen. DC-fasthallning ar inte méjlig om
parameter 99.04 = SKALAR.

Nar saval referensvardet som varvtalet har sjunkit under vardet pa parameter
21.05 sa upphor omriktaren att generera sinusformad vaxelstrém och borjar i
stallet mata motorn med likstrom. Likstrémmens varde ar det som angetts med
parameter 21.06. Nar varvtalsreferensen ater dverstiger parameter 21.05,
atergar omriktaren till normal funktion.

VARV TA Lmotor 4 .
DC-fasthalin

Ref.

DC FASTH VARVTAL

t
Obs: DC-fasthallningen ar urkopplad om startsignalen inte ar aktiv.

Obs: Motorns temperatur 6kar nér den matas med likstrém. Om tilldmpningar
kraver langa DC-fasthallningstider bor separatventilerade motorer anvandas.
Nar fasthallningstiden ar 1ang kan inte fasthalliningen hindra att motoraxeln
roterar nar den utséatts for en konstant last.

NEJ

Inaktiv

JA

Aktiv

65535

21.05 DC FASTH VARVTAL

Definierar varvtalsgransen for DC-fasthallning. Se parameter 21.04.

0 ... 3000 rpm

Varvtal matt i rpm

0 ... 3000

21.06 DC FASTH STROM

Definierar vardet for motorns likstromsmatning vid DC-fasthallning. Se
parameter 21.04.
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0...100%

Strém i procent av nominell motorstrém

0...100

21.07

DRIFTFRIGIV FUNKT

Valjer stoppfunktion som anvands nar driftfrigivningssignalen inte ar aktiv.
Driftfrigivningssignalen aktiveras med parameter 16.01.

Obs: Installningen asidosatter den vanliga stoppfunktionsinstallningen
(parameter 21.03) nér driftfrigivningssignalen inte ar aktiv.

A

VARNING! Drivsystemet startar om nar driftfrigivningssignalen
aterstalls (om startsignalen ar aktiv).

RAMP STOP

Tillampningsprogrammet stoppar drivsystemet enligt den retardationsramp
som definerats i grupp 22 ACCEL/RETARD.

UTRULLNING

Tilldmpningsprogrammet stoppar drivsystemet genom att spanningsmatningen
till motorn bryts (vaxelriktarens IGBT blockeras). Motorn far rotera fritt till

varvtalet noll.
tilldampningsprogrammet rampfunktionen aven om UTRULLNING ar

c VARNING! Om bromsstyrningsfunktionen ar aktiv s& anvander
vald (Se parametergrupp 42 BROMS STYRNING).

FRAN2 STOPP

TillAmpningsprogrammet stoppar drivsystemet genom att spanningsmatningen
till motorn bryts (vaxelriktarens IGBT blockeras). Motorn far rotera fritt till
varvtalet noll. Drivsystemet startar om endast nar driftfrigivningsignalen och
startsignalen ar aktiva (programmet reagerar pa startsignalens stigande flank).

FRAN3 STOPP

Tilldmpningsprogrammet stoppar drivsystemet enligt den retardationsramp
som definerats med parameter 22.07. Drivsystemet startar om endast nar
driftfrigivningssignalen och startsignalen ar aktiva (programmet reagerar pa
startsignalens stigande flank).

21.08

SKALAR FLYGST

Aktiverar funktionen fér flygande start vid skalér styrning. Se parametrarna
21.01 och 99.04.

NEJ

Inaktiv.

JA

Aktiv.

65535

21.09

STARTFORREGLING

Definierar hur startforreglingsingangen pa RMIO-kortet ska fungera.

OFF2 STOP

Drivsystemet i drift: 1 = Normal drift. 0 = Stopp genom utrullning.
Drivsystemet stoppat: 1 = Start tillaten. 0 = Start ej tillaten.

Omstart efter OFF2 STOP: Nar startforreglingsingangen atergar till 1-lage kan
omriktaren reagera pa startsignalens stigande flank.

OFF3 STOP

Drivsystemet i drift: 1 = Normal drift. 0 = Stopp via ramp. Ramptiden definieras
med parameter 22.07 NODSTOPP RAMP TID.

Drivsystemet stoppat: 1 = Normal start. 0 = Start ej tillaten.

Omstart efter OFF3 STOP: Nar startforreglingsingangen atergar till 1-lage kan
omriktaren reagera pa startsignalens stigande flank.
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131

Index Namn/Viarde Beskrivning FbEq
2110  NOLLVARVS Definierar férdrdjningen av nollvarvtal. Férdréjningsfunktionen ar anvandbar
FORDROJ nar omstarter maste ske mjukt och snabbt. Under fordréjningen har omriktaren

exakta uppgifter om rotorns position.

Utan nollvarvtalsfordrojning  Med nollvarvtalsfordrojning
Varvtal Varvtal
Varvtalsregulatorn

avstangd: Motorn
rullar ut och stannar.

Varvtalsregulatorn férblir
aktiv. Motorn retarderas till
verkligt nollvarvtal.

________ Nollvarvial .- N Nollvarvtal
Tid

Tid =
Fordréjning

Utan nollvarvtalsférdréjning

Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs en ramp. Nar varvtalets
arvarde faller under en intern grans (kallad nollvarvtal) stangs
varvtalsregulatorn av. Véaxelriktarmoduleringen stoppas och motorn rullar ut
och stannar.

Med nollvarvtalsfordrojning

Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs en ramp. Nar varvtalets
arvarde faller under en intern grans (kallad nollvarvtal) sa aktiveras
nollvarvtalsfordréjningen. Under fordréjningen bibehalls varvtalsregleringen:
vaxelriktarmoduleringen, motormagnetiseringen och drivsystemet ar darmed
redo fér en snabb omstart.

0,0...60,0s Fordréjningstid.
22 ACCEL/RETARD Accelerations- och retardationsramper.
22.01 VAL ACC/RET Valjer aktivt tidpar for accelerations-/retardationsramp.
ACC/RET 1 Accelerationstid 1 och retardationstid 1 anvands. Se parametrarna 22.02 och | 1
22.03.
ACC/RET 2 Accelerationstid 2 och retardationstid 2 anvénds. Se parametrarna 22.04 och |2
22.05.
DI1 Tidpar for accelerations-/retardationsramp valjs via digital ingang DI1. 0 = 3

Accelerationstid 1 och retardationstid 1 anvands. 1 = Accelerationstid 2 och
retardationstid 2 anvands.

DI2 Se DI1. 4
DI3 Se DI1. 5
Dl4 Se DI1. 6
DI5 Se DI1. 7
DI6 Se DI1. 8
DI7 Se DI1. 9
DI8 Se DI1. 10
DI9 Se DI1. 11
DI10 Se DI1. 12
DI11 Se DI1. 13
DI12 Se DI1. 14
PAR 22.08&09 Accelerations- och retardationstider fran parametrarna 22.08 och 22.09 15
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22.02

ACCEL TID 1

Definierar accelerationstid 1 dvs. tidsatgangen fran noll till maximalt varvtal.

- Om varvtalsreferensen okar snabbare an den instéllda accelerationstiden
kommer motorvarvtalet att folja installningen.

- Om varvtalsreferensen 6kar langsammare an den instéallda
accelerationstiden kommer motorvarvtalet att félja referenssignalen.

- Om accelerationstiden ar satt for kort sa férlanger omriktaren accelerationen
automatiskt sa att drivsystemets driftgranser inte ska dverskridas.

0,00 ... 1800,00 s

Accelerationstid

0 ... 18000

22.03

RETARD TID 1

Definierar retardationstid 1 dvs. tidsatgangen fran maximalt varvtal (se
parameter 20.02) till noll.

- Om varvtalsreferensen minskar langsammare an den installda
retardationstiden kommer motorvarvtalet att félja referenssignalen.

- Om varvtalsreferensen minskar snabbare an den installda retardationstiden
kommer motorvarvtalet att folja instéllningen.

- Om retardationstiden ar satt for kort sa férlanger omriktaren retardationen
automatiskt sa att drivsystemets driftgranser inte ska 6verskridas. Om nagon
som helst tvekan rader om att retardationstiden kan vara for kort, sékerstall att
DC-6verspanningsregleringen ar aktiv(parameter 20.05).

Obs: Om kort retardationstid behdvs fér en tilldmpning med stort

troghetsmoment boér drivsystemet kompletteras med en elektrisk broms, t ex
en bromschopper och ett bromsmotstand.

0,00 ... 1800,00 s

Retardationstid

0 ... 18000

22.04

ACCELTID 2

Se parameter 22.02.

0,00 ... 1800,00 s

Se parameter 22.02.

0 ... 18000

22.05

RETARD TID 2

Se parameter 22.03.

0,00 ... 1800,00 s

Se parameter 22.03.

0 ... 18000

22.06

ACC/RET RAMP
FORM

Valjer form pa accelerations-/retardationsrampen.

0,00 ... 1000,00 s

0,00 s: Linjar ramp. Lamplig fér drivsystem som kréver konstant acceleration
och retardation, liksom for langsamma ramper.

0,01 ... 1000,00 s: S-formad ramp. Lamplig for transportérer for dmtaligt gods
och andra tillampningar dar mjuka hastighetsévergangar kravs. S-kurvan
bestar av symmetriska kurvor i bada andarna av rampen och en linjar del
daremellan.

En tumregel Varvtal  Linjar ramp: Par. 20.06 =0 s

Ett 1ampligt férhallande mellan Max | - - oo \ _
rampformstid och '

accelerationsramptid ar 1/5. g

\

S-farmad ramp:
Par,20.06>0s

Tid

Par. 20.02 Par. 20.06

0 ... 100000
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22.07 NODSTOPP RAMP Definierar den tid inom vilken omriktaren stoppas om
TID - nédstopp aktiveras, eller
- driftfrigivningssignalen ar inaktiv och driftfrigivningsfunktionen har vardet
FRAN3 STOPP (se parameter 21.07).
Noédstoppskommandot kan ges via en faltbuss eller en nédstoppsmodul
(tillval). Kontakta narmaste ABB-kontor fér mer information om tillvalsmodulen
och de installningar i standardtillampningsprogrammet som hor till.
0,00 ... 2000,00 s Retardationstid 0 ... 200000
22.08 ACC PEKARE Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 22.08&09 i parameter
22.01.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | 100=1s
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
22.09 DEC PEKARE Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 22.08&09 i parameter 22.01
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | 100=1s
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
23 VARVT REGULATOR | Variabler for varvtalsregulatorn. Parametrarna ar inte synliga om parameter
99.04 = SKALAR.
23.01 REL FORST Definierar en relativ forstarning av varvtalsregleringen. Stor forstérkning kan
orsaka att varvtalet sjalvsvanger.
Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter ett avvikelsesteg
som forblir konstant.
%
Forstarkning = K, = 1
T, = Integrationstid = 0
Tp= Deriveringstid = 0
Avvikelse _
; Varvtalsregulatorns utsignal
Varvtalsreg. e = Avvikelse
utsignal = K, - e |
1 L
t
0,0...250,0 Forstarkning 0 ... 25000

Driftvdrden och parametrar




134

Index Namn/Varde

Beskrivning

FbEq

23.02 INTEGRATIONSTID

Definierar en integrationstid for varvtalsregulatorn. Integrationstiden &r den tid
det tar att andra regulatorns utsignal om avvikelsevardet ar konstant. Ju
kortare integrationstid desto snabbare korrigeras den konstanta avvikelsen.
Vid for kort integrationstid blir regleringen instabil.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter ett avvikelsesteg
som forblir konstant.

%

Varvtalsregulatorns wSignal

Forstarkning = K, = 1
T, = Integrationstid > 0
Kp-e Tp= Deriveringstid = 0

e = Avvikelse

0,01...999,97 s

Integrationstid

10 ...
999970

23.03 DERIVERINGSTID

Definierar en deriveringstid for varvtalsregulatorn. Derivering forstarker
varvtalsregulatorns utsignal om avvikelsevardet foéréandras. Ju langre
deriveringstid, desto mera forstérks varvtalsregulatorns utsignal under
foréandringen.Om deriveringstiden satts till 0 fungerar regulatorn som en PI-
regulator - annars som en PID-regulator.

Deriveringen gor regulatorn mera kanslig for stérningar.

Obs: Forandringar av denna parameter bor inte géras annat an nar pulsgivare
anvands.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter ett avvikelsesteg
som forblir konstant.

Forstarkning = K, = 1

T, = Integrationstid > 0

Tp= Deriveringstid > 0

Ts= Avlasningscykel = 2 ms

Ae = Avvikelseférandring mellan

% tva avlasningar

Varvtalsregulatorns utsignal

s Avvikelse

e = Avvikelse

0,0 ...9999,8 ms

Deriveringstid.

1=1ms
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23.04 ACC

KOMPENSERING

Definierar deriveringstiden fér kompensation av accelerationen. For att
kompensera for lastens troghet vid acceleration laggs referenssignalens
derivata till varvtalsregulatorns utsignal.Principen for derivering beskrivs ovan i
samband med parameter 23.03.

Obs: | allmanhet bér denna parameter stéllas in pa ett varde mellan 50 och
100 % pa summan av motorns och den drivna maskinens mekaniska
tidkonstant. (Varvtalsregulatorns sjalvinstéallning sker det automatiskt, se
parameter 23.06.)

Figuren nedan visar varvtalssvaren da en last med stor troghet accelereras via
ramp.

Ingen accelerationskompensation Accelerationskompensation

% % A - — Varvtalsreferens

— Arvarde

0,00 ... 999,98 s

Deriveringstid

0...9999

EFTERSLAPN
FORST

23.05

Definierar forstarkningfaktorn for motorns efterslapningskompensering. 100 %
motsvarar full kompensering och 0 % motsvarar ingen kompensering.
Grundinstéllningen ar 100 %. Andra varden kan anvéndas om en statisk
varvtalsavvikelse upptécks trots full efterslapningskompensering.

Exempel: Den konstanta varvtalsreferensen till drivsystemet ar 1000 rpm.
Trots full varvtalskompensering (EFTERSLAPN FORST = 100%), ger métning
vid motoraxeln varvtalsvardet 998 rpm. Den statiska varvtalsavvikelsen ar
1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm. For att kompensera avvikelsen bor
efterslapningsforstarkningen okas. Vid 106% forstarkning forekommer ingen
statisk varvtalsavvikelse.

0,0 ... 400,0%

Efterslapningsférstarkningens varde.

0...400

23.06 SJALVINSTALLNING

Starta varvtalsregulatorns automatiska sjalvinstallning pa foljande satt:

- Kér motorn vid ett konstant varvtal mellan 20 och 40% av mérkvarvtalet.
- Andra parametern 23.06, fér sjalvinstélining, till JA.

Obs: Motorn maste vara kopplad till lasten.

NEJ

Ingen sjalvinstallning.

JA

Aktiverar varvtalsregulatorns sjalvinstéalining. Atergar automatiskt till NEJ.

65535

24
MOMENTREGULATOR

Variabler for momentreglering.
Endast synliga om parameter 99.02 = M-REGL och parameter 99.04 = DTC.

2401  MOMENTRAMP UPP

Definierar upprampningstid for momentreferensen.

0,00 ... 120,00 s

Tid for momentreferensen att 6ka fran noll till nominellt motormoment.

0 ... 12000

2402 MOMENTRAMP NER

Definierar nedrampningstid for momentreferensen.

0,00 ... 120,00 s

Tid for momentreferensen att minska fran nominellt motormoment till noll.

0 ... 12000
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25 KRITISKA VARVTAL | Varvtalsomraden som drivsystemet inte ska kéras inom.
25.01 VAL KRIT VARVTAL | Aktiverar/avaktiverar funktionen mot kritiska varvtal.
Exempel: En flakt vibrerar i varvtalsomradet 540 till 690 rpm och 1380 till
1560 rpm. Gér féljande instaliningar for att drivsystemet ska hoppa 6ver dessa
varvtalsomraden:
- aktivera funktionen mot kritiska varvtal,
- stall in varvtalsomradena for de kritiska varvtalen som i figuren nedan.
Motorvarvtal
(rpm) 1 | Par. 25.02 = 540 rpm
1560 | 2 | Par. 25.03 = 690 rpm
77777777 3 | Par. 25.04 = 1380 rpm
1380
. 4 | Par. 25.05 = 1590 rpm
690 | /
540 ‘ Drivsystemets varvtalsreferens
1 2 3 4 (rpm)
Obs: Om parameter 99.02 = PID-REGL sa anvands inte de kritiska varvtalen.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv. 65535
25.02 KRIT VARVT 1 LAG | Definierar nedre grans for kritiskt varvtalsomrade 1.
0 ... 18000 rpm Minimigréans. Véardet kan inte dverstiga maximigréansen (parameter 25.03). 0 ... 18000
Obs: Om parameter 99.04 = SKALAR &r enheten Hz.
25.03 KRIT VARVT 1 HOG | Definierar évre grans fér kritiskt varvtalsomrade 1.
0 ... 18000 rpm Maximigrans. Vardet kan inte understiga minimigransen (parameter 25.02). 0... 18000
Obs: Om parameter 99.04 = SKALAR &r enheten Hz.
25.04 KRITVARVT 2 LAG | Se parameter 25.02.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.02. 0... 18000
25.05 KRIT VARVT 2 HOG | Se parameter 25.03.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.03. 0... 18000
25.06 KRIT VARVT 3 LAG | Se parameter 25.02.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.02. 0... 18000
25.07 KRIT VARVT 3 HOG | Se parameter 25.03.
0 ... 18000 rpm Se parameter 25.03. 0...18000
26 MOTOR STYRNING
26.01 FLODESOPTIMERIN | Aktiverar/avaktiverar flodesoptimeringsfunktionen.
G Obs: Funktionen kan inte anvandas om parameter 99.04 = SKALAR.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
26.02 FLODESBROMSNIN | Aktiverar/avaktiverar flidesbromsningsfunktionen.
G Obs: Funktionen kan inte anvandas om parameter 99.04 = SKALAR.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
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26.03 IR-KOMPENSERING | Parametern definierar den relativa tilldggsspanning som matas till motorn vid
nollvarvtal (IR-kompensering). Funktionen &ar anvandbar i tilldmpningar med
stort lossryckningsmoment dar inte DTC-motorreglering kan anvandas.
Figuren nedan illustrerar IR-kompenseringen.
Obs: Funktionen kan endast anvédndas om parameter 99.04 ar installd pa
SKALAR.
U /Uy
(%) . I .
Relativ utspanning. IR-kompensering
satt till15%.
100%} — | — — — — —
|
|
|
Py | Relativ utspanning. Ingen IR-
15% L= .
i kompensering.
: f(Hz)
Faltférsvagningspunkt
0...30% Tillaggsspanning vid nollvarvtal i procent av motorns nominella spanning 0...3000
26.05 HEX FLODE Denna parameter valjer om det magnetiska flodet regleras via ett cirkulart eller
hexagonalt monster i frekvensomfangets faltférsvagningsomrade (6ver 50/60
Hz).
NEJ Den roterande flédesvektorn féljer ett cirkulart ménster. Detta val &r optimalt fér | O
de flesta tillampningar. Det ger minimala férluster vid konstant belastning.
Drivsystemet nar dock inte maximalt lossryckningsmoment i varvtalets
faltforsvagningsomrade.
JA Magnetiskt flode foljer ett cirkulart ménster under faltférsvagningspunken 65535
(typiskt 50 eller 60 Hz) och ett hexagonalt monster i faltférsvagningsomradet.
Detta ar optimalt for tilldmpningar som kraver maximalt lossryckningsmoment i
varvtalets faltférsvagningsomrade. Forlusterna vid konstant belastning ar
storre an for NEJ-alternativet.
26.06 FLODES REF Valjer signalkalla fér flodesreferensen, eller stéller in flédesreferensens varde.
PEKARE
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | 100 = 1%
+255.255.31/C.- om skillnaden. Flédesvardets FbEq &r 100 = 1%. Flédesvardets intervall ar 25
32768 ... C.32767 ... 140%.
27 BROMSCHOPPER Styrning av bromschoppern.
27.01 BROMSCHOPPER Aktiverar bromschopperstyrningen.
CTR
FRAN Inaktiv 0
TILL Aktiv. Obs: Kontrollera att bromschopper och bromsmotstand installerats och | 65535
Overspanningsregulatorn inte ar aktiv (parameter 20.05).
27.02 CHOPPER O LAST Aktiverar bromsmotstandets dverlastskydd. Parametrar anvandaren kan
FK justera ar 27.03, 27.04 och 27.05.
INGEN Inaktiv 0
VARNING Aktiv. Nar omriktaren detekterar Overlast sa genereras en varning. 1
FEL Aktiv. Nar omriktaren detekterar dverlast sa I6ser den ut for fel. 2
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27.03 BR RESISTANS Definierar vardet for bromsmotstandets resistans. Vardet anvands for
Overlastskyddet. Se parameter 27.02.
0,00 ... 100,00 ohm Resistansvérde 0...100
27.04 BRTHERM TK Definierar bromsmotstandets termiska tidskonstant. Vardet anvands for
Overlastskyddet. Se parameter 27.02.

0,000 ... 10000,000 s | Tidskonstant.

27.05 MAXKNT BR Definierar maximal kontinuerlig bromseffekt som kommer att héja motstandets

EFFEKT temperatur till den tillatna maxgransen. Vardet anvands for dverlastskyddet.

Se parameter 27.02.
0,00 ...10000 kW Effekt
27.06 BC STYRNING Valjer styrsatt fér bromschopper.

SOM GENERATOR Chopperdrift tillats nar DC-spanningen dverstiger bromsgransen, 1
vaxelriktarbryggan modulerar och motorn genererar effekt till omriktaren.

Valet forhindrar drift i handelse av att DC-spanningen i likspanningsmellanledet
Okar pa grund av onormalt h6g matningsspanning. Langvarigt forhojd
matningsspanning skadar choppern.

GEMENSAM DC Chopperdrift tillats alltid nar DC-spanningen dverstiger bromsgransen. Valet 2
ska anvandas i tilldmpningar dar flera véxelriktare ar anslutna till samma
likspanningsmellanled (DC-buss).

VARNING! Fér h6g matningsspanning 6kar mellanledsspanningen till
A en niva 6ver chopperns driftgrans. Om spanningen forblir onormalt
hég under lang tid kommer choppern att dverbelastas och skadas.
30 FELFUNKTIONER Programmerbara skyddsfunktioner
30.01  AI<MIN FUNKTION Valjer hur omriktaren reagerar om en analog insignal sjunker under installd
minimigrans.
Obs: Minimiinstallningen for den analoga insignalen maste vara 0,5V (1 mA)
eller mer (se parametergrupp 13 ANALOGA INGANGAR).

FEL Omriktaren utldser for fel och motorn rullar ut och stannar. 1

NEJ Inaktiv

KNST VARV 15 Omriktaren genererar en varning Al <MIN FUNK (8110) och anpassar varvtalet | 3
till det varde som anges av parameter 12.16.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sékerhetsrisker
A om den analoga insignalen skulle falla bort.

SEN VARVT Omriktaren genererar en varning Al <MIN FUNK (8110) och fryser varvtalet pa | 4
den niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal beraknas som genomsnittet
av de 10 féregaende sekunderna.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker
& om den analoga insignalen skulle falla bort.
30.02 PANEL BORTFALL Valjer hur omriktaren reagerar om férbindelsen med mandéverpanelen skulle
falla bort.
FEL Omriktaren l6serut for fel och motorn stoppas enligt parameter 21.03.
KNST VARV 15 Omriktaren genererar en varning och anpassar varvtalet till det varde som 2

anges av parameter 12.16.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker
A om férbindelsen med mandverpanelen skulle falla bort.
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SEN VARVT Omriktaren genererar en varning och fryser varvtalet pa den niva drivsystemet | 3
arbetade vid. Detta varvtal berdknas som genomsnittet av de 10 féregaende
sekunderna.
VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker
A om férbindelsen med mandverpanelen skulle falla bort.
30.03 EXTERNT FEL Valjer digital ingang for extern felindikering.
EJ VALD Inaktiv
DI1 Indikering av externt fel ges via digital ingang DI1. O: Fel utldst. Motorn rullar ut | 2
och stannar. 1: Inget externt fel.
DI2 Se DI1. 3
DI3 Se DI1. 4
Dl4 Se DI1. 5
DI5 Se DI1. 6
DI6 Se DI1. 7
DI7 Se DI1. 8
DI8 Se DI1. 9
DI9 Se DI1. 10
DI10 Se DI1. 11
DI Se DI1. 12
DI12 Se DI1. 13
30.04 MOTOR OVERLAST | Valjer hur omriktaren reagerar nar évertemperatur i motorn detekteras av den
funktion som valts med parameter 30.05.
Obs: Parametern har ingen effekt om motortemperaturmatning aktiverats med
parametergrupp 35 MOT TEMP MATN.
FEL Omriktaren genererar en varning nar temperaturen dverskrider varningsnivan | 1
(95% av tillatet maximivarde). Omriktaren utléser for fel nér temperaturen
overskrider felnivan (100% av tillatet maximivarde).
VARNING Omriktaren genererar en varning nar temperaturen dverskrider varningsnivan | 2
(95% av tillatet maximivarde).
NEJ Inaktiv 3
30.05 MOTOR OVERL TYP | Viljer typ av termisk skyddsfunktion fér motorn. Nar évertemperatur detekteras
reagerar omriktaren enligt parameter 30.04.
DTC Skyddet baseras pa en beraknad termisk modell av motorn. Féljande 1

antaganden anvands vid berakningen:
- Motorn haller omgivningenstemperatur (30 °C) nar spanningen laggs pa.

- Motortemperaturen 6kar nar motorn arbetar i omradet 6ver belastningskurvan
och minskar nar motorn arbetar under den.

- Motorns termiska tidskonstant &r ett approximativt varde for en sjélvventilerad
kortsluten asynkronmotor.

Modellen kan finjusteras med parameter 30.07.

Obs: Denna modell kan inte anvandas for hdgeffektsmotorer (parameter 99.06
= hdgre an 800 A).

A

VARNING! Modellen skyddar inte motorn om kylkapaciteten nedsatts
av damm och smuts.
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EGENDEF

Skyddet baseras pa en termisk modell av motorn som anvandaren definierat,
samt féljande grundldggande antaganden:

- Motorn haller omgivningenstemperatur (30 °C) nar spanningen laggs pa.

- Motortemperaturen 6kar nar motorn arbetar i omradet dver belastningskurvan
och minskar nar motorn arbetar under den.

Den anvandardefinierade modellen anvander motorns termiska tidskonstant
(parameter 30.06) och motorns belastningskurva (parametrarna 30.07, 30.08
och 30.09). Normalt behdver anvandaren endast géra justeringar nar
omgivningstemperaturen skiljer sig fran den normala arbetstemperatur som
anges for motorn.

VARNING! Modellen skyddar inte motorn om kylkapaciteten nedsatts
& av damm och smuts.
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TERMISTOR Termisk motorskyddsfunktion som aktiveras via digital ingang DI6. En termistor | 3
eller normalt sluten kontakt pa ett termistorrela ska vara ansluten till digital
ingang DI6. Ingangens tillstand laser omriktaren pa foljande satt:

Tillstdnd DI6 (termistorns resistans) Temperatur
1(0... 1,5 kohm) Normal
0 (4 kohm eller hogre) Overtemperatur

VARNING! Enligt IEC 664 maste termistorns anslutning till den
A digitala ingdngen ha dubbel eller forstarkt isolering gentemot motorns

spanningsférande delar. Forstarkt isolering innebar 8 mm frigang och
krypman i utrustning foér 400/500 VAC. Om termistormontaget inte uppfyller
dessa krav maste omriktarens 6vriga in- och utgangsplintar skyddas mot
kontakt med termistorsignalen, eller ocksa maste ett termistorreld anvandas
for att isolera termistorn fran dess digitala ingang
VARNING! Digital ingang DI6 kan vara vald fér annan anvéndning.
A Andra dessa instéllningar forst, innan valet av TERMISTOR. Med
andra ord: se till att ingen annan parameter har digital ingadng DI6 som
signalkalla.
Figuren nedan visar anslutningsalternativen fér termistor. Kabelns skarm bér
jordas vid motorédnden genom en 10 nF kondensator. Om det inte ar mgjligt
ska skarmen ldmnas oansluten.

Alternativ 1
Termistor-
rela
i
RMIO-kort, X22
. |6 Di6
. [7 [+24vDC

T 7
Motor

Alternativ 2 RMIO-kort, X22

" 16 |Dl6

\_¢ L / 7 |+24vDC
- \
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30.06 MOTOR TERM TID Definierar den termiska tidskonstanten for den anvandardefinierade termiska
modellen (Se instéllningen EGENDEF i parameter 30.05).
Motorlast
100% |- -~ - -
temperatur t
100% -
63% -
Motorns termiska tidskonstant t
256,0 ... 9999,8 s Tidskonstant 256 ... 9999
30.07 MOTOR BEL KURVA | Definierar belastningskurvan, tillsammans med parametrarna 30.08 och 30.09.
Belastningskurvan anvands i den anvandardefinierade termiska modellen (Se
installningen EGENDEF i parameter 30.05).
N I = Motor strém
(%) Iy = Nominell motorstrém
150 +
30.07
100 +---------2 :
50 +
30.08
30.09 Omriktarens utfrekvens
50,0 ... 150,0% Tillaten kontinuerlig motorlast i procent av nominell motorstrém. 50 ... 150
30.08 NOLLVARV BEL Definierar belastningskurvan, tilsammans med parametrarna 30.07 och 30.09.
25,0 ... 150,0% Tillaten kontinuerlig motorlast vid varvtalet noll i procent av nominell 25 ... 150
motorstrém
30.09 BRYTPUNKT Definierar belastningskurvan, tilsammans med parametrarna 30.07 och 30.08.
1,0 ... 300,0 Hz Omriktarens utfrekvens vid 100% belastning 100 ...
30000
30.10 FASTLASN Valjer hur omriktaren ska reagera pa fastlasning av motorn.
FUNKTION Fastlasningsskyddet aktiveras nar:
- motormomentet ar vid den interna gransen for fastlasning (kan ej andras),
- utfrekvensen understiger den niva som definierats med parameter 30.11 och
- de ovanstaende tillstanden varat langre an tiden installd i parameter 30.12.
FEL Omriktaren utléser for fel.
VARNING Omriktaren genererar en varning. Indikeringen forsvinner efter halva den tid 2
som ar installd med parameter 30.12.
NEJ Skyddet ej aktivt. 3
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30.11 FASTLASN FREKV Definierar frekvensgrans for fastlasningsskyddet. Se parameter 30.10.
0,5...50,0 Hz Fastlasningsfrekvens 50 ... 5000
30.12 FASTLASN TID Definierar tiden for fastlasning innan skyddet aktiveras. Se parameter 30.10.
10,00 ... 400,00 s Fastlasningstid 10 ... 400
30.13 LAGLAST Valjer hur omriktaren ska reagera pa underbelastning. Skyddet aktiveras nar:
FUNKTION - motormomentet understiger kurvan som valts med parameter 30.15,
- utfrekvensen 6verstiger 10% av motorns markfrekvens och
- de ovanstaende tillstdnden varat langre an tiden installd i parameter 30.14.
NEJ Skyddet ej aktivt.
VARNING Omriktaren genererar en varning.
FEL Omriktaren utléser for fel.
30.14 LAGLASTTID Tidsgrans for underbelastning innan laglastskyddet aktiveras. Se parameter
30.13.
0...600s Laglasttid 0...600
30.15 LAG LAST KURVA Valjer belastningskurva for laglastskyddet. Se parameter 30.13.
TN Ty = Motormoment
(%) Tn= Nominellt motormoment
100 7 fn = Nominell motorfrekvens
80 - @
| 70%
60 - @
: 50%
40 -
] @ — ﬂ 30%
20 | — 2~ o
\@
0 . . , , —
fn 24" fn
1...5 Belastningskurvans nummer 1...5
30.16 MOTOR FASBORTF | Aktiverar évervakningen av fasbortfall.
NEJ Inaktiv 0
FEL Aktiv. Omriktaren utloser for fel. 65535
30.17 JORDFEL Valjer hur omriktaren ska reagera om ett jordfel detekteras i motorn eller
motorkabeln.
VARNING Omriktaren genererar en varning. 0
FEL Omriktaren utldser for fel. 65535
30.18 KOMM MOD FEL Valjer hur omriktaren ska reagera om faltbusskommunikationen faller bort, dvs.
FUNK om drivsystemet inte langre kan ta emot ndgon av dataseten Main Reference
Data Set eller Auxiliary Reference Data Set. Fordrojningstiderna bestdms med
parametrarna 30.19 och 30.21.
FEL Skyddet &r aktivt. Omriktaren utléser for fel och stoppar motorn pa det satt som | 1
anges med parameter 21.03.
NEJ Skyddet ej aktivt. 2
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KNST VARV 15

Skyddet ar aktivt. Omriktaren genererar en varning och anpassar varvtalet till
vardet angivet med parameter 12.16.

2 VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhetsrisker i

SEN VARVT

det fall faltbusskommunikationen faller bort.
Skyddet ar aktivt. Omriktaren genererar en varning och fryser varvtalet pa den
niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal berdknas som genomsnittet av
de 10 féregaende sekunderna.

c VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sékerhetsrisker i

30.19

KOMM FEL TID

det fall faltbusskommunikationen faller bort.
Definierar férdréjningstiden for dvervakningen av Main Reference Dataset. Se
parameter 30.18.

0,1...60,0s

Fordréjningstid

10 ... 6000

30.20

KOMM FEL RO/AO

Valjer hur den faltbusstyrda relautgangen och analoga utgangen ska fungera
vid ett kommunikationsbortfall. Se grupperna 14 RELAUTGANGAR och 15
ANALOGA UTGANGAR och kapitlet Faltbusstyrning. Overvakningens
fordrojningstid bestams med parameter 30.21.

NOLL

Relautgangen spanningslds. Den analoga utsignalen nollstalls.

SEN VARDE

Relautgangen bibehaller det tillstand den hade fére kommunikationsbortfallet.
Den analoga utsignalen bibehaller senaste vardet fore
kommunikationsbortfallet.

A

VARNING! Nar kommunikationen ater bérjar fungera sa updateras
reldet och de analoga utgangarna direkt, utan nagon felkvittering.

65535

30.21

UTOKAT DS T-OUT

Definierar férdréjningstiden for évervakningen av Auxiliary Reference Dataset.
Se parameter 30.18. Om vardet ar ndgot annat an noll sa aktiverar omriktaren
automatiskt 6vervakningen efter 60 sekunder sedan matningsspanningen
kopplats in.

Obs: Fordréjningstiden tillampas aven i den funktion som definieras med
parameter 30.20.

0,0...60,0s

Fordréjningstid. 0,0 s = Funktionen ar inaktiv.

0 ...6000

30.22

10 KONFIG FUNK

Valjer hur omriktaren ska reagera nar en extra in- eller utsignal har valts utan
att motsvarande analoga eller digitala tillvalsmodul har stéllts in pa ratt satt i
parametergrupp 98 TILLVALSMODULER.

Exempel: Overvakningen aktiveras om parameter 16.01 stélls in pa DI7, men
98.03 stalls in pa NEJ.

NEJ

Inaktiv.

VARNING

Aktiv. Omriktaren genererar en varning.

31 AUTOM KVITTERING

Automatisk felkvittering.

Automatiska kvitteringar ar bara majliga for vissa feltyper och nar
kvitteringsautomatiken ar aktiverad for den feltypen.

Kvitteringsautomatiken fungerar inte vid lokal styrning (synligt L pa
teckenfonstrets forsta rad pa mandverpanelen).

31.01

ANTAL FORSOK

Bestammer det antal automatiska felkvitteringar omriktaren gér inom den tid
som angivits med parameter 31.02.

0..5

Antal automatiska kvitteringar

31.02

FORSOKSTID

Definierar tid for den automatiska felkvitteringsfunktionen. Se parameter 31.01.
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1,0...180,0 s Tilldten tid for automatisk kvittering 100 ...
18000
31.03 FORDROJNING Definierar den tid omriktaren ska vanta innan den kvitterar ett fel automatiskt.
Se parameter 31.01.
0,0...30s Kvitteringsférdrojning 0...300
31.04 OVERSTROM Aktiverar/avaktiverar automatisk kvittering av déverstromsfel.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
31.05 OVERSPANNING Aktiverar/avaktiverar automatisk kvittering av 6verspanningsfel i mellanledet.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
31.06 UNDERSPANNING Aktiverar/avaktiverar automatisk kvittering av underspanningsfel i mellanledet.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
31.07 Al SIGNAL<MIN Aktiverar/avaktiverar automatisk kvittering av felet Al SIGNAL<MIN (analog
ingang signal under tillaten miniminiva).
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv. 65535
VARNING! Om den analoga ingangssignalen aterstalls kan
A drivsystemet starta om. Det kan ske aven efter ett langt stillestand. Se
till att denna funktion inte anvands sa att den orsakar fara.
32 OVERVAKNING Overvakningsgranser. En reldutgang kan anvandas for att indikera nar vardet
Overstiger/understiger gransen.
32.01 VARVT1 FUNKTION | Aktiverar/avaktiverar varvtalsdvervakningen och véljer typ av
Overvakningsgrans.
NEJ Overvakningen anvands inte. 1
LAG GRANS Overvakning aktiveras om vardet underskrider gransen. 2
HOG GRANS Overvakning aktiveras om vérdet éverskrider gransen. 3
ABS LAG GRANS Overvakningen aktiveras om véardet underskrider angiven gréns. Gransen 4
Overvakas i bada rotationsriktningarna. Figuren nedan illustrerar principen.
varvtal/rpm
ABS LAG GRANS
-
-ABS LAG GRANS
32.02 VARVT1 GRANS Definierar grans for varvtalsdévervakningen. Se parameter 32.01.
- 18000 ... 18000 rpm | Gransvarde - 18000 ...
18000
32.03 VARVT2 FUNKTION | Se parameter 32.01.
NEJ Se parameter 32.01. 1
LAG GRANS Se parameter 32.01. 2
HOG GRANS Se parameter 32.01. 3
ABS LAG GRANS Se parameter 32.01. 4
32.04 VARVT2 GRANS Se parameter 32.01.
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- 18000 ... 18000 rpm | Se parameter 32.01. - 18000 ...
18000
32.05 STROM FUNKTION | Aktiverar/avaktiverar motorstrémsévervakningen och valjer typ av
Overvakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.06 STROM GRANS Definierar gransen for motorstrémsdvervakningen (Se parameter 32.05).
0...1000 A Gransvarde 0...1000
32.07 MOMENT1 Aktiverar/avaktiverar motormomentsdvervakningen och véljer typ av
FUNKTION Overvakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.08 MOMENT1 GRANS Definierar gransen for motormomentsovervakningen (Se parameter 32.07).
-600 ... 600% Gransvarde i procent av motorns nominella moment -6000 ...
6000
32.09 MOMENT2 Aktiverar/avaktiverar motormomentsdvervakningen och véljer typ av
FUNKTION Overvakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01. 1
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
3210 MOMENT2 GRANS Definierar gransen fér motormomentsovervakningen (Se parameter 32.09).
-600 ... 600% Gransvarde i procent av motorns nominella moment -6000 ...
6000
32.11 REF1 FUNKTION Aktiverar/avaktiverar évervakningen av extern referens REF1 och valjer typ av
Overvakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01. 1
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.12 REF1 GRANS Definierar gransen fér REF1-Overvakningen (Se parameter 32.11).
0 ... 18000 rpm Gréansvarde 0 ... 18000
32.13 REF2 FUNKTION Aktiverar/avaktiverar évervakningen av extern referens REF2 och valjer typ av
dvervakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01. 1
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.14 REF2 GRANS Definierar gransen fér REF2-6vervakningen (Se parameter 32.13).
0...600% Gransvarde 0...6000
32.15 ARV1 FUNKTION Aktiverar/avaktiverar évervakningen av process-PID-regulatorns variabel

ARV1 och viljer typ av évervakningsgrans.

NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
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32.16  ARV1 GRANS Definierar gransen for ARV 1-dvervakningen (Se parameter 32.15).
0 ... 200% Gransvarde 0...2000
32.17  ARV2 FUNKTION Aktiverar/avaktiverar évervakningen av process-PID-regulatorns variabel
ARV2 och viljer typ av évervakningsgrans.
NEJ Se parameter 32.01.
LAG GRANS Se parameter 32.01.
HOG GRANS Se parameter 32.01.
32.18  ARV2 GRANS Definierar gransen fér ARV2-dvervakningen (Se parameter 32.17).
0 ... 200% Gransvarde 0...2000
33 INFORMATION Programversioner, testdatum
33.01 PROGR VERS Visar typ och version for systemprogrammet i omriktaren.
Kodnyckel:
ASXXXXYX
Produktfamilj T
A = ACS800
Produkt
S = ACS800 Standard
Systemprogram, version
7xyx = Version 7.xyx
33.02 APPL PROGR VERS | Visar tillampningsprogrammets typ och version.
Kodnyckel:
ASAXXXYX
Produktfamilj T
A = ACS800
Produkt
S = ACS800 Standard
Firmware Type
A = Application Program
Systemprogram, version
7xyx = Version 7.xyx
33.03 TEST DATUM Visar testdatum.

Datumangivelse enligt DDMMAA (dag, manad, ar)
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34 PROCESS HASTIG - anvandarvariabel och mattenhet
- filtrering av driftvardena (arvardena) varvtal och moment
- aterstaller drifttidsraknaren
34.01  SKALNING Skalar vald omriktarvariabel enligt anvéandarens énskemal och lagrar den
anpassade variabeln som arvarde 01.01. Blockdiagrammet nedan illustrerar
hur parametrarna som definierar arvardet 01.01 anvands.
PARAMETER-
TABELL
o000 |
99.99 —
34.03 Mul.
34.01 >< 01.01
Val
NEJ
! 6 Enhet for arvarde
FPM 01.01
34.02
0,00 ... 100000,00 Skalfaktor 0 ... 100000
34.02 ENHET Valjer enhet fér processvariabeln. Se parameter 34.01.
NEJ Ingen enhet vald. 1
rpm Varv per minut 2
% Procent 3
m/s Meter per sekund 4
A Ampere 5
\ Volt 6
Hz Hertz 7
Sekund 8
Timme 9
kh Tusental timmar 10
C Celsius 11
Ift Labels per foot 12
mA Milliampere 13
mV Millivolt 14
kW Kilowatt 15
w Watt 16
kWh Kilowatt-timme 17
F Fahrenheit 18
hp Hastkraft 19
MWh Megawatt-timme 20
m3h Kubikmeter per timme 21
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I's Liter per sekund 22
bar Bar 23
kPa Kilopascal 24
GPM Gallon per minut 25
PSI Pund per kvadrat-tum 26
CFM Kubikfot per minut 27
ft Fot 28
MGD Miljoner gallon per dag 29
iHg Tum kvicksilver 30
FPM Fot per minut 31
34.03 VAL PROCESS VAR | Valjer omriktarvariabel som skalats till 5nskad processvariabel. Se parameter
34.01.
0...9999 Parameterindex 0...9999
34.04 HAST ARV FILTER Definierar en filtertidskonstant fér varvtalets arvarde (01.02), fér varvtalsvardet
som anvands i varvtalsévervakningen (parametrarna 32.01 och 32.03) och
varvtalsvardet som lases via en analog utsignal.
0 ... 20000 ms Filtertidskonstant 0 ... 20000
% . .
Ofiltrerad signal O=1-(1-e"M
100 --
| = filteringang (steg)
63 = fj -
Filtrerad signal ?: tiglterutgang
. T = filtertidskonstant
— t
T
34.05 MOMENT ARV Definierar en filtertid for momentets arvarde (arvarde 01.05). Paverkar ocksa
FILTER momentdvervakningen (parametrarna 32.07 och 32.09) och momentvardet
som lases via en analog utsignal.
0 ... 20000 ms Filtertidskonstant 0 ... 20000
% . .
Ofiltrerad signal O=1-(1-e"M
100 -
| = filteringang (steg)
631 |- = fi 3
Filtrerad signal ?: tiglterutgang
. T = filtertidskonstant
— t
T
34.06 ATERST DRIFTTID Aterstéller motorns drifttidsréknare (&rvéarde 01.43).
NEJ Ingen aterstallining. 0
JA Aterstélining. Réknaren bérjar om fran noll. 65535

35 MOT TEMP MATN

Motortemperaturméatning. Funktionsbeskrivning finns i kapitel
Programfunktioner.

35.01 MOT1 TEMP Al1 VAL

Aktiverar temperaturmatningen fér motor 1 och valjer sensortyp.

EJ ANVAND

Funktionen ar inaktiv.
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1xPT100 Funktionen ar aktiv. Temperaturen méats med en Pt 100-sensor. Analog utgang | 2
AO1 matar konstant strom genom sensorn. Sensorns resistans ékar nar
motortemperaturen 6kar, liksom spanningen éver sensorn. Matfunktionen
avlaser spanningen via analog ingang Al1 och konverterar den till C°.
2XPT100 Funktionen &r aktiv. Temperaturen mats med tva Pt 100-sensorer. Se 3
1xPT100.
3XPT100 Funktionen ar aktiv. Temperaturen mats med tre Pt 100-sensorer. Se 1xPT100. | 4
1.3PTC Funktionen ar aktiv. Temperaturen évervakas med en till tre PTC-sensorer. 5
Analog utgang AO1 matar konstant strdm genom sensorn/sensorerna.
Sensorns resistans 6kar tvart nar motortemperaturen overstiger PTC-
elementets referensentemperatur (T,¢s), liksom &ven spanningen oéver
motstandet. Matfunktionen avlaser spanningen via analog ingang Al1 och
konverterar den till ohm. Figuren nedan visar normala resistansvarden for
PTC-sensorn, som funktion av motorns drifttemperatur.
Ohm
Temperatur Resistans 4000
Normal 0...1,5kohm 1330
Hég >4 kohm
550
100
T
35.02 MOT1 TEMP ALM Definierar temperaturméatningens larmgrans fér motor 1. Nar gréansen
NIV Overskrids utléses larmet.
-10 ... 5000 ohm/°C Grans i enheten °C eller ohm. °C: parameter 35.01 satt till 1xPT100, 2XPT100, | -10 ... 5000
(PTC/Pt100) 3XPT100. Ohm: parameter 35.01 satt till 1..3 PTC.
35.03 MOT1 TEMP FEL NIV | Definierar temperaturmatningens felutldsningsgrans for motor 1. Nar gransen
Overskrids utldses felindikeringen.
-10 ... 5000 ohm/°C | Gréns i enheten °C eller ohms. °C: parameter 35.01 ar satt till 1xPT100, -10 ... 5000
(PTC/Pt100) 2XPT100, 3XPT100. Ohm: parameter 35.01 satt till 1..3 PTC.
35.04 MOT2 TEMP AI2 VAL | Aktiverar temperaturmatningen for motor 2 och valjer sensortyp. For att skydda
tva motorer behdvs en analog tillvalsmodul. Parameter 98.12 maste aktiveras.
Obs: Om 98.12 ar aktiverad sa anvands den analoga I/0O-utbyggnaden ocksa
for temperaturmatningen i motor 1 (standard-1/O-plintarna anvands inte).
EJ ANVAND Se 35.01 1
1xPT100 Se 35.01 2
2XPT100 Se 35.01 3
3XPT100 Se 35.01 4
1.3PTC Se 35.01 5
35.05 MOT2 TEMP ALM Definierar temperaturmatningens larmgrans for motor 1. Nar gransen
NIV Overskrids utléses larmet.
-10 ... 5000 ohm/°C | Se 35.02 -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
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35.06 MOT2 TEMP FEL NIV | Definierar temperaturméatningens felutlésningsgrans for motor 2. Nar gransen
Overskrids utléses felindikeringen.
-10 ... 5000 ohm/°C | Se 35.03 -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.07 MOTOR MOD KOMP | Valjer om uppmatt temperatur fér motor 1 ska anvandas for kompensering i
den interna motortemperaturberakningen.
NEJ Funktionen ar inaktiv.
JA Temperaturen anvands i motormodellkompenseringen. 2
Obs: Detta val &r mojligt endast om Pt 100-givare anvands.
40 PID REGULATOR - process-PID-reglering (99.02 = PID-REGL)
- varvtals- eller momentreferenstrimning (99.02 ej PID-REGL)
- vilofunktion fér process-PID-regleringen (99.02 = PID-REGL)
For ytterligare information, se kapitlet Programfunktioner.
40.01 PID FORST Definierar process-PID-regulatorns forstarkning.
0,1...100,0 Forstarkningsvarde. Tabellen nedan listar nagra exempel pa 10 ... 10000
forstarkningsinstallningar och resulterande varvtalsférandringar nar
- regleravvikelsen ar 10% respektive 50%
(avvikelse = processreferens - processens arvarde).
- motorns maxvarvtal ar 1500 rpm (Parameter 20.02)
PID- Varvtalsforandring: Varvtalsforandring:
forstarkning 10% avvikelse 50% avvikelse
0,5 75 rpm 375 rpm
1,0 150 rpm 750 rpm
3,0 450 rpm 1500 rpm (begransad)
40.02 PIDINTEGRTID Definierar integrationstiden for process-PID-regulatorn.
Avvikelse/regulatorns utsignal
0 I | = regulatorns insignal
R (avvikelse)
G-I { ! O = regulatorns utsignal
= |- ! G = férstarkning
G- { | t = tid
‘ tid Ti = integrationstid
Ti
0,02 ... 320,00 s Integrationstid 2 ...32000
40.03 PID DERIV TID Definierar process-PID-regulatorns deriveringstid. Regulatorns
derivatakomponent berdknas utgaende ifran tva efter varandra féljande
avvikelsevarden (Ex_4 och Ek) enligt féljande formel:
PID DERIV TID - (Ek - Ek.1)/Ts, dar
Tg = 12 ms samplingstid.
E = Avvikelse = processreferens - processens arvarde
0,00... 10,00 s Deriveringstid. 0...1000
40.04 PID DERIV FILTER Definierar tidskonstanten for det 1-poliga filter som anvands for att filtrera

process-PID-regulatorns derivatakomponent.
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0,04 ... 10,00 s Filtertidskonstant. 4 ...1000
% /Ofiltrerad signal O=1-(1-e"M
100
| = filteringang (steg)
03 Filtrerad signal tO:ﬁgIterutgéng
f T = filtertidskonstant
- t
T
40.05 REGL AVVIK INV Inverterar avvikelsen vid process-PID-regulatorns ingang (avvikelse =
processreferens - processens arvarde).
NEJ Ingen invertering 0
JA Invertering 65535
40.06 VAL AV ARVARDE Valjer processens érvé_r_de fér process-PID-regulatorn: Signalkallorna for
variablerna ARV 1 och ARV2 definieras ytterligare med parametrarna 40.07
och 40.08.
ARV1 ARV1 1
ARV1 - ARV2 Subtrahering av ARV1 och ARV 2. 2
ARV1 + ARV2 Addition av ARV1 och ARV2 3
ARV1 * ARV2 Multiplicering av ARV1 och ARV2 4
ARV1/ARV2 Division av ARV1 och ARV2 5
MIN(A1,A2) Viljer lagsta vardet av ARV1 och ARV2 6
MAX(A1,A2) Véljer higsta vardet av ARV1 och ARV2 7
sqrt(A1 - A2) Kvadratroten av skillnaden mellan ARV1 och ARV2 8
sgA1 + sgqA2 Addition av kvadratrétterna av ARV1 och ARV2 9
40.07 ARV1INGANG Viljer signalkalla fér variabeln ARV1. Se parameter 40.06.
Al Analog ingang Al1 1
Al2 Analog ingang Al2 2
AI3 Analog ingang AlI3 3
Al5 Analog ingang Al5 4
Al6 Analog ingang Al6 5
PARAM 40.25 Signalkalla installd med parameter 40.25. 6
40.08 ARV2 INGANG Valjer signalkalla for variabeln ARV2. Se parameter 40.06.
Al Analog ingang Al1 1
Al2 Analog ingang Al2 2
Al3 Analog ingang Al3 3
Al5 Analog ingang Al5 4
Al6 Analog ingang Al6 5
40.09  ARV1 MINIMUM Definierar minimivardet for variabeln ARV1 om en analog ingang &r vald som

variabelns signalkalla. Se parameter 40.07. Minimi- och maximiinstaliningarna
(40.10) fér ARV1 definierar hur spannings-/stromsignalen fran métutrustningen

konverteras till ett procentvarde som anvands av process-PID-regulatorn.
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-1000 ... 1000% Minimivardet i procent av den analoga ingadngens arbetsomrade. Ekvationen | -10000 ...
harunder visar hur vardet beréknas nar analog ingang Al1 anvands som 10000
variabel ARV1.

Al1min - 13.01
A - - 100%
ARV1 MINIMUM = 13.02-13.01 °
Al1min Spéanningsvardet fran matutrustningen nar processens
uppmaétta arvarde natt den énskade miniminivan.
13.01 Al1 minimum (parameterinstallning)
13.02 Al1 maximum (parameterinstalining)

40.10  ARV1 MAXIMUM Definierar maxvardet for variabeln ARV1 om en analog ingang ar vald som
variabelns signalkélla. Se parameter 40.07. Minimi- (40.09) och
maximiinstéllningarna for ARV1 definierar hur spannings-/strémsignalen fran
matutrustningen konverteras till ett procentvarde som anvands av process-
PID-regulatorn.

-1000 ... 1000% Maximivardet i procent av den analoga ingangens arbetsomrade. Ekvationen | -10000 ...
harunder visar hur vardet beraknas nar analog ingang Al1 anvands som 10000
variabel ARV1.

" Al -13.01
ARV1 MAXIMUM = max - 100%
13.02 - 13.01
Al1max Spanningsvardet fran matutrustningen nar processens
uppmaétta arvarde natt den 6nskade maximinivan.
13.01 Al1 minimum (parameterinstallning)
13.02 Al1 maximum (parameterinstéllning)

40.11 ARV2 MINIMUM Se parameter 40.09.

-1000 ... 1000% Se parameter 40.09. -10000 ...

10000

40.12  ARV2 MAXIMUM Se parameter 40.10.

-1000 ... 1000% Se parameter 40.10. -10000 ...

10000

40.13 PID INTEGRATION Aktiverar process-PID-regulatorns integration.

AV Inaktiv

PA Aktiv 2

40.14  TRIMM FUNKTION Aktiverar trimningsfunktionen och véljer mellan direkt och proportionell

trimning. Trimningen gor det mdjligt att kombinera omriktarens referensvarde
med en justeringsfaktor.

Exempel: Ett varvtalsreglerat transportband dar &ven bandspanningen maste
beaktas: Varvtalsreferensen justeras en aning (trimmas) beroende pa det
uppmatta bandspanningsvardet.

Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
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PA Trimningsfunktionen ar ej aktiv. 1
PROPOTIONEL Trimningsfunktionen ar aktiv. Trimningsfaktorn ar relaterad till den externa %- | 2

referensen (REF2). Se parameter 11.06.
ABSOLUT Trimningsfunktionen &r aktiv. Trimningsfaktorn ar relaterad till en fast 3
maximigrans som anvands i referensreglerkretsen (maximivarvtal, -frekvens
eller -moment).
40.15 TRIMM REF VAL Valjer signalkalla for trimningsreferensen. Syns ej om parameter 99.02 = PID-
REGL.
Exempel: Al5 som trimningsreferens
sclAl5
minAl5 = parameter 13.16
maxAlI5 = parameter 13.17
[72]
& sclAl5 = parameter 13.18
“g Al5 kan endast anvandas med en
X I/O-tillvalsmodul.
c
c
£
=
-sclAI5
-maxAl5 -minAl5 minAl5 maxAl5
Analog insignal
Al1 Analog ingang Al1 1
Al2 Analog ingang Al2 2
Al3 Analog ingang Al3 3
) Analog ingang Al5 4
Al6 Analog ingang Al5 5
PAR 40.16 Vardet pa parameter 40.16 anvénds som trimningsreferens. 6
40.16 TRIMM REFERENS | Definierar trimningsreferensens varde nar parameter 40.15 har vardet PAR
40.16 valt. Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
-100,0 ... 100,0% Trimningsreferens -10000 ...
10000
40.17  TRIMM OMRADE Definierar multiplikator for PID-regulatorns utsignal vilken anvands som
trimfaktor.
Syns ej om parameter 99.02 = PID-REGL.
-100,0 ... 100,0% Multiplikator - 10000 ...
10000
40.18 TRIMM VAL Valjer om trimningen ska anvandas for att justera varvtals- eller
momentreferensen.
Endast synlig nar parameter 99.02 = M-REGL.
VARVT TRIMM Trimning av varvtalsreferensen
MOMENT TRIMM Trimning av momentreferensen 2
4019 AV FILTTID Definierar tidskonstanten for filtret genom vilken arvardessignalerna ansluts till

process-PID-regulatorn.
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0,04 ... 10,00 s Filtertidskonstant. 4 ...1000
% . .
Ofiltrerad signal O=1-(1-e'M
100 | = filteringang (steg)
63 |- /= O = filterutgang
| Filtrerad signal t = tid
! T = filtertidskonstant
- t
T
40.20 VAL VILOFUNKTION | Aktiverar vilofunktionen och valjer kélla for aktiveringssignalen.
Endast synlig nar parameter 99.02 = PID-REGL.
AV Inaktiv
INTERN Aktiveras och avaktiveras automatiskt enligt parametrarna 40.21 och 40.23.
DI1 Funktionen aktiveras/avaktiveras via digital ingang DI1. 3
Aktivering: Digital ingang DI1 = 1. Avaktivering: DI1 = 0.
De interna vilokriterierna i parametrarna 40.21 och 40.23 ar inte aktiva.
Vilofunktionens start- och stoppférdréjningar ar aktiva (parameter 40.22 och
40.24).
DI2 Se DI1. 4
DI3 Se DI1. 5
Dl4 Se DI1. 6
DI5 Se DI1. 7
DI6 Se DI1. 8
DI7 Se DI1. 9
DI8 Se DI1. 10
DI9 Se DI1. 11
DI10 Se DI1. 12
DI Se DI1. 13
DI12 Se DI1. 14
40.21 GRANS VILOFUNK | Definierar startgransen for vilofunktionen. Om motorvarvtalet understiger en
installd niva (40.21) langre an férdrojningstiden (40.22) sa dvergar
drivsystemet i vilolage: motorn stoppas och mandverpanelen visar
varningsmeddelandet “VILOFUNKT”.
Endast synlig nar parameter 99.02 = PID-REGL.
0,0 ... 7200,0 rpm Vilofunktionens startniva 0...7200
40.22 FORDROJNING Definierar vilofunktionens startférdréjning. Se parameter 40.21. Nar
motorvarvtalet understiger vilonivan sa startar raknaren. Nar motorvarvtalet
Overstiger vilonivan sa aterstélls réknaren. Endast synlig nar parameter 99.02
= PID-REGL.
0,0 ... 3600,0 s Vilofunktionens fordréjningstid 0 ... 36000
40.23 ATERSTARTS NIVA | Definierar gransen for vilofunktionens aterstart . Drivsystemet startar igen nar
arvardet fran processen understiger installd niva (40.23) under langre tid an
den angivna fordrgjningen av aterstarten (40.24).
Endast synlig nar parameter 99.02 = PID-REGL.
0,0 ... 100,0% Aterstartsnivan i procent av den anvianda processreferensens vérde. 0 ... 10000
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40.24 FORDROJNING Definierar fordréjningstiden for vilofunktionens aterstart. Se parameter 40.23.
nar arvardet fran processen understiger aterstartsnivan sa startar raknaren.
Nar vardet dverstiger aterstartsnivan sa aterstalls raknaren.
Endast synlig nar parameter 99.02 = PID-REGL.
0,0...3600,0 s Aterstartens fordréjningstid 0 ...36000
40.25 ARV1 PEKARE Definierar signalkalla eller konstant fér vardet PAR 40.25 i parameter 40.07.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 fér upplysningar | 100 = 1%
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
40.26  PID MINIMUM Definierar minimigransen for PID-regulatorns utsignal. Med hjalp av minimi-
och maximigrans kan regleringen begransas till ett bestamt varvtalsomrade.
Exempel: Process-PID-regleringen begransas till motorns framriktning genom
att denna minimigrans satts till 0% och maximigransen till 100%.
-100 ... 100% Gransvarde i procent av motorns absoluta maxvarvtal.
40.27  PID MAXIMUM Definierar maximigransen for PID-regulatorns utsignal. Med hjalp av minimi-
och maximigrans kan regleringen begransas till ett bestamt varvtalsomrade.
Se parameter 40.26.
-100 ... 100% Gréansvarde i procent av motorns absoluta maxvarvtal.
42 BROMS STYRNING Styrning av en mekanisk broms. Funktionen har en precision i 100 ms-klassen.
Funktionen beskrivs i kapitlet Programfunktioner.
42.01 BROMS STYRNING | Aktiverar bromsstyrningsfunktionen.
AV Inaktiv 1
PA Aktiv 2
42.02 BROMS KVITTENS | Aktiverar den externa bromsens till-/frandvervakning och véljer dess
signalkalla. Anvandning av 6vervakningssignalen ar valfri.
AV Inaktiv
DI5 Aktiv. Digital ingang DI5 ar signalkalla. DI5 = 1: Bromsar inte. DI5 = 0: 2
Bromsar.
DI6 Se DI5. 3
DI Se DI5.
DI12 Se DI5.
42.03 BROMS OPPN FORD | Definierar fordréjningen innan bromsen slépper (= férdrojningen mellan det
interna kommandot att bromsen ska slappa och frislappandet av
motorvarvtalsregleringen). Fordrojningsraknaren startar nar omriktaren
magnetiserat motorn och motormomentet natt den niva som behovs for att
bromsen ska sléppa (parametrarna 42.07 och 42.08). Samtidigt som raknaren
startar sa drar bromsfunktionen det rela som styr bromsen vilken da bérjar
slappa.
0,0...50s Fordréjningstid. Stall in fordréjningen i dverensstammelse med den 0...500
bromstillverkaren specificerat for mekanisk 6ppning.
42,04 BROMS STANG Definierar fordréjningen innan bromsen aktiveras. Férdréjningsréknaren startar
FORD nar motorns faktiska varvtal understiger angiven niva (parameter 42.05) sedan
drivsystemet har fatt stoppkommando. Samtidigt som raknaren startar sa
slapper bromsstyrningsfunktionen relaet som styr bromsen vilken da borjar
bromsa. Under férdrdjningen haller bromsfunktionen motorn igang sa att
motorvarvtalet inte sjunker under noll.
0,0...60,0s Fordréjningstid. Stall in fordrojningstiden i dverensstammelse med den 0... 6000

bromstillverkaren specificerat for bromsens mekaniska fordréjning, enligt
tillverkarens uppagift.
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42.05 ABS BROMS HAST | Definierar det varvtal da bromsen aktiveras. Se parameter 42.04.
ST
0... 1000 rpm Varvtal (ett absolut varde) 0...100000
42.06 BROMSFEL FUNK Definierar hur omriktaren ska reagera i det fall den tillvalda externa
bromsbekraftningssignalens tillstand inte motsvarar det som
bromsstyrningsfunktionen forvantar.
FEL Omriktaren utldser for fel: felindikering och omriktaren stoppar motorn.
VARNING Omriktaren genererar en varning. 2
42.07 VAL STRTMOM REF | Valjer signalkalla fér den momentreferens som anvands fér motorstart nar
bromsen 6ppnas (slapper). Vardet lases i procent av motorns nominella
moment.
NEJ Ingen signalkalla vald. Detta ar det forinstéllda vardet. 1
Al1 Analog ingang Al1 2
Al2 Analog ingang Al2 3
Al3 Analog ingang Al3 4
Al5 Analog ingang Al5 5
Al6 Analog ingang Al6 6
PAR 42.08 Definieras med parameter 42.08. 7
MINNE Lagrat motormoment fran foérra gangen bromskommando gavs. 8
42.08 STARTMOMENT REF | Definierar motorns startmoment nar bromsen éppnas (slapper) om parameter
42.07 har vardet PAR 40.28.
-300 ... 300% Momentvarde i procent av motorns nominella moment -30000 ...
30000
42.09 MAGN Definierar en férlangd funktionstid for bromsstyrningen vid stopp. Under
FORDROJNING férlangningen forblir motorn magnetiserad och redo for omedelbar omstart.
0.0...60.0s 0.0 s = Bromsstyrningens normalfunktion vid stopp: Motorns magnetisering
stangs av efter bromsférdrojningen.
0.1 ... 60.0 s = Forlangd bromsstyrning vid stopp: Motorns magnetisering
stangs av efter bromsfordrdjningen och en féljande funktionsférlangning.
Under férlangningen anvands vardet noll som momentreferens och motorn ar
under tiden redo fér omedelbar omstart.
| Start/Stopp
K | - ': Motorns magnetisering
: Faktiskt varvtal' !
' ' : 1 = inbromsningsvarvtal
' : ' 2= bromsfordrdjning
X 3 =forlangningstid
2 3
4210 LAGREFBRHALL Aktiverar fasthallning med bromsen och definierar fasthallningstid. Funktionen

stabiliserar bromsstyrningen nar motorns varvtal &r nara noll och en uppmatt,
aterkopplad varvtalsreferens saknas (pulsgivare).
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0.0...60.0s 0.0 s = inaktiv.
0.1s ... 60.0 s = aktiv. Nar motorvarvtalets absoluta referensvarde sjunker
under inbromsningsvarvtalet sa innebar det féljande:
- Bromsfasthallningens tidraknare startar.
- Inbromsning sker enligt bromsstyrningens normala stoppfunktion.
Under fasthallningstiden forblir bromsen aktiv oberoende av vardet pa
varvtalsreferens och startkommando. Darefter fungerar drivsystemet ater
normailt.
50 PULSGIVARE Pulsgivaranslutning. Parametrarna syns bara nar en pulsgivarmodul (tillval) ar
installerad och aktiverad med parameter 98.01.
Parameterinstéallningarna forblir desamma aven om tillampningsmakrot
andras.
50.01 PULSANTAL Anger antalet givarpulser per varv.
0 ... 29999 ppr Antal pulser i enheten pulser per varv (ppr) 0...29999
50.02 VARVT MATMETOD | Definierar hur givarpulserna ska tolkas.

A “BDIR Kanal A: positiva flanker tolkas som varvtal. Kanal B: rotationsriktning. 0

A Kanal A: positiva och negativa flanker tolkas som varvtal. Kanal B: anvands e;. | 1

A __BDIR Kanal A: positiva och negativa flanker tolkas som varvtal. Kanal B: 2
rotationsriktning.

A _B_. Alla signalflanker tolkas. 3

50.03 PULSGIVAR FEL Parametern definierar hur omriktaren ska reagera i handelse av att fel
upptacks i kommunikationen mellan pulsgivaren och
givaranpassningsmodulen eller mellan denna modul och sjalva omriktaren.
Overvakningen reagerar pé féljande fel:
-Skillnaden mellan det av omriktaren beraknade varvtalet och det faktiskt
uppmatta fran pulsgivaren odverstiger 20% av motorns markvarvtal.
- Inga pulser tas emot fran givaren inom den angivna tiden (se parameter
50.04) samtidigt som motorns vridmoment natt det tillatha maximivardet.
VARNING Omriktaren genererar en varningsindikering. 1
FEL Omriktaren utléser for fel, genererar en felindikering och stoppar motorn. 65535
50.04 PG FEL FORDROJN | Definierar pulsgivarévervakningens fordréjningstid (se parameter 50.03).
0 ... 50000 ms Fordrojningstid 0 ... 50000
50.05 PG DDCS KANAL Denna parameter definierar vilken av styrkortets fiberoptiska kanaler som
tillampningsprogrammet ska lasa givarpulserna fran
givaranpassningsmodulen.
Instaliningen ar endast giltig om modulen ar ansluten till omriktaren via DDCS-
lanken ( dvs. inte till omriktarens modulplats fér tillval).

CHA1 Signalerna lases via kanal 1 (CH1). Det betyder att givaranpassningsmodulen | 1
maste anslutas till kanal 1 (CH1) istéllet for 2 i tillampningar i vilka kanal 2 ar
reserverad for en masterstation (t ex i ledar-/féljartillampningar). Se ockséa
parameter 70.03.

CH2 Signalerna lases via kanal 2 (CH2). Denna instéallning kan anvandas i flertalet | 2
fall.

50.06 VAL HAST ARV Definierar vilken varvtalsaterkoppling som ska anvandas vid regleringen.
INTERNT Beraknat varvtal 0
PULSGIVARE Faktiskt varvtal uppmatt med en pulsgivare 65535
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51 KOMM MODUL Parametrarna syns bara, och behdver bara stéllas in, nar en
faltbussanpassningsmodul (tillval) ar installerad och aktiverad med parameter
98.02. Fér mer information, se faltbussanpassningsmodulens handbok samt
kapitlet Faltbusstyrning.
Dessa parameterinstallningar kvarstar aven om makrot byts.
52 STANDARD Installningarna for Standard Modbus-lanken. Se kapitel Féltbusstyrning.
MODBUS
52.01  STATIONS NR Enhetens stationsadress pa bussen. Flera enheter pa samma buss far inte ha
samma adress.
1...247 Adress
52.02 OVERF HSTIGHET Definierar lankens éverforingshastighet.
600 600 bitar/s 1
1200 1200 bitar/s 2
2400 2400 bitar/s 3
4800 4800 bitar/s 4
9600 9600 bitar/s 5
19200 19200 bitar/s 6
52.03 PARITET Definierar anvandningen av paritets- och stoppbit(ar). Alla aktiva stationer pa
samma faltbuss maste ha samma installning.
INGEN 1 STB Ingen paritetsbit, en stoppbit 1
INGEN 2 STB Ingen paritetsbit, tva stoppbitar 2
OJAMN Udda paritetsbit, en stopbit 3
JAMN Jamn paritetsbit, en stopbit 4
60 LEDARE/FOLJARE Ledare/f6ljare-tillampning. Foér ytterligare information, se kapitlet
Programfunktioner och den sarskilda Master/Follower Application Guide
(3AFE 64590430 [Engelskal).
60.01  MASTER LANK Definierar drivsystemets uppgift pa ledare/foljare-lanken.
FUNK
EJ ANVAND Ledare/foljare-lanken ar inte aktiv. 1
MASTER Ledardrivsystem 2
FOLJARE Féljardrivsystem 3
STANDBY Fdéljardrivsystem som laser styrsignalerna via faltbuss istéllet for via den 4
vanliga ledare/féljare-lanken.
60.02 MOMENT VALJARE | Viljer referens till motorns momentregulator. Vardet maste normalt &ndras
endast i foljarstationen/stationerna.
Parametern ar endast synlig nar parameter 99.02 = M-REGL.
For att momentvaljaren ska fungera maste extern styrplats 2 (EXT2) vara aktiv.
SPEED Signalen fran féljarens varvtalsregulator anvands som referensvarde for 1
motorns momentreglering. Drivsystemet ar varvtalsreglerat. SPEED kan
anvandas bade i foljare och ledare om
- deras motoraxlar ar flexibelt hopkopplade (en liten varvtalsskillnad mellan
foljare och ledare ar magjlig/tillaten).
- drooping anvands (Se parameter 60.06).
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MOMENT

Drivsystemet &r momentreglerat.

Valet anvands i foljaren/foljarna nar motoraxlarna i ledare och foljare ar fast
ihopparade med hjalp av vaxeldrev,kedja eller andra mekaniska
transmissioner och ingen varvtalsskillnad mellan drivsystemen ar majlig/
tillaten.

Obs: Nar MOMENT ar valt sa begransar omriktaren inte varvtalsvariationer sa
lange de ryms inom angivna granser, parametrarna 20.01 och 20.02. Ofta
behovs noggrannare varvtalsévervakning och i de fallen bor installningen ADD
valjas istallet.

MINIMUM

Momentvaljaren jamfor och véljer det mindre vardet av momentreferensen fran
DTC-regleringen och varvtalsregulatorns utsignal . Detta anvands sedan till
referens for regleringen av motormomentet. MINIMUM anvénds endast i
speciella fall.

MAXIMUM

Momentvaljaren jamfér och valjer det storre vardet av momentreferensen fran
DTC-regleringen och varvtalsregulatorns utsignal . Detta anvands sedan till
referens for regleringen av motormomentet. MAXIMUM anvéands endast i
speciella fall

ADD

Momentvaljaren adderar varvtalsregulatorns utsignal till den momentreferens
som DTC-regleringen ger. Drivsystemet &r momentreglerat vid normal drift.
Instaliningen ADD i kombination med fénsterstyrning astadkommer
varvtalsévervakning for ett momentreglerat foljardrivsystem. Se parameter
60.03.

NOLL

Installningen tvingar momentvaljarens utsignal till noll.

60.03

FONSTERFUNK TILL

Aktiverar fonsterstyrningsfunktionen. Fénsterstyrningen, kombinerad med
installningen ADD i parameter 60.02 astadkommer varvtalsévervakning for ett
momentreglerat foljardrivsystem. Parametern ar endast synlig nar parameter
99.02 = M-REGL. For att fonsterstyrningen ska fungera maste extern styrplats
2 (EXT2) vara aktiv.

NEJ

Inaktiv

JA

Fonsterstyrningen ar aktiv. Installningen YES anvands endast nar parameter
60.02 har vardet ADD. Fonsterstyrningen dvervakar varvtalsavvikelsen
(varvtalsreferensen - arvardet). Vid normal drift haller fonsterstyrningen
varvtalsregulatorns insignal vid noll. Varvtalsregulatorn aktiveras endast om:

- varvtalsavvikelsen overskrider vardet pa parameter 60.04 eller

- den negativa varvtalsavvikelsens absoluta varde 6verskrider vardet pa
parameter 60.05.

Nar varvtalsavvikelsen flyttar sig utanfor fonstret sa kopplas den éverskjutande
delen av avvikelsen till varvtalsregulatorn. Varvtalsregulatorn genererar en
referensterm som &r relativ gentemot varvtalsregulatorns insignal och
forstarkning (parameter 23.01). Momentvaljaren adderar termen till
momentreferensen. Resultatet anvander omriktaren som intern
momentreferens.

Exempel: Vid lastbortfall minskas omriktarens interna momentreferens for att
forhindra att motorn rusar. Om fonsterstyrningen inte vore aktiv sa skulle
motorvarvtalet 6ka tills det nadde en varvtalsgrans.

65535

60.04

FONSTER STLK POS

Definierar 6vervakningsfonstrets omfang uppét for varvtalsreferensen. Se
parameter 60.03. Parametern &r endast synlig nar parameter 99.02 = M-
REGL.

0 ... 1500 rpm

Positivt grénsvarde

0... 20000

60.05

FONSTER STLK NEG

Definierar évervakningsfonstrets omfang nedat for varvtalsreferensen. Se
parameter 60.03. Parametern ar endast synlig nar parameter 99.02 = M-
REGL.
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0 ... 1500 rpm Negativt gransvéarde 0... 20000
60.06 DROOP FAKT Definierar droopfaktorn. Parametervardet behdver endast andras i det fall

bade ledare och féljare ar varvtalsreglerade enligt fljande:
- Extern styrplats 1 (EXT1) ar vald (se parameter 11.02) eller

- Extern styrplats 2 (EXT2) ar vald (se parameter 11.02) och parameter 60.02
installd pa SPEED.

Droopfaktor behdver stéllas in bade fér ledare och foljare. Ratt droopfaktor for
en process maste hittas i praktiken fran fall till fall.

Drooping forhindrar konflikt mellan ledare och féljare genom att tillata en liten
varvtalsskillnad mellan dem. Drooping minskar drivsystemets varvtal en aning
nar belastningen 6kar. Vilken faktisk varvtalsminskning som sker vid en
bestdmd punkt i driften beror pa droopfaktorinstaliningen och belastningen

( = momentreferens / varvtalsregulatorns utsignal). Nar varvtalsregulatorns
utsignal ar 100% sa ar droopingen pa nominell niva, dvs. lika med vardet
DROOP FAKT. Droopingeffekten minskar linjart till noll med avtagande last.

Varvtalsminskning =
Utsignal fran varvtalsregulator - Drooping - Max. varvtal

Motor- Exempel: Varvtalsregulatorns utsignal ar 50%, DROOP FAKT
varvtal, A ar 1%, drivsystemets maximivarvtal &r 1500 rpm.
% av Varvtalsminskning = 0,50 - 0,01 - 1500 rpm = 7,5 rpm
nominellt
vérde
N Ingen Drooping
100% ————————— 1} Par. 60.06 DROOP FAKT

Drooping |

L » Varvialsregulatorns/ Last
100%  utsignal /%

0...100% Droopfaktor i procent av nominellt motorvarvtal 0... 1000
60.07 MASTER SIGNAL 2 | Valjer signal for Referens 1 (varvtalsreferens) som sands fran ledaren till
foljaren/féljarna.
0000 ... 9999 Parameterindex 0000 ...
9999
60.08 MASTER SIGNAL 3 | Véljer signal for Referens 2 (momentreferens) som sands fran ledaren till
foljaren/foljarna.
0000 ... 9999 Parameterindex 0000 ...
9999
70 DDCS CONTROL Instéllningar for de fiberoptiska kanalerna 0, 1 och 3.

70.01 KANAL 0 ADRESS Definierar nodadress for kanal 0. Det far inte finnas tva noder med samma
adress anslutna. Installningen maste andras da en huvudstation ar ansluten till
kanal 0. En sddan andring andrar inte automatiskt adressen till understationen.
Exempel pa huvudstationer ar Advant-stationer eller ett annat drivsystem.

1...125 Adress. 1...125

70.02 KANAL 3 ADRESS Definierar nodadress for kanal 3. Det far inte finnas tva noder med samma
adress anslutna. Normalt maste installningen dndras om drivsystemet ar
anslutet i slinga bestdende av flera drivsystem och en PC som kér programmet
DriveWindow®.

1...254 Adress. 1...254

Driftvdrden och parametrar




162

Index Namn/Virde Beskrivning FbEq
70.03 KANAL1 OVF HAST | Kommunikationshastigheten for kanal 1. Normalt behéver denna instélining
endast andras om/nar givaranpassningsmodulen ansluts till kanal 1 istéallet fér
till kanal 2. | sa fall ska installningen andras till 4 Mbit. Se ocksa parameter
50.05.
8 Mbits 8 megabit per sekund 0
4 Mbits 4 megabit per sekund 1
2 Mbits 2 megabit per sekund 2
1 Mbits 1 megabit per sekund 3
70.04 KO DDCS HW Valjer typ av nat for DDCS-kanal 0.
ANSLUT
RINGNAT Enheterna ar anslutna i ringform. 0
STJARNNAT Enheterna ar anslutna i stjarnform. 65535

83 ADAPT PROG KTRL

Styrning av exekveringen av det adaptiva programmet. For ytterligare
information, se Adaptive Program Application Guide (ID-nr: 3AFE 64527274
[Engelskal).

83.01 ADAPTIV PROG Valjer funktionssatt for det adaptiva programmet.
KTRL
STOPP Stopp. Programmet kan inte &ndras.
START Drift. Programmet kan inte andras.
ANDRINGSLAGE Stopp- och andringslage. Programmet kan andras.
83.02 ANDRA Valjer kommando for det block vars plats bestams av parameter 83.03.

Programmet maste vara i andringslage (se parameter 83.01).

NEJ

Hemmalage. Vardet aterstalls automatiskt till NEJ sedan ett
andringskommando avgivits.

FLYTTA UPP

Flyttar blocket, som finns pa den plats som anges av parameter 83.03, och de
foljande blocken en plats uppat. Ett nytt block kan placeras pa den utrymda
platsen genom programmering av the Block Parameter Set pa vanligt satt.

Exempel: Ett nytt block behdver placeras mellan de nuvarande blocken fyra
(parametrarna 84.20 ... 84.25) och fem (parametrarna 84.25 ... 84.29).

For att gora detta:

- Byt funktionslage med parameter 83.01 sa att andringar kan goéras i
programmet.

- Valj plats nummer fem, med parameter 83.03, som énskad plats for det nya
blocket.

- Flytta blocket pa plats fem, och de féljande blocken, en plats uppat med
parameter 83.02.(valj vardet FLYTTA UPP)

- Programmera den utrymda platsen fem med parametrarna 84.25 till 84.29
som vanligt.

RADERA

Raderar det block som befinner sig pa den plats som definierats med
parameter 83.03 och flyttar ner de foljande blocken ett steg.
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LAS Aktiverar skyddet fér det adaptiva programmet. Aktivera pa foljande satt:

- Kontrollera att det adaptiva programmet ar i lage START eller STOP
(parameter 83.01).

- Ange ett I6senord (parameter 83.05).

- Andra parameter 83.02 till PROTECT.

Nar skyddet ar aktiverat galler féljande:

- Alla parametrar i grupp 84, utom blockutgéngarnas, gdéms (lasskydd).
- Det gar inte att ga in i programmets andringslége (parameter 83.01).
- Parameter 83.05 nollistalls.

LAS UPP Staénger av skyddet for det adaptiva programmet. Gor pa féljande satt:

- Kontrollera att det adaptiva programmet ar i I1dge START eller STOP
(parameter 83.01).

- Ange Idsenordet (parameter 83.05).
- Andra parameter 83.02 till UNPROTECT.

Obs: Om l6senordet skulle tappas bort kan skyddet ocksa stdngas av genom
att installningen av tillampningsmakro andras (parameter 99.02).

83.03 ANDRA BLOCK Definierar blockplatsnummer fér det kommando som véljs med parameter
83.02.
1...15 Blockplatsernas nummer.
83.04 VAL AV EXEKV TID | Véljer cykeltid for exekvering av det adaptiva programmet. Instéllningen gaéller
alla block.
12 ms 12 millisekunder
100 ms 100 millisekunder
1000 ms 1000 millisekunder
83.05 PASSCODE Staller in 16senord for det adaptiva programmets skyddsfunktion. Lésenordet

behovs for att aktivera och stdnga av skyddet. Se parameter 83.02.

0... Lésenord. Installningen atergar till 0 efter att skyddet aktiverats/sténgts av.
Obs: Skriv ner I6senordet vid aktiveringen och forvara det pa sakert satt.

84 ADAPTIV PROGRAM | - valen av funktionsblock och deras ingangsanslutningar.

- diagnostik

For ytterligare information, se Adaptive Program Application Guide (ID-nr:
3AFE 64527274 [Engelskal]).

84.01 STATUS Visar vardet for det adaptiva programmets statusord. Tabellen nedan visar de
alternativa tillstanden for bitarna och de korresponderande varden som visas i
manoverpanelens teckenfonster..

Bit |Display |Meaning
o | Stoppad
1 |2 | drift
2 |4 Felaktig
3 (8 Andrar
4 |10 Kontrollerar
5 1|20 Pushing
6 |40 Popping
8 |100 Initialising
84.02 FEL PAR Pekar ut den felaktiga parametern i det adaptiva programmet.
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84.05 BLOCK1 Valjer funktionsblock fér Block Parameter Set 1. Se Adaptive Program
Application Guide (ID-nr: 3AFE 64527274 [Engelskal)).
ABS
ADD
OCH
JAMFORARE
EVENT
FILTER
MAX
MIN
MULDIV
NEJ
ELLER
PI
PI-BAL
SR
SWITCH-B
SWITCH-I
TOFF
TON
TRIGG
XELLER
84.06 IN1 Valjer signalkalla fér ingang 1 tillhérande Block Parameter Set 1.
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde: -
+255.255.31/C.- - Parameterpekare: Inverterings-, grupp-, index- och bitfalt. Bitnumret géller
32768 ... C.32767 bara block som hanterar hexadecimala insignaler.
- Konstant varde: Inverterings- och konstantfélt. Installningen i
inverteringsfaltet maste vara C for att konstanten ska kunna stallas in.
Exempel: Tillstandet hos den digitala ingangen DI2 kopplas till ingang 1 pa
foljande satt:
- Stall in parametern som valjer signalkalla (84.06) pa +.01.17.01.
(Tillampningsprogrammet lagrar tillstandet fér DI2 i bit 1 i arvarde 01.17.)
- Om pekarvardets inverteras sa inverteras ocksa det hdmtade vardet
(-01.17.01.).
84.07 IN2 Se parameter 84.06.
-255.255.31 ... Se parameter 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.08 IN3 Se parameter 84.06.
-255.255.31 ... Se parameter 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.09 UT Lagrar och visar innehallet i Block Parameter Set 1.
84.79 OUTPUT Lagrar innehallet i Block Parameter Set 15.
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85 ANV KONST Lagring av det adaptiva programmet konstanter och meddelanden. For
ytterligare information, se Adaptive Program Application Guide (ID-nr: 3AFE
64527274 [Engelska]).
85.01 KONST1 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.02 KONST2 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.03 KONST3 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.04 KONST4 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.056 KONST5 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.06 KONST6 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.07 KONST7 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.08 KONSTS8 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.09 KONST9 Stéller in en konstant for det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.10 KONST10 Stéller in en konstant fér det adaptiva programmet.
-8388608 to 8388607 | Heltalsvarde.
85.11 STRANG1 Lagrar meddelande for anvandning i det adaptiva programmet (EVENT block).
MEDDEL 1 Meddelande
85.12 STRANG2 Lagrar meddelande for anvandning i det adaptiva programmet (EVENT block).
MEDDEL 2 Meddelande
85.13 STRANG3 Lagrar meddelande for anvandning i det adaptiva programmet (EVENT block).
MEDDEL 3 Meddelande
85.14 STRANG4 Lagrar meddelande for anvandning i det adaptiva programmet (EVENT block).
MEDDEL 4 Meddelande
85.15 STRANG5 Lagrar meddelande for anvandning i det adaptiva programmet (EVENT block).
MEDDEL 5 Meddelande
90 DS MOTTAGN ADDR | - Adresser i vilka det mottagna faltbussdatasetet skrivs in.
- Nummer pa Main Data Set och pa Auxiliary Data Set.
Parametrarna syns bara nar en faltbusskommunikation ar aktiverad med
parameter 98.02. For ytterligare information, se kapitlet Faltbusstyrning.
90.01 UTOKAT DS REF3 Valjer den adress som vardet pa faltbussreferens REF3 skrivs in i.
0...8999 Parameterindex
90.02 UTOKAT DS REF4 Valjer den adress som vardet pa faltbussreferens REF4 skrivs in i.
0...8999 Parameterindex
90.03 UTOKAT DS REF5 Valjer den adress som vardet pa faltbussreferens REF5 skrivs in i.
0...8999 Parameterindex
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90.04 HUVUD DS KALLA Definierar datasetet fran vilket omriktaren laser styrordet, referensvarde REF1
och referensvarde REF2.
1...255 Datasetets nummer
90.05 UTOKAT DS KALLA | Definierar datasetet fran vilket omriktaren laser referensviardena REF3, REF4
och REF5.
1...255 Datasetets nummer
92 DS SAND ADDR Main Data Set och Auxiliary Data Set vilka omriktaren skickar till faltbussens
huvudstation.
Parametrarna syns bara nar en faltbusskommunikation &r aktiverad med
parameter 98.02. For ytterligare information, se kapitlet Faltbusstyrning.
92.01 MAIN DS STATUS Lagrar adressen fran vilken huvudstatusordet hdmtas fran. Fast varde, ej
WORD synligt.
302 (fixed) Parameterindex
92.02 HUVUD DS AV1 Valjer den adress fran vilken arvarde 1 ska hamtas till Main Data Set.
0 ... 9999 Parameterindex
92.03 HUVUD DS Av2 Valjer den adress fran vilken arvarde 2 ska hamtas till Main Data Set.
0 ... 9999 Parameterindex
92.04 UTOKAT DS AV3 Valjer den adress fran vilken arvarde 3 ska hamtas till Auxiliary Data Set.
0 ... 9999 Parameterindex
92.05 UTOKAT DS Av4 Valjer den adress fran vilken arvarde 4 ska hamtas till Auxiliary Data Set.
0 ... 9999 Parameterindex
92.06 UTOKAT DS AV5 Valjer den adress fran vilken arvarde 5 ska hamtas till Auxiliary Data Set.
0 ... 9999 Parameterindex
96 EXT AO Behandling och val av utsignal fér den analoga utbyggnadsmodulen (tillval).
Parametrarna syns bara nar modulen ar installerad och aktiverad med
parameter 98.06.
96.01 EXT AO1 Valjer signalkalla fér den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO1.
EJ VALD Se parameter 15.01. 1
HASTIGHET Se parameter 15.01. 2
VARVTAL Se parameter 15.01. 3
FREKVENS Se parameter 15.01. 4
STROM Se parameter 15.01. 5
MOMENT Se parameter 15.01. 6
EFFEKT Se parameter 15.01. 7
M-LEDSSP Se parameter 15.01. 8
UTSPANNING Se parameter 15.01. 9
APPL UTG Se parameter 15.01. 10
REFERENS Se parameter 15.01. 11
REGL AVVIK Se parameter 15.01. 12
ARVARDE 1 Se parameter 15.01. 13
ARVARDE 2 Se parameter 15.01. 14
KOMM REF4 Se parameter 15.01. 15
PARAM 96.11 Signalkélla installd med parameter 96.11. 16
96.02 INVERT EXT AO1 Inverterar den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO1.
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NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv. Den analoga signalen ar vid miniminivan nar den till utgangen knutna 65535
signalen ar vid maximinivan och vice versa.
96.03 MINIMUM EXT AO1 Definierar minimivardet fér den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO1.
Obs: Instéliningarna 10 mA och 12 mA utgér egentligen inte minimivarden for
AO1. Istéllet knyts dessa instéllningar till &rvardet noll.
Exempel: Motorvarvtal som lases via den analoga utgangen.
- Det nominella motorvarvtalet &r 1000 rpm (parameter 99.08).
- 96.02 ar NEJ.
- 96.05 ar 100%.
Den analoga utsignalens varde som funktion av varvtalet visas nedan.
Analog utsignal
mA
A
=77 [ Ana ignal
U Py /2 naloga utsignalens
, PP g .| minimivéarde
S LT o ] Qoma
e S D A MORLLY
| é/%//; A | @ 1oma
F’f\”’/:””" y, A R @12mA
e -~ | | | | |
NG ‘ ¢ DR ! ! ‘
o T | | | | | |
-1000 -500 0 500 1000
Varvtalfpm
0 mA 0 mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.04 FILTER EXT AO1 Definierar filtertidskonstanten fér den analoga I/O-utbyggnadsmodulens
utgang AO1. Se parameter 15.04.
0,00 ... 10,00 s Filtertidskonstant 0 ... 1000
96.05 SKALN EXT AO1 Definierar skalfaktorn fér den analoga 1/0-utbyggnadsmodulens utgang AO1.
Se parameter 15.05.
10 ... 1000% Skalfaktor 100 ...
10000
96.06 EXT AO2 Valjer signalkalla fér den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO2.
EJ VALD Se parameter 15.01. 1
HASTIGHET Se parameter 15.01. 2
VARVTAL Se parameter 15.01. 3
FREKVENS Se parameter 15.01. 4
STROM Se parameter 15.01. 5
MOMENT Se parameter 15.01. 6
EFFEKT Se parameter 15.01. 7
M-LEDSSP Se parameter 15.01. 8
UTSPANNING Se parameter 15.01. 9
APPL UTG Se parameter 15.01. 10

Driftvdrden och parametrar




168

Index Namn/Virde Beskrivning FbEq
REFERENS Se parameter 15.01. 11
REGL AVVIK Se parameter 15.01. 12
ARVARDE 1 Se parameter 15.01. 13
ARVARDE 2 Se parameter 15.01. 14
KOMM REF5 Se parameter 15.01. 15
PARAM 96.12 Signalkalla installd med parameter 96.12. 16
96.07  INVERT EXT AO2 Inverterar den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO2. Den analoga
utsignalen ar vid sin miniminiva nar den till utgangen knutna signalen &r vid
maximinivan och vice versa.
NEJ Inaktiv 0
JA Aktiv 65535
96.08  MINIMUM EXT AO2 | Definierar minimivardet for den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO2.
Se parameter 96.03.
0 mA 0 mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.09 FILTER EXT AO2 Definierar filtertidskonstanten for den analoga I/O-utbyggnadsmodulens
utgang AO2. Se parameter 15.04.
0,00 ...10,00 s Filtertidskonstant 0... 1000
96.10  SKALN EXT AO2 Definierar skalfaktorn for den analoga I/O-utbyggnadsmodulens utgang AO2.
Se parameter 15.05.
10 ... 1000% Skalfaktor 100 ...
10000
96.11 EXT AO1 PEKARE Definierar signalkélla eller konstant for vardet PAR 96.11 i parameter 96.01. 1000 =
1 mA
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
96.12 EXT AO2 PEKARE Definierar signalkalla eller konstant for vardet PAR 96.12 i parameter 96.06. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... Parameterindex eller ett konstant varde. Se parameter 10.04 for upplysningar | -
+255.255.31/C.- om skillnaden.
32768 ... C.32767
98 TILLVALSMODULER | Aktivering av tillvalsmodulerna.
Parameterinstéallningarna forblir desamma aven om tillampningsmakrot andras
(parameter 99.02).
98.01 PULSGIVARMODUL | Aktiverar kommunikationen med tillvald pulsgivarmodul. Se ocksa
parametergrupp 50 PULSGIVARE.
NTAC Kommunikationen aktiv. Modultyp: NTAC. Granssnitt for anslutningen: 0
Fiberoptisk DDCS-lank.
Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 16. For ytterligare anvisningar, se
Installation och Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (ID-nr:
3AFY 58919730 [Engelskal]).
NEJ Inaktiv
RTAC-FACKA1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC. Granssnitt for anslutningen: 2

Omriktarens tillvalsplats 1.
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RTAC-FACK2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 2.

RTAC-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RTAC. Granssnitt for anslutningen: 1/0-
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 16. For ytterligare anvisningar, se
User’s Manual for RDIO Module (ID-nr: 3AFE 64485733 [Engelskal).

98.02

KOMM MODUL

Aktiverar den externa seriekommunikationen och valjer granssnitt. Se kapitel
Féltbusstyrning.

NEJ

Ingen kommunikation

FALTBUSS

Omriktaren kommunicerar via en faltbussanpassningsmodul pa omriktarens
tillvalsplats 1, eller via CHO pa RDCO-kortet. Se ocksa parametergrupp 51
KOMM MODUL.

ADVANT

Omriktaren kommunicerar med ett Advant OCS-system, fran ABB, via CHO pa
RDCO-kortet (tillval). Se ocksa parametergrupp 70 DDCS CONTROL.

STD MODBUS

Omriktaren kommunicerar med en Modbus-styrenhet via anpassningsmodulen
(RMBA) for Modbus pa omriktarens tillvalsplats 1. Se ocksa parameter 52
STANDARD MODBUS.

ANPASSAD

Omriktaren kommunicerar via en lank som anvandaren specificerat.
Signalkallor fér styrningen definieras med parametrarna 90.04 och 90.05.

98.03

DI/O EXT MODUL 1

Aktiverar kommunikationen till digital I/O-utbyggnadsmodul 1 (tillval) och
definierar modulens typ och granssnitt.

Modulens ingangar: Se parameter 98.09 om hur ingangarna anvands i
tildmpningsprogrammet.

Modulens utgangar: Se parametrarna 14.10 och 14.11 som bestémmer vilka
drifttillstdnd som ska indikeras via reldutgangarna.

NDIO

Kommunikationen aktiv. Modultyp: NDIO. Granssnitt for anslutningen:
Fiberoptisk DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 2. For ytterligare anvisningar, se
Installation och Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (ID-nr:
3AFY 58919730 [Engelska]).

NEJ

Inaktiv

RDIO-FACKA1

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 1.

RDIO-FACK2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 2.

RDIO-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: I/O-
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.

Obs: Modulens nodnummer ska séttas till 2. For ytterligare anvisningar, se
User’s Manual for RDIO Module (ID-nr: 3AFE 64485733 [Engelskal).

98.04

DI/O EXT MODUL2

Aktiverar kommunikationen till digital I/O-utbyggnadsmodul 2 (tillval) och
definierar modulens typ och granssnitt.

Modulens ingangar: Se parameter 98.10 om hur ingangarna anvands i
tilldmpningsprogrammet.

Modulens utgangar: Se parametrarna 14.12 och 14.13 som bestammer vilka
drifttillstdnd som ska indikeras via reldutgangarna.
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NDIO

Kommunikationen aktiv. Modultyp: NDIO. Granssnitt fér anslutningen:
Fiberoptisk DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska séttas till 3. For ytterligare anvisningar, se

Installation och Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (ID-nr:

3AFY 58919730 [Engelskal).

NEJ

Inaktiv

RDIO-FACK1

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 1.

RDIO-FACK2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 2.

RDIO-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen: 1/0O-
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 3. For ytterligare anvisningar, se
User’s Manual for RDIO Module (ID-nr: 3AFE 64485733 [Engelskal)).

98.05

DI/O EXT MODUL3

Aktiverar kommunikationen till digital I/O-utbyggnadsmodul 3 (tillval) och
definierar modulens typ och granssnitt.

Modulens ingangar: Se parameter 98.11 om hur ingdngarna anvands i
tilldmpningsprogrammet.

Modulens utgangar: Se parametrarna 14.14 och 14.15 som bestdmmer vilka
drifttillstdnd som ska indikeras via reldutgangarna.

NDIO

Kommunikationen aktiv. Modultyp: NDIO. Granssnitt for anslutningen:
Fiberoptisk DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 4. For ytterligare anvisningar, se

Installation och Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (ID-nr:

3AFY 58919730 [Engelskal).

NEJ

Inaktiv

RDIO-FACK1

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 1.

RDIO-FACK2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 2.

RDIO-DDCS

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RDIO. Granssnitt fér anslutningen: I/O-
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.

Obs: Modulens nodnummer ska séttas till 4. For ytterligare anvisningar, se
User’s Manual for RDIO Module (ID-nr: 3AFE 64485733 [Engelskal).

98.06

EXT Al/O MODUL

Aktiverar kommunikationen till den analoga I/O-utbyggnadsmodulen (tillval),
och definierar modulens typ och granssnitt.

Modulens ingangar:

- Ingangarna Al5 och Al6 i tillAmpningsprogrammet ansluts till
modulingéngarna 1 och 2.

- Se parametrarna 98.13 och 98.14 som bestdmmer signaltyper.
Modulens utgangar:

- Se parametrarna 96.01 och 96.06 som bestdmmer vilka signaler som ska
indikeras via modulutgangarna 1 och 2.
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NAIO Kommunikationen aktiv. Modultyp: NAIO. Granssnitt for anslutningen: 1
Fiberoptisk DDCS-lank.

Obs: Modulens nodnummer ska séttas till 5. For ytterligare anvisningar, se
Installation och Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (ID-nr:
3AFY 58919730 [Engelska]).

NEJ Ingen kommunikation.

RAIO-FACKA1 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: 3
Omriktarens tillvalsplats 1.

RAIO-FACK2 Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: 4
Omriktarens tillvalsplats 2.

RAIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen: 1/0- 5
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.

Obs: Modulens nodnummer ska sattas till 5. For ytterligare anvisningar, se
User’s Manual for RAIO Module (ID-nr: 3AFE 64484567 [Engelskal]).

98.07 KOMM PROFIL Definierar den kommunikationsprofil som ska gélla éver faltbussen eller
gentemot annan omriktare. Parametern syns bara nar
faltbusskommunikationen ar aktiverad med parameter 98.02.

ABB DRIVES ABB:s egna drivsystem

GENERELL Allman kommunikationsprofil. Anvands till de faltbussanpassningsmoduler
vars typbeteckning har formen Rxxx (kan installeras pa omriktarens
modulplats).

CSA 2.8/3.0 Kommunikationsprofil som anvands av tillampningsprogramversionerna 2.8
och 3.0.

98.09 DI/O EXT1 DI FUNK | Bestdmmer anvandningen och bendmningen av insignalerna for digital 1/O-
utbyggnadsmodul 1 i tilldmpningsprogrammet. Se parameter 98.03.

DI7,8 Modulens DI1 och DI2 utdkar antalet ingangskanaler. | 1
tilldmpningsprogrammet bendmns modulingangarna DI7 och DI8.

DI1,2 UTBYTT Modulens DI1 och DI2 ersatter standardingangskanalerna DI1 och DI2. | 2
tilldmpningsprogrammet benamns modulingdngarna DI1 och DI2.

D17,8,9 Modulens DI1, DI2 och DI3 utdkar antalet ingangskanaler. | 3
tilldmpningsprogrammet bendmns modulingdngarna DI7, DI8 och DI9

DI1,2,3 UTBYTT Modulens DI1, DI2 och DI3 ersatter standardingangskanalerna DI1, DI2 och 4

DI3. I tilldmpningsprogrammet bendmns modulingadngarna DI1, DI2 och DI3.

98.10 DI/O EXT2 DI FUNK | Bestammer anvandningen och benamningen av insignalerna for digital I/O-
utbyggnadsmodul 2 i tillampningsprogrammet. Se parameter 98.04.

DI9,10 Modulens DI1 och DI2 utdkar antalet ingangskanaler. | 1
tilldmpningsprogrammet bendmns modulingdngarna DI9 och DI10.

DI3,4 UTBYTT Modulens DI1 och DI2 ersatter standardingangskanalerna DI3 och DI4. | 2
tilldmpningsprogrammet benamns modulingdngarna DI3 och DI4.

DI10,11,12 Modulens DI1, DI2 och DI3 utdkar antalet ingangskanaler. | 3
tildmpningsprogrammet benamns modulingangarna DI10, DI11 och DI12.

DI14,5,6 UTBYTT Modulens DI1, DI2 och DI3 ersatter standardingangskanalerna DI1, DI2 och 4

DI3. | tilldmpningsprogrammet bendmns modulingadngarna DI4, DI5 och DI6.

98.11 DI/O EXT3 DI FUNK | Bestammer anvandningen och bendmningen av insignalerna for digital 1/0-
utbyggnadsmodul 3 i tillampningsprogrammet. Se parameter 98.05.

DI11,12 Modulens DI1 och DI2 utdkar antalet ingangskanaler. | 1
tildmpningsprogrammet benamns modulingangarna DI11 och DI12.
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DI5,6 UTBYTT

Modulens DI1 och DI2 ersatter standardingangskanalerna DI5 och DI6. |
tillampningsprogrammet bendmns modulingangarna DI5 och DI6.

98.12

Al/O MOTOR TEMP

Aktiverar kommunikationen till den analoga I/O-utbyggnadsmodulen och
reserverar modulen fér motortemperaturmatningen. Parametern definierar
ocksa modulens typ och grénssnitt.

For ytterligare information om motortemperaturmatningen, se parametergrupp
35 MOT TEMP MATN.

Hur modulens analoga ingangar (Al) och utgangar (AO) anvands visas i
tabellen nedan.

Motor 1, temperaturmatning

AO1 | Matar en konstant strém till temperaturgivaren (motor 1). Stromvardet
beror pa installningen av parameter 35.01:

- AO1 ar 9,1 mA nar 1xPT100 ar vald.
-AO1 ar 1,6 mA nar 1..3 PTC ar vald.

Al Mater spanningen 6éver temperaturgivaren (motor 1).

Motor 2, temperaturmatning

AO2 | Matar en konstant strém till temperaturgivaren (motor 2). Stromvardet
beror pa installningen av parameter 35.04:

-AO2 ar 9,1 mA nar 1xPT100 ar vald.,
-AO2 ar 1,6 mA nar 1..3 PTC ar vald.

Al2 Mater spanningen éver temperaturgivaren (motor 2).

Kontrollera, innan omriktarens parametrar stalls in, att modulens
hardvaruinstaliningar &r 1ampliga fér motortemperaturmatning:

1. Att modulens nodnummer ar 9.
2. Att insignalstyper ar valda pa foljande satt:
- fér matning med en Pt 100-givare, stéll in omrade 0 ... 2 V.

- for tva till tre Pt 100-sensorer eller en till tre PTC-sensorer, stall in omrade
0...10 V.

3. Att enpolig funktion ar vald.

NAIO

Kommunikationen aktiv. Modultyp: NAIO. Granssnitt for anslutningen:
Fiberoptisk DDCS-lank.

Obs: Gor modulens hardvaruinstalliningar enligt ovanstaende. For ytterligare
anvisningar, se Installation och Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x
Modules (ID-nr: 3AFY 58919730 [Engelska]).

NEJ

Inaktiv

RAIO-SLOT1

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt fér anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 1.
Obs: Gor modulens hardvaruinstaliningar enligt ovanstaende. Nodnumret

behdvs inte. For ytterligare anvisningar, se User’s Manual for RAIO Module
(ID-nr: 3AFE 64484567 [Engelskal).

RAIO-SLOT2

Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Granssnitt for anslutningen:
Omriktarens tillvalsplats 2.

Obs: Gor modulens hardvaruinstalliningar enligt ovanstaende. Nodnumret
behdvs inte. For ytterligare anvisningar, se User’s Manual for RAIO Module
(ID-nr: 3AFE 64484567 [Engelskal).
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RAIO-DDCS Kommunikationen aktiv. Modultyp: RAIO. Gréanssnitt fér anslutningen: I/O- 5
modul (AIMA) som kommunicerar med omriktaren via en fiberoptisk DDCS-
lank.
Obs: Satt modulens nodnummer till 9. For ytterligare anvisningar, se User’s
Manual for RAIO Module (ID-nr: 3AFE 64484567 [Engelskal).

98.13  Al/O EXT Al1 FUNK | Definierar signaltyp for den analoga I/O-utbyggnadsmodulens ingang 1 (AI5 i
tilldAmpningsprogrammet). Instaliningen maste stdmma med den signal som &r
ansluten till modulen.

Obs: Kommunikationen maste vara aktiverad med parameter 98.06.
UNIPOLAR AI5 Enpolig
BIPOLAR AI5 Tvapolig 2

98.14  Al/O EXT AI2 FUNK | Definierar signaltyp for den analoga 1/0O-utbyggnadsmodulens ingang 2 (Al6 i
tildampningsprogrammet). Installningen maste stdamma med den signal som ar
ansluten till modulen.

Obs: Kommunikationen maste vara aktiverad med parameter 98.06.
UNIPOLAR Al6 Enpolig
BIPOLAR Al6 Tvapolig 2
99 STARTPARAMETRAR | Val av sprak. Installning av motorns startparametrar.
99.01 SPRAK Valjer sprak fér mandverpanelens teckenfonster.
ENGLISH Brittisk engelska
ENGLISH(AM) Amerikansk engelska. Detta val medfér automatiskt att HP(hk) anvands som | 1
effektenhet istallet for kW.
DEUTSCH Tyska 2
ITALIANO Italienska 3
ESPANOL Spanska 4
PORTUGUES Portugisiska 5
NEDERLANDS Hollandska 6
FRANCAIS Franska 7
DANSK Danska 8
SUOMI Finska 9
SVENSKA Svenska 10
CESKY Tjeckiska 11
POLSKI Polska 12
PO-RUSSKI Ryska 13
99.02  TILLAMPNINGS- Valjer tillampningsmakro. Se kapitel Tilldmpningsmakron for ytterligare
MAKRO information.
Obs: Nar man andrar ett makros forinstallda parametervarden sa galler de nya
installningarna omedelbart och forblir giltiga aven om drivsystemets
matningsspanning bryts och kopplas pa igen. Varje standardmakros
fabriksinstallningar finns emellertid tillgangliga vid behov. Se parameter 99.03.
FABRIK For grundlaggande tilldmpningar
HAND/AUTO omriktaren har tva externa styrplatser: 2

- extern styrplats EXT1.
- extern styrplats EXT2.
- enitaget av EXT1 och EXT2 ar aktiv. Byte gors via en digital ingang.
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PID-REGL PID-reglering. For tilldmpningar dar omriktaren styr en processvariabel. T. ex. | 3
tryckreglering genom att omriktaren styr en pump. Tryckets uppmatta varde,
samt referensvardet, ar kopplat till omriktaren.
M-REGL Momentreglering
SEKV STYRN Sekvensstyrning. For tillampningar som frekvent arbetar med aterkommande |5
varvtalsforandringar enligt ett forinstallt monster (konstanta varvtal,
accelerations- och retardationsramper).
EGET1 HAMTA Eget makro 1 l&ses in och aktiveras. Kontrollera forst att de 6
parameterinstallningar och den motormodell som sparats passar
tilldampningen.
EGET1 SPARA Sparar eget makro 1. Lagrar aktuella parameterinstaliningar och 7
motormodellen.
Obs: Det finns parametrar som inte inkluderas i makrona. Se parameter 99.03.
EGET2 HAMTA Eget makro 2 Iases in och aktiveras. Kontrollera forst att de 8
parameterinstallningar och den motormodell som sparats passar
tilldampningen.
EGET2 SPARA Sparar eget makro 2. Lagrar aktuella parameterinstaliningar och 9
motormodellen.
Obs: Det finns parametrar som inte inkluderas i makrona. Se parameter 99.03.
99.03 MAKRO Aterstéller det aktiva tillampningsmakrots ursprungliga fabriksinstéllningar
ATERSTALLN (99.02).
- Om ett standardmakro (Fabrik, ... , Sekvensstyrning) ar aktivt sa aterstalls
parametervardena till de ursprungliga fabriksinstallningarna. Undantag:
installningar i parametergrupp 99 éndras inte. Motormodellen andras inte.
- Om eget makro 1 eller 2 ar aktivt sa aterstalls parametervardena till de senast
sparade vardena. Dessutom aterstélls den senast sparade motormodellen.
Undantag: Installningar i parametrarna 16.05 och 99.02 andras inte.
Obs: Parameterinstaliningarna och motormodellen aterstalls enligt samma
principer nar ett makro byts mot ett annat.
NEJ Ingen aterstalining 0
JA Aterstalining 65535
99.04 MOTOR Valjer styrmetod fér motorn.
STYRMETOD
DTC DTC (Direct Torque Control) ar Iamplig styrmetod for flertalet tillampningar. 0
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SKALAR

Skalar styrning ar 1amplig i sérskilda fall nar DTC inte kan anvandas. Skalar
styrning rekommenderas:

- fér drivsystem med flera motorer

- om motorns nominella strdom ar mindre &n 1/6 av omriktarens (vaxelriktaren)
nominella utstrom

- nar omriktaren anvands for tester utan nagon ansluten motor.

Obs: Den enastaende precision DTC-styrning ger gar inte att uppna med
skalar styrning. Skillnaden mellan de bada styrmetoderna belyses i relevanta
avsnitt av denna handboks parameterlistor. Nagra standardfunktioner kan inte
anvandas vid skalar styrning: Identifieringskérning av motorn (grupp 99
STARTPARAMETRAR), varvtalsbegransning (grupp 20 GRANSER),
momentbegransning (grupp 20 GRANSER), DC-fasthallning (grupp 21
START/STOPP), DC-magnetisering (grupp 21 START/STOPP),
varvtalsregulatorns sjalvinstallning (grupp 23 VARVT REGULATOR),
momentreglering (grupp 24 MOMENTREGULATOR), flodesoptimering (grupp
26 MOTOR STYRNING), flodesbromsning (grupp 26 MOTOR STYRNING),
laglastfunktion (grupp 30 FELFUNKTIONER), fasbortfallsbevakning (grupp 30
FELFUNKTIONER), fastlasningsskydd (grupp 30 FELFUNKTIONER).

65535

99.05

MOTOR NOM
SPANN

Definierar den nominella motorspanningen. Maste déverensstamma med vardet
pa motorns markplat.

1/2...2-UN

Spanning. Tilldtet omrade &r 1/2 ... 2 - Uy fér omriktaren.

Obs: Pakanningen pa motorisoleringen ar alltid beroende av drivsystemets
matningsspanning. Samma sak galler nar motorns markspanning ar lagre an
omriktarens och lagre &n matningsspanningen.

99.06

MOTOR NOM
STROM

Definierar nominell motorstrom. Maste déverensstamma med vardet pa motorns
markplat.

Obs: For basta funktion far motorns magnetiseringsstrém inte éverskrida 90
procent av vaxelriktarens markstréom.

0...2 long

Tillatet omrade: 1/6 2 - Ihq fér ACS800 (parameter 99.04 = DTC).
Tillatet omrade: 0 ... 2 - Ip,,4 for ACS800 (parameter 99.04 = SKALAR).

1=0,1A

99.07

MOTOR NOM FREKV

Definierar motorns nominella frekvens.

8...300 Hz

Nominell frekvens (normalt 50 eller 60 Hz)

800 ...
30000

99.08

MOTOR NOM VARVT

Definierar nominellt motorvarvtal. Maste dverensstamma med vardet pa
motorns markplat. Ange inte motorns synkrona varvtal eller annat ungefarligt
varde istallet!

Obs: Om vardet pa parameter 99.08 &ndras sa andras automatiskt aven
varvtalsgranserna i parametergrupp 20 GRANSER.

1... 18000 rpm

Nominellt motorvarvtal

1...18000

99.09

MOTOR NOM
EFFEKT

Definierar nominell motoreffekt. Stall in exakt enligt motorns markplat.

0 ... 9000 kW

Nominell motoreffekt

0 ... 90000
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99.10 MOTOR IDENTIFIER

Valjer motoridentifieringsmetod. Identifieringen innebar att omriktaren
faststaller motorns egenskaper for att kunna styra den optimalt.
Identifieringskorningen beskrivs i kapitlet Igangkdrning och manévrering via I/
0.

Obs: Identifieringskérning (STANDARD eller REDUCERAD) bér véljas om:

- Motorn arbetar vid ett varvtal nara noll, och/eller

- Motorn arbetar i ett viidmomentintervall som ligger ovanfér motorns nominella
moment och detta sker inom ett brett varvtalsomrade och utan behov av
varvtalsmatning.

Obs: Identifieringskérningen (STANDARD eller REDUCERAD) kan inte
genomféras om parameter 99.04 = SKALAR.

ID MAGN

Ingen identifieringskérning.Motormodellen berdknas vid férsta starten genom
att motorn magnetiseras under 20 till 60 s vid varvtalet noll. Detta alternativ ar
lampligt for flertalet tillampningar.

STANDARD

Standardidentifieringskérning. Garanterar basta méjliga precision vid
styrningen. ldentifieringskérningen tar ungefar en minut.

Obs: Motorn maste frikopplas fran den drivna utrustningen.

Obs: Kontrollera motorns rotationsriktning innan identifieringskdrningen
startas. Under identifieringskorningen roterar motorn i framriktningen.

sitt nominella varvtal under identifieringskérningen. KONTROLLERA
ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN
IDENTIFIERINGSKORNINGEN PABORJAS!

c VARNING! Motorn kommer att accelereras upp till ca 50 ... 80% av

REDUCERAD

Reducerad identifieringskdrning. Bor valjas istallet for standardkdrningen:

- om de mekaniska forlusterna éverstiger 20% (dvs. motorn kan inte frikopplas
fradn den drivna utrustningen)

- om flédesreduktion inte &r tilldten nar motorn ar i drift (dvs. om motorn har en
inbyggd broms som matas frdn motorns anslutningsplintar).

Obs: Kontrollera motorns rotationsriktning innan identifieringskdrningen
startas. Under identifieringskdrningen roterar motorn i framriktningen.

VARNING! Motorn kommer att accelereras upp till ca 50 ... 80% av

A sitt nominella varvtal under identifieringskérningen. KONTROLLERA
ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN

IDENTIFIERINGSKORNINGEN PABORJAS!

99.11 ENHETENS NAMN

Definierar namn pa omriktaren eller tillampningen. Namnet syns i
mandverpanelens teckenfonster nar panelen ar i driftiaget Val av omriktare.
Obs: Namnet kan endast skrivas in via programmet PC tool.
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Felsokning

Kapitlet i korthet

Sakerhet

A

Kapitlet listar alla varnings- och felmeddelanden inklusive méjlig orsak och
korrigerande atgarder.

VARNING! Endast behdériga elektriker far utféra underhall pa omriktaren. Det ar

nddvandigt att Iasa de sakerhetsinstruktioner som finns pa forsta sidorna i
hardvaruhandboken innan arbete med omriktaren paborjas.

Varnings- och felindikeringar

Ett varnings- eller felmeddelande i mandverpanelens teckenfonster indikerar ett
onormalt tillstand i driften. De flesta orsakerna kan bestammas och atgardas med
den har informationen. | annat fall bor ABB kontaktas.

Nar omriktaren anvands med mandéverpanelen losstagen indikeras fel av en rod
lysdiod pa mandverpanelens faste. Observera dock att vissa omriktare inte har
denna lysdiod som standard.

Den fyrsiffriga koden inom klammrar som féljer efter meddelandet hor till
faltbusskommunikationen (se kapitlet Faltbusstyrning).

Hur man aterstaller

Felhistorik

Omriktaren kan aterstallas genom att man antingen trycker pa mandverpanelens
RESET-tangent, vilket ger signal via digital ingang eller faltbuss, eller bryter
matningsspanningen en stund. Nar felet atgardats kan motorn startas igen.

Nar ett fel upptacks sa lagras det i felhistoriken. De senaste fel- och
varningsmeddelandena lagras tillsammans med tidsangivelse for upptackten. Se
kapitlet Mandéverpanel for ytterligare information.

Felsbkning
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Varningsmeddelanden som omriktaren kan generera

VARNING

ORSAK

ATGARDER

ACS 800 TEMP
(4210)

Omriktarens temperatur ar for hog.

Kontrollera omgivningsfaktorerna.
Kontrollera luftflédet och flakten.
Kontrollera att kylflansarna &r rena.

Kontrollera att motorns effekt stimmer med
omriktarens.

Al <MIN FUNK
(8110)

(programmerbar
felhanteringsfunktion
30.01)

En analog styrsignal &r under det lagsta tillatna
vardet. Orsaken kan vara felaktig signalniva
fran givaren eller ett fel i kablaget.

Kontrollera signalnivaerna.
Kontrollera styrkablaget.

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar.

BACKUP PAGAR

Drivsystemets parametrar hamtas och tas i
bruk fran en PC-lagrad séakerhetskopia.

Vanta tills nedladdningen ar avslutad.

kalibreras. Meddelandet visas vid start nar
styrningen ar skalar (parameter 99.04) och den
skalara funktionen for flygande start ar
aktiverad (parameter 21.08).

BROMS KVITT Bromskvitteringssignalens tillstand ar Se parametergrupp 42 BROMS STYRNING.

(ffr4) onormalt. Kontrollera bromskvitteringssignalens
anslutning.

BRRES TEMP Bromsmotstandet ar dverbelastat. Stoppa drivsystemet. Lat motstandet svalna.

(7112) Kontrollera parameterinstallningarna for
motstandets Overlastskydd (se
parametergrupp 27 BROMSCHOPPER).
Kontrollera att bromscykeln haller sig inom
tilldtna granser.

CALIBRA REQ Motorkretsens stromtransformatorer behéver Kalibreringen startar automatiskt. Vanta en

stund.

CALIBRA DONE

Kalibreringen av motorkretsens
stromtransformatorer ar avslutad.

Fortsatt den normala driften.

felhanteringsfunktion)

REAKT OVERT For hog temperatur i omriktarens utgangsfilter. | Stoppa omriktaren och lat den svalna.
(ff82) Overvakning som anvands for Kontrollera omgivningstemperaturen.
upptransformerande omriktare. Kontrollera att filterflakten roterar i ratt riktning
och att luften kan fléda fritt.
KOMM MODUL Den cykliska kommunikationen &r bruten Kontrollera faltbusskommunikationens tillstand.
(7510) mellan omriktaren och huvudstationen pa Se kapitlet Féltbusstyrning, eller géllande
(programmerbar faltbussen. handbok for faltbussanpassningsmodulen.

Kontrollera parameterinstaliningarna i:
- grupp 51 (faltbussanpassningsmodul)
- grupp 52 (Standard Modbus-lank)
Kontrollera anslutningarna.

Kontrollera att huvudstationen pa faltbussen ar
konfigurerad och sanda/ta emot meddelanden.
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VARNING

ORSAK

ATGARDER

JORDFEL (2330)

(programmerbar
felhanteringsfunktion
30.17)

Belastningen pa den inkommande matningen
ar i obalans. Orsaken ar typiskt ett jordfel i
motorn eller motorkabeln.

Kontrollera motorn.
Kontrollera motorkabeln.

Kontrollera att det inte finns nagra
kondensatorer for effektfaktorkompensering
eller transientskydd i motorkabeln.

PULSGIV A<>B
(7302)

Pulsgivarens fasning ar fel: Fas A ar ansluten
till plinten for fas B och tvart om.

Skifta anslutningarna for pulsgivarens faser A
och B.

PULSGIVARFEL
(7301)

Fel i kommunikationen mellan pulsgivaren och
dess anpassningsmodul och mellan modulen
och omriktaren.

Kontrollera pulsgivaren och dess ledningar,
pulsgivaranpassningsmodulen och dess
ledningar, samt instaliningarna i
parametergrupp 50.

ID KLART Omriktaren har identifieringsmagnetiserat Fortsatt med den normala driften.
motorn och ar redo fér normal drift. Denna
varning hér samman med den vanliga
startproceduren.

ID MAGN Magnetiseringen fér motoridentifiering &r Vanta tills omriktaren indikerar att
paslagen. Denna varning hér samman med motoridentifieringen &r klar.
den vanliga startproceduren.

ID MAGN KRAV Motoridentifiering behévs. Denna varning hér Starta ID-magnetiseringen genom att trycka pa
samman med den vanliga startproceduren start-knappen, eller valj identifieringskorning
Omriktaren vantar att anvandaren véljer hur och starta (se parameter 99.10).
motoridentifieringen ska utforas: ID-
magnetisering eller ID KORN.

IDNRBYTT Drivsystemet ID-nummer har andrats fran 1. Andra tillbaka ID-numret till 1. Se kapitlet

Manéverpanel.

ID-KORN VALD ID-kdrning ar vald och omriktaren ar redo. Tryck pa startknappen for att starta
Denna varning hér till ID-kdrningsproceduren. identifieringskorningen.

IO KONFIG En in- eller utgang pa en I/O-tillvalsmodul &r Kontrollera felfunktionsbeskrivningen
vald som signalgrénssnitt i (parameter 30.22) och parametergrupp 98
tillAmpningsprogrammet men TILLVALSMODULER. Korrigera
kommunikationen med modulen har inte stéllts | installningarna dar sa kravs.
in for detta.

MAKRO BYTE Valt makro lases ater in eller anvéndarens eget | Vanta en stund tills omriktaren &r fardig med

makro sparas.

det den haller pa med.

MOTOR FASTL
(7121)

Motorn arbetar i fastldsningsomradet. Orsaken
kan vara foér hdg belastning eller for lag
motoreffekt.

Kontrollera motorlasten och omriktarens
markdata.

(programmerbar Kontrollera felhanteringsfunktionens
felhanteringsfunktion parametrar.
30.10)
MOT STARTAR Motorns identifieringskdrning startar. Denna Vanta tills omriktaren indikerar att

varning hér till ID-kérningsproceduren. motoridentifieringen ar klar.
MOTOR OVERL Motorns temperatur ar hdg. Detta kan bero p4 | Kontrollera motorns markdata, belastning och
(4310) Overbelastning, otillrdcklig motoreffekt, kylning.
(programmerbar otillracklig kylning eller felaktigt instéllda Kontrollera inmatade motordata.
felhanteringsfunktion | Mmotorvarden. Kontrollera felhanteringsfunktionens
30.04 ... 30.09) parametrar.

Felsbkning
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VARNING

ORSAK

ATGARDER

MOTOR 1 TEMP
(4312)

Uppmatt motortemperatur har éverstigit
larmgransen instélld med parameter 35.02.

Kontrollera att larmgransens varde &r korrekt.

Kontrollera att det faktiska antalet sensorer
motsvarar det instéllda parametervérdet.

Lat motorn svalna. Se éver att kylningen
fungerar: kontrollera kylflakten, rengér
avkylningsytor, etc.

MOTOR 2 TEMP
(4313)

Uppmétt motortemperatur har éverstigit
larmgransen instélld med parameter 35.05.

Kontrollera att larmgransens varde &r korrekt.
Kontrollera att det faktiska antalet sensorer
motsvarar det installda parametervéardet.

L&t motorn svalna. Se 6ver att kylningen
fungerar: kontrollera kylflakten, rengér
avkylningsytor, etc.

PANEL BORTF
(5300)
(programmerbar

felhanteringsfunktion
30.02)

Kontakt férlorad med mandéverpanel som valts
som aktiv styrplats fér omriktaren.

Kontrollera panelens kontakt och anslutningar
(se hardvaruhandboken).
Satt tillbaka panelen pa dess plats.

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar.

BYT FLAKT

Drifttiden for vaxeriktarens kylflakt har
overskridit den beraknade livslangden.

Byt flakt. Aterstall flaktens drifttidsréknare,
parameter 01.44.

POINTER ERROR

Parameter (pekarparameter) for val av
signalkalla pekar ut ett parameterindex som
inte finns.

Kontrollera pekarparameterns installning.

KORTSLUTNING
(2340) *)

Kortslutning i motorkabeln/kablarna eller
motorn.

Omriktarens utgangsbrygga &r felaktig.

Kontrollera motor och motorkabel.

Kontrollera att det inte finns nagra
kondensatorer for effektfaktorkompensering
eller transientskydd i motorkabeln.

Kontakta ABB.

VILOFUNKT Vilofunktionen har tratt in i viloldget. Se parametergrupp 40 PID REGULATOR.
SYNKRONT VARV | Det varde som angivits for motorns Kontrollera vilket nominellt varvtal motorns
markvarvtal i parameter 99.08 ar felaktigt: markplat anger och skriv in det exakt sa i
Vardet ligger for nara motorns synkrona parameter 99.08.
varvtal. Toleransen ar 0,1%.
TERMISTOR Motortemperaturen ar hog. Kontrollera motorns markdata och belastning.
(4311) Motorskyddsmetoden TERMISTOR ér vald. Kontrollera inmatade motordata.
(programmerbar Kontrollera termistorns anslutningar till digitala
felhanteringsfunktion ingangen DI6.
30.04 ... 30.05)

LAG LAST (ff6a)

(programmerbar
felhanteringsfunktion
30.13)

Motorlasten &r for 1ag. Detta kan bero pa en

utlésningsanordning i den drivna utrustningen.

Kontrollera den drivna utrustningen.

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar.

TEMP AL MAT

Motortemperaturméatningen ar utanfor
acceptabelt omrade.

Kontrollera anslutningarna till
motortemperaturmétningens krets. Se
parametergrupp 35 MOT TEMP MATN fér
kretsschema.

Felsékning
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Varningsmeddelanden som manoverpanelen kan generera

VARNING

ORSAK

ATGARDER

DOWNLOADING
FAILED

Nedladdning av data misslyckades. Inga data
kopierades fran panelen till omriktaren.

Kontrollera att lokal styrning ar vald for
panelen.

Forsok igen (stdrningar i lanken kan
férekomma).

Kontakta ABB.

DRIVE

INCOMPATIBLE
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Programversionerna i panel och omriktare
stdmmer inte dverens. Data kan darfor inte
kopieras fran panelen till omriktaren.

Kontrollera programversionerna (se
parametergrupp 33 INFORMATION).

DRIVE IS
RUNNING
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Nedladdning ej méjlig nar motorn &r i drift.

Stanna motorn férst och ladda sedan ner.

NO
COMMUNICATION
(X)

Fel i kablage eller hardvara for Panel Link.

Kontrollera anslutningarna fér Panel Link.

Tryck pa RESET-tangenten. Aterstéllningen tar
maximalt en halv minut .

(4) = Typen av mandverpanel ar inte
kompatibel med versionen av omriktarens
tilldmpningsprogram.

Kontrollera paneltyp (finns angiven pa
panelhdljet) och omriktarens
tilldmpningsprogramsversion (finns lagrad i
parameter 33.02).

NO FREE ID
NUMBERS ID
NUMBER
SETTING NOT
POSSIBLE

Panel Link har redan 31 stationer.

Koppla bort nagon station fran lanken for att
frigéra ett ID-nummer.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Ingen uppladdning av data har skett.

Ladda upp data till panelen fére nedladdning
till omriktaren. Se kapitlet Manéverpanel.

UPLOADING Uppladdning av data misslyckades. Inga data Forsok igen (stdrningar i lanken kan
FAILED kopierades fran omriktaren till panelen. férekomma).
Kontakta ABB.
WRITE ACCESS Vissa parametrar kan inte &ndras under drift. Stanna motorn och goér darefter &ndringen.
DENIED Vid férsék genereras istéllet denna varning.
PARAMETER .
SETTING NOT Parameterlaset ar aktiverat. Oppna parameterlaset (se parameter 16.02).
POSSIBLE

Felsbkning
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Felmeddelanden som omriktaren kan generera

FAULT ORSAK ATGARDER

ACS 800 TEMP For hog intern temperatur. Kontrollera omgivningsférhallandena.

(4210) Kontrollera kylluftflode och flaktar.
Kontrollera om det ar mycket damm pa
kylflansarna.

Kontrollera om motoreffekten éverensstammer
med omriktareffekten.

Al <MIN FUNK En analog styrsignal ar under det Iagsta tillatna | Kontrollera signalnivéerna.

(8110) vardet p g a felaktig signalniva eller fel i Kontrollera styrkablaget.

(prograr.nmerbar. kablaget. Kontrollera felhanteringsfunktionens

felhanteringsfunktion parametrar.

30.01)

BACKUP FEL Fel har uppstatt vid inlasningen av den PC- Forsok igen. Kontrollera anslutningarna.
lagrade sakerhetskopian av Kontrollera att parametrarna och omriktare ar
omriktarparametrarna. kompatibla.

BRCHP TEMP Bromschoppern ar éverlastad. Stoppa drivsystemet. Lat choppern svalna.

(7114) Kontrollera parameterinstallningarna for

motstandets Overlastskydd (se
parametergrupp 27 BROMSCHOPPER).

Kontrollera att bromscykeln haller sig inom
tillatna granser.

Kontrollera att omriktarens matningsspanning
inte ar for hog.

BRCHP KORTSL Kortslutning i bromschopperns IGBT. Byt bromshopper. Se till att bromsmotstandet
CIR (7113) ar anslutet och inte skadat.

BROMS KVITT Bromskvitteringssignalens tillstand ar Se parametergrupp 42 BROMS STYRNING.
(ff74) onormait. Kontrollera bromskvitteringssignalens anslutning.

BRRES FEL (7110) | Bromsmotstandet &r skadat eller inte anslutet. Kontrollera motstandet och dess anslutning.

Bromsmotstandets resistans ar for hog. Kontrollera att motstandets resistans
motsvarar den specificerade. Se omriktarens
maskinvaruhandledning.

BRRES TEMP Bromsmotstandet ar dverbelastat. Stoppa drivsystemet. Lat motstandet svalna.

(71112) Kontrollera parameterinstaliningarna for
motstandets dverlastskydd (se
parametergrupp 27 BROMSCHOPPER).

Kontrollera att bromscykeln haller sig inom
tillatna granser.

Kontrollera att omriktarens matningsspanning
inte ar for hog.

BRRES LINDN Felaktig anslutning av bromsmotstandet. Kontrollera bromsmotstandets anslutning och
(7111) att motstandet ar oskadat.

Felsékning
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FAULT ORSAK ATGARDER
KOMM MODUL Den cykliska kommunikationen &r bruten Kontrollera faltbusskommunikationens
(7510) mellan omriktaren och huvudstationen pa tillstand. Se kapitlet Faltbusstyrning, eller
(programmerbar faltbussen. géllande handbok fér
felhanteringsfunktion) faltbussanpassningsmodulen.
Kontrollera parameterinstallningarna i:
- grupp 51 (féltbussanpassningsmodul), eller
- grupp 52 (Standard Modbus-lank)
Kontrollera anslutningarna.
Kontrollera att huvudstationen kan kommunicera.
STROM MATN Fel hos strémtransformator i matkretsen for Kontrollera stromtransformatoranslutningar till
(2211) utstrém. granssnittskortet mot huvudkretsen (INT).

HOG DC STROM
(FF80)

Omriktarens matningsspanning ar fér hog. Nar
den Overstiger 124% av enhetens
markspanning (415, 500 eller 690 V) sa rusar
motorn upp till utlésningsnivan (40% av
nominellt varvtal).

Kontrollera matningens spanning, omriktarens
markspanning och tillatna spanningsintervall.

OVERSPANN For hdg spanning i likspanningsmellanledet. Kontrollera att 6verspanningsregulatorn ar
(3210) Utlésningsgransen for éverspanning ar 1,3 - aktiverad (parameter 20.05).
Utmax, d8r Uymay 8r maxvardet for ) Kontrollera om det férekommer statisk eller
natspanningsomradet. Fér 400 V-enheter ar transient Gverspanning i natet.
Uimax 415 V. For 500 V-enheter &r Uy, 500
. W Kontrollera eventuell bromschopper/
V. Faktisk spanning i likspanningsmellanledet .
P . - bromsmotstand.
motsvarande natspanningens utlésningsniva ) .
ar 728 VDC for 400 V-enheter och 877 VDC fér | Kontrollera retardationstiden.
500 V-enheter. Anvand utrullningsfunktionen (om méjligt).
Utrusta frekvensomriktaren med en
bromschopper och ett bromsmotstand.
UNDERSPANN Likspanningen i mellanledet &r fér lagp g a Kontrollera matningsspé&nningen och
(3220) bortfallen fas i matningsspénningen, en trasig sakringarna.

sakring eller ett internt fel i likriktarbryggan.

Utlésningsnivan for DC-underspanning ar 0,65
* Uqmin, d8r Uqpyin &r matningsspénningens
minvarde. F6r 400- och 500 V-enheter ar U4 in
380 V. Den faktiska spanningen i mellanledet
motsvarande utlésningsnivan for
matningsspanningen ar 334 VDC

JORDFEL (2330)

(programmerbar
felfunktion 30.17)

Omriktaren har upptackt en
belastningsobalans som typiskt beror pa ett
jordfel i motorn eller motorkabeln.

Kontrollera motorn.
Kontrollera motorkabeln.

Kontrollera att det inte finns nagra
kondensatorer for effektfaktorkompensering
eller nagra 6verspanningsskydd i motorkabeln.

PULSGIV A<>B Pulsgivarens fasning ar fel: Fas A ar ansluten Skifta anslutningarna fér pulsgivarens faser A
(7302) till plinten for fas B och tvart om. och B.

PULSGIVARFEL Fel i kommunikationen mellan pulsgivaren och | Kontrollera pulsgivaren och dess ledningar,
(7301) dess anpassningsmodul eller mellan modulen pulsgivaranpassningsmodulen och dess

och omriktaren.

ledningar, samt installningarna i
parametergrupp 50.

Felsbkning
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FAULT

ORSAK

ATGARDER

EXTERNT FEL
(9000)
(programmerbar

felhanteringsfunktion
30.03)

Ett fel har uppstatt i ndgon extern enhet.
(Denna information konfigureras via en av de
programmerbara digitala ingangarna.)

Kontrollera externa enheter.
Kontrollera parameter 30.03 EXTERNT FEL.

FLAKT OV TE For hog temperatur i flakten till omriktarens Stoppa omriktaren och lat den svalna.
(ff83) utgangsfilter. Overvakning som anvénds for Kontrollera omgivningstemperaturen.
upptransformerande omriktare. Kontrollera att flakten roterar i ratt rikining och
att luften kan fléda fritt.
ID KORN FEL Identifieringskdrningen av motorn Kontrollera maximimivarvtal (parameter 20.02).
misslyckades. Det ska vara ett varde som &r minst 80% av
motorns mérkvarvtal (parameter 99.08).
DROSSEL TEMP For hog temperatur i ingangsreaktorn. Stoppa omriktaren och lat den svalna.
(ff81) Kontrollera omgivningstemperaturen.

Kontrollera att flakten roterar i ratt riktning och
att luften kan fléda fritt.

1/0 KOM (7000)

Ett kommunikationsfel har intraffat pa
styrkortet, kanal CH1.

Elektromagnetisk storning.

Kontrollera de fiberoptiska kablarnas
anslutningar till CH1.

Kontrollera alla installerade |/O-moduler som
ar kopplade till CH1.

Kontrollera att utrustningen &r ordentligt jordad.
Kontrollera fdrekomsten av stérande utrustning
i nérheten.

NAT BRYGGA
(ff51)

Fel i likriktaren pd matningsidan

Flytta mandverpanelen fran vaxelriktarens
styrkort till likriktarens.

Konsultera likriktarens handbok fér beskrivning
av felet.

MOTOR FASFEL
(ff56)
(programmerbar

felhanteringsfunktion
30.16)

En av motorn faser har fallit bort. Orsaken kan
vara ett fel i motorn, i motorkabeln, utldsning av
ett termiskt skydd eller ett internt fel.

Kontrollera motorn och motorkabeln.

Kontrollera det termiska skyddet (om sadant
finns).

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar. Stang av detta skydd.

MOTOR OVERL
(4310)

(programmerbar
felhanteringsfunktion
30.04 ... 30.09)

Motorns temperatur &r (eller forefaller vara) for
hég. Detta kan bero pa éverbelastning,
otillracklig motoreffekt, otillracklig kylning eller
felaktigt installda motorvarden.

Kontrollera motorns markdata och belastning.
Kontrollera inmatade motordata.

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar.

MOTOR 1 TEMP
(4312)

Uppmétt motortemperatur har éverstigit
felgransen instélld med parameter 35.03.

Kontrollera att felgransens varde ar korrekt. Lat
motorn svalna. Se 6ver att kylningen fungerar:
kontrollera kylfldkten, rengdr avkylningsytor,
etc.

MOTOR 2 TEMP
(4313)

Uppmatt motortemperatur har éverstigit
felgransen instélld med parameter 35.06.

Kontrollera att felgransens varde ar korrekt. Lat
motorn svalna. Se 6ver att kylningen fungerar:
kontrollera kylflakten, rengdr avkylningsytor,
etc.

Felsékning
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FAULT

ORSAK

ATGARDER

MOTOR FASTL
(7121)

Motorn arbetar i fastldsningsomradet. Orsaken
kan vara for hég belastning eller fér lag
motoreffekt

Kontrollera motorlasten och omriktarens
markdata.

(programmerbar Kontrollera felhanteringsfunktionens
felhanteringsfunktion parametrar.

30.10 ... 30.12)

EJ MOT DATA Motordata ej inmatade eller motordata Kontrollera de motordata som &r angivna i
(ff52) stdmmer ej med vaxelriktarens data. parametrarna 99.04 ... 99.09.
OVERSTROM Utstrommen 6verstiger utldsningsgréansen. Kontrollera motorns belastning.

(2310) * Kontrollera accelerationstiden.

Kontrollera motorn och motorkabeln (inkl.
fasningen).

Kontrollera att det inte finns nagra
kondensatorer for effektfaktorkompensering
eller transientskydd i motorkabeln.

Kontrollera pulsgivarkabeln (inkl. fasningen).

OVERFREK (7123)

Motorn roterar for snabbt. Orsaken kan vara ett
felaktigt installt max- eller minvarvtal,
otillrackligt bromsmoment eller lastféréndringar
da momentreferens anvands.

Utlésningsnivan ar 40 Hz dver arbetsomradets
absoluta maxgrans (vid direkt
momentreglering) eller frekvensgréans (vid
skalarstyrning). Arbetsomradets granser stalls
in med parametrarna 20.01 och 20.02 (for
DTC-styrning) eller med 20.07 och 20.08 (for
skalérstyrning)

Kontrollera de installda max- och minvarvtalen.

Kontrollera att motorns bromsmoment ar
tillrackligt.

Kontrollera om momentreglering ar tillamplig.

Beddm behovet av bromschopper och
bromsmotstand.

PANEL BORTF
(5300)
(programmerbar

felhanteringsfunktion
30.02)

Kontakt férlorad med mandverpanel, eller dator
utrustad med Drives Window, som valts som
aktiv styrplats fér omriktaren.

Kontrollera panelens kontakt och anslutningar
(se hardvaruhandboken).
Sétt tillbaka panelen pé dess plats.

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar.

Kontrollera anslutningarna till Drives Window-
datorn.

PPCC LINK (5210)
%)

Den fiberoptiska lanken till INT-kortet &r
felaktig.

Kontrollera de fiberoptiska kablarna.

STARTSPARR Ingen driftfrigivning tas emot. Kontrollera instéllningen av parameter 16.01.
Aktivera signalen eller kontrollera
kabeldragningen till vald kalla.

SC (INU 1) Kortslutning i vaxelriktare bestdende av flera Kontrollera motorn och motorkabeln.

SC (INU 2) parallellkopplade moduler. Numret hanvisar till | ontrollera krafthalviedara (véxelriktarens

SC (INU 3) drabbad véaxelriktarmodul. IGBT-paket). (INU 1 = inverter

SC (INU 4) vaxelriktarmodul 1 etc.).

")

Fel i den fiberoptiska kabelns anslutning till
INT-kortet i vaxelriktare bestaende av flera
parallellkopplade moduler. Numret hanvisar till
véxelriktarmodulens nummer.

Kontrollera anslutningen fran
véaxelriktarmodulens anpassningskort mot
kraftkretsen (INT) till férgreningsenheten PBU.
(Véaxelriktarmodul 1 &r ansluten till CH1 pa
PBU-enheten, o s v.)

Felsbkning
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FAULT

ORSAK

ATGARDER

SLOT OVERLAP

Samma granssnitt har valts for att ansluta tva
tillvalsmoduler.

Kontrollera granssnittsvalen i grupp 98
TILLVALSMODULER.

MATN FASFEL
(3130)

Likspanningen i mellanledet svénger. Orsaken
kan vara en utebliven fas i
matningsspénningen, en trasig sékring, ett
internt fel i likriktarbryggan.

Omriktaren |6ser ut om/nar ripplet uppgar till
13% av spanningen.

Kontrollera matningens sakringar.

Kontrollera om det ar obalans i
matningspanningen.

START BLOCK Tillvalet startblockeringssignal ar aktivt. Kontrollera startforreglingskretsen (RMIO-
kortet).

TERMISTOR Motorskyddsmetoden TERMISTOR &rvald och | Kontrollera motorns markdata och belastning.

(4311) funktionen kénner av hég motortemperatur. Kontrollera inmatade motordata.

(programmerbar Kontrollera termistorns anslutningar.

felhanteringsfunktion Kontrollera kabl fill termist

30.04 ... 30.05) ontrollera kablarna till termistorn.

EGET SPARA Inget eget makro finns sparat, alternativt ar Skapa eget makro.

filen skadad.

LAG LAST (ff6a)

(programmerbar
felhanteringsfunktion
30.13 ... 30.15)

Motorlasten &r for 14g. Detta kan bero pa en
utlésningsanordning i den drivna utrustningen.

Kontrollera den drivna utrustningen.

Kontrollera felhanteringsfunktionens
parametrar.

TERMISK FUNK

DTC &r vald motorskyddsmetod fér en hog-
effektmotor.

Se parameter 35.05.

*) Mer detaljerad information om enheterna for hog effekt med parallella vaxelriktare finns i felord 03.12.

Felsékning
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Kapitlet i korthet

Kapitlet beskriver hur omriktaren kan styras av externa enheter éver ett natverk.

Systemoversikt

Omriktaren kan anslutas till ett externt styrsystem - vanligtvis en faltbusstyrenhet -

via en anpassningsmodul fér faltbuss som monteras i omriktarens

utbyggnadskortplats 1, eller via en faltbussadapter ansluten till kanal CHO pa en
RDCO-modul (DDCS-kommunikationstillval). (FOr anslutning till ett Advant Fieldbus

100-system anvands en extern AF 100-anpassningsmodul.)

ACS800

| UL
Styrenhet
| Faltbuss
Iﬂ:l Andra
enheter

Faltbussanpassn.
Rxxx
Kortplats 1
=
[e]
6-‘ RMBA-Ox-anpassn.
= Std. Modbus-lank _ _
o
fortplats 1 eller 2 Faltbussanpassn.
NXxX
RDCO Komm. | CHO or
modul (DDCS)
A _m_l\w AF 100-anpassn.
> = (t. ex. AC 80)
Dataflode
Styrord

-&—— Referenser (REF1...REF5) ——

Statusord

-

— Driftvarden (Arvarden ARV1...ARV5)—=

-

Las-& skrivbegaran gentemot parametrar/Svar

Figur 1 Féltbusstyrning.

!

Process-I/O (Cykliskt)

Servicemeddelanden (Acykliskt)

Féltbusstyrning
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Omriktaren kan stallas in sa att den hamtar all styrinformation via faltbussen, eller
ocksa fran fler tillgangliga kallor, t. ex. via digitala och analoga ingangar.

Ordna kommunikation via en faltbussanpassningsmodul

Obs: For instruktioner om konfigurering av en RMBA-01-modul, se
Kommunikationsinstéllning via Standard Modbus-lénken nedan.

Innan omriktaren stalls in for falbusstyrning maste anpassningsmodulen installeras
mekaniskt och elektriskt enligt de instruktioner som finns i handboken for
omriktarens hardvara och i handboken fér modulen.

Kommunikationen mellan omriktare och faltbussanpassningsmodul aktiveras sedan
med instaliningen av parameter 98.02. Darvid blir modulens installningar tillgangliga
via omriktarens parametergrupp 51.

Tabell 1 Parametrar for kommunikationsinstéliningar vid anslutning av
faltbussanpassningsmodul.

Parameter Alternativa Installning for Funktion/information
installningar faltbusstyrning

AKTIVERING AV KOMMUNIKATIONEN

98.02 NEJ; FALTBUSS; FALTBUSS Aktiverar kommunikationen mellan omriktaren
ADVANT; STD och faltbussanpassningsmodulen. Aktiverar
MODBUS; modulens instéllningsparametrar (grupp 51).
ANPASSAD

98.07 ABB DRIVES; ABB DRIVES eller Valjer den kommunikationsprofil omriktaren
GENERELL; CSA GENERELL eller CSA ska anvanda. Se avsnittet
2.8/3.8 2.8/3.8 Kommunikationsprofiler nedan.

INSTALLNING AV ANPASSNINGSMODUL

51.01 MODULE TYPE | — - Visar faltbussanpassningsmodulens typ.
51.02 (FIELDBUS Dessa parametrar beror pa modultypen. Se modulens handbok for ytterligare information.
PARAMETER 2) Observera att alla dessa parametrar inte nddvandigtvis syns.

51.26 (FIELDBUS

PARAMETER 26)

51.27 FBA PAR (0) DONE; - Kontrollerar eventuella &ndringar i

REFRESH* (1) REFRESH.. féltbussparametrarnas instélining. Efter
uppdateringen atergar vardet automatiskt
till DONE.

51.28 FILE CPI FW xyz (binarkodade - Visar versionsbeteckningen for

REV* decimala tal) anpassningsmodulens programvarufil,
vilken ar lagrad i omriktarens minne.
X = versionsnummer; y = revisionsnummer;
z = felrattningsnummer. Exempel: 107 =
versionsbeteckning 1.07.
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Parameter

Alternativa
installningar

Instéllning for
faltbusstyrning

Funktion/information

51.29 FILE CONFIG
ID*

xyz (bindrkodade
decimala tal)

Visar den versionsbeteckning for
faltbussanpassningsmodulens installningsfil
som omriktaren lagrat i sitt minne. Denna
information ar beroende av omformarens
tilldmpningsporogram.

51.30 FILE CONFIG

xyz (bindrkodade

Visar den versionsbeteckning foér

ID* decimala tal) faltbussanpassningsmodulens installningsfil
som omriktaren lagrat i sitt minne.
X = versionsnummer; y = revisionsnummer;
z = felrattningsnummer. Exempel: 1 =
versionsbeteckning 0.01.
51.31 FBA STATUS (0) IDLE; - Visar anpassningsmodulens tillstand.
(1) EXEC. INIT; IDLE = Modulen ar inte installd.
(? g‘gEF%JT? EXEC. INIT = Modulen aktiveras.
I(EI%ROR' TIME OUT = Uteblivet gensvar inom
4) OFF:LINE' angiven tidsgrans i kommunikationen
(5) ON-LINE; ’ mellan modulen och omriktaren.
(6) RESET ’ CONFIG ERROR = Fel i

anpassningsmodulens installningar.
Uppgiften i modulens programvara om
versions- eller revisionsnummer
Overensstammer inte med den uppgift som
finns lagrad i installningsfilen i omriktarens
minne.

OFF-LINE = Modulen &ar avstangd.
ON-LINE = Modulen &r aktiv.

RESET = Anpassningsmodulen aterstaller
héardvaran.

51.32 FBA CPI FW
REV

Visar CPI-programmets revisionsnummer.
X = versionsnummer; y = revisionsnummer;
z = felrattningsnummer. Exempel: 107 =
revision 1.07.

51.33 FBA APPL FW
REV

Visar tillampningsprogrammets
revisionsnummer for modulen.

X = versionsnummer;y = revisionsnummer;
z = felrattningsnummer. Exempel: 107 =
revision 1.07.

*Parametrarna 51.27 till 51.33 syns bara nar installerad faltbussanpassningsmodul ar av typ Rxxx.

Nar installningarna ar gjorda i parametergrupp 51 maste parametrar som ror
omriktarens styrning (se Tabell 4) kontrolleras och andras dar sa behovs.

De nya installningarna trader i kraft nar omriktaren startas harnast, eller nar
parameter 51.27 aktiveras.

Féltbusstyrning



190

Kommunikationsinstallning via Standard Modbus-lanken

Modbus-anpassningsmodulen RMBA-01, som installeras pa modulplats 1 eller 2 i
omriktaren, ger ett granssnitt vi kallar Standard Modbus-lanken. Med Standard
Modbus-lanken kan omriktaren styras externt med en Modbus-styrenhet (endast

RTU-protokoll).

Man kan vaxla mellan att styra via Standard Modbus-lanken eller via en annan
faltbussanpassningsmodul. | sadant fall ska RMBA-01 installeras pa modulplats 2
och faltbussadaptern pa modulplats 1 (eller anslutas till CHO pa tillvalskortet RDCO-

0x).

Kommunikationsinstéliningar

Kommunikationen via Standard Modbus-lanken aktiveras nar parameter 98.02 stalls
in pa STD MODBUS. Darefter maste kommunikationsparametrarna i grupp 52
anpassas. Se nedanstaende tabell.

Tabell 2 Parametrar for Standard Modbus-kommunikation.

Alternativa
instédllningar

Parameter

Instéllning for styrning
via Standard Modbus-
lanken

Funktion/information

AKTIVERING AV KOMMUNIKATIONEN

98.02 NEJ; FALTBUSS; STD MODBUS Aktiverar kommunikationen mellan
ADVANT; STD omriktaren (Standard Modbus-lank) och
MODBUS; Modbus-styrenheten. Aktiverar
ANPASSAD kommunikationsparametrarna i grupp 52.

98.07 ABB DRIVES; ABB DRIVES Valjer den kommunikationsprofil
GENERELL; CSA omriktaren ska anvanda. Se avsnittet
2.8/3.0 Kommunikationsprofiler nedan.

KOMMUNIKATIONSPARAMETRAR

52.01 1 till 247 - Specificerar omriktarens stationsnummer
pa Standard Modbus-lanken.
52.02 600; 1200; 2400; - Kommunikationshastigheten pa Standard
4800; 9600; 19200 Modbus-lanken.
52.03 OJAMN; JAMN; - Paritetsinstélining for Standard Modbus-
INGEN 1 STB; lanken.
INGEN 2 STB

Nar parametrarna i grupp 52 har stallts in maste omriktarstyrande parametrar (se
Tabell 4) kontrolleras och justeras dar sa behovs.
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| Modbus-styrenhetens minne lagras styrordet, statusordet, referens- och arvardena

pa foljande adresser:

Data fran faltbussens styrenhet till Data fran omriktaren till filtbussens
omriktaren styrenhet

Adress Innehall Adress Contents

40001 Styrord 40004 Statusord

40002 Referens 1 40005 Arvarde 1

40003 Referens 2 40006 Arvarde 2

40007 Referens 3 40010 Arvarde 3

40008 Referens 4 40011 Arvarde 4

40009 Referens 5 40012 Arvarde 5

Mer information om Modbus-kommunikation finns pa Modicons webbplats

http:\\www.modicon.com.
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Ansluta till Advant Fieldbus 100

Omriktarens anslutning till AF (Advant Fieldbus) 100 &r lik den till andra faltbussar.
Anpassningsmodulen for AF 100 ansluts med fiberoptiska kablar till kanal CHO pa
RDCO-kortet inuti omriktaren.

Foéljande anpassningsmoduler ar lampliga for AF 100:

+ CI810A faltbussanpassningsmodul (FCI)
TB811 (5 MBaud) eller TB810 (10 MBaud) Optical ModuleBus-anslutning behévs

* Advant Controller 70 (AC 70)
TB811 (5 MBaud) eller TB810 (10 MBaud) Optical ModuleBus-anslutning behévs

+ Advant Controller 80 (AC 80)
Optical ModuleBus-anslutning: TB811 (6 MBaud) eller TB810 (10 MBaud) behévs
DriveBus-anslutning: Kan anslutas till kort RMIO-01/02 med
kommunikationstillvalet RDCO-01.

Nagot av ovanstaende granssnitt kan redan finnas langs AF 100-faltbussen. | annat
fall behdvs en separat anpassningssats (NAFA-01) som innehaller en CI810
faltbussanpassningsmodul, Optical ModuleBus-anslutningarna TB810 och TB811
och en TC505 busskontakt. (Mer information om dessa komponenter finns i
anvandarhandboken om S800 I/O-systemet, 3BSE 008 878 [ABB, Vasteras]).

Typer av optiska busskomponenter

Granssnittet TB811 for optiska busskomponenter kan kommunicera med
hastigheten 5 MBaud medan TB810 klarar 10 MBaud. Samtliga granssnitt pa en
fiberoptisk lank maste vara av samma typ eftersom ett 5 MBaud-granssnitt inte
klarar hastigheten 10 MBaud. Det betyder att valet mellan TB810 och TB811
bestams av vilken utrustning som for 6vrigt ar ansluten till bussen.

TB811 (5 MBaud) bér anvandas vid anslutning till drivsystem med foljande
utrustning:

+ Kort RMIO-01/02 med kommunikationstillvalet RDCO-02.

+ Kort RMIO-01/02 med kommunikationstillvalet RDCO-03.

TB810 (10 MBaud) bdr anvandas vid anslutning till féljande utrustning:
* Kort RMIO-01/02 med kommunikationstillvalet RDCO-01.

+ NDBU-85/95, férdelningsenheter for DDCS.
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Kommunikationsinstéliningar
AF 100-kommunikationen aktiveras nar parameter 98.02 stallas in pA ADVANT.

Tabell 3 Parametrar for AF 100-kommunikationen.

Parameter Alternativa Installning fér Funktion/information
instéllningar styrning via CHO

AKTIVERING AV KOMMUNIKATIONEN

98.02 NEJ; FALTBUSS; ADVANT Aktiverar kommunikationen mellan
ADVANT; STD omriktaren och faltbussmodulen via den
MODBUS, ANPASSAD fiberoptiska kanalen CHO.
Overforingshastigheten ar 4 Mbit/s.
98.07 ABB DRIVES; ABB DRIVES Valjer den kommunikationsprofil omriktaren
GENERELL; CSA ska anvanda. Se avsnittet
2.8/3.0 Kommunikationsprofiler nedan.

Nar kommunikationen aktiverats, enligt ovan, maste faltbussmodulen programmeras
enligt anvisningarna i dess dokumentation, och omriktarstyrande parametrar (se
Tabell 4) kontrolleras och justeras dar sa behovs.

Vid anvandning av Optical ModuleBus, beréknas vardet for KANAL 0 ADRESS
(parameter 70.01) utifran vardet pa anslutningen POSITION pa berért
databaselement (i AC 80: DRISTD) pa féljande satt:

1. Multiplicera hundratalsvardet i POSITION med 16.
2. Lagg tio- och entalsvardena i POSITION till produkten.

Till exempel, om vardet pa anslutningen POSITION i databaselementet DRISTD ar
110 (den tionde omriktaren langs Optical ModuleBus) sa ska parameter 70.01 stallas
inpa 16 x 1+ 10 = 26.

Vid anvandning av AC 80 och DriveBus, sa adresseras omriktarna fran 1 till 12.
Omriktarens adress pa bussen (stélls in med parameter 70.01) ar relaterad till vardet
pa DRNR-anslutningen pa PC-elementet ACSRX.
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Omriktarstyrande parametrar

Nar faltbusskommunikationens installningar ar gjorda bér de omriktarstyrande
parametrar som fortecknas i Tabell 4, har nedan, kontrolleras och justeras dar sa

behovs.

Kolumnen Instéllning for faltbusstyrning visar det varde som ska matas in da
faltbussens granssnitt ar 6nskad avsandare eller mottagare for den aktuella
signalen. Kolumnen Funktion/information beskriver parameterns funktion.

Signalvagarna och meddelandenas uppbyggnad beskrivs langre fram i detta kapitel
under rubriken Granssnitt for féaltbusstyrning.

Tabell 4 Omriktarstyrande parametrar som bér kontrolleras och vid behov anpassas

for faltbusstyrning.

Parameter | Installning fér Funktion/information
faltbusstyrning

VAL AV KALLA FOR STYRKOMMANDON

10.01 KOMM MODUL Aktiverar styrordet (utom bit 11) nar EXT1 ar vald som
aktiv styrplats. Se aven par. 10.07.

10.02 KOMM MODUL Aktiverar styrordet (utom bit 11) nar EXT2 ar vald som
aktiv styrplats.

10.03 FRAM, BACK eller VALD Aktiverar rotationsriktningsstyrningen, definierad med
parametrarna 10.01 och 10.02. Styrningen forklaras
langre fram i avsnittet Referenshanteringen.

10.07 Oeller 1 Vardet 1 asidosatter installningar i par. 10.01 sa att
faltbussens styrord (utom bit 11) aktiveras nar EXT1
ar vald som aktiv styrplats.

Obs 1: Synlig endast nar kommunikationsprofilen
Generell ar vald f6r omriktaren (se par. 98.07).
Obs 2: Installningen sparas inte i det permanenta
minnet.

10.08 Oeller 1 Vardet 1 asidosatter installningar i par. 11.03 sa att
faltbussreferens REF1 anvands nar EXT1 ar vald som
aktiv styrplats.

Obs 1: Synlig endast nar kommunikationsprofilen
Generell ar vald f6r omriktaren (se par. 98.07).
Obs 2: Instéllningen sparas inte i det permanenta
minnet.

11.02 KOMM MODUL Gor det mojligt att valja EXT1/EXT2 med bit 11 (EXT
CTRL LOC) ifaltbusstyrordet.

11.03 COMM.REF1, HOG HAST Faltbussreferens REF1 anvands nar EXT1 ar vald
KOM, KOM.REF1+AI1, som aktiv styrplats. Se avsnittet Referenser , langre
KOM.REF1+Al5, fram, for uppgifter om installningsalternativen.
KOM.REF1*Al1 eller
KOM.REF1*Al5
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Parameter | Instéllning fér Funktion/information
faltbusstyrning

11.06 COMM.REF2, HOG HAST Faltbussreferens REF2 anvands da EXT2 ar vald som
KOM, KOM.REF2+AlI1, aktiv styrplats. Se avsnittet Referenser , langre fram,
KOM.REF2+Al5, for uppgifter om instaliningsalternativen.
KOM.REF2*Al1 eller
KOM.REF2*Al5

VAL AV UTSIGNALKALLA

14.01 KOM.REF3 Mojliggor styrning av relautgdng RO1 med
faltbussreferens REF3, bit 13.

14.02 KOM.REF3 Mojliggor styrning av relautgdng RO2 med
faltbussreferens REF3, bit 14.

14.03 KOM.REF3 Mojliggor styrning av relautgdng RO3 med
faltbussreferens REF3, bit 15.

15.01 KOMM REF4 Skickar innehallet i faltbussreferens REF4 till analog
utgang AO1. Skalning: 20000 = 20 mA.

15.06 KOMM REF5 Skickar innehallet i faltbussreferens REFS till analog
utgang AO2. Skalning: 20000 = 20 mA.

INGANGAR FOR SYSTEMSTYRNING

16.01 KOMM MODUL Majliggér driftfrigivning via faltbusstyrordet, bit 3.
Obs: Maste stallas in pa YES nar
kommunikationsprofilen Generell véljs (se par. 98.07).

16.04 KOMM MODUL Majliggor felkvittering via styrordet, bit 7.

16.07 KLART; SPARA Sparar parameterandringar (inklusive de som gjorts
via faltbussen) i permanent minne.

FUNKTIONER VID KOMMUNIKATIONSFEL

30.18 FEL; NEJ; KNST VARV 15; Bestammer hur omriktaren beter sig om

SEN VARVT faltbusskommunikationen bryts.
Obs: Bevakningen mot kommunikationsbortfall
bygger pa att mottagningen av huvuddataset och
utdkat dataset dvervakas. Kallor for dessa definieras
med prespektive parametrar 90.04 och 90.05.

30.19 0,1...60,0s Bestammer fordrdjningen fran upptackten av avbrott i
mottagningen av huvuddatasetet for referens tills
atgard enligt 30.18 vidtas.

30.20 NOLL; SEN VARDE Bestammer i vilket tillstand relautgangarna RO1 till RO3

och de analoga utgangarna AO1 och AO2 ska ska
lamnas vid forlust av det utdkade datasetet for referens.
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Parameter | Installning fér Funktion/information
faltbusstyrning
30.21 0,0...60,0s Bestammer fordrojningen fran upptackten av avbrott i

mottagningen av det utdkade datasetet for referens
tills atgard enligt 30.18 vidtas.

Obs: Den har dvervakningsfunktionen ar avstangd nar
den har parametern, eller parametrarna 90.01, 90.02
och 90.03, ar stallda pa 0.

VAL AV DESTINATION FOR REFERENSVARDEN VIA FALTBUSSEN (Syns inte om par. 98.02 &r
installd pa NEJ.)

90.01 0...8999 Bestammer vilken parameter som ska ta emot det
varde som faltbussreferens REF3 innehaller.
Format: xxyy, dar xx = parametergrupp (10 till 89),
yy = parameterindex. T.ex. 3001 = parameter 30.01.

90.02 0...8999 Bestammer vilken parameter som ska ta emot det
varde som faltbussreferens REF4 innehaller.
Format: se parameter 90.01.

90.03 0...8999 Bestammer vilken parameter som ska ta emot det
varde som faltbussreferens REF5 innehaller.
Format: se parameter 90.01.

90.04 1 (Féltbusstyrning) eller Om 98.02 ar installd pA ANPASSAD sa valjer denna
81 (Standard parameter fran vilken kalla som omriktaren ska hamta
Modbusstyrning) huvuddatasetet for referens (innehallande styrord,

falbussreferens REF1 och REF2).

90.05 3 (Faltbusstyrning) eller Om 98.02 ar installd pA ANPASSAD sa valjer denna

83 (Standard
Modbusstyrning)

parameter fran vilken kalla som omriktaren ska hamta
det utdokade datasetet for referens (innehallande
falbussreferenserna REF3, REF4 och REF5).

VAL AV DRIFTVARDEN (ARVARDEN) FOR

FALTBUSSEN (Syns inte nar 98.02 &r stalld pa NEJ.)

92.01

302 (Fast)

Statusordet skickas som forsta ord i huvuddatasetet
for arvarde.

92.02

0...9999

Bestammer vilket ar- eller parametervarde som ska
skickas som andra dataord (ARV1) i huvuddatasetet
for arvarde.

Format: (x)xyy, dar (x)x = arvarde- eller
parametergrupp, yy = arvarde- eller parameterindex.
T.ex. 103 = arvarde 1.03 FREKVENS; 2202 =
parameter 22.02 ACCEL TID 1.

Obs: Nar kommunikationsprofilen Generell anvands
(par. 98.07 = GENERELL) sa &r den har parameterns
varde last vid 102 (arvarde 1.02 VARVTAL — med
DTC-motorstyrning) eller 103 (1.03 FREKVENS —
med skalar styrning).

92.03

0...9999

Bestammer vilket ar- eller parametervarde som ska
skickas som tredje dataord (ARV2) i huvuddatasetet
for arvarde.

Format: se parameter 92.02.

Féltbusstyrning




197

Parameter | Instéllning fér Funktion/information

faltbusstyrning

92.04 0...9999 Bestdmmer vilket &r- eller parametervarde som ska
skickas som férsta dataord (UTOKAT DS AV3) i det
utbkade datasetet for arvarde.

Format: se parameter 92.02.

92.05 0...9999 Bestdmmer vilket &r- eller parametervarde som ska
skickas som andra dataord (UTOKAT DS AV4) i det
utbkade datasetet for arvarde.

Format: se parameter 92.02.
92.06 0...9999 Bestdmmer vilket &r- eller parametervarde som ska

skickas som tredje dataord (UTOKAT DS AV5) i det
utdkade datasetet for arvarde.

Format: se parameter 92.02.
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Faltbusstyrningens granssnitt

| kommunikationen mellan ett faltbussystem och omriktaren anvands s.k. dataset.
Ett dataset (férkortning: DS) bestar av tre 16-bitars dataord (DW). | ACS800
standardtillampningsprogram kan fyra dataset anvandas, tva i vardera riktningen.

Tva sorters dataset anvands for att styra omriktaren: Huvuddataset for referens och
utokat dataset for referens. Omriktaren hamtar dessa respektive dataset fran de
kallor som anges i parametrarna 90.04 och 90.05. Innehallet i huvuddatasetet for
referens ar fast. Innehallet i det utbkade datasetet for referens kan valjas med
parametrarna 90.01, 90.02 och 90.03.

De tva dataset som innehaller faktisk information om drivsystemet kallas
huvuddataset for arvarde och utdkat dataset for arvarde. Innehallet i bada kan Hill
viss del valjas med parametrarna i grupp 92

Data fran faltbussens styrenhet till Data fran omriktaren till faltbussens
omriktaren styrenhet
Dataord Innehall Viljs med Dataord Innehall Viljs med
*Index | Huvuddataset for referens DS1 *Index | Huvuddataset for arvarde DS2
1 1:a dataord | Styrord (Fast) 4 1:a dataord | Statusord (Fast)
2 2:adataord | Referens 1 (Fast) 5 2:a dataord | Arvarde 1 *Par. 92.02
3 3:e dataord | Referens 2 (Fast) 6 3:e dataord | Arvarde 2 Par. 92.03
*Index | Utokat dataset for referens DS3 *Index | Utokat dataset for referens DS4
7 1:a dataord | Referens 3 Par. 90.01 10 1:a dataord | Arvérde 3 Par. 92.04
8 2:adataord | Referens 4 Par. 90.02 1 2:a dataord | Arvérde 4 Par. 92.05
9 3:e dataord | Referens 5 Par. 90.03 12 3:e dataord | Arvarde 5 Par. 92.06

*Indexnummer fordras nar dataordstilldelningen till processdata definieras med
faltbussparametetrarna i grupp 51. Funktionen ar beroende av typen av
faltbussadapter.

**Nar kommunikationsprofilen Generell ar aktiv sa ar arvarde 1 Iast till driftvarde
01.02 VARVTAL (vid DTC-styrning) eller 01.03 FREKVENS (vid skaléar styrning).

Uppdateringstiden ar 6 millisekunder fér huvuddatasetet fér referens och
huvuddatasetet for arvarde. For det utdkade datasetet for referens och utdkade
datasetet for arvarde ar uppdateringstiden 100 millisekunder.
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Styrord och statusord

Styrordet ar det framsta medlet nar drivsystemet ska styras via faltbuss. Det ar aktivt
nar installningen for styrplats (EXT1 eller EXT2, se parameter 10.01 och 10.02) ar
KOMM MODUL, eller om par. 10.07 stalls in pa 1 (galler endast for
kommunikationsprofilen Generell).

Styrordet skickas till omriktaren fran faltbussens styrenhet. Omriktaren byter tillstand
i enlighet med de instruktioner som finns kodade i styrordets bitar.

Statusordet innehaller information om drivsystemets tillstdnd och skickas fran
omriktaren till faltbussens styrenhet.

| avsnittet Kommunikationsprofiler langre fram finns information om styrordets och
statusordets sammansattning.

Referenser

Referenser (REF) ar 16-bitars polaritetsbestamda heltal. En negativ referens (som
betyder att rotationsriktningen ar bakat) uttrycks som tvakomplementar till
motsvarande positiva varde.

Viélja och korrigera faltbussreferens

Faltbussreferens (benamnd COM.REF i signalvalssammanhang) valjs genom att
stalla in parameter 11.03 eller 11.06 p4 KOMM REFx, HOG HAST KOM,
KOM.REFx+Al1, KOM.REFx+AI5, KOM.REFx*Al1 or KOM.REFx*Al5. (Nar
kommunikationsprofilen Generell galler valjes ocksa faltbussreferens nar par. 10.08
stalls pa 1.) De senare fyra installningarna tillater att faltbussreferensen korrigeras
med hjalp av analoga ingangar, enligt nedanstaende. (Tillval av en analog I/O-
modul,RAIO-01, behdvs for att anvanda analog ingang Al5).

KOM.REF1 (i 11.03) eller KOM.REF2 (i 11.06)
Faltbussreferensen vidarebefordras utan korrigering.

HOG HAST KOM
Faltbussreferensen vidarebefordras utan korrigering. Referensen lases varannan
millisekund nar nagon av féljande villkor ar uppfyllda:

» Styrplatsen ar EXT1, par. 99.04 MOTOR STYRMETOD ar installd pa DTC, och
par. 40.14 TRIMM FUNKTION &r instélld pa PA.

» Styrplatsen ar EXT2, par. 99.04 MOTOR STYRMETOD ar installd pa DTC, par.
40.14 TRIMM FUNKTION &r installd pa PA, och en momentreferens anvands.

| alla 6vriga fall lases faltbussreferensen var 6:e millisekund.

Obs: Med instéllningen HOG HAST KOM kan funktionen for kritiska varvtal inte
anvandas.
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KOM.REF1+AIl1; KOM.REF1+Al5; KOM.REF 1*Al1; KOM.REF1*AlI5 (i 11.03)
KOM.REF2+AIl1; KOM.REF2+Al5; KOM.REF2*Al1; KOM.REF2*AlI5 (i 11.06)
Med dessa val kan faltbussreferensen korrigeras pa foljande satt:

Parameterinstéllning

Paverkan pa filtbussreferensen av inspdanningen pa Al1/Al5

KOM.REFx+AI1
KOM.REFx+AI5

Féltbussreferensens
korrectionskoefficient

A

(100 + 0,5 x [par. 13.03])%

100%

(100 - 0,5 x [par. 13.03])% >
0 5V 10v  Ingangsspéanning

Al1/AI5
KOM.REFx*Al1
KOM.REFx*Al5 Filtbussreferensens
. korrectionskoefficient
100%
50%
0% >
0 5V 10y  Ingangsspénning
AlI1/AI5

Referenshanteringen

Styrningen av rotationsrikningen ar konfigurerad for varje styrplats (EXT1 och EXT2)
med hjalp av parametrarna i grupp 10. Faltbussreferenser ar bipolara, d v s. de kan
vara negativa eller positiva. De féljande diagrammen illustrerar hur parametrarna i
grupp 10 och faltbussreferensens polaritetstecken under 6émsesidig paverkan
producerar referensvarde REF1/REF2.

Noter:

» Nar kommunikationsprofilen ABB Drives galler bestams gransvardet “Max.Ref.”
med parametrarna 11.05 (REF1) och 11.08 (REF2). Med kommunikationsprofilen
Generell bestams gransvardet “Max.Ref.” med parameter 99.08 (for DTC-
styrning) eller 99.07 (skalar styrning).

« Parametrarna 11.04 och 11.07, som skalar den externa referensen, ar ocksa

aktiva.

+  Kommunikationsprofilen Generell stéder inte anvandningen av REF2.

For information om skalning av faltbussreferensen, se Féltbussreferensskalning
nedan (ABB Drives-profil) eller handboken som medfdljde faltbussadaptern
(kommunikationsprofilen Generell).
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*Rotationsriktningen bestams av Rotationsriktningen bestams av digitala komman-
polaritetstecknet pa COM.REF don, t. ex. digitala ingangar, manoéverpanel
par. 10.03 Resultant Resultant
ROT.RIKTN. = REF1/2 REF1/2
FRAM T -1
Max.ref. +- - - - - Max.ref. - - - - -
Filtbuss | . Filtbuss | L
ref. 1/2 v f ref. 1/2 f f
| -100% 100% | | -100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Max.ref.] 4 —[Max.ref.] 4+
par. 10.03 Resultant Resultant
ROT.RIKTN. = REF1/2 REF1/2
BACK T T
—+ Max.ref. —+ Max.ref.
-163% 163% -163% 163%
Faltbuss | -100% 100% | Faltbuss | -100% 100% |
ref. 1/2 | ! f | ref. 1/2 | t ! |
/oo + —[Max.ref.] —[Max.ref]  4------ I
par. 10.03 Resultant Resultant
ROT.RIKTN. = REF1/2 REF1/2 Rot.riktn.kommando:
VALD T T FRAM
Max.ref. - - - - - Max.ref. +- - - - -
-163% ! :
Féltbuss | -100% . | Faltbuss | - |
ref. 1/2 f I ref. 1/2 I I
| 100% | | -100% 100% |
X 163% -163% . 163%
/o - —[Max.ref.] —[Max.ref]+- - - - - I
1 1 Rot.riktn.kommando:
BACK
*Rotationsriktningen bestams av polaritetstecknet pa COM.REF nar
par. 10.01/10.02 EXTx STRT/STP/ROT stélls in pA KOMM MODUL
ELLER
par. 11.03/11.06 EXT REFx stalls in pa HOG HAST KOM.

Driftvarden (a@rvarden)

Arvarden (ARV) &r 16-bitars dataord med information om utvalda omriktarfunktioner.
Vilka funktioner som ska 6vervakas bestams med parametrarna i grupp 92. Hur
heltalen, som sands som arvarden (driftvarden) till huvudstationen, ska skalas beror
pa vilken funktion det galler; se vidare i kapitlet Driftvdrden och parametrar.
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Kommunikationsprofiler

ACSB800 stdder tre kommunikationsprofiler:
» ABB Drives

* Generell.

« CSA238/3.0

Kommunikationsprofilen ABB Drives bér valjas nar faltbussanpassningsmoduler av
typ Nxxx anvands, samt med moduler av typ Rxxx som anpassats till samma
protokoll via den éverordnade PLC-enheten.

Kommunikationsprofilen Generell stéds enbart av faltbussanpassningsmoduler av
typ Rxxx.

Kommunikationsprofilen CSA 2.8/3.0 kan valjas for bakatkompatibilitet med
tilldmpningsprogramversionerna 2.8 och 3.0. Darmed behdver man inte
programmera om PLC-systemet nar omriktare med ovannadmnda programversioner
byts ut.

Kommunikationsprofilen ABB Drives

Kommunikationsprofilen ABB Drives ar aktiv nar parameter 98.07 ar stalld pa
ABB DRIVES. Profilens styrord, statusord och referensskalning beskrivs i féljande
avsnitt.

Kommunikationsprofilen ABB Drives kan anvandas bade via EXT1 och EXT2.
Styrordskommandona ar i bruk nar par. 10.01 eller 10.02 (beroende pa vilken av
styrplatserna som anvands) stalls in p4 KOMM MODUL.
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Tabell 5 Styrordet (driftvdrde 3.01) féor kommunikationsprofilen ABB Drives. Text

skriven med feta versaler &r de tillstdnd som visas ldngre fram i Figur 2.
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Bit Namn Viarde | Tillstand/Beskrivning
0 OFF1 CONTROL |1 Ga till READY TO OPERATE.
0 Stopp langs aktuell retardationsramp (22.03/22.05). Mata in OFF1 ACTIVE; fortsatt till
READY TO SWITCH ON om inte andra férreglingar (OFF2, OFF3) &r aktiva.
1 OFF2 CONTROL |1 Fortsatt.
0 N&dstopp, utrullning.
Ga till OFF2 ACTIVE; fortsatt till SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 CONTROL |1 Fortsatt.
0 Nodstopp, stannar inom den angivna tiden i par. 22.07. G4 till OFF3 ACTIVE; fortsatt
till SWITCH-ON INHIBITED.
Varning: Kontrollera att motorn och den drivna maskinen kan stoppas pa detta satt.
3 INHIBIT_ 1 Ga till OPERATION ENABLED. (Obs: Driftfrigivningssignalen maste vara aktiv; se
OPERATION parameter 16.01. Om par. 16.01 ar installd pa KOMM MODUL sa aktiverar den har
biten ocksa driftfrigivningssignalen.)
0 Forhindra drift. Ga till OPERATION INHIBITED.
4 RAMP_OUT _ 1 Normal drift.
ZERO Ga till RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
0 Tvinga rampgeneratorns utsignal till noll
Omriktaren stoppar via retardationsramp (strom- och likspanningsgranser ar aktiva).
5 RAMP_HOLD 1 Aktivera rampfunktionen.
Ga till RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Stoppa rampningen (rampgeneratorns utsignal fryst) ).
6 RAMP_IN_ Normal drift. Ga till OPERATING.
ZERO 0 Tvinga rampgeneratorns insignal till noll.
7 RESET 0 = 1 | Felkvittering om ett aktivt fel foreligger. Ga till SWITCH-ON INHIBITED.
Fortsatt normal drift .
8 INCHING_1 Inte anvand.
1= 0 |Inte anvand.
9 INCHING_2 1 Inte anvand.
1= 0 |Inte anvand.
10 REMOTE_CMD |1 Faltbusstyrning aktiverad.
0 Styrord <> 0 eller referens <> 0: Bibehall senaste styrord och referens.
Styrord = 0 och referens = 0: faltbusstyrning aktiverad.
Referens och retardations-/accelerationsramp ar lasta.
1 EXT CTRL LOC Valj extern styrplats EXT2. Aktiv om par. 11.02 &r installd pA KOMM MODUL.
0 Valj extern styrplats EXT1. Aktiv om par. 11.02 ar installd p4 KOMM MODUL.
12 ... |Reserverad
15
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Tabell 6 Statusordet (driftvdrde 3.02) fér kommunikationsprofilen ABB Drives. Text
skriven med feta versaler &r de tillstand som visas ldngre fram i Figur 2.

Bit Namn Varde | Tillstand/Beskrivning
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Inget fel.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 inaktiv.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 inaktiv.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED.
0
7 ALARM 1 Varning/larm.
0 Ingen varning/larm.
8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Arvardet motsvarar referensvardet (= inom tillatna granser).
0 Arvérdet avviker fran referensvardet (= dverskrider tilldtna grénser).
9 REMOTE 1 Omriktarens styrplats: EXTERN (EXT1 eller EXT2).
0 Omriktarens styrplats: LOKAL.
10 ABOVE_LIMIT 1 Frekvensens eller varvtalets arvarde ar lika med eller 6verstiger grans (par.
32.02). Galler i bada riktningarna, oavsett vardet i par. 32.02.
0 Frekvensens eller varvtalets arvarde ar inom tilldtna granser.
11 EXT CTRL LOC 1 Extern styrplats EXT2 &r vald.
0 Extern styrplats EXT1 &r vald.
12 EXT RUN ENABLE | 1 Extern driftfrigivningssignal mottagen.
0 Ingen extern driftfrigivningssignal mottagen.
13, 14 Reserverad
15 1 Kommunikationsfel upptackt av faltbussanpassningsmodulen (péa fiberoptiska
kanalen CHO).
0 Kommunikationen via faltbussanpassningen (CHO) fungerar.
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Figur 2 Tillstandsmaskin fér kommunikationsprofilen ABB Drives.
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Skalning av faltbussreferensen

Nar kommunikationsprofilen ABB Drives ar aktiv sa skalas faltbussreferenserna
REF1 och REF2 enligt nedanstaende tabell.

Obs: Eventuell referenskorrektion (se ovan) tillampas fore skalningen.
Ref. Tillampnings- | Intervall Referenstyp Skalning Noteringar
nr. makro i bruk
(par. 99.02)
REF1 | (vilket som -32768 ... Varvtal eller frekvens -20000 = -[par. 11.05] Slutlig ref. begransas av
helst) 32767 (inte med HOG HAST -1 = -[par. 11.04] 20.01/20.02 [varvtal] eller
KOM) 0 = [par. 11.04] 20.07/20.08 [frekvens].
20000 = [par. 11.05]
Varvtal eller frekvens -20000 = -[par. 11.05] Slutlig ref. begransas av
med HOG HASTKOM | = 20.01/20.02 [varvtal] eller
20000 = [par. 11.05] 20.07/20.08 [frekvens].
REF2 | FABRIK, -32768 ... Varvtal eller frekvens -20000 = -[par. 11.08] Slutlig ref. begransas av
HAND/AUTO, | 32767 (inte med HOG HAST | -1 = -[par. 11.07] 20.01/20.02 [varvtal] eller
eller SEKV KOM) 0 = [par. 11.07] 20.07/20.08 [frekvens].
STYRN 20000 = [par. 11.08]
Varvtal eller frekvens -20000 = -[par. 11.08] Slutlig ref. begransas av
med HOG HASTKOM | 0=0 20.01/20.02 [varvtal] eller
20000 = [par. 11.08] 20.07/20.08 [frekvens].
M-REGL eller | -32768 ... Moment (inte med -10000 = -[par. 11.08] Slutlig ref. begransas av
ledare/féljare 32767 HOG HAST KOM) -1 = -[par. 11.07] par. 20.04.
(tillval) 0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]
Moment med HOG -10000 = -[par. 11.08] Slutlig ref. begransas av
HAST KOM 0=0 par. 20.04.
10000 = [par. 11.08]
PID CTRL -32768 ... PID-referens (intemed | -10000 = -[par. 11.08]
32767 HOG HAST KOM) -1 = -[par. 11.07]
0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]
PID-referens med -10000 = -[par. 11.08]
HOG HAST KOM 0=0
10000 = [par. 11.08]
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Kommunikationsprofilen Generell

Kommunikationsprofilen Generell ar aktiv nar parameter 98.07 ar installd pa
GENERELL. Kommunikationsprofilen har - vid varvtalsreglering - férmaga att
identifiera vilket kommunikationsprotokoll omriktare ar installda foér, t. ex.
PROFIDRIVE for PROFIBUS, DriveCom for InterBus-S, AC/DC Drive for DeviceNet,
Drives and Motion Control for CANopen, etc. Varje omriktarprofil specificerar sina
styr- och statusord, referens- och arvardesskalningar. Profilerna definierar ocksa
grundlaggande tjanster. Alla dessa installningar 6verfors till omriktarens hardvara via
ett standardiserat granssnitt.

For korrekt funktion hos kommunikationsprofilen Generell kravs att styrordets
kommandon ar i bruk nar par. 10.01 ar installd pa KOMM MODUL (eller nar par.
10.07 ar installd pa 1).

Obs 1: Kommunikationsprofilen Generell kraver att styrplats EXT1 anvands.
Obs 2: Kommunikationsprofilen kraver faltbussanpassningsmoduler av typ Rxxx.

Tabell 7 Kommandon till omriktaren som stéds av kommunikationsprofilen Generell.

Namn Beskrivning

STOP Omriktaren retarderar motorn till varvtalet noll enligt den reatardationsramp som &r aktiv
(parameter 22.03 eller 22.05).

START Omriktaren accelererar till det installda referensvardet enligt den accelerationsramp som ar aktiv

(par. 22.02 eller 22.04). Rotationsriktningen avgors av polaritetstecknet pa referensvardet samt
instaliningen i par. 10.03.

COAST STOP Omriktaren rullar ut och stannar, dvs omriktaren slutar modulera. Kommandot kan dock
asidosattas av bromsstyrningsfunktionen, som tvingar omriktaren att félja gallande
retardationsramp till stopp.

QUICK STOP Omriktaren retarderar motorn till varvtalet noll inom den retardationstid fér nédstopp som
bestamts med par. 22.07.

CURRENT LIMIT Omriktaren retarderar motorn till varvtalet noll enligt installd stromgréans (par. 20.03) eller

STOP (CLS) momentgrans (20.04), beroende pa vilken grans som uppnas forst. Samma sak hander vid stopp

av typen Voltage Limit Stop (VLS).

INCHING1 Nar detta kommando ar aktivt s accelererar omriktaren motorn till konstant varvtal 12 (definierat
med par. 12.13). Efter kommandot retarderar omriktaren motorn till varvtalet noll.

Obs: Varvtalsreferensramperna galler inte. Varvtalsférandringen begrénsas endast av
omriktarens stromgrans (eller momentgrans).

Obs: Inching 1 asidosatter Inching 2.
Obs: Fungerar inte vid skalar styrning.

INCHING2 Nar detta kommando ar aktivt s accelererar omriktaren motorn till konstant varvtal 13 (definierat
med par. 12.14). Efter kommandot retarderar omriktaren motorn till varvtalet noll.

Obs: Varvtalsreferensramperna galler inte. Varvtalsférandringen begrénsas endast av
omriktarens stromgrans (eller momentgrans).

Obs: Inching 1 &sidosatter Inching 2.
Obs: Fungerar inte vid skalar styrning.

RAMP OUT ZERO Nar detta kommando &r aktivt sa tvingas referensgeneratorns utsignal till noll.

RAMP HOLD Nar detta kommando ar aktivt sa fryses referensgeneratorns utsignal.
FORCED TRIP Loéser ut omriktaren som indikerar felet “FORCED TRIP”.
RESET Kvitterar ett aktivt fel.
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Skalning av varvtalets referens- och arvérde (driftvérde)

Bade varvtalets nominella referensvarde, som ges via faltbussen, och dess arvarde,
som hamtas fran omriktaren, ar relaterade till motorns nominella varvtal (DTC-
styrning) eller nominella frekvens (skalar styrning) pa foljande satt:

Styrmetod for | Skalning av varvtalets Noteringar
motorn referens-/arvarde
DTC 0% =0 rpm Filtertiden for varvtalets arvarde
100% = [par. 99.08] rpm kan justeras med par. 34.04.
Skalar 0% =0Hz -
100% = [par. 99.07] Hz
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CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil

Kommunikationsprofilen CSA 2.8/3.0 ar aktiv nar parameter 98.07 ar satt till
CSA 2.8/3.0. Styrord och statusord fér profilen beskrivs nedan.

Tabell 8 Styrord fér kommunikationsprofilen CSA 2.8/3.0.
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Bit Namn | Vérde | Beskrivning
0 Reserverad
1 ENABLE Aktiverad
0 Utrullning till stopp
Reserverad
START/STOP 0= 1 |Start
0 Stopp i enlighet med parameter 21.03 STOP FUNCTION
Reserverad
5 CNTRL_MODE Val av styrsatt 2
0 Val av styrsatt 1
6 Reserverad
Reserverad
RESET_FAULT | 0= 1 |Kuittera omriktarfel
9 ... 15 | Reserverad

Tabell 9 Statusord fér kommunikationsprofilen CSA 2.8/3.0 .

Bit Namn Varde | Beskrivning
0 READY 1 Redo for start
0 Initiering eller initieringsfel
1 ENABLE 1 Aktiverad
0 Utrullning till stopp
Reserverad
RUNNING 1 Kérning med vald referens
0 Stoppad
Reserverad
REMOTE Omriktare fjarrstyrd
0 Omriktare lokalt styrd
Reserverad
AT_SETPOINT 1 Omriktare vid bérvarde
0 Omriktare ej vid boérvarde
8 FAULTED 1 Fel aktivt
0 Inga aktiva fel
9 WARNING 1 Varning aktiv
0 Inga aktiva varningar
10 LIMIT 1 Omriktare vid gransvarde
0 Inga gransvarden uppnadda
11 ... 15 | Reserverad

Féltbusstyrning
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Diverse status-, fel-, larm- och gransord
Tabell 10 Utékat statusord (driftvéarde 3.03).

Bit Namn Beskrivning
0 Reserverad
1 OUT OF WINDOW Varvtalsavvikelsen har hamnat utanfér
observationsfonstret (vid varvtalsreglering)*.
2 Reserverad
3 MAGNETIZED Magnetiskt fldde har genererats i motorn.
4 Reserverad
5 SYNC RDY Lagesgivaren ar synkroniserad.
6 1 START NOT Drivsystemet har inte startats efter att
DONE motorparametrarna i grupp 99 andrats.
7 IDENTIF RUN Motorns dentifieringskdrning ar genomford.
DONE
8 START INHIBITION Forregling mot oavsiktlig start ar aktiv.
9 LIMITING Regleringen har natt en grans. Se driftvarde 3.04
GRANSORD nedan.
10 TORQ CONTROL Regleringen féljer momentreferensen®.
11 ZERO SPEED Motorns absoluta varvtal har sjunkit under
nollvarvtalsgransen (4% av synkront varvtal).
12 INTERNAL SPEED Foljer den interna varvtalsaterkopplingen.
FB
13 M/F COMM ERR Kommunikationsfel i ledare/foljareléanken (CH2)*.
14 ... 15 Reserverad

*Se Master/Follower Application Guide (3AFY 58962180 [Engelskal).
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Tabell 11 Grénsord 1 (driftvédrde 3.04).
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Bit Namn Aktiv grans

0 TORQ MOTOR LIM Maxmoment vid igangdragning.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Minimimoment vid varvtalsregl.

2 SPD_TOR_MAX_LIM Maxmoment vid varvtalsregl.

3 TORQ_USER_CUR_LIM Anvandardefinierad strémgrans.

4 TORQ_INV_CUR_LIM Intern stromgrans.

5 TORQ_MIN_LIM Anvandardefinierat minimimoment.

6 TORQ_MAX_LIM Anvandardefinierat maxmoment

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Minimireferens fér momentet.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Maximireferens fér momentet

9 FLUX_MIN_LIM Minimireferens for det magnetiska
flodet.

10 FREQ_MIN_LIMIT Minimivarvtal/-frekvens.

11 FREQ_MAX_LIMIT Maximivarvtal/-frekvens.

12 DC_UNDERVOLT Minimigrans for likspanning.

13 DC_OVERVOLT Maximigrans for likspanning.

14 TORQUE LIMIT Anvandardefinierad momentgrans.

15 FREQ_LIMIT Anvandardefinierad varvtals-
[frekvensgrans.

Tabell 12 Felord 1 (driftvéarde 3.05).

Bit Namn Beskrivning

0 SHORT CIRC Se kapitlet Felsékning dar mojliga orsaker och

] OVERSTROM ldmpliga atgarder beskrivs.

2 OVERSP

3 ACS 800 TEMP

4 JORDFEL

5 TERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT Ett fel indikeras av systemfelordet (driftvarde
3.07).

8 UNDERLOAD Se kapitlet Felsékning dar mojliga orsaker och

5 OVERFREQ lampliga atgarder beskrivs.

10 ... 156 | Reserverad
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Tabell 13 Felord 2 (driftvérde 3.06).

Bit Namn Beskrivning

0 SUPPLY PHASE Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

1 NO MOT DATA

2 UNDERSP

3 Reserverad

4 RUN DISABLED Se kapitlet Felsékning dar majliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

5 ENCODER FLT

6 I/O COMM

7 CTRL B TEMP (4100)

8 EXTERNAL FLT

9 OVER SWFREQ For hog kopplingsfrekvens.

10 Al < MIN FUNC Se kapitlet Felsékning dar mojliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

1 PPCC LINK

12 COMM MODULE

13 PANEL BORTFALL

14 MOTOR STALL

15 MOTOR PHASE
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Tabell 14 Systemfelsordet (driftvérde 3.07).

Bit Namn Beskrivning

0 FLT (F1_7) Fel i grundinstallningsfil.

1 USER MACRO Fel i fil fér eget makro.

2 FLT (F1_4) Funktionsfel i FPROM.

3 FLT (F1_5) Datafel i FPROM.

4 FLT (F2_12) Overflow i intern tidsniva 2.

5 FLT (F2_13) Overflow i intern tidsniva 3.

6 FLT (F2_14) Overflow i intern tidsniva 4.

7 FLT (F2_15) Overflow i intern tidsniva 5.

8 FLT (F2_16) Overflow i tillstdndsmaskin.

9 FLT (F2_17) Exekveringsfel i
tilldmpningsprogrammet.

10 FLT (F2_18) Exekveringsfel i
tilldmpningsprogrammet.

11 FLT (F2_19) QOgiltig instruktion.

12 FLT (F2_3) Overflow i registerstack.

13 FLT (F2_1) Overflow i systemstack.

14 FLT (F2_0) Underflow i systemstack .

15 Reserverad
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Tabell 15 Larmord 1 (driftvarde 3.08).

Bit Namn Beskrivning

0 START INHIBIT Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

1 Reserverad

2 THERMISTOR Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

3 MOTOR TEMP

4 ACS 800 TEMP

5 ENCODER ERR

6 T MEAS ALM

7 ...11 | Reserverad

12 COMM MODULE Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

13 Reserverad

14 JORDFEL Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.

15 Reserverad

Tabell 16 Larmord 2 (driftvérde 3.09).

Bit Namn Beskrivning

0 Reserverad

1 LAG LAST (FF6A) Se kapitlet Felsékning dar mdjliga orsaker och
lampliga atgarder beskrivs.

2,3 Reserverad

4 PULSGIVARE Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker och
lampliga atgarder beskrivs.

5,6 Reserverad

7 POWFAIL FILE POWERFAIL.DDF kunde inte aterinlasas.

8 ALM (OS_17) POWERDOWN.DDF kunde inte aterinlasas.

9 MOTOR FASTL (7121) Se kapitlet Felsékning dar mdjliga orsaker och
lampliga atgarder beskrivs.

10 Al <MIN FUNK (8110)

11,12 Reserverad

13 PANEL BORTF (5300) Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker och
ldmpliga atgarder beskrivs.

14,15 Reserverad
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Blockschema for vaxelriktare
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Tabell 17 INT-felordet (driftvérde 3.12). Ordet informerar om var féljande fel finns:
PPCC LINK, OVERSTROM, JORDFEL och SHORT CIRCUIT (se Tabell 10 Felord 1,
Tabell 11 Felord 2 och kapitlet Felsbkning.

Bit Namn Beskrivning

0 INT 1 FLT Fel pa INT 1-kortet *

1 INT 2 FLT Fel pa INT 2-kortet *

2 INT 3 FLT Fel pa INT 3-kortet *

3 INT 4 FLT Fel pa INT 4-kortet *

4 PBU FLT Fel pa PBU-kortet *

5 - Inte anvand

6 U-PH SC U Kortslutning i U-fasens dvre IGBT-krets
7 U-PH SC L Kortslutning i U-fasens nedre IGBT-krets
8 V-PHSC U Kortslutning i V-fasens dvre IGBT-krets
9 V-PH SC L Kortslutning i V-fasens nedre IGBT-krets
10 W-PHSCU Kortslutning i W-fasens ovre IGBT-krets
11 W-PHSCL Kortslutning i W-fasens nedre IGBT-krets
12...15 Inte anvand

* Endast anvant nar paralella vaxelriktare anvands. INT 0 ansluts till PBU CH1, INT 1 till CH2 etc.

i
@ @ Ovre IGBT-kretsar
@ @ @ Nedre IGBT-kretsar
!
\%

RMIO |[Motorstyrnings- och 1/O-kort

INT Anpassningskort mot huvudkretsen

PBU PPCS-férgreningsenhet

Blockschema for vaxelriktare (tva till fyra parallella enheter)

RMIO |\t —
! I
U [ w
RMIO PBU CH3
CH1 CH2
e —

LE
=il

enEn

|
03

=il
7

&3
3
o

&
)
=
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Tabell 18 Utbkat statusord 3 (driftvdrde 3.13)

Bit Namn Beskrivning

0 REVERSED Motorn roterar bakat.

1 EXT CTRL Extern styrning &r vald.

2 REF 2 SEL Referens 2 ar vald.

3 CONST SPEED Ett konstant varvtal (1...15) ar valt.

4 STARTED Omriktaren har mottagit ett startkommando.

5 USER 2 SEL Eget makro 2 har hamtats.

6 OPEN BRAKE Slappkommandot for bromsen &r akivt. Se grupp 42
BROMS STYRNING.

7 LOSS OF REF Referenssignalen har fallit bort.

8 STOP DI STATUS Tillstdndet for startblockeringens insignal pad RMIO-kortet.

9...15 | Reserverad

Tabell 19 Utbkat statusord 4 (driftvdrde 3.14)

Bit Namn Beskrivning

0 SPEED 1 LIM Motorns varvtal har 6ver- eller underskridit
dvervakningsgrans 1. Se grupp 32 OVERVAKNING.

1 SPEED 2 LIM Motorns varvtal har 6ver- eller underskridit
dvervakningsgrans 2. Se grupp 32 OVERVAKNING.

2 CURRENT LIM Motorstrommen har éver- eller underskridit den installda
dvervakningsgransen. Se grupp 32 OVERVAKNING.

3 REF 1 LIM Referens 1 har dver- eller underskridit den installda
dvervakningsgransen. Se grupp 32 OVERVAKNING.

4 REF 2 LIM Referens 2 har dver- eller underskridit den installda
dvervakningsgransen. Se grupp 32 OVERVAKNING.

5 TORQUE 1 LIM Motormomentet har dver- eller underskridit
overvakningsgransen MOMENT1. Se grupp 32
OVERVAKNING.

6 TORQUE 2 LIM Motormomentet har dver- eller underskridit
Overvakningsgransen MOMENT2. Se grupp 32
OVERVAKNING.

7 ACT 1 LIM PID-regulatorns arvarde 1 har éver- eller underskridit den
installda dvervakningsgransen. Se grupp 32
OVERVAKNING.

8 ACT 2 LIM PID-regulatorns arvarde 2 har éver- eller underskridit den
installda dvervakningsgransen. Se grupp 32
OVERVAKNING.

9...15 | Reserverad
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Tabell 20 Felord 4 (driftvédrde 3.15)
Bit Namn Beskrivning
0 Reserverad
1 MOTOR 1 TEMP Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.
2 MOTOR 2 TEMP
3 BRAKE ACKN
4 ...15 | Reserverad
Tabell 21 Larmord 4 (driftvarde 3.16)
Bit Namn Beskrivning
0 Reserverad
1 MOTOR 1 TEMP Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.
2 MOTOR 2 TEMP
3 BRAKE ACKN
4 VILOFUNKT
5...15 | Reserverad
Tabell 22 Felord 5 (driftvérde 3.17)
Bit Namn Beskrivning
0 BR BROKEN Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och ldmpliga atgarder beskrivs.
1 BR WIRING
2 BC SHORT CIR
3 BR OVERHEAT
4 ...15 | Reserverad
Tabell 23 Larmord 5 (driftvarde 3.18)
Bit Namn Beskrivning
0 REPLACE FAN Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.
1 SYNCRO SPEED
2 BR OVERHEAT
3 Reserverad
4 IN CHOKE TEMP Se kapitlet Fels6kning dar méjliga orsaker
och lampliga atgarder beskrivs.
5...15 | Reserverad

Féltbusstyrning



222

Tabell 24 Intieringsfel p& INT-kort (Arvérdessignal 3.19)
Bit Namn Beskrivning
0 FAULT Fel EPLD-version
1 FAULT Fel AINT-kortrevision
2 FAULT Maskinvarufel, du/dt-begrénsning
3 FAULT Skalningsfel vid strdmmatning
4 FAULT Skalningsfel vid spanningsmatning
5...15 | Anvands ej

Féltbusstyrning
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Analog utbyggnadsmodul

Kapitlet i korthet

Det har kapitlet beskiver hur den analoga utbyggnadsmodulen RAIO kan anvandas
som granssnitt for varvtalsreferensen for ACS800 med
standardtilldampningsprogram.

Varvtalsreglering med analog utbyggnadsmodul

Tva varianter beskrivs har:

» Tvapolig ingang fér grundldggande varvtalsreglering

» Tvapolig ingang for joystickstyrning

Endast anvandningen av tvapoliga ingangar (signalomradez) berdrs har. Enpolig
ingang motsvarar ovanstaende grundlaggande varvtalsreglering nar:

* instaliningarna har nedan ar gjorda och

* kommunikationen mellan modulen och omriktaren aktiverats med parameter
98.06.

Grundldaggande kontroller

Kontrollera att omriktaren ar:

* installerad och igangkérd, och att

+ de externa start- och stoppsignalerna ar anslutna.
Kontrollera att utbyggnadsmodulen ar:

 installd pa ratt satt (se nedan).

+ installerad och att referenssignalen ar ansluten till Al1.
» ansluten till omriktaren.

Den analoga utbyggnadsmodulens och omriktarens instéallningar
+ Stall in modulens nodadress pa 5 (behdvs inte om den ar installerad pa
omriktarens modulplats for tillvalsmoduler).
» Valj signaltyp fér modulingdngen Al1 (omkopplare).
 Valj funktionslage (enpolig/tvapolig) féor modulingadngen (omkopplare).

» Kontrollera att omriktarens parameterinstallningar motsvarar modulingangarnas
funktionslage (parameter 98.13 och 98.14).

« Stall in omriktarens parametrar (se tillampligt avsnitt pa de sidor som foljer).

Analog utbyggnadsmodul
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Parameterinstillningar: tvapolig ingang for grundlaggande

varvtalsreglering

Nedanstaende tabell visar vilka parametrar som paverkar hanteringen av
varvtalsreferensen som ar ansluten till tvapoliga ingangen Al1 pa
utbyggnadsmodulen (omriktarens Al5).

Parameter Instéllning
98.06 EXT Al/O MODUL RAIO-FACK1
98.13 Al/O EXT A1 FUNK BIPO Al5
10.03 ROTATIONSRIKTNING FRAM; BACK; VALD(
11.02 VAL EXT1/EXT2 EXT1

11.03 EXT REF1 Al5

11.04 EXT REF1 MIN minREF1
11.05 EXT REF1 MAX maxREF1
13.16 MINIMUM AI5 minAl5
13.17 MAXIMUM AlI5 maxAl5
13.18 SKALNING Al5 100%

13.20 INVERTERING Al5 NEJ

30.01 AI<MIN FUNKTION @

Nedanstaende figur visar hur varvtalsreferensen paverkas av den tvapoliga
ingangen Al1 pa utbyggnadsmodulen .

skalad
maxREF1

minREF1

Arbetsomrade

110.03 ROTATIONSRIKTNING =
'FRAM eller
'VALD"Y

-minREF1

Varvtalsreferens

-skalad '

maxREF1

-maxAl5 -minAl5

110.03 ROTATIONSRIKTNING =
'BACK eller
'VALD"Y

minAl5 maxAl5

Analog insignal

minAl5

maxAl5

skalad maxREF1
minREF1

1)

2) Galler om levande nolla évervakas.

13.16 MINIMUM AI5

13.17 MAXIMUM AI5

13.18 SKALNING Al5 x 11.05 EXT REF1 MAX
11.04 EXT REF1 MIN

For det negativa varvtalsomradet maste omriktaren erhalla ett separat backkommando.

Analog utbyggnadsmodul
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Parameterinstéllningar: tvapolig ingang for joystickstyrning

Nedanstaende tabell visar vilka parametrar som paverkar hanteringen av varvtals-
och rotationsriktningsreferens ansluten till tvapoliga ingangen Al1 pa
utbyggnadsmodulen (omriktarens Al5).

Parameter Instéllning
98.06 EXT AlI/O MODUL RAIO-FACK1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNK BIPO Al5

10.03 ROTATIONSRIKTNING

FRAM; BACK; VALD(!

11.02 VAL EXT1/EXT2 EXT1
11.03 EXT REF1 Al5/JOYST
11.04 EXT REF1 MIN minREF1
11.05 EXT REF1 MAX maxREF1
13.16 MINIMUM AI5 minAl5
13.17 MAXIMUM AI5 maxAl5
13.18 SKALNING Al5 100%
13.20 INVERTERING AlI5 NEJ

30.01 AI<MIN FUNKTION

(2

Nedanstaende figur visar hur varvtalsreferensen paverkas av den tvapoliga
ingangen Al1 p& utbyggnadsmodulen vid joystickstyrning.

Arbetsomrade
skalad |, _ _ . L ..
maxREF1 ! ! ! W\
i i i 110.03 ROTATIONSRIKTNING
: : :  FRAM eller
o : : ; 'VALD"
S : : . :
§ mMINnREF1 __ _ _ _ _ A : $
L
g '
< . .
S minREF1 PTT T P = — =
= : I l I ?
: : : . 10.03 ROTATIONSRIKTNING
: : : ' BACK eller
| | | 'VALD"
-skalad ' ! . !
maxREF1 oo oo
-maxAl5 -minAl5 minAl5 maxAl5
Analog insignal
minAl5 = 13.15 MINIMUM AI5
maxAl5 = 13.17 MAXIMUM Al5
skalad maxREF1 = 13.18 SKALNING AI5 x 11.05 EXT REF1 MAX
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MIN

" Mojliggér anvandning av bade positivt och negativt varvtalsomrade.
2) Galler om levande nolla 6vervakas.
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Ytterligare uppgifter: driftvarden och parametrar

Kapitlet i korthet

Det har kapitlet listar kompletterande uppgifter till driftvarden (= arvarden) och
parametrar. Beskrivningar finns i kapitlet Driftvdrden och parametrar.

Termer och forkortningar

Term Definition

PB Profibus-ekvivalent for omriktarparametrar som kommunicerar
via Profibus-adaptern NPBA-12.

FbEq Faltbussekvivalent: Skalningsférhallandet mellan vardet som
visas pa mandverpanelen och det som anvands i den seriella
kommunikationen.

Absolut maxfrekvens Vardet pa 20.08, eller 20.07 i det fall minimigransens absoluta
varde ar hégre an maximigransen.

Absolut maxvarvtal Vardet pa parameter 20.02, eller 20.01 i det fall minimigransens
absoluta varde ar hdgre an maximigransen.

Faltbussadresser
Modbus- och Modbus Plus-adress: 4xxyy, dar xxyy = omriktarparameterns nummer.
Adaptermoduler av typ Rxxx (som RPBA, RIBA etc.): Se motsvarande handledning.
Profibus-DP NPBA-12-modul: Se nedanstaende tabeller.
Interbus-S NIBA-01-modul:

+ xxyy - 100 + 12288 omvandlat till ett hexadecimalt tal
(xxyy = omriktarparameterns nummer)

» Exempel: Index for parameter 13.09 blir 1309 + 12288 = 13597 = 351D.

Ytterligare uppgifter: driftvérden och parametrar
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Driftvarden (arvarden)

Nr |[Namn Kortnamn FbEq Enhet Omrade PB
01 DRIFTVARDEN
01.01|PROCESS HASTIGH 1=1 Enligt parameter 1
HASTIGHET 34.02
01.02|VARVTAL VARVTAL -20000 =-100% rpm 2
20000 = 100% av
motorns absoluta
max. varvtal
01.03|FREKVENS FREKV -100=-1Hz100=1 [Hz 3
Hz
01.04|STROM STROM 10=1A A 4
01.05|MOMENT MOMENT -10000 =-100% % 5
10000 = 100% av
motorns nominella
moment
01.06 |[EFFEKT EFFEKT -1000 =-100% 1000 |% 6
=100% av motorns
nominella effekt
01.07|MELLANLEDSSPANN |MLEDSSP 1=1V \% 7
01.08|NATSPANNING MAINS V 1=1V \% 8
01.09|UTSPANNING UTSPANN 1=1V \% 9
01.10|ACS 800 TEMP ACS TEMP 1=1°C C 10
01.11 |[EXTERN REF 1 EXT REF1 1=1rpm rpm 1
01.12|EXTERN REF 2 EXT REF2 0 =0% 10000 = % 12
100% 1)
01.13|STYRPLATS CTRL LOC (1,2) LOKAL; (3) LOKAL; EXT1; EXT2|13
EXT1; (4) EXT2
01.14|DRIFTTIDSRAKNARE |DRIFTTID 1=1h h 14
01.15|ENERGIFORBRUKN |[ENERGI 1 =100 kWh kWh 15
01.16 |APPL BLOCK UTGANG|APPL UTG 0 =0% 10000 = % 16
100%
01.17|DI6-1 STATUS Di6-1 17
01.18|Al1 [V] Al1 [V] 1=0,001V \% 18
01.19|Al2 [mA] Al2 [mA] 1=0,001 mA mA 19
01.20|AI3 [mA] AI3 [mA] 1=0,001 mA mA 20
01.21|R0O3-1 STATUS RO3-1 21
01.22|A01 [mA] AO1 [mA] 1=0,001 mA mA 22
01.23|A02 [mA] AO2 [mA] 1=0,001 mA mA 23
01.24 ARVARDE 1 ARV 1 0=0% 10000 = % 24
100%
01.25|ARVARDE 2 ARV 2 0=0% 10000 = % 25
100%
01.26|REGLERAVVIKELSE |REGL AVV -10000 =-100% % 26
10000 = 100%
01.27 [TILLAMPNINGSMAKRO [MAKRO 1...7 Enligt parameter 27
99.02
01.28 [EXT AO1 [mA] EXT AO1 1=0,001 mA mA 28
01.29 [EXT AO2 [mA] EXT AO2 1=0,001 mA mA 29
01.30|PP 1 TEMP PP 1 TEM 1=1°C °C 30
01.31|PP 2 TEMP PP 2 TEM 1=1°C °C 31
01.32|PP 3 TEMP PP 3 TEM 1=1°C °C 32
01.33|PP 4 TEMP PP 4 TEM 1=1°C °C 33
01.34|ARVARDE PID REG AV PID 0=0% 10000 = % 34
100%
01.35|MOTOR 1 TEMP M 1 TEMP 1=1°C °C 35
01.36|MOTOR 2 TEMP M 2 TEMP 1=1°C °C 36
01.37|MOTOR TEMP BER MOTOR TE 1=1°C °C 37

Ytterligare uppagifter: driftvdrden och parametrar
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Nr |Namn Korthamn FbEq Enhet Omrade PB
01.38 |Al5 [mA] Al5 [mA] 1=0,001 mA mA 38
01.39 |Al6 [mA] Al6 [mA] 1=0,001 mA mA 39
01.40|DI7-12 STATUS DI7..12 40
01.41|EXT RELA STATUS EXTR ST 41
01.42|REL PROCESS HAST |REL P HAST 1=1 % 42
01.43|DRIFT TID MOTOR D TID MOT 1=10h h 43
01.44 |DRIFTTID KYLFL FAN TIME 1=10h h 44
01.45|STYRKORT TEMP CTRLBT 1=1°C °C 45
02 |DRIFTVARDEN
02.01|VARVTAL REF 2 V REF 2 0 = 0% 20000 = rpm 51
02.02|VARVTAL REF 3 V REF 3 100% av motorns rem 52
absoluta max. varvtal
02.09 MOMENT REF 2 M REF 2 0=0% 10000 = % 59
02.10|MOMENT REF 3 M REF 3 100% av motorns % 60
02.13|MOM ANV REF M ANV R nominella moment % 63
02.14|FLODES REF FL REF 0 =0% 10000 = % 64
100%
02.17 VARVTAL BERAKNAT [VARVT BER 0 =0% 20000 = rpm 67
02.18VARVTAL PG VARVT PG 100% av motorns rom 68
absoluta max. varvtal
03 |DRIFTVARDEN 2)
03.01|[HUVUDSTYRORD HSTYRORD 0 ... 65535 (decimalt)|76
03.02|HUVUDSTATUSORD |[HSTATORD 0 ... 65535 (decimalt)|77
03.03 (X STATUSORD XSTATORD 0 ... 65535 (decimalt)|78
03.04 | GRANSORD GRANSER1 0 ... 65535 (decimalt)|79
03.05|FELORD 1 FELORD1 0 ... 65535 (decimalt)|80
03.06 |FELORD 2 FELORD2 0 ... 65535 (decimalt)|81
03.07 |SYSTEMFEL SYSFEL 0 ... 65535 (decimalt)|82
03.08 |LARMORD 1 LARMORD1 0 ... 65535 (decimalt)|83
03.09 [LARMORD 2 LARMORD?2 0 ... 65535 (decimalt)|84
03.11 [SLAV HSTYRORD S HST 0 ... 65535 (decimalt)|86
03.12|INT FEL ORD INT FORD 0 ... 65535 (decimalt)|87
03.13|UTOKAT STAT ORD3 |AUX SW 3 0 ... 65535 (decimalt)|88
03.14|UTOKAT STAT ORD4 |AUX SW 4 0 ... 65535 (decimalt)|89
03.15|FELORD 4 FAULT W4 0 ... 65535 (decimalt)|90
03.16 |[ALARM ORD4 ALARM W4 0 ... 65535 (decimalt)|91
03.17 [FELORD 5 FAULT W5 0 ... 65535 (decimalt)|92
03.18 |[ALARM ORD5 ALARM W5 0 ... 65535 (decimalt)|93
03.19|INT INIT-FEL INT INIT 0 ... 65535 (decimalt)|94
03.20|SENASTE FEL SENASTE FEL 0 ... 65535 (decimalt)|95
03.21|2.FOREG FEL 2.FOREG FEL 0 ... 65535 (decimalt)|96
03.22(3.FOREG FEL 3.FOREG FEL 0 ... 65535 (decimalt)|97
03.23|[4.FOREG FEL 4.FOREG FEL 0 ... 65535 (decimalt)|98
03.24 |5.FOREG FEL 5.FOREG FEL 0 ... 65535 (decimalt)|99
03.25|SENASTE VARNING [SEN VARN 0 ... 65535 (decimalt)
03.26|2.FOREG VARNING 2.FOREG VARN 0 ... 65535 (decimalt)
03.27|3.FOREG VARNING 3.FOREG VARN 0 ... 65535 (decimalt)
03.28 |4.FOREG VARNING 4.FOREG VARN 0 ... 65535 (decimalt)
03.29|5.FOREG VARNING 5.FOREG VARN 0 ... 65535 (decimalt)
09 |DRIFTVARDEN
09.01 |Al1 SKALAT VARDE  |Al1 SCAL 20000 =10 v 0 ... 20000 -
09.02|Al2 SKALAT VARDE  |Al2 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.03|Al3 SKALAT VARDE  |AI3 SCAL 20000 = 20 mA 0 ... 20000 -
09.04 |Al5 SKALAT VARDE  |Al5 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.05 |Al6 SKALAT VARDE  |Al6 SCAL 20000 = 20 mA 0 ... 20000 -
09.06 DS MCW DS MCW 0 ... 65535 (decimalt) 0 ... 65535 (decimalt)|-
09.07 [MASTER REF1 M REF1 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.08 MASTER REF2 M REF2 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
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09.09|UTOKAT DS ORD1 AUX DSV1 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -

09.10|UTOKAT DS ORD2 AUX DSV2 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -

09.11 |UTOKAT DS ORD3 AUX DSV3 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
1) Procent av motorns max. varvtal / nominella moment / max. processreferens (beroende pa valt
makro).

2) Innehallet i dessa dataord beskrivs mer ingaende i kapitel Féaltbusstyrning. Nar det géller innehallet i
arvarde 3.11, se handboken Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [Engelska]).
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Parametrar
Nr |[Namn/varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB
10 |START/STOPP/ROTR
10.01 |[EXT1 STRT/STP/ROT DI1,2 (US: DI1,2 DI1 DI1,2 DI1,2 101
DI1P,DI2P)
10.02 |[EXT2 STRT/STP/ROT EJ VALD DI16,5 DI6 DI1,2 EJ VALD 102
10.03|ROTATIONSRIKTNING |FRAM VALD FRAM VALD VALD 103
10.04 |EXT 1 STRT PEKARE 0 0 0 0 104
10.05|EXT 2 STRT PEKARE 0 0 0 0 0 105
10.06 |[JOGG FUNKTION EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD 106
10.07 [FALTBUS KONTROLL 0 0 0 0 0 107
10.08 [FALTBUS REFERENS |0 0 0 0 0 108
11 VAL AV REFERENS
11.01 |REF FRAN PANEL REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) 126
11.02 |VAL EXT1/EXT2 EXT1 DI3 DI3 DI3 EXT1 127
11.03 |EXT REF1 Al1 Al1 Al1 Al1 Al1 128
11.04 |EXT REF1 MIN 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 129
11.05 |[EXT REF1 MAX 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 130
11.06 |EXT REF2 PANEL Al2 Al1 Al2 Al1 131
11.07 |EXT REF2 MIN 0% 0% 0% 0% 0% 132
11.08 |EXT REF2 MAX 100% 100% 100% 100% 100% 133
11.09 |[EXT 1/2 PEK VAL 0 0 0 0 0 134
11.10 |EXT 1 REF PEKARE 0 0 0 0 0 135
11.11 |EXT 2REF PEKARE 0 0 0 0 0 136
12 |KONST VARVTAL
12.01|VAL KONST VARVTAL |DI5,6 DI4(VARVT4) |DI4(VARVT4) |DI4(VARVT4) |DI4,5,6 151
12.02|KONST VARVTAL 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 152
12.03 [KONST VARVTAL 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 153
12.04|KONST VARVTAL 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 154
12.05|KONST VARVTAL 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm 155
12.06 |[KONST VARVTAL 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm 156
12.07 |[KONST VARVTAL 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm 157
12.08  KONST VARVTAL 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm 158
12.09|KONST VARVTAL 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 159
12.10|KONST VARVTAL 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 160
12.11 |KONST VARVTAL 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 161
12.12|KONST VARVTAL 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 162
12.13|KONST VARVTAL 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 163
12.14 [ KONST VARVTAL 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 164
12.15|KONST VARVTAL 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 165
12.16|KONST VARVTAL 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 166
13 |ANALOGA INGANGAR
13.01|MINIMUM A1 oV ov oV oV oV 176
13.02|MAXIMUM AlA1 10V 10V 10V 10V 10V 177
13.03|SKALNING Al1 100% 100% 100% 100% 100% 178
13.04 [FILTER Al1 0,10 s 0,10's 0,10s 0,10 s 0,10's 179
13.05 INVERTERING Al1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 180
13.06 [MINIMUM Al2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 181
13.07 MAXIMUM AI2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 182
13.08|SKALNING Al2 100% 100% 100% 100% 100% 183
13.09|FILTER AI2 0,10 s 0,10s 0,10s 0,10 s 0,10s 184
13.10|INVERTERING AI2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 185
13.11 [MINIMUM AI3 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 186
13.12 | MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 187
13.13 |SKALNING AI3 100% 100% 100% 100% 100% 188
13.14|FILTER AI3 0,10 s 0,10s 0,10s 0,10 s 0,10s 189
13.15|INVERTERING AI3 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 190
13.16 |MINIMUM AI5 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 191
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Nr |Namn/varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB
13.17 [MAXIMUM A5 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 192
13.18|SKALNING A5 100% 100% 100% 100% 100% 193
13.19|FILTER AI5 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 194
13.20INVERTERING Al5 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 195
13.21 |[MINIMUM A6 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 196
13.22 [MAXIMUM A6 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 197
13.23|SKALNING Al6 100% 100% 100% 100% 100% 198
13.24|FILTER Al6 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10's 199
13.25|INVERTERING Al6 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 200
14 |RELAUTGANGAR
14.01|RELARO1 UTGANG _ |DRIFTKLAR  |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR |DRIFTKLAR  |201
14.02|RELA RO2 UTGANG __ |DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT 202
14.03|RELA RO3 UTGANG __ |FEL(-1) FEL(-1) FEL(-1) FEL(-1) FEL(-1) 203
14.04]RO1 TON TID 0,0s 0,0s 0,0s 00s 00s 204
14.05/RO1 TOFF TID 0,0s 0,0s 00s 00s 00s 205
14.06/RO2 TON TID 00s 0,0s 00s 00s 00s 206
14.07|RO2 TOFF TID 0,0s 0,0s 00s 00s 00s 207
14.08|RO3 TON TID 0,0s 0,0s 0,0s 00s 00s 208
14.09|RO3 TOFF TID 0,0s 0,0s 00s 00s 00s 209
14.10|NDIO STATUST RO1 DRIFTKLAR  |DRIFTKLAR _ |DRIFTKLAR _ |DRIFTKLAR _ |DRIFTKLAR _ [210
1411 |NDIO STATUST RO2 ___ |DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT 211
14 12|NDIO STATUS2 RO1 FEL FEL FEL FEL FEL 212
14 13|NDIO STATUS2 RO2 __ |VARNING VARNING VARNING VARNING VARNING 213
14.14|NDIO STATUS3 RO1 REF 2VALD |REF 2VALD |REF 2VALD |REF2VALD |REF2VALD |[214
14.15|NDIO STATUS3RO2 _ |VID VID VID VID VID 215
REFERENS |REFERENS |REFERENS |REFERENS |REFERENS

1416 |RO PEKARE 1 0 0 0 0 0 216
14 17|RO PEKARE 2 0 0 0 0 0 217
14 18|RO PEKARE 3 0 0 0 0 0 218
14.19|RO PEKARE 4 0 0 0 0 0 219
14.20|RO PEKARE 5 0 0 0 0 0 220
14.21|RO PEKARE 6 0 0 0 0 0 221
14.22|RO PEKARE 7 0 0 0 0 0 222
14.23|RO PEKARE 8 0 0 0 0 0 223
14.24|RO PEKARE 9 0 0 0 0 0 224
15 |ANANALOGA

UTGANGAR
15.01JANALOG UTGANG 1 |VARVTAL VARVTAL VARVTAL VARVTAL VARVTAL 226
15.02 INVERTERING AO1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 227
15.03 [MINIMUM AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 228
15.04 [FILTER AO1 0,10s 0,10s 0,10's 0,10s 0,10's 229
15.05|SKALNING AO1 100% 100% 100% 100% 100% 230
15.06 ANALOG UTGANG 2 |STROM STROM STROM STROM STROM 231
15.07 INVERTERING AO2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 232
15.08 [MINIMUM AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 233
15.09|FILTER AO2 2,00s 2,00 s 2,00 s 2,00 s 2,00 s 234
15.10|SKALNING AO2 100% 100% 100% 100% 100% 235
15.11 JAO1 PEKARE 0 0 0 0 0 236
15.12|A0O2 PEKARE 0 0 0 0 0 237
16 |[SYSTEM STYRNING
16.01 |DRIFTFRIGIVNING JA JA DI5 DI6 JA 251
16.02|[PARAMETERLAS OPPET OPPET OPPET OPPET OPPET 252
16.03|KOD FOR PAR LAS 0 0 0 0 0 253
16.04|VAL FELKVITTERING __ |EJ VALD EJ VALD EJVALD EJVALD EJVALD 254
16.05[EGET MAKRO VIAIO __ |EJ VALD EJ VALD EJVALD EJ VALD EJ VALD 255
16.06 |LOKAL LASN FRAN FRAN FRAN FRAN FRAN 256
16.07 |PARAM BACKUP KLART KLART KLART KLART KLART 257
16.08|PEKARE DRIFTFRIG |0 0 0 0 0 258
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Nr |[Namn/varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB
16.09|MATNING STYRKORT [INTERN 24V  |INTERN 24V  |INTERN 24V  [INTERN 24V  |INTERN 24V  |259
20 |GRANSER
20.01 (MIN VARVTAL (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) (berdknad) 351
20.02[MAX VARVTAL (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) 352
20.03|MAX STROM typspecifik typspecifik typspecifik typspecifik typspecifik 353
20.04|MAX MOMENT 300% 300% 300% 300% 300% 354
20.05|0VERSP REGL TILL TILL TILL TILL TILL 355
20.06 |UNDERSP REGL TILL TILL TILL TILL TILL 356
20.07 |MIN FREKVENS -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz - 50 Hz 357
20.08 |MAX FREKVENS 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 358
20.11 |EFFEKTGRANS MOT 300% 300% 300% 300% 300% 361
20.12|EFFEKTGRANS GEN -300% -300% -300% -300% -300% 362
20.13|MIN MOMENT VAL NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX 363
MOM MOM MOM MOM MOM
20.14|MAX MOMENT VAL MAX GRANS1 |[MAX GRANS1 |[MAX GRANS1 |MAX GRANS1 |MAX GRANS1 (364
20.15|MIN MOMENT GR1 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 365
20.16|MIN MOMENT GR2 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 366
20.17|MAX MOMENT GR2 300,0% 300,0% 300,0% 300,0% 300,0% 367
20.18|MIN MOMENT PEKARE |0 0 0 0 0 368
20.19|MAX MOMENT PEKARE |0 0 0 0 0 369
20.20|MIN Al SKALNING 0% 0% 0% 0% 0% 370
20.21|MAX Al SKALNING 300% 300% 300% 300% 300% 371
21 START/STOPP
21.01|START FUNKTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO 376
21.02|KONST MAGN TID 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 377
21.03|STOPP FUNKTION UTRULLNING |[UTRULLNING |UTRULLNING [UTRULLNING |RAMP 378
21.04|DC FASTHALLNING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 379
21.05|DC FASTH VARVTAL 5rpm 5rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 380
21.06|DC FASTH STROM 30% 30% 30% 30% 30% 381
21.07 |DRIFTFRIGIV FUNKT UTRULLNING [UTRULLNING |UTRULLNING [UTRULLNING |UTRULLNING |382
21.08|SKALAR FLYGST NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 383
21.09|START INTRL FUNC FRAN2 STOPP [FRAN2 STOPP [FRAN2 STOPP |[FRAN2 STOPP |[FRAN2 STOPP (384
21.10|ZERO SPEED DELAY 0,5s 05s 05s 0,5s 0,5s 385
22 |ACCEL/RETARD
22.01|VAL ACC/RET Dl4 ACC/RET 1 ACC/RET 1 DI5 DI3 401
22.02|ACCEL TID 1 3,00 s 3,00 s 3,00s 3,00 s 3,00 s 402
22.03|RETARD TID 1 3,00s 3,00 s 3,00s 3,00 s 3,00 s 403
22.04|ACCEL TID 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 404
22.05|RETARD TID 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 405
22.06 |/ACC/RET RAMP FORM 0,00 s 0,00s 0,00s 0,00 s 0,00 s 406
22.07|NODSTOPP RAMP TID |3,00 s 3,00s 3,00s 3,00s 3,00 s 407
22.08|ACC PEKARE 0 0 0 0 0 408
22.09|DEC PEKARE 0 0 0 0 0 409
23 |VARVT REGULATOR
23.01|REL FORST 10 10 10 10 10 426
23.02|INTEGRATIONSTID 250s 250s 250s 250s 250s 427
23.03|DERIVERINGSTID 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 428
23.04|ACC KOMPENSERING |0,00 s 0,00s 0,00s 0,00 s 0,12s 429
23.05|EFTERSLAPN FORST |100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 430
23.06 |SJALVINSTALLNING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 431
24 |MOMENTREGULATOR
24.01 |MOMENTRAMP UPP 0,00 s 451
24.02|MOMENTRAMP NER 0,00 s 452
25 |KRITISKA VARVTAL
25.01|VAL KRIT VARVTAL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 476
25.02|KRIT VARVT 1 LAG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 477
25.03 |KRIT VARVT 1 HOG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 478
25.04|KRIT VARVT 2 LAG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 479
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25.05|KRIT VARVT 2 HOG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 480
25.06|KRIT VARVT 3 LAG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 481
25.07 [KRIT VARVT 3 HOG 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 482
26 |MOTOR STYRNING
26.01|FLODESOPTIMERING  |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 501
26.02|FLODESBROMSNING  |JA JA JA JA JA 502
26.03|IR-KOMPENSERING 0% 0% 0% 0% 0% 503
26.05|HEX FLODE NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 504
26.06|FLODES REF PEKARE |0 0 0 0 0 506
27 |BRAKE CHOPPER
27.01|[BROMSCHOPPER CTR |[FRAN FRAN FRAN FRAN FRAN
27.02|CHOPPER O LAST FK  |INGEN INGEN INGEN INGEN INGEN
27.03|BR RESISTANS
27.04|BR THERM TK 0s Os Os Os Os
27.05|MAX KNT BR EFFEKT |0 kW 0 kW 0 kW 0 kW 0 kW
27.06|BRCH CTRL SOM GEN SOM GEN SOM GEN SOM GEN SOM GEN
30 |FEL FUNKTIONER
30.01|AI<MIN FUNKTION FEL FEL FEL FEL FEL 601
30.02|PANEL BORTFALL FEL FEL FEL FEL FEL 602
30.03|EXTERNT FEL EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD EJ VALD 603
30.04|MOTOR OVERLAST NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 604
30.05|MOTOR OVERL TYP DTC/ DTC/ DTC/ DTC/ DTC/ 605
EGENDEF EGENDEF EGENDEF EGENDEF EGENDEF
30.06 MOTOR TERM TID (beréknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) (beraknad) 606
30.07 |MOTOR BEL KURVA 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 607
30.08 [NOLLVARV BEL 74,0% 74,0% 74,0% 74,0% 74,0% 608
30.09|BRYTPUNKT 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 609
30.10[FASTLASN FUNKTION |FEL FEL FEL FEL FEL 610
30.11 [FASTLASN FREKV 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 611
30.12|FASTLASN TID 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 612
30.13|LAG LAST FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 613
30.14|LAG LAST TID 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 614
30.15|LAG LAST KURVA 1 1 1 1 1 615
30.16|MOTOR FASBORTF NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 616
30.17|JORDFEL FEL FEL FEL FEL FEL 617
30.18|KOMM MOD FEL FUNK |FEL FEL FEL FEL FEL 618
30.19|KOMM FEL TID 3,00s 3,00 s 3,00s 3,00s 3,00 s 619
30.20 [ KOMM FEL RO/AO NOLL NOLL NOLL NOLL NOLL 620
30.21|UTOKAT DS T-OUT 30s 30s 30s 30s 30s 621
30.22|I0 KONFGIG FUNK VARNING VARNING VARNING VARNING VARNING 622
31 |AUTOM KVITTERING
31.01|ANTAL FORSOK 0 0 0 0 0 626
31.02|FORSOKSTID 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s 627
31.03|FORDROJNING 0,0s 00s 0,0s 0,0s 0,0s 628
31.04|OVERSTROM NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 629
31.05|OVERSPANNING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 630
31.06|UNDERSPANNING NEJ NEJ NEJ NEJ 631
31.07|Al SIGNAL<MIN NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 632
32 |OVERVAKNING
32.01|VARVT1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 651
32.02|VARVT1 GRANS 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 652
32.03|VARVT2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 653
32.04|VARVT2 GRANS 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 654
32.05|STROM FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 655
32.06 | STROM GRANS 0 0 0 0 0 656
32.07|MOMENT1 FUNKTION |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 657
32.08 MOMENT1 GRANS 0% 0% 0% 0% 0% 658
32.09|MOMENT2 FUNKTION  |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 659
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32.10|[MOMENT2 GRANS 0% 0% 0% 0% 0% 660
32.11 |REF1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 661
32.12|REF1 GRANS 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 662
32.13|REF2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 663
32.14|REF2 GRANS 0% 0% 0% 0% 0% 664
32.15|ARV1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 665
32.16|/ARV1 GRANS 0% 0% 0% 0% 0% 666
32.17|ARV2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 667
32.18|ARV2 GRANS 0% 0% 0% 0% 0% 668
33 |INFORMATION

33.01|PROGR VERS (Version) (Version) (Version) (Version) (Version) 676
33.02|APPL PROGR VERS (Version) (Version) (Version) (Version) (Version) 677
33.03|TEST DATUM (Datum) (Datum) (Datum) (Datum) (Datum) 678
34 |PROCESS HASTIG

34.01|SKALNING 100 100 100 100 100 701
34.02|ENHET % % % % % 702
34.03|VAL PROCESS VAR 142 142 142 142 142 703
34.04|HAST ARV FILTER 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 704
34.05|MOMENT ARV FILTER |[100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 705

34.06 ATERST DRIFTTID NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 706

35 |MOT TEMP MATN

35.01|MOT1 TEMP Al1 VAL EJANVAND |EJANVAND |[EJANVAND |[EJANVAND |EJANVAND |726
35.02|MOT1 TEMP ALM NIV 110 110 110 110 110 727
35.03|MOT1 TEMP FEL NIV 130 130 130 130 130 728
35.04|MOT2 TEMP Al2 VAL EJANVAND |EJANVAND |[EJANVAND |[EJANVAND |EJANVAND [729
35.05|MOT2 TEMP ALM NIV 110 110 110 110 110 730
35.06|MOT2 TEMP FEL NIV 130 130 130 130 130 731
35.07|MOTOR MOD KOMP JA JA JA JA JA 732
40 |PID REGULATOR

40.01 |PID FORST 1 1 1 1 1 851
40.02|PID INTEGR TID 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 852
40.03 |PID DERIV TID 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00 s 0,00 s 853
40.04 |PID DERIV FILTER 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 854
40.05 |[REGL AVVIK INV NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 855
40.06 VAL AV ARVARDE ARV1 ARV1 ARV1 ARV1 ARV1 856
40.07|[ARV1 INGANG Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 857
40.08[ARV2 INGANG Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 858
40.09 [ARV1 MINIMUM 0 0 0 0 0 859
40.10 [ARV1 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 860
40.11 [ARV2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0% 861
40.12|ARV2 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 862
40.13 |PID INTEGRATION PA PA PA PA PA 863
40.14 [TRIMM FUNKTION PA PA PA PA 864
40.15|TRIMM REF VAL Al1 Al1 Al1 Al1 865
40.16 [TRIMM REFERENS 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 866
40.17 TRIMM OMRADE 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 867
40.18 [TRIMM VAL VARVT TRIMM 868
40.19|AV FILT TID 0,04 s 0,04 s 0,04's 0,04 s 0,04 s 869
40.20|VAL VILOFUNKTION ej synlig ej synlig AV ej synlig ej synlig 870
40.21|GRANS VILOFUNK ej synlig ej synlig 0,0 rpm ej synlig ej synlig 871
40.22|FORDROJNING ej synlig ej synlig 0,0s ej synlig ej synlig 872
40.23/ATERSTARTS NIVA ej synlig ej synlig 0% ej synlig ej synlig 873
40.24 [ FORDROJNING ej synlig ej synlig 0,0s ej synlig ej synlig 874

40.25|ARV1 PEKARE 0 0 0 0 0 875

40.26 |PID MINIMUM -100,0% -100,0% -100,0% -100,0% -100,0% 876
40.27 |PID MAXIMUM 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 877
42 |BROMS STYRNING

42.01|BROMS STYRNING AV AV AV AV AV -

Ytterligare uppgifter: driftvérden och parametrar
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Nr |Namn/varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN (PB
42.02|BROMS KVITTENS AV AV AV AV AV -
42.03 BROMS OPPN FORD 00s 00s 00s 00s 00s -
42.04|BROMS STANG FORD [0,0s 0,0s 00s 00s 00s -
42.05|ABS BROMS HAST ST |10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm -
42.06|BROMSFEL FUNK FEL FEL FEL FEL FEL -
42.07 VAL STRTMOM REF NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ -
42.08 STARTMOMENT REF 0% 0% 0% 0% 0% -
42.09MAGN FORDROJNING |0,0's 00s 00s 0,0s 0,0s -
42.10|LAG REF BR HALL 0,0s 0,0s 00s 0,0s 00s -
50 |PULSGIVARE
50.01 |PULSANTAL 2048 2048 2048 2048 2048 1001
50.02 [VARVT MATMETOD A --- B -- A --- B -- A --B - A---B-- A--B--- 1002
50.03|PULSGIVAR FEL VARNING VARNING VARNING VARNING VARNING 1003
50.04|PG FEL FORDROJN 1000 1000 1000 1000 1000 1004
50.05|PG DDCS KANAL CH 1 CH1 CH 1 CH1 CH1 1005
50.06 VAL HAST ARV INTERNT INTERNT INTERNT INTERNT INTERNT 1006
51 KOMM MODUL 1026
52  |STANDARD MODBUS
52.01|STATIONS NR 1 1 1 1 1 1051
52.02|OVERF HSTIGHET 9600 9600 9600 9600 9600 1052
52.03|PARITET OJAMN OJAMN OJAMN OJAMN OJAMN 1053
60 |LEDARE/FOLJARE
60.01|MASTER LANK FUNK EJ ANVAND |[EJANVAND |EJANVAND |EJANVAND |[EJANVAND |1195
60.02|MOMENT VALJARE syns ej syns ej syns €j TORQUE Syns ej 1196
60.03|FONSTERFUNK TILL Syns ej syns ej syns ej NO Syns ej 1167
60.04[FONSTER STLK POS syns €j Syns €j syns gj 0 syns gj 1198
60.05|FONSTER STLK NEG syns €j Syns €j syns gj 0 syns gj 1199
60.06 | DROOP FAKT 0 0 0 0 0 1200
60.07 |MASTER SIGNAL 2 202 202 202 202 202 1201
60.08 MASTER SIGNAL 3 213 213 213 213 213 1202
70 |DDCS CONTROL
70.01 [KANAL 0 ADRESS 1 1 1 1 1 1375
70.02|KANAL 3 ADRESS 1 1 1 1 1 1376
70.03 [KANAL1 OVF HAST 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 1377
70.04|KO DDCS HW ANSLUT  |[RINGNAT RINGNAT RINGNAT RINGNAT RINGNAT 1378
83 |ADAPT PROG KTRL
83.01|ADAPTIV PROG KTRL  |ANDRINGSLA |[ANDRINGSLA |ANDRINGSLA |ANDRINGSLA |ANDRINGSLA (1609
GE GE GE GE GE
83.02|ANDRA NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1610
83.03|ANDRA BLOCK 0 0 0 0 0 1611
83.04|VAL AV EXEKV TID 100ms 100ms 100ms 100ms 100ms 1612
83.05|PASSCODE 0 0 0 0 0 1613
84 |ADAPTIV PROGRAM
84.01|STATUS 1628
84.02|FEL PAR 1629
84.05|BLOCKA1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1630
84.06|IN1 0 0 0 0 0 1631
84.07|IN2 0 0 0 0 0 1632
84.08|IN3 0 0 0 0 0 1633
84.09|UT 0 0 0 0 0 1634
1644
84.79|OUTPUT 0 0 0 0 0 -
85 |ANV KONST
85.01|KONST1 0 0 0 0 0 1645
85.02|KONST2 0 0 0 0 0 1646
85.03|KONST3 0 0 0 0 0 1647

Ytterligare uppagifter: driftvdrden och parametrar
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Nr |Namn/vérde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB
85.04|KONST4 0 0 0 0 0 1648
85.05|KONST5 0 0 0 0 0 1649
85.06 KONST6 0 0 0 0 0 1650
85.07 [KONST7 0 0 0 0 0 1651
85.08 KONST8 0 0 0 0 0 1652
85.09|KONST9 0 0 0 0 0 1653
85.10|KONST10 0 0 0 0 0 1654
85.11 |STRANG1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 MEDDEL 1 1655
85.12|STRANG2 MEDDEL 2 MEDDEL 2 MEDDEL 2 MEDDEL 2 MEDDEL 2 1656
85.13|STRANG3 MEDDEL 3 MEDDEL 3 MEDDEL 3 MEDDEL 3 MEDDEL 3 1657
85.14|STRANG4 MEDDEL 4 MEDDEL 4 MEDDEL 4 MEDDEL 4 MEDDEL 4 1658
85.15|STRANG5 MEDDEL 5 MEDDEL 5 MEDDEL 5 MEDDEL 5 MEDDEL 5 1659
90 |DS MOTTAGN ADDR

90.01|UTOKAT DS REF3 0 0 0 0 0 1735
90.02 |UTOKAT DS REF4 0 0 0 0 0 1736
90.03|UTOKAT DS REF5 0 0 0 0 0 1737
90.04 [HUVUD DS KALLA 1 1 1 1 1 1738
90.05|UTOKAT DS KALLA 3 3 3 3 3 1739
92 |DS SAND ADDR

92.01|MAIN DS STATUS WORD|302 302 302 302 302 1771
92.02|HUVUD DS AV1 102 102 102 102 102 1772
92.03|HUVUD DS AvV2 105 105 105 105 105 1773
92.04 [UTOKAT DS AV3 305 305 305 305 305 1774
92.05|UTOKAT DS AV4 308 308 308 308 308 1775
92.06 |UTOKAT DS AV5 306 306 306 306 306 1776
96 |EXT AO

96.01 |[EXT AO1 VARVTAL VARVTAL VARVTAL VARVTAL VARVTAL 1843
96.02 [INVERT EXT AO1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1844
96.03 [MINIMUM EXT AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1845
96.04 |FILTER EXT AO1 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 1846
96.05|SKALN EXT AO1 100% 100% 100% 100% 100% 1847
96.06 |EXT AO2 STROM STROM STROM STROM STROM 1848
96.07 |INVERT EXT AO2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1849
96.08 MINIMUM EXT AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1850
96.09 |FILTER EXT AO2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 1851
96.10|SKALN EXT AO2 100% 100% 100% 100% 100% 1852
96.11 |EXT AO1 PEKARE 0 0 0 0 0 1853
96.12|EXT AO2 PEKARE 0 0 0 0 0 1854
98 |TILLVALSMODULER

98.01 |PULSGIVARMODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1901
98.02 KOMM MODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1902
98.03|DI/O EXT MODUL 1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1903
98.04|DI/O EXT MODUL 2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1904
98.05|DI/O EXT MODUL 3 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1905
98.06 |[EXT Al/O MODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1906
98.07 KOMM PROFIL ABB DRIVES |ABBDRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES [1907
98.09 |DI/O EXT1 DI FUNK DI17,8 DI7,8 DI7,8 DI7,8 DI7,8 1909
98.10|DI/O EXT2 DI FUNK DI9,10 DI9,10 DI9,10 DI9,10 DI9,10 1910
98.11|DI/O EXT3 DI FUNK DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 1911
98.12]|AlI/O MOTOR TEMP NO NO NO NO NO 1912
98.13|Al/O EXT Al1 FUNK UNIP AIS UNIP Al5 UNIP Al5 UNIP Al5 UNIP Al5 1913
98.14 |Al/O EXT Al2 FUNK UNIP Al6 UNIP Al6 UNIP Al6 UNIP Al6 UNIP Al6 1914
99 |STARTPARAMETRAR

99.01[SPRAK ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH 1926
99.02 |TILLAMPNINGSMAKRO |FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN [1927
99.03|[MAKRO ATERSTALLN |NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ 1928
99.04MOTOR STYRMETOD |DTC DTC DTC DTC DTC 1929
99.05|MOTOR NOM SPANN ov oV oV ov oV 1930

Ytterligare uppgifter: driftvérden och parametrar
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Nr |Namn/varde FABRIK HAND/AUTO |PID-REGL M-REGL SEKV STYRN |PB

99.06 MOTOR NOM STROM  |0,0 A 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A 1931
99.07 [MOTOR NOM FREKV 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 1932
99.08 MOTOR NOM VARVT 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1933
99.09|MOTOR NOM EFFEKT |0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kw 0,0 kW 1934
99.10|MOTOR IDENTIFIER ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN 1935
99.11 [ENHETSNAMN 1935

Ytterligare uppagifter: driftvdrden och parametrar
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Funktionsblockscheman

Kapitlet i korthet

Scheman Tillhérande
diagram
Referensvérdeskedja, blad 1 Fortsatter pa

Gller nar makro FABRIK, HAND/AUTO, SEKV STYRN eller M-REGL &r aktivt (se parameter 99.02). | blad 2

Referensvérdeskedja, blad 1 Fortsatter pa
Galler nar makro PID-REGL ar aktivt (se parameter 99.02). blad 2
Referensvérdeskedja, blad 2 Fortsatter fran
Galler for samtliga makron (se parameter 99.02). blad 1

Hantering av start, stopp, driftfrigivning och startblockering -
Galler for varje makro (se parameter 99.02).

Hantering av éaterstéllning och till / frén -
Galler for varje makro (se parameter 99.02).

Funktionsblockscheman
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Referensvardeskedja, blad 1: makro FABRIK, HAND/AUTO, SEKV STYRN
och M-REGL (fortsattning pa nasta sida ...)

FACTORY, HAND/AUTO, SEQUENTIAL AND TORQUE MACRO
Al EXT 1/2 SEL
MIN. VALUE DIGIN — 0 LOC/REM- - - q
CW —o - - .
MaAX. VALUE EXT 1/2 SEL PTR , '
SCALE | FUNCTION | @ ) SWITCH ,
FILTER ] ' LOC REF1
LOC REF1—]g , \ !
INVERT !
DIG.IN— ! '
an—(118 ) e EXT REF1 . LoC REF2—| .
P COM REF1 —o * ' .
EXT 1 REF PTR | ° '
CONSTANTSPEED
MIN. VALUE o SWITCH SELECTION 1
MAX. VALUE] ' SWITCH
CONST.SP14
SCALE AlL,2,3 MIN CONST.SP1 a
rues ] 4
T CONST.SPI5
INVERT .
A[Z + DIGIN— \
a3 : consTaT :
MIN. VALUE ) APPLICATIN ' .
MAX. VALUE] Loc Rere ' FACTORY, SEQ, ' .
| HAND/AUTO . APPL_BLOCK
SCALE DIGIN —]o EXT REF2 PID-CONTROL nuT .
: b
FILTER COM REF2 —{o ' . ACTUAL .
INVERT EXT 2 REF_PTR o : TORQUE ' .
! CONTROL '
Atz . . DEVIATION
DIGITAL '
INPUTS MIN . '
98.03 (11.08) MAX
|—D1GIN 1-6 €D ! '
98.04 ' . c
— DIGIN 7-12 : -
.
D R VALUES I '
aUX 551 —2a)AcT 1 ! '
Agéng AlL23 ACT 2 ' '
[—AUX IS | | ' ,
% RO T (AT ' '
REFS PTR ! '
.
©e0D— avdiier . '
MAIN REF[—CW .
|| DATASET :ggn EEFIZ . SVITCH
AUX REF{—COM REF3 1 Lac DR d
paTasET [—SOM REFS SWITCH
| sw
nensser 531 457
— [EXT I REF |
k{aUX aCT |—COM ACT3 (09D Se1/sTR/DIR |
[—com acTs —
i gt;:ﬁg [—CoM AcT4 LOC START DIR .
BRIV WNDW/ DIGIN — SRT/STP ,
LOCREF1 L1 oc ReF1 oV —
e eeea EXT 1 STRT PTR
LOc REF2 |
3 LOC REF2 (1004)
LOC/REM  (—-LOC/REM
[EXT 2 REF_ |
START (1002)
STOP LOC START—| DIR
FORWARD DIGIN— SRT/STP
H.0OC DIR
REVERSE cW—
EXT 2 STRT PTR
RESET H.OC RESET
Based on Prepared
Customer Approved
ProJect name
Cust. Doc. No.
Date
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LOC/REM = LOC

LOC/REM = REM
EXTIZEXT2 = EXTE

: FAULT
' outi N
: '
;
: MOTOR CTRL MODE
. DIRECTION . -1
CRITICAL . !
G0 Shees | , . SWITCH SWITCH
. SPEED REF
; SCALAR
. SWITCH prym—— |ﬂ \ J/ \L
RA|, SPEED REF
aIvar: R
° '
CRITICAL '
SPEEDS ' :TRIM REF
TRIMMING ' . SEL pryrey
b EXT REF2 : ' [
Q34— acTuaL . . TORQUE =
(3016 TR ' {EXT REF2
(19— R¥Ptrence . (e
Ve Iﬂ
c ra, |—|¢| TOR@ REF
/ o L' DTC
o
—REAT RO 1
T DUTPUT RO 1 o
e
' RO 3
. RO 5
' RO 6
. RO 7
d - - - s e e e e e - RO 8
RO 9
nuffeUT Ao 1
’_ AD 1
aD 2
[ EXTERNAL |
aD
EXT AD1
EXT AD2
EXT AOL PTR
EXT AD2 PTR
ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG Doc. not 00170564dwg
HANDLING OF REFERENCES & DIR
e SHEET 1/2 Revislon A
Contl 00170543.0f
ABB ABB Industry ontinue ont "9
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Referensvardeskedja, blad 1: makro PID-REGL (fortsattning pa nasta

sida ...)

Al
MIN. VALUE
[EXT 2 REF)
MAX, VALUE AlL,2,3 FUNCTION
(303 scae ]
LOC REF2—R ,
FILTER
(3305)—| INVERT DIGIN —© | EXT_REF2 it r--°-°-°°°
112
a1~ ) coM REF2 —{o
' INTEGRATION
Al2 EXT 2 REF PTR|[ APPL BLOCK OUT
PID GAIN iie)
MIN. VALUE ' (116
40.02)— PID INTEG TIME
13.07)— MAX. VALUE] MIN
SCALE 11.08 MAX FID DERIV TIME
FILTER - PID DERIV FILTER
._.EEEE INVERT ERROR VALUE INV
PID INTEGRATION
Ar2—(115)— ACTUAL VALUES FILTER | CONTROL DEVIATION
Feroa—varoe—1 PID MAX—| MAX SPEED/FREQ
a3 300)—| PCTUAL VALUE D)
e DA T TNeoT— PID MIN—{ MIN SPEED/FREQ
MIN. VALUE 400D S ]
MAX. VALUE 40.08)— 4ETUAL 2 INPUT
(3R) scae ACT 1 MINIMLM
(1314) FILTER ACT 1 MAXIMUM
@B west et 2 o @B T
a3 —(1.20 ) ACT 2 MAXINUM
DIGITAL 124)ACT 1
T ACTUAL 1 PTR —cT 2
98.03 Al1-6 | -
@] —DIGIN 1-6 @ 1.34)ACTUAL
(3809) (104 )— CURRENT
—DIGIN 7-12
5803
[0 SET_REC) SLEEP
ADDR CONPARE SELECTION pres
AUX_DS
REF3 MOTOR SPEED urefActive —
AUX_DS
REF4 (@ INTERNAL
AUX_DS
REFS SLEEP LEVEL 1Ke oFF — PIDCtriActive —|
2
DI 1-12 — Modula-ting—|
38.02 _ADAFPI';I'ER
NAIN REF|—CW
e 231
w2
DATASET [—cOM REFS <E
—sw
"n‘::_l’_‘A::: [ comM acT1 CLOMPARE SELECTION
FW:EE: A ACTUAL VALUE
| [paTaseT (SN aSTe ! INTERNAL
CTRLPANEL K2
DRIV _WNDV/ VAKE UP LEVEL oFF —
LOC REF1 ioc REF1 2
TOC REF2 DI 1-12—4
2 -LOC REF2
Loc/ReM  —LOC/REM
START
po— ~LOC START
FORWARD
LOC DIR
REVERSE
RESET H.OC RESET
Based on Prepared
Customer Approved
Project name
Cust. Doc. No.
Date
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DIRECTION

(108

FUNCTION

MOTOR CTRL MODE
A
.

'
'
SWITCH SWITCH

SWITCH

4022 SLEEP DELAY

WAKE UP
(CEDR oy Tl

SPEED REF '
|_ SCALAR
FW '
RQJ, SPEED REF '
DTC

SET/RESET

‘1" = SLEEP MODE

StartRq —

= |

RDY_RUN

RDY_REF

ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG

SHEET 1/2

HANDLING OF REFERENCE & STRT/STP/DIR

Doc. nor 00170563.dwg

Revisiont A

ABB ABB Industry

Continue on: 00170545.dwg
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Referensvardeskedja, blad 2: Alla makron ( ... fortsattning pa nasta sida)

RAMP_OUT_ZERO

SPEED
SPEED REFERENCE CHAIN LIMITER RAMP_IN_ZERD | [ACC/DEC/SHAPE]
GU B o |
S REF2 ! s a
. o— L(202)
SPEED REF e
RAMP_HOLD [T
-—l
SPEED MAX SHAPE TIME
SPEED NIN EM STOP RANP
ACC TIME b
DEC TIME
ACCEL/DECEL
ACC/DEC SEL seeep es [SEERRTA
(2209 —ACCEL TIME 1.2 P~ c
- [ENCODER SPEED] SPEED ME,
DIG.IN — ENC MODULE ENCgl;ERBESRR ENCODER
(308 B5)—| SPEED
ACC PTR ENC PULSE NR VALIDITY
SPEED SPEED FB
DEC PTR MEAS MODE NOT_USED
ENC ALM/FLT
ENC DELAY
CHANNEL
J_|_ FOR_TACHD
TORQUE REFERENCE CHAIN
TORQ CTRL
LOC/REM = LOC _—
LOC REF = % TORQUE !
CONTROL ON ERG0EREF ] .
______ TORGUE,_REF
LOC/REM = REM SWITCH r - 1 SeLecror \
EXTI/EXT2 = EXT2 (&) —— ro- FREQUENCY SWITCH
[ T_REF2 / |_
SPEED —
RAMPING d
T -
TORQ REF 20.08 FREQ MAX
FREQ MIN
FREQ MAX LIM
(24.0D—TORG RAMP UP (24 B0 1 FREQ LIM
e J— 2 1 e
(@49D—{ramwp pown
FREQ MIN LIM
START | - - - oo
CONTROL a
FLUX REFERENCE T '
!
CHAIN ' SWITCH
FLUX USED REF
2101 - 2108 J/
FLUX_REF SEL START GROUP
. OPTIMIZATION FLUX BRAKE WEAKERING
FLUX REF PTR | SWITCH T
@608—— FLUX MIN LIMIT
|
FLUX REF
FLOX HEX FIELD
(@80 —ppriMzaTIN (B609)—FLUX BRAKING WEAKENING
Based on Pr
Customer Ap
Pr
Cust. Doc. No.
Date
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... fortsattning fran féregaende sida

ACCELERATION
COMPENSATION
DRODP_RATE
{£0.06)
a PID-CONTROLLER
ACC COMPENSATION
D
VINDOV
+ -
V) TORQUE REF2
b - + RAUE REF2 (205)—)
- /
7

X

SPEED WINDOW SEL ON
c ()
VINDOV WIDTH POS
WINDOW WIDTH NEG
2301 KPS
TS
DERIVATION TIME
TORGUE TORGUE LINIT
LIMITER | CALCULATION |
MAX TOR@ SEL /T\ TORG USED REF s
DC-VOLTAGE POWER LIMIT :
LIMITER CALCULATION TORQ MAX LIMY
TORQ MAX LIMZ T
ToRa Max PTR[ L—  ToRo Max NAX CURRENT
d— TORQ USER
MIN AL SCALE TORG MIN CUR LIMIT

TREF TOR@

MAX Al SCALE MAX LIMIT

TORQ INV

2 ]_ TORGUE

99285 63640

(20.06)— UNDERVOLTAGE P GENERATING CLR LIMIT
(@005 overvoLTAGE P MOTERING MIN TORQ SEL o A LINIT
IC UNDERVOLT e TORQ MOTOR LIMIT
Go4 ) TORQ MIN LIM2
Gt D) TORG MIN PTR — G
DC OVERVOLT WIN AL SCALE
MAX Al SCALE
FLUX USED REF TC s1, s2, s3 _
TORGUE USED REF (213)—  CONTROL -
MOTOR wopeL | MEASUREMENTS |
r o | & ~,

NOM VOLTAGE |OUT VOLT

NOM CURRENT | CURRENT

NOM FREQ FREQ

NOM SPEED | SPEED

9909 — NOM POWER | POVER

TORQUE

Prepared ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG Doc. nor 00170545.0wg
Approved HANDLING OF REFERENCES
| Project name SHEET 2/2 Revisiont A
Continue on: -
- ABB ABB Industry
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Hantering av aterstéllning och till/fran
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Diagrammet nedan ar en detalj av det foregaende diagrammet; Hantering av start, stopp,
driftfrigivning och startblockering

RESET FROM PANEL

RESET FROM FIELDBUS

IN LOCAL MODE _

EXT RESET

AND

AUTORESET| | |

AND

READY TO SWITCH ON
OR

b HHHH

OR

AND

SWITCH ON INHIBITED

MAIN CW / B7 (RESET)

FIELDBUS CW /BO

AND

——MAIN CW / BO (ON/OFF)

Code: 00169883 / Rev A
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