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TIETOJA TASTA OPPAASTA

Taman oppaan tekijanoikeudet omistaa Vacon Oyj. Kaikki oikeudet pidatetaan. Oikeudet
muutoksiin pidatetaan. Naiden ohjeiden alkuperainen kieli on englanti.

Tassa oppaassa on tietoja VACON®-taajuusmuuttajan toiminnoista seka kaytosta. Oppaassa
on sama rakenne kuin taajuusmuuttajan valikossa (luvut 1 ja 4-8).

Luku 1, Pikaopas

» Tyoskentelyn aloittaminen ohjauspaneelin avulla.
Luku 2, ohjatut toiminnot
» sovellusasetusten valitseminen.

* Sovelluksen nopea maarittaminen.
» Erilaisia sovelluksia esimerkkeineen.

Luku 3, Kayttoliittymat
* Paneelityypit ja ohjauspaneelin kaytto.

« PC-tyokalu VACON® Live.
*  Kenttavaylan toiminnot.

Luku 4, Valvontavalikko

+ Tietoja valvonta-arvoista.

Luku 5, Parametrivalikko

+ Kaikkien taajuusmuuttajan parametrien luettelo.

Luku 6, Viat ja tiedot -valikko

Luku 7, 1/0 ja laitteisto -valikko

Luku 8, Kayttdjan asetukset, suosikkiasetukset ja kayttajatason valikot
Luku 9, Valvonta-arvojen kuvaukset

Luku 10, Parametrikuvaukset
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* Parametrien kaytto.
» Digitaali- ja analogiatulojen ohjelmointi.
*  Sovelluskohtaiset toiminnot.

Luku 11, Vianetsinta
* Viatja niiden mahdolliset syyt.
» Vikojen kuittaaminen.

Luku 12, Liite

» Tietoja sovellusten oletusarvoista.

Tama opas sisaltaa useita parametritaulukoita. Naissa ohjeissa kerrotaan, miten taulukoita

luetaan.
Index Parameter ax Unit Default | ID Description
A. Parametrin sijainti taulukossa Tehtaalla asetettu arvo.

(parametrin numero). Parametrin tunnus.

Parametrin nimi. Parametrin arvojen tai toiminnan lyhyt
Parametrin pienin mahdollinen arvo. kuvaus.

Parametrin suurin mahdollinen arvo.

Parametrin arvon yksikko. Yksikko

naytetaan, jos sellainen on.

Tom

mo oW
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VACON®-TAAJUUSMUUTTAJAN TOIMINNOT

» Voit valita prosessiin parhaiten sopivan sovelluksen: vakiosovellus, HVAC, PID-ohjaus tai
monipumppuohjaus yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmille. Taajuusmuuttaja
tekee jotkin tarvittavista asetuksista automaattisesti, mika helpottaa kayttoonottoa.

* Ohjatut toiminnot ensimmaiseen kaynnistykseen ja Fire Mode -tilaan.

*  Ohjatut toiminnot kullekin sovellukselle: vakiosovellus, HVAC, PID-ohjaus tai
monipumppuohjaus yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmille.

* FUNCT-painike, jonka avulla voi helposti siirtya paikallisohjauksesta etaohjaukseen ja
painvastoin. Etdohjauspaikka voi olla riviliitin tai kenttavayla. Voit valita etaohjauspaikan
parametrin avulla.

» Kahdeksan vakionopeutta.

*  Moottoripotentiometritoiminnot.

*  Huuhtelutoiminto.

* Kaksi ohjelmoitavaa ramppiaikaa, kaksi valvontaa ja kolme estotaajuusaluetta.

» Pakotettu pysaytys.

*  Ohjaussivu tarkeimpien arvojen nopeaan kayttoon ja valvontaan.

» Kenttavayladatan kartoitus.

* Automaattinen viankuittaus.

» Erilaiset esilammitystilat kondensaatio-ongelmien estamiseksi.

e Suurin lahtotaajuus 320 Hz.

+ Reaaliaikakello ja ajastintoiminnot (edellyttavat lisdvarusteena hankittavaa akkua).
Mahdollisuus ohjelmoida kolme aikakanavaa, joihin voidaan maarittaa erilaisia
taajuusmuuttajan toimintoja.

» Saatavana on myos ulkoinen PID-saadin. Sita voidaan kayttaa esimerkiksi venttiilin
ohjaamiseen taajuusmuuttajan riviliitinohjauksella.

» Lepotilatoiminto, joka saastaa energiaa ottamalla taajuusmuuttajan kayttoon ja
poistamalla sen kaytosta automaattisesti.

» Kahden vyohykkeen PID-saadin, jossa on kaksi takaisinkytkentasignaalia: minimin ja
maksimin ohjaus.

+ Kaksi asetusarvon lahdetta PID-saatimelle. Voit valita arvon digitaalitulon avulla.

* PID-asetusarvon tehostustoiminto.

» Myotakytkentatoiminto, joka parantaa reagointia prosessin muutoksiin.

* Prosessiarvojen valvonta.

*  Monipumppuohjaus yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmille.

* Monisaato- ja rinnansaatotilat usean taajuusmuuttajan jarjestelmassa.

*  Monipumppujarjestelma, joka kayttaa reaaliaikakelloa pumppujen vuorottelussa.

* Huoltolaskuri.

*  Pumpun ohjaustoiminnot: siemenvesipumpun ohjaus, paineen yllapitopumpun ohjaus,
pumpun juoksupydran automaattinen puhdistus, pumpun syottopaineen valvonta seka
jaatymisenestotoiminto.
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1 PIKAOPAS

1.1 OHJAUSPANEELI JA PANEELI

Ohjauspaneeli toimii linkkina taajuusmuuttajan ja kayttajan valilla. Ohjauspaneelin avulla
saadetaan moottorin nopeutta ja seurataan taajuusmuuttajan tilaa. Lisaksi voit asettaa
taajuusmuuttajan parametrit.

Kuva 1: Paneelin painikkeet

A. BACK/RESET-painike. Talla painikkeella ~ D. Oikea nuolipainike.
voit palata takaisinpain valikossa, E. Kaynnistyspainike (Start).
poistua muokkaustilasta tai kuitata vian.  F. Alanuolipainike. Talla painikkeella voit

B. Ylanuolipainike. Talla painikkeella voit selata valikkoa alaspain ja pienentaa
selata valikkoa ylospain ja suurentaa arvoa.
arvoa. G. Pysaytyspainike (Stop).

C. FUNCT-painike. Talla painikkeella voit H. Vasen nuolipainike. Talla painikkeella
muuttaa moottorin pyorimissuuntaa, voit siirtaa kohdistinta vasemmalle.
kayttaa ohjaussivua ja vaihtaa [.  OK-painike. Talla painikkeella voit siirtya
ohjauspaikan. Lisatietoja on kohdassa valitulle tasolle tai valittuun kohteeseen
3.3.3 FUNCT-painike. ja vahvistaa valinnan.

1.2 PANEELIT

Laitteen paneeli voi olla graafinen paneeli tai tekstipaneeli. Ohjauspaneelissa on aina sama
nappaimisto ja samat painikkeet.

Nama tiedot nakyvat paneelissa.
*  Moottorin ja taajuusmuuttajan tila.
* Moottorin ja taajuusmuuttajan viat.
» Sijaintisi valikkorakenteessa.
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Kuva 2: Graafinen paneeli

A. Ensimmaéinen tilakentta: SEIS/KAY F. Sijaintikentta: parametrin tunnus ja
B. Moottorin pydrimissuunta nykyinen sijainti valikossa
C. Toinen tilakentta: VALMIS / EI VALMIS / G. Valittu ryhma tai kohde

VIKA H. Kohteiden lukumaara ryhmassa

D. Halytyskentta: HALYTYS/-
E. Ohjauspaikkakentta: PC/1/0/
PANEELI/ KENTTAVAYLA

o

READY RUN STOP ALARM FAULT

quick seTy S

M
1" l\@

v v

FWD REV 110 KEYPAD BUS

®

Kuva 3: Tekstipaneeli. Jos teksti on liian pitka nayttoén, jarjestelma vierittad sen paneelissa
automaattisesti.

A. Tilan merkkivalot D. Nykyinen sijainti valikossa

B. Halytyksen ja vian ilmaisimet E. Ohjauspaikan merkkivalot

C. Nykyisen sijainnin ryhman tai kohteen F. Pyorimissuunnan merkkivalot
nimi

1.3 ENSIMMAINEN KAYNNISTYS

Kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta, Ohjatut asetukset -toiminto kaynnistyy.
Ohjatut asetukset -toiminto kehottaa antamaan tiedot, joita taajuusmuuttaja tarvitsee
voidakseen ohjata toimintoja.
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1 Kielivalinta (P6.1) Valinta on erilainen eri kielipaketeissa.
Kesaaika* (P5.5.5)
Venaja
2 us
EU
POIS
3 Aika* (P5.5.2) hh:mm:ss
4 Vuosi* (P5.5.4) VW
5 Paivamaara* (P5.5.3) pp-kk.

* Nama vaiheet tulevat nakyviin, jos akku on asennettuna.

Kaynnista Ohjatut asetukset?

6 Kylls
Ei

Valitse Kylls ja paina OK-painiketta. Jos valitset Ei-vaihtoehdon, taajuusmuuttaja lopettaa
Ohjatut asetukset -toiminnon.
Jos haluat asettaa parametrien arvot manuaalisesti, valitse £/ ja paina OK-painiketta.

Valitse sovellus (P1.2 Sovellus, ID212)
Vakio

LVI

PID-ohjaus

Multi-Pump (yksi taajuusmuuttaja)
Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Voit jatkaa vaiheessa 7 valitun sovelluksen ohjattuun toimintoon valitsemalla Kylla ja
painamalla OK-painiketta. Ohjattujen sovellustoimintojen kuvaukset ovat luvussa 2 Ohjatut
toiminnot.

Jos valitset Ei-vaihtoehdon ja painat OK-painiketta, Ohjatut asetukset -toiminto keskeytyy ja
sinun taytyy valita kaikki parametriarvot manuaalisesti.

Voit aloittaa Ohjatut asetukset -toiminnon uudelleen kahdella tavalla: Siirry parametriin
P6.5.1 (Palauta oletusasetukset) tai parametriin B1.1.2 (Ohjatut asetukset]. Aseta sitten
arvoksi Aktiivinen.

1.4 SOVELLUSTEN KUVAUKSET

Parametrin P1.2 (Sovellus) avulla voit valita taajuusmuuttajan kayttétarkoituksen. Heti, kun
parametrin P1.2 arvoa muutetaan, parametriryhmat saavat valmiiksi asetetut arvonsa.

1.4.1 VAKIO- JA LVI-SOVELLUKSET

Vakio- ja HVAC-sovellusten avulla voit ohjata esimerkiksi pumppuja tai puhaltimia.

Taajuusmuuttajaa voidaan ohjata paneelin, kenttavaylan tai riviliitinten valityksella.
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PIKAOPAS VACON - 15

Riviliitinohjauksessa taajuusmuuttajan taajuusohjesignaali kytketaan joko liittimeen Al1 (0-
10 V) tai Al2 (4-20 mA). Kytkentd maaraytyy signaalin tyypin mukaan. Kaytettavissa on myds
kolme vakionopeusohjetta. Voit aktivoida ne liittimien DI4 ja DI5 avulla. Taajuusmuuttajan
kdynnistys- ja pysaytyssignaalit on kytketty liittimiin DI1 (kdynnistys eteenpain) ja DI2
(kdynnistys taaksepain).

Kaikki taajuusmuuttajan lahdot voidaan maarittaa vapaasti sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (L&htotaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).

Parametrien kuvaukset ovat luvussa 70 Parametrikuvaukset.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 16 PIKAOPAS

Vakiolaajennuskortti
|__signaali | Kuvaus
- | 1 | [ +10 vref | | Ohjausjannitelshts | | |
|—|_ A
" \
Viitepoten- | — 2 All+ Analogiatulo 1 + . .
tiometri Taajuusohje
1-10 kQ [ (oletusarvo 0-10 V)
3 All- Analogiatulo 1 -
4 A2+ Analogiatulo 2 + Taajuusohje
(oletusarvo 4-20 mA)
5 Al2- Analogiatulo 2 -
RRERREEEEEEEIEE 6 |[24vout @ | [24V:napujannite || |
. | 7 ||GND ® | [1/0 maa | |
e EEE R {8 |[pbn1 | |Digitaalitulo 1 | | Kéy eteen |
AT {9 ][bp2 | [Digitaalitulo 2 | [ Kay taakse |
IR, {10 ][ D13 | [Digitaalitulo 3 | [ Ulkoinen vika |
| 11 | | CM ® | |Yhteinen tuloille DI1-DI6 || |
| 12 | [ 24vout ® | 24 v:n apujannite | | |
5 r----{ 13 | [ GND ® | [1/0 maa || |
E .7 : Taaj.ohje
[P S Sy 14 DI4 Digitaalitulo 4 Analogiatulo 1
- VakioncpeL 3
' . 1 a
" i [15 ][5 | [Digitaalitulo 5 | Vakionopeus 3
bo-or” ooob----{ 16 ][ DI6 | |Digitaalitulo 6 | [ vian kuittaus |
1 1
! ! 17 CM ® Yhteinen tuloille DI1-DI6
. - 1 .
E J . \\'--:-—— --1 18 AO1+ Analogialahtd 1 + Lahtstaajuus (0-20 mA)
' v m !
R el 19 | | AO1- ® | |Analogialshts 1 -
1 1
' 1
E E 30 +24 Vin 24 V:n aputulojannite
\ 1
E X A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU,
| 1
' ! B RS485 Sarjavéyla, positiivinen N2, BACnet
' 1
, . 21 RO1/1 NC 3htd
: KAY ! / Relelahto 1 )
: :— ————— 22 RO1/2 CM KAY
®1 ------- 23 | | RO1/3 NO —
! 1
| ! 24 | | RO2/1 NC Relel&htd 2
! 1
: VIKA | I — 25 ROZ/Z CM j VIKA
1
- @ -------- 26 | | RO2/3 NO —
28 || TI1+ Termistoritulo *)
29 TI1-
RO3/2 CM Relelaht6 3 *k
32 03/2 € — VALMIS )
33 | [ RO3/3 NO

Kuva 4: Vakio- ja HVAC-sovellusten oletusohjausliitdnnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PIKAOPAS

VACON - 17

** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON 100® X -

asennusoppaassa.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 5: DIP-kytkin

A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)

B. Kelluva

Taulukko 2: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus

1.1.1 Ohjatut aset. 0 1 0

ID

1170

Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso Tau-
lukko 1 Ohjatut asetuk-
set -toiminto).

1.1.2 Fire Mode -aset. 0 1 0

1672

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso 2.6 Ohjattu Fire
Mode -asetustoiminto).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 18

PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

Parametri

Sovellus

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

212

Kuvaus

0 = Vakio

1=HVAC

2 = PID-saato

3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)

4 = Multi-Pump (useita
taajuusmuuttajia)

Minimitaajuusohje

0.00

P1.4

Hz

0.0

101

Pienin sallittu taajuus-
ohje.

Maksimitaajuusohje

P1.3

320.0

Hz

50.0/
60.0

102

Suurin sallittu taajuus-
ohje

Kiihdytysaika 1

0.1

3000.0

5.0

103

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
kasvaa nollataajuu-
desta maksimitaajuu-
teen.

Hidastusaika 1

0.1

3000.0

5.0

104

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
pienenee maksimitaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

Moottorin virtaraja

IH*0,1

Vaihtelee

107

Suurin taajuusmuutta-
jasta lahteva moottorin
virta.

Moottorin tyyppi

650

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-
moottori

2 = Reluktanssimoot-
tori

Moottorin nimellis-
jannite

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihtelee

110

Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.

HUOMAUTUS!

Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.

1.10

Moottorin nimellis-
taajuus

8.0

320.0

Hz

50/ 60

1

Katso arvo fn moottorin
arvokilvesta.

Moottorin nimellis-
nopeus

24

19200

rpm

Vaihtelee

12

Katso arvo nn mootto-
rin arvokilvesta.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

112 Moottorm nimellis- IH*0.1 I * 2 A Vaihtelee 113 Katso.arvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.

113 Moottorln.tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat_so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.

Taajuusmuuttaja etsii
mahdollisimman pie-
nen moottorin virran
voidakseen sdastaa
energiaa ja vahentaa
moottorin melua. Kayta
0 1 0 666  |tata toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
puMppuprosesseissa.

Energiankayton opti-

1.14 0
mointi

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Tunnistusajo laskee tai
mittaa ne moottorin
parametrit, joita tarvi-
taan moottorin ja
nopeuden tehokkaa-
seen saatoon.

1.15 Tunnistus 0 2 0 631 0 = Ei kiiytbssi

1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on asetet-
tava ennen tunnistusa-
jon suorittamista.

1.16 Kaynnistystoiminto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

11g | Automaattinen vian- 0 1 0 731 | 0= Ei kiytéss

kuittaus 1 = Kaytossa

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 20 PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika [pysaytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus

Analogiatulovian (P3.9.1.13)
vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen

taajuus

4 = Vika [pyséytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Etdohjauspaikan (Kay/
Seis] valinta.

1.21 Etaohjauspaikka 0 1 0 172
0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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VACON - 21

Taulukko 3: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A

valinta

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

17

Kuvaus

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu I/0 A.

0=PC

1 = Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

5=Al1+AI2

7 = PID-ohjearvo

8 = Moottoripotentio-
metri

11 = Lohkon 1 lahto
12 = Lohkon 2 lahto
13 = Lohkon 3 lahto
14 = Lohkon 4 l&hto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 l&hto
17 = Lohkon 7 lahto
18 = Lohkon 8 lahto
19 = Lohkon 9 l&hto
20 = Lohkon 10 l&hto

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu paneeli.
Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldaohjear-
von valinta

122

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu kentta-
vayla.

Katso P1.22.

1.25

Al1-signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 22 PIKAOPAS

Taulukko 3: M1 Nopea kdyttoonotto

Numero Parametri in. . . Kuvaus

1.30 AO01 toiminto | 0 | 31 | | 2 | 10050 |Katso P3.5.4.1.1.

Taulukko 4: M1.31 Vakio / M1.32 LVI

Numero Parametri in. . . Kuvaus

Valitse vakionopeus
1.31.1 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105 |digitaalitulon DI4

avulla.

Valitse vakionopeus
1.31.2 Vakionopeus 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106 |digitaalitulon DI5

avulla.

Valitse vakionopeus
1.31.3 Vakionopeus 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126 |digitaalitulojen Dl4 ja

DI5 avulla.

1.4.2 PID-SAATOSOVELLUS

Voit kayttaa PID-sdatésovellusta prosesseissa, joissa prosessimuuttujaa (esimerkiksi
painetta) ohjataan sagtamalla moottorin nopeutta.

Tassa sovelluksessa taajuusmuuttajan sisainen PID-saadin on maaritetty kayttamaan yhta
asetusarvoa ja yhta takaisinkytkentasignaalia.

Kaytettavissa on kaksi ohjauspaikkaa. Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon DI6 avulla.
Kun ohjauspaikka A on kaytossa, DI1 antaa kaynnistys- ja pysaytyskomennot ja PID-saadin
antaa taajuusohjeen. Kun ohjauspaikka B on kaytdssa, Dl4 antaa kaynnistys- ja
pysaytyskomennot ja Al1 antaa taajuusohjeen.

Voit maarittaa kaikki taajuusmuuttajan lahdot vapaasti kaikissa sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettavissa yksi analogialahto (Lahtotaajuus) ja kolme
releldhtoa (Kay, Vika, Valmis).

Parametrien kuvaukset ovat taulukossa Taulukko 1 Ohjatut asetukset -toiminto.
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Vakiolaajennuskortti
|__signaali__J __ Kuvaus |
X
_ = ] 1 | [+10 Vref | [ohjausjannitelahts | | |

Ohjearvopo- IL —\ - Paikka A-

tentiometri ; '

AIl+ .

1-10 000 Q| | - 2 Analogiatulo 1 + PID-asetusarvo (ohje)

I Paikka B:

o 3 | |AIL- Analogiatulo 1 - Taajuusohje
Kaksijohdinl&hetin (oletusarvo: 0-10V)
Oloarvo - ___1 a A2+ Ana|ogiatu|o 2 + PID'taka|S|nkytkentaarV0

(oloarvo)
(oletusarvo: 4-20 mA)
I= 47 5 A2- Analogiatulo 2 -
|
(0)‘};--_29"["6 F-77"71 6 |[24vinkants @ | [24 V:in apujannite | | |
. i1 7 ][cenD ® | |/O Maa | |

;__ el _| P | |DIl | |Digitaa|itulo 1 | |Paikka A: K3y eteen (PID-s&adin) |

L {1 9 |[on | Digitaalitulo 2 || Ulkoinen vika |

L EEEEEE. 1 10 | [p13 | [Digitaalitulo 3 | Vian kuittaus |

[ 11 ] [cM ® | | [¥nhteinen tuioile D11-D6| | |

e .| 12 | |24 V:n lahtt @ | |24 V:n apujénnite | | |

: r----1 13 | [oND ® | [1/0 Maa | | |

s | o Paikka B: Kay eteen

Fo-- Smmrem o 14 D14 Digitaalitulo 4 (taajuusohje P3.3.1.6)

o 15 | [o | [Digitaaliulo 5 || Vakionopeus 1 |

bo--r" --t----{ 16 | |DI6 | Digitaalitulo 6 | [ Ohjauspaikan A/B valinta_]

1 1

5 ! 17 | |[CM e Yhteinen tuloile DI1-DI6

,""\\__L____ 18 | |pO1+ Analogialdht6 1 +

' ! !

b mA — Lahtbtaajuus

' Seoefimd---- 1 19 AO1-/GND (] Analogialahtd 1 - (0-20 mA)

! 1

, 1

E : 30 | |+24 Vin tubo 24 Vin

: ! aputulojannite

i E A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU

‘ ! B RS485 Sarjavayla, positiivinen

1 1

- B} 21 | [RO1/1 NC o

: KAY ! / Releldhtd 1 )

| b 22 | [RO1/2 CM KAY

' 1

N % foooemeees 23 | [RO1/3 NO —

! 1

\ ! 24 | |[RO2/1 NC Releldhts 2

1

'OVIKA Lo 25 | [RO2/2 M -/ VIKA

)

O QEEEEETE. 26 | [RO2/3 NO —

28 TI1+ ) .
9 = Termistoritulo *)
32 RO3/2 CM " Relelahté 3

/ VALMIS *x)
33 RO3/3 NO L

Kuva é: PID-s&éatésovelluksen oletusohjausliitannat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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VACON - 24 PIKAOPAS

** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 7: DIP-kytkin

A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)
B. Kelluva

Taulukko 5: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso 1.3
Ensimmdinen k&ynnis-
tys).

1.1.1 Ohjatut aset. 0 1 0 1170

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
1.1.2 Fire Mode -aset. 0 1 0 1672 |minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso 2.6 Ohjattu Fire
Mode -asetustoiminto).
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VACON - 25

Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

Parametri

Sovellus

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

212

Kuvaus

0 = Vakio

1=HVAC

2 = PID-saato

3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)

4 = Multi-Pump (useita
taajuusmuuttajia)

Minimitaajuusohje

0.00

P1.4

Hz

0.0

101

Pienin sallittu taajuus-
ohje.

Maksimitaajuusohje

P1.3

320.0

Hz

50.0/
60.0

102

Suurin sallittu taajuus-
ohje

Kiihdytysaika 1

0.1

3000.0

5.0

103

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
kasvaa nollataajuu-
desta maksimitaajuu-
teen.

Hidastusaika 1

0.1

3000.0

5.0

104

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
pienenee maksimitaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

Moottorin virtaraja

IH*0,1

Vaihtelee

107

Suurin taajuusmuutta-
jasta lahteva moottorin
virta.

Moottorin tyyppi

650

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-
moottori

2 = Reluktanssimoot-
tori

Moottorin nimellis-
jannite

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihtelee

110

Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.

HUOMAUTUS!

Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.

1.10

Moottorin nimellis-
taajuus

8.0

320.0

Hz

50.0/
60.0

1

Katso arvo fn moottorin
arvokilvesta.

Moottorin nimellis-
nopeus

24

19200

rpm

Vaihtelee

12

Katso arvo nn mootto-
rin arvokilvesta.
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Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

112 Moottorm nimellis- IH*0.1 Is A Vaihtelee 113 Katso.arvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.

113 Moottorln.tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat_so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.

Taajuusmuuttaja etsii
mahdollisimman pie-
nen moottorin virran
voidakseen sdastaa
energiaa ja vahentaa
moottorin melua. Kayta
0 1 0 666  |tata toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
puMppuprosesseissa.

Energiankayton opti-

1.14 0
mointi

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Tunnistusajo laskee tai
mittaa ne moottorin
parametrit, joita tarvi-
taan moottorin ja
nopeuden tehokkaa-
seen saatoon.

1.15 Tunnistus 0 2 0 631 0 = Ei kiiytbssi

1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on asetet-
tava ennen tunnistusa-
jon suorittamista.

1.16 Kaynnistystoiminto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

11g | Automaattinen vian- 0 1 0 731 | 0= Ei kiytéss

kuittaus 1 = Kaytossa
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Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika [pysaytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus

Analogiatulovian (P3.9.1.13)
vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen

taajuus

4 = Vika [pyséytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Etdohjauspaikan (Kay/
Seis] valinta.

1.21 Etaohjauspaikka 0 1 0 172
0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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PIKAOPAS

Taulukko 6: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

17

Kuvaus

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu I/0 A.

0=PC

1 = Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

6=Al1+AlI2

7 = PID-ohjearvo

8 = Moottoripotentio-
metri

11 = Lohkon 1 lahto
12 = Lohkon 2 lahto
13 = Lohkon 3 lahto
14 = Lohkon 4 l&hto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 l&hto
17 = Lohkon 7 lahto
18 = Lohkon 8 lahto
19 = Lohkon 9 l&hto
20 = Lohkon 10 l&hto

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 7: M1.33 PID-saato

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Jos parametrin arvo on

PID-saatimen vah- 100 %, 10 prosentin
1.33.1 0.00 100.00 % 100.00 118 muutos virhearvossa

vistus muuttaa saatimen lah-
toarvoa 10 prosentilla.

Jos parametrin arvoksi
asetetaan 1,00 s, 10
prosentin muutos vir-
1.33.2 PID-saatimen I-aika 0.00 600.00 s 1.00 119 hearvossa muuttaa
saatimen lahtoarvoa
10,00 prosentilla
sekunnissa.

Jos parametrin arvoksi
asetetaan 1,00 s, 10
prosentin muutos vir-
hearvossa 1,00 sekun-
nin aikana aiheuttaa
10,00 prosentin muu-
toksen saatimen lahto-
arvossa.

1.33.3 PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 s 0.00 1132

Valitse prosessin
1.33.4 Yksikon valinta 1 L4 1 1036 |yksikkd. Katso
P3.13.1.4.

Prosessiyksikdn arvo,

Valitun yksikan Vaihte- | Vaihte- joka on sama kuin

1.33.5 A Vaihtelee 1033 |nolla prosenttia PID-
minimi lee lee L L
takaisinkytkentasig-
naalista.
Prosessiyksikdn arvo,
. - ) . . joka on sama kuin
1336 |Valitunyksikén mak- | Vaihte- | Vaihte Vaihtelee | 1034 |sata prosenttia PID-
simi lee lee . L
takaisinkytkentasig-
naalista.
133.7 Takalsmkytkenta 1, 0 30 2 334 Katso P3.13.3.3.
paikka
1.33.8 Asetusarvon 1 lahde 0 32 1 332 Katso P3.13.2.6.
133.9 Paneelin asetusarvo | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 167

1 lee lee lee
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Taulukko 7: M1.33 PID-saato

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Taajuusmuuttaja siirtyy
lepotilaan, kun lahto-
taajuus pysyy taman
rajan alapuolella
pidempdan kuin para-
metrin Lepoviive maa-
rittaman ajan.

0 = Ei kaytossa

1.33.10 | SP1 Lepotaajuusraja 0.0 320.0 Hz 0.0 1016

Aika, joka taajuus pysyy
lepotilarajan alapuo-
1.33.11 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017 [lella, ennen kuin taa-
juusmuuttaja pysahtyy.
0 = Ei kaytossa

PID-takaisinkytkennan

valvonnan havahtumis-

1.33.12 | SP1 Havahtumisraja | '2inte- | Vainte- | Vaihte- |\ 401 0e | 1018 |23 Havahtumisraja i
lee lee lee kayttaa valittuja pro-

sessiyksikkoja.

0 = Ei kaytossa

Digitaalitulon DI5 valit-

1.33.12 Vakionopeus 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105 .
sema vakionopeus.

1.4.3 YHDEN TAAJUUSMUUTTAJAN MONIPUMPPUSOVELLUS

Voit kayttaa yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellusta kayttotarkoituksiin, joissa yksi
taajuusmuuttaja ohjaa enintadn kahdeksasta rinnakkaisesta moottorista (esimerkiksi
pumpusta, puhaltimesta tai kompressorista) koostuvaa jarjestelmaa. Oletusasetuksen
mukaan yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellus maaritetaan kolmelle rinnakkaiselle
moottorille.

Taajuusmuuttaja kytketaan yhteen moottoreista, josta tulee saateleva moottori.
Taajuusmuuttajan sisainen PID-saadin ohjaa saatomoottorin nopeutta ja antaa kaynnistys- ja
pysaytysohjaussignaalit apumoottoreille relelahtdjen kautta. Ulkoiset kontaktorit (kytkimet)
kytkevat apumoottorit verkkojannitteeseen.

Voit ohjata prosessimuuttujaa (esimerkiksi painetta) sdatamalla sdatomoottorin nopeutta ja
muuttamalla kaytossa olevien moottorien maaraa.

Parametrien kuvaukset ovat luvussa 10 Parametrikuvaukset.
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3[\[

Kay/Seis D
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M1 M2 M3
S
M2
—> @ —>
S

Kuva 8: Yhden taajuusmuuttajan monipumppukokoonpano

Vuorottelutoiminto (kdynnistysjarjestyksen muuttaminen) tasaa jarjestelmassa olevien
moottorien kulumista. Vuorottelutoiminto valvoo kunkin moottorin kdyntiaikaa ja asettaa
moottorien kaynnistysjarjestyksen. Moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kaynnistyy ensin
ja moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kdynnistyy viimeisena. Voit maarittaa vuorottelun
kdynnistymé&an sisdisen reaaliaikakellon (edellyttéda paristoa) asettaman vuorotteluvalin
perusteella.

Voit maarittaa vuorottelun kattamaan kaikki jarjestelman pumput tai vain apupumput.
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%
M3

M1 M2

Kuva 9: Ohjauskaavio, kun vain apumoottorit on méaaritetty vuorottelemaan.

K1 K1i.1 K2 | K2.1 K2 | K3.1

Kuva 10: Ohjauskaavio, kun kaikki moottorit on mdaritetty vuorottelemaan.

Kaytettavissa on kaksi ohjauspaikkaa. Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon DI6 avulla.
Valitse ohjauspaikka A tai B digitaalitulon DI6 avulla. Kun ohjauspaikka A on kaytossa, DI1
antaa kaynnistys- ja pysaytyskomennot ja PID-saadin antaa taajuusohjeen. Kun ohjauspaikka
B on kaytossa, Dl4 antaa kaynnistys- ja pysaytyskomennot ja Al1 antaa taajuusohjeen.
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Voit maarittaa kaikki taajuusmuuttajan lahdot vapaasti kaikissa sovelluksissa.
Peruslaajennuskortissa on kaytettdvissa yksi analogialéhto (L&htGtaajuus) ja kolme
relelahtoa (Kay, Vika, Valmis).
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Vakiolaajennuskortti
|__Signaali _§ ___ Kuvaus |
_rk— | 1 | [ +10vref | | Ohjausjannitelahts | | |
Viitepoten- | | L4 Paikka A: Ei kaytossa
e ‘| o2 AILl+ Analogiatulo 1 + alkka A: aytossa
1-10 kQ [ Paikka B:

l_ _ _ Taajuusohje
Kaksijohdinlahetin 3 All- Analogiatulo 1 - (oletusarvo: 0-10 V)
Oloarvo - A2+ i - .

—————— 4 Analogiatulo 2 + PID-takaisinkytkenta-

arvo (oloarvo)
LT 5 AlI2- Analogiatulo 2 - (oletusarvo: -20 mA)
|
[=Oa20mAT - o1 e |[24vout e | [24 Vin apujannite | | |
—_— - __
. ) -1 7 |[onD e | [1/0 maa || |
peoo T { 8 |[p11 | Digitaalitulo 1 | | Paikka A: Kay eteen (PID-saadin) |
| -7 . —
R IR EE R { 9 || D12 | [Digitaalitulo 2 | [Foe B ks e) |
Lom -| 10 | | DI3 | |Digitaa|itu|o 3 | |Ohjauspaikan A/B valinta |
| 11 | | CM ® | |Yhteinen tuloille DI1-DI6 || |
e 1 12]] 24vout @ | [24 v:in apujannite || |
: r----1 13 || GND ® | [1/0 maa | |
1 P 1
AR S 14 | | DI4 Digitaalitulo 4 Moottorin 1 lukitus
1 1
po--r’ e 15 ][ DI5 | [Digitaalitulo 5 | [ Moottorin 2 lukitus |
bo--c” —--p----{ 16 || DI6 | |Digitaalitulo 6 | [Moottorin 3 lukitus |
1 1
! 17 CM L] Yhteinen tuloille DI1-DI6 |
' PN 1
B S [FTY RYT Analogialihts 1 +
©. mA ) Lahtotaajuus
N e 19 || AO1-/MAA ® | |Analogialahts 1 - | |(oletusarvo 0-20 mA)
. 1
: | 24 V:n aputulojannite
H ! 30 +24 Vin
1 1
E A RS485 Sarjavayla, negatiivinen Modbus RTU
. ! B RS485 Sarjavayla, positiivinen
1 1
! 21 RO1/1 NC / Relelahto 1 Moottorin 1 ohjaus
CoA1 A2 F---q 22 RO1/2 CM (monipumpputoiminnon
fomm - D..--: _______ 23 R01/3 NO - K2—kontaktor|)
! 1
1 s P
! | 24 | | RO2/1 NC / Releléhtd 2 Moottorin 2 ohjaus
'A1IA2 E--- 25 R0O2/2 CM (monipumpputoiminnon
, :
SLERES D--._'r ...... 26 RO2/3 NO I K2-kontaktori)
1
! 1
| X 28 I+ Termistoritulo *)
! : 29 | | TI1- I
! L 2t A Moottorin 3 ohjaus
! A1IA2 32 RO3/2 CM _~"Relelahto 3 (monipumppgtoiminnon **)
[P I 33 RO3/3 NO K2-kontaktori)

Kuva 11: Yhden taajuusmuuttajan monipumppusovelluksen oletusohjausliitdnnat

* = Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -

asennusoppaassa.
P H/AH
)
Sl
Q (SN !
i N A2
& )
E o DIO's
ek
- TP
S)
Ik
E o
— S
& ©
Kuva 12: DIP-kytkin
A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)

B. Kelluva

Taulukko 8: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus

1.1.1 Ohjatut aset. 0 1 0

ID

1170

Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso 1.3
Ensimmdinen k&ynnis-
tys).

1.1.2 Fire Mode -aset. 0 1 0

1672

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso 2.6 Ohjattu Fire
Mode -asetustoiminto).
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PIKAOPAS

Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

Parametri

Sovellus

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

212

Kuvaus

0 = Vakio

1=HVAC

2 = PID-saato

3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)

4 = Multi-Pump (useita
taajuusmuuttajia)

Minimitaajuusohje

0.00

P1.4

Hz

0.0

101

Pienin sallittu taajuus-
ohje.

Maksimitaajuusohje

P1.3

320.0

Hz

50.0/
60.0

102

Suurin sallittu taajuus-
ohje

Kiihdytysaika 1

0.1

3000.0

5.0

103

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
kasvaa nollataajuu-
desta maksimitaajuu-
teen.

Hidastusaika 1

0.1

3000.0

5.0

104

Maarittaa ajan, jonka
kuluessa lahtotaajuus
pienenee maksimitaa-
juudesta nollataajuu-
teen.

Moottorin virtaraja

IH*0,1

Vaihtelee

107

Suurin taajuusmuutta-
jasta lahteva moottorin
virta.

Moottorin tyyppi

650

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-
moottori

2 = Reluktanssimoot-
tori

Moottorin nimellis-
jannite

Vaihte-
lee

Vaihte-
lee

Vaihtelee

110

Katso arvo Un mootto-
rin arvokilvesta.

HUOMAUTUS!

Selvita, onko mootto-
rin kytkenta kolmio-
vai tahtityyppinen.

1.10

Moottorin nimellis-
taajuus

8.0

320.0

Hz

50.0/
60.0

1

Katso arvo fn moottorin
arvokilvesta.

Moottorin nimellis-
nopeus

24

19200

rpm

Vaihtelee

12

Katso arvo nn mootto-
rin arvokilvesta.
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Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

112 Moottorm nimellis- IH*0.1 Is A Vaihtelee 113 Katso.arvo .l.n moottorin
virta arvokilvesta.

113 Moottorln.tehoker— 0.30 100 Vaihtelee 120 Kat_so tamq arvo“moot—
roin torin arvokilvesta.

Taajuusmuuttaja etsii
mahdollisimman pie-
nen moottorin virran
voidakseen sdastaa
energiaa ja vahentaa
moottorin melua. Kayta
0 1 0 666  |tata toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
puMppuprosesseissa.

Energiankayton opti-

1.14 0
mointi

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Tunnistusajo laskee tai
mittaa ne moottorin
parametrit, joita tarvi-
taan moottorin ja
nopeuden tehokkaa-
seen saatoon.

1.15 Tunnistus 0 2 0 631 0 = Ei kiiytbssi

1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on asetet-
tava ennen tunnistusa-
jon suorittamista.

1.16 Kaynnistystoiminto 0 1 0 505 0 = Rampilla
1 = Vauhtikaynnistys

1.17 Pysaytystoiminto 0 1 0 506 0 = Vapaasti pyorien
1 =Rampilla

11g | Automaattinen vian- 0 1 0 731 | 0= Ei kiytéss

kuittaus 1 = Kaytossa
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Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 Vaste ulkoiseen 0 3 2 701 |2 =Vika [pysaytys pika-
vikaan -
pysdytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus

Analogiatulovian (P3.9.1.13)
vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen

taajuus

4 = Vika [pyséytys pika-
pysdytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pyorien)

1.20

Etdohjauspaikan (Kay/
Seis] valinta.

1.21 Etaohjauspaikka 0 1 0 172
0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus
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Taulukko 9: M1 Nopea kayttoonotto

Numero

1.22

Parametri

I/0-ohjearvopaikan A
valinta

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

17

Kuvaus

Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjauspai-
kaksi on valittu I/0 A.

0=PC

1 = Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

6=Al1+AlI2

7 = PID-ohjearvo

8 = Moottoripotentio-
metri

11 = Lohkon 1 lahto
12 = Lohkon 2 lahto
13 = Lohkon 3 lahto
14 = Lohkon 4 l&hto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 l&hto
17 = Lohkon 7 lahto
18 = Lohkon 8 lahto
19 = Lohkon 9 l&hto
20 = Lohkon 10 l&hto

Parametrilla 1.2 valittu
sovellus maarittaa ole-
tusarvon.

1.23

Paneelin ohjearvon
valinta

121

Katso P1.22.

1.24

Kenttavayldohjear-
von valinta

122

Katso P1.22.

1.25

Al1 signaalialue

379

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.26

Al2-signaalialue

390

0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

1.27

RO1 toiminto

11001

Katso P3.5.3.2.1.

1.28

RO2 toiminto

11004

Katso P3.5.3.2.1.

1.29

RO3 toiminto

11007

Katso P3.5.3.2.1.

1.30

AO1 toiminto

10050

Katso P3.5.4.1.1.
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Jos parametrin
arvo on 100 %, 10
PID-sa&timen prosentin muutos
1.34.1 . 0.00 100.00 % 100.00 118 virhearvossa muut-
vahvistus s il e

taa saatimen lahto-
arvoa 10 prosen-
tilla.

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin
1342 | PID-sddtimen - 0.00 600.00 s 1.00 119~ |muutos virhear-
aika vossa muuttaa saa-
timen lahtoarvoa
10,00 prosentilla
sekunnissa.

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin

PID-saatimen D- muutos virhear-
1.34.3 0.00 100.00 5 0.00 1132 |[vossa 1,00 sekun-

aika nin aikana aiheut-
taa 10,00 prosentin
muutoksen saati-
men lahtdarvossa.
Valitse prosessin
1.34.4 Yksikdn valinta 1 44 1 1036 yksikko. Katso
P3.13.1.4.
Prosessiyksikdn
. - . arvo, joka on sama
1.34.5 Val't;?n{ﬁ'kon Vaihtelee | Vaihtelee Val':;e 1033 |kuin nolla prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.
Prosessiyksikdn
. - . arvo, joka on sama
1.34.6 Vallrt:ank);li(r?ikon Vaihtelee Vaihtelee Vall:;e 1034 kuin sata prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.
134.7 Takmsmkytkenta 0 30 2 334 Katso P3.13.3.3.
1, paikka
134.8 Asetg§arvon 1 0 39 1 332 Katso P3.13.2.6.
lahde
1349 |Paneelinasetus- |y ipiciee | vaihtelee | V2N [ g 167
arvo 1 lee
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Taajuusmuuttaja
siirtyy lepotilaan,
kun lahtotaajuus
pysyy tadman rajan
0.0 320.0 Hz 0.0 1016 alapuolella pidem-
paan kuin para-
metrin Lepoviive
maarittaman ajan.
0 = Ei kaytossa

SP1 Lepotaa-

1.34.10 . .
juusraja

Aika, joka taajuus
pysyy lepotilarajan
alapuolella, ennen
kuin taajuusmuut-
taja pysahtyy.

0 = Ei kaytossa

1.34.11 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017

PID-takaisinkyt-
kennan valvonnan

. . . havahtumisraja.
1.34.12 SP1 Havghtumls- Vaihtelee Vaihtelee Vainte- | Vaihte- 1018 Havahtumisraja 1
raja lee lee s
kayttaa valittuja
prosessiyksikkdja.
0 = Ei kaytossa

Valitsee moni-
pumpputilan.

1.34.13 Multi-Pump-tila 0 2 0 1785 0 = yksi taajuus-
muuttaja

1 = Rinnansaato
2 = Monisaato

Monipumppujarjes-
telmassa kaytetta-
Pumppujen 1 8 1 1001 vien moo.ttorie.n
maara (pumppujen tai
puhaltimien) koko-
naismaara.

1.34.14

Ottaa lukitukset
kayttoon tai poistaa
ne kaytosta. Luki-
tukset kertovat jar-
jestelmalle, onko
1.34.15 Pumpun lukitus 0 1 1 1032 moottori kytketty
vai ei.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Ota kaynnistysjar-
jestyksen ja moot-
torien prioriteetin
kierto kayttoon tai
poista se kaytosta.

1.34.16 Vuorottelu 0 2 1 1027
0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa (aika-
véli)

2 = Kaytéssa (vii-
konpaivat)

1.34.17 Vuorotteleva 0 1 1 1028 0 = Apupumppu

pumppu 1 = Kaikki pumput

Vuorottelu alkaa
taman parametrin
madarittaman ajan
kuluttua. Vuorot-
telu alkaa kuitenkin
1.34.18 Vuorotteluvali 0.0 3000.0 h 48.0 1029 vain, jos kapasi-
teetti on paramet-
rien P1.34.21 ja
P1.34.22 maaritta-
man tason alapuo-
lella.

Alue

BO = sunnuntai
B1 = maanantai
1.34.19 Vuorottelupaivat 0 127 15904 B2 = tiistai

B3 = keskiviikko
B4 = torstai

B5 = perjantai
Bé6 = lauantai

Vuorottelun kel- . Alue:
1.34.20 lonaika 00:00:00 23:59:59 Aika 15905 00:00:00-23:59:59
134,21 | Vuorottelu:raja- | 4 4, P3.3.1.2 Hz | 25:00 | 1031 |Némd parametrit
arvo) arvo. maarittavat tason,
jonka alapuolella
kapasiteetin on
134.22 Vuorotte.lu: Pum- 1 6 1030 pysyttava, JotFa
pun raja-arvo vuorottelu voi

kaynnistya.
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Taulukko 10: M1.34 Multi-Pump [yksi taajuusmuuttaja)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Prosenttiosuus
asetusarvosta. Esi-
merkki:
Asetusarvo =5 bar

1.34.23 Saatoalue 0 100 % 10 1097 S&atdalue =10 %
Kun takaisinkyt-
kentdarvo on alu-
eella 4,5-5,5 bar,
moottori pysyy kyt-
kettyna.

Aika, jonka jalkeen
pumppuja lisataan
tai poistetaan, kun

1.34.24 Saatoal. viive 0 3600 s 10 1098 takaisinkytken-
taarvo on saato-
alueen ulkopuo-
lella.

. DigIN OPEN = Ei aktiivi-

1.34.25 P“mthm 1 Luki- paikka | 426 |nen

us 0.1 CLOSED = Aktiivi-
nen
. DigIN Katso 1.34.25
13426 | Pumpun 2 luki- paikka | 427
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13427 | Pumpun 3 luki- paikka | 428
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
134,28 | Pumpun 4 luki- paikka | 429
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13429 | Pumpun 5 luki- paikka | 430
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13430 | Pumpun 6 luki- paikka | 486
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13431 | Pumpun 7 luki- paikka | 487
tus
0.1
. DigIN Katso 1.34.25
13432 | Pumpun 8 luki- paikka | 488
tus 01
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1.4.4 USEAN TAAJUUSMUUTTAJAN MONIPUMPPUSOVELLUS

Voit kayttaa usean taajuusmuuttajan monipumppusovellusta jarjestelmassa, jossa on
enintdan kahdeksan rinnakkaista eri nopeuksilla toimivaa moottoria (esimerkiksi pumppua,
puhallinta tai kompressoria). Oletusasetuksen mukaan usean taajuusmuuttajan
monipumppusovellus maaritetaan kolmelle rinnakkaiselle moottorille.

Parametrien kuvaukset ovat luvussa 70 Parametrikuvaukset.

Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kayttoonoton tarkistusluettelo on luvussa
10.16.1 Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kdyttédnoton tarkistusluettelo.

Kullakin moottorilla on taajuusmuuttaja, joka ohjaa moottoria. Jarjestelman
taajuusmuuttajat ovat yhteydessa toisiinsa Modbus RTU -tietoliikennevaylan kautta.

3~

Kay/Seis

| | | KV ||
)= )= )=
N
M1 M2 M3

<
[Ery

—

WSW,

M3

G

Kuva 13: Usean taajuusmuuttajan monipumppukokoonpano

Voit ohjata prosessimuuttujaa (esimerkiksi painetta) saatamalla sdatémoottorin nopeutta ja
muuttamalla kaytossa olevien moottorien maaraa. Saatomoottorin taajuusmuuttajan
sisdinen PID-saadin ohjaa moottorien nopeutta, kdaynnistymista ja pysahtymista.

Jarjestelman toiminta maaraytyy valitun toimintatilan mukaan. Rinnansaatotilassa
apumoottorit seuraavat saatomoottorin nopeutta.

Pumppu 1 on ohjaa, ja pumput 2-3 seuraavat pumpun 1 nopeutta kayrien A osoittamalla
tavalla.
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Kuva 14: Ohjaus rinnansaatétilassa.

Seuraavassa kuvassa on esimerkki monisaatotilasta, jossa saatavan moottorin nopeus
lukittuu vakiotuotantonopeuteen B, kun seuraava moottori kaynnistyy. Kayrat A kuvaavat
pumppujen saatelya.

) o t
98 48 8
— —
P1 P2 P3

Kuva 15: Ohjaus monisdéatotilassa.

Vuorottelutoiminto (kdynnistysjarjestyksen muuttaminen) tasaa jérjestelmassé olevien
moottorien kulumista. Vuorottelutoiminto valvoo kunkin moottorin kayntiaikaa ja asettaa
moottorien kaynnistysjarjestyksen. Moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kaynnistyy ensin
ja moottori, jolla on vahiten kayntitunteja, kaynnistyy viimeisena. Voit maarittaa vuorottelun
kdynnistymé&an vuorotteluvalin tai taajuusmuuttajan sisaisen reaaliaikakellon (edellyttas
paristoa) perusteella.
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PIKAOPAS

Vakiolaajennuskortti
|___Signaali_§  Kuvaus |
T | [ Ohjausjannitelahts | | |
2 All+ Analogiatulo 1 +
Oletuksena ei kaytossa
(oletusarvo: 0-10 V)
3 All- Analogiatulo 1 -
Kaksijohdinanturi
Oloarvo To4 a4 || A2+ Analogiatulo 2 + PID-sa4tajan (todellinen)
takaisinkytkentaarvo
. (oletusarvo 4...20 mA)
- 5 AI2- Analogiatulo 2 -
- |
04-20mA|--1"¢ |[22v. o | [24 V:n apujannite || |
|
-~ [ 7][cenD ® | [1/0 maa || |
pomet e {8 |[pn1 | [Digitaalitulo 1 || Kay eteen |
5— T Ll —I 9 | | DI2 | | Digitaalitulo 2 | | Huuhtelu (Kay eteen + huuhtelutaajuus) |
E‘ =T e 'I 10 | | DI3 | | Digitaalitulo 3 | |(Aka|D_ Essgglsasll;\{orlzu\:\ﬁ! 2 Bancei SP2) |
| 11 | | CM | |Yhteinen tuloille DI1-DI6 || |
5 [12][24v, @ | [24 v:in apujannite || |
: r-1 13 | [ GND ® | [1/0 maa | | |
1 P 1
L7 __.r-] 14 || D14 Digitaalitulo 4 Vian kuittaus
1 1
E' ---7 ’ . -T - E' - —I 15 | | DI5 | | DIgItaaIItUIO 5 | (Augg?EaL:lt:ttI;l\(sisteul,Jilwnnl = Kaytettévissa)
bo---" ---1-] 16 || DI6 | [Digitaalitulo 6 | [ Ulkoinen vika |
1 1
! 17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
1 - 1 A e .
h P N Analogialahto 1 +
vy o 1 18 | AO1+ g Lahtdtaajuus (0-20 mA)
! . MA
P N<_-t----4 19 || AO1L- ® | |Analogialahts 1 -
! 1
. 1
! ! . 24 V:n apu-
, | 30 +24Viny, tulojannite
1 1
- E-------------}-- A RS485 Sarjavayla, negatiivinen| | Taajuusmuuttajien valiner
! I I tietoliikenne
A -1 B RS485 Sarjavayld, positiivinen (Modbus RTU)
' [ 1
Lo ) 21 | | RO1/1 NC Shts
: i KAY ! 7 Relelahto 1 )
; o :—-- 22 RO1/2 CM KAY
! @ 23 | [ RO1/3 NO
Lo |
\ ! ! 24 RO2/1 NC Relelahto 2
. [ I
Muiden | ;
taajuus#uizt'ajluen VIKA -4 25 RO2/2 CM VIKA
jitti nl
liittimeen I/—\,_ _ _@ _____ 26 R02/3 NO
v 28 | | TI1+ o *)
Muiden Termistoritulo
taajuusmuuttajien 29 TI1-
litti B
rmeen 32 | [ RO3/2CM _~Relelahts 3 VALMIS )
33 RO3/3 NO .

Kuva 16: Usean taajuusmuuttajan monipumppusovelluksen oletusohjausliitannat

= Kaytettavissa vain VACON® 100 X -mallissa.
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** = VACON® 100 X -mallin DIP-kytkimien maaritykset ovat VACON® 100 X -
asennusoppaassa.

Al2

[T

DIO's

O|lkion
S

GN

[EniEn IR )]
DDDDD

Kuva 17: DIP-kytkin

A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)
B. Kelluva

Kussakin taajuusmuuttajassa on paineanturi. Kun korvautuvuustaso on korkea,
taajuusmuuttaja ja paineanturit ovat redundantteja.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, seuraava taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
« Jos anturi vikaantuu, seuraava taajuusmuuttaja (jolla on erillinen anturi) alkaa toimia
saatolaitteena.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.
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™~ "TAAJUUSMUUNTAJIA 1 ! TAAJUUSMUUNTAJA 2 TAAJUUSMUUNTAJA 3

;|

H HEES

E. FEEEEEER FRE
oo ([
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o
t i

TAAJUUSMUUTTAJA 1

VACON 100 FLOW

1
1
1
1
1
1
1
KAKSIJOHDINLAHETIN P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taal uuﬁ'muuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =1
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkenté Signaalit kytketty :
1
1
1
1
1
1

P PAINEANTURI 1

+10 V_{ Referenssijénnite
AI2+ ]
All-
AI2+ ]
AI2-
+24 V. 24 V:n apujanniteldhtd
GND 1/0 maa
DIN1 || KAY ETEEN
M

HUUHTELU
DIN2 Kay eteen + huuhtelutaajuus)

10 [ DIN3 [| AIRA3ELPARY AN EHNE snp

11 CM ¢|| Yhteinen tuloille DI1-DI6
12[3+24 V[[| 24 v:n apujannitelahts
13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15[ DINS||| foletuksena ‘e kiytossa)

16/ DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19| AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
B| RS485 tietoliikenne (Modbus RTU)

EI KAYTOSSA (0-10 V)

PID-TAK.KYTKENTA (4-20[mA)

(Y]

(o] (oo} ANN [e)} (6, | B [OVH 1 S o)

151 M)

21] RO1

Releldhto 1
22| RO1 j(w&v)
23] rRO1 —

24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3

DIO:t AlL AO
KELLUV/ 1] || U |
GND | I T_|n
AI2 RS485-péaite

POIS
T_|B| [ PARALC

Kuva 18: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentakaavio, esimerkki 1A
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TAAJUUSMUUNTAJA 1

00 FL

TAAJUUSMUUTTAJA 2
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P PAINEANTURI 2 P3.15.4 Kaynn. & tak kytkent&= Signaalit kytketty
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A2+ ] TACCE
EI KAYTOSSA (0-10 V
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A2+ ]
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1

1

1

1

1

1

1
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|
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X 12[3+24 V(L_ 24 V:n apujannitelahtd
| 13| GND|4| 1/0 maa
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1
1
1
1
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1
1
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(Y]

(o] (oo} ANN [e)} (6, | B [OVH 1 S o)

251 Ao|

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19 AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
tietoliikenne (Modbus RTU)

B| RS485

21] RO1

Releldhto 1
22| RO1 j(w&v)
23] rRO1 —

24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3

DIO:t AlL AO
KELLUV/ 1] || U |
GND | I T_|n
AI2 RS485-péaite

T_[m| [ PAAL|

Kuva 19: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 1B
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TAAJUUSMUUNTAJA
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17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19 AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
tietoliikenne (Modbus RTU)

B| RS485

21| RO1 .
Releldht6 1

22| RO1 j(KAY)
23] rRO1 —

24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3
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AI2 RS485-péaite
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Kuva 20: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 1C
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Kaikkiin taajuusmuuttajiin on kytketty yksi anturi. Jarjestelman korvautuvuustaso on matala,
koska vain taajuusmuuttajat ovat redundantteja.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, seuraava taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
* Anturivian ilmetessa jarjestelma pysahtyy.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.

Liitin 17 kytkee +24 voltin jannitteen taajuusmuuttajien 1 ja 2 valille. Ulkoiset diodit kytketaan
liittimien 1 ja 2 valille. Digitaalitulosignaalit toimivat k&anteislogiikalla (ON = 0 V).
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Kuva 21: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentakaavio, esimerkki 2A
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Kuva 22: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 2B
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5 ROT — brx i
23| rRO1 —

1

1

1

1

1

|

1

;g 285 [ Relelahto 2 !
e Ro> (VIKA) !
32] RO3 | Relelahts 3 :
:

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

33 RO3 (VALMIS)

DIO:t AIl AO

ELLU\/A [V | ] V]
|

RS485-

Al2 paate
POIS
L I | PAAL|

Kuva 23: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentédkaavio, esimerkki 2C
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PIKAOPAS VACON - 55

Kummassakin taajuusmuuttajassa on erillinen paineanturi. Jarjestelman korvautuvuustaso
on keskitasoa, koska seka taajuusmuuttajia etta paineantureita on kaksi.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, toinen taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
« Jos anturi vikaantuu, toinen taajuusmuuttaja (jolla on erillinen anturi) alkaa toimia
saatolaitteena.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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TAAJUUSMUU'I'I':AJA 1 TAAJUUSMUUTTAJA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

EER

TAAJUUSMUUTTAJA 1 |
KAKSIJOHDINLAHETIN VACON 100 FLOW E

DIO:t All AO
ELLUVA ] l| [§] |
GND 1 I [ |

RS485-

Al2 paate
POIS
L T | PAAL|

I
I
I
I
I
I
I
I
I
! P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
: P PAINEANTURI 1 P3.15.3  Pumpun tunnus =1 !
| I P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty !
I
: + - 1]+10 VreA Referenssijénnite :
! 2 A2+ A e X
: 3 ATLC ] EI KAYTOSSA (0-10 V) :
! 4 A2+ . \
: 5 Al2- ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20|mA)
[ s 6 [9+24 V.| 24 V:napujannitelahts |,
X L_~{en 1/0 maa !
! 8 |[DIN1 || KAY ETEEN I
| 9 DIN2 HI%JéUHe;EIég + huuhtelutaajuus) :
X 10] | DINS || AR A AN 2 Fane by
) 11/| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
1 12]|e+24 V]I 24 V:n apujannitelahtd |,
: 13| GND /0 maa :
: 14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
| 15[ DINS|[| folettidens'ékiosss  |!
! 16| DIN6||| ULKOINEN VIKA ,
: 17] €M [} Ynteinen tuloille DI1-DI6 |!
! 18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)
) 19[ AO1- :
| 30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo |
: A| RS485 Taajuusmuuttajien vélinen tietoflikenne
: B | RS485 (Modbus RTU) :
I
I
I
! 21| RO1 - |
Releldhto 1
! 22l ROT | Regin '
I
| 23 RO1L — |
I
24| RO2 !
1 sl
. 35 RO2 |— vy |
! 1
, 26/ RO2 !
. 32 RO3 |— Relelanto 3 !
! 33] rRO3 |— ¢ ) .
' I
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
I

Kuva 24: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 3A
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1
TAAJUUSMUUTTAJA 1 TAAJUUSMUUTTAJA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

TAAJUUSMUUTTAJA 1 |
KAKSIJOHDINLAHETIN VACON 100 FLOW E

DIO:t All AO
ELLUVA ] l| [§] |
GND 1 I [ |

RS485-

Al2 paate
POIS
L T | PAAL|

I
I
I
I
I
I
I
I
I
! P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
: P PAINEANTURI (1 P3.15.3  Pumpun tunnus =1 !
| I P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty !
I
: + - 1[+10V | Referenssijénnite :
! 2 A2+ A e X
: 3 ATLC ] EI KAYTOSSA (0-10 V) :
! 4 A2+ . \
: 5 Al2- ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20|mA)
[ s 6 [9+24 V.| 24 V:napujannitelahts |,
: L_7{Towo 1/0 maa !
! 8 |[DIN1 || KAY ETEEN I
| 9 DIN2 HI%JéUHe;EIég + huuhtelutaajuus) :
X 10] | DINS || AR A AN 2 Fane by
) 11/| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
1 12]|e+24 V]I 24 V:n apujannitelahtd |,
: 13| GND /0 maa :
: 14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
| 15[ DINS|[| folettidens'ékiosss  |!
! 16/ DIN6 ULKOINEN VIKA |
: 17] €M [} Ynteinen tuloille DI1-DI6 |!
! 18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)
\ 19[ AO1- :
| 30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo |
: A| RS485 Taajuusmuuttajien vélinen tietoflikenne
: B | RS485 (Modbus RTU) :
I
I
I
! 21| RO1 - |
Releldhto 1
! 22l ROT | Regin '
I
| 23 RO1L — |
I
24| RO2 !
1 sl
. 35 RO2 |— vy |
! I
, 26/ RO2 !
. 32 RO3 |— Relelanto 3 !
! 33] rRO3 |— ¢ ) .
' I
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
: 1
1
I

Kuva 25: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelmén kytkentdkaavio, esimerkki 3B
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VACON - 58 PIKAOPAS

Inal

EEEEEEEE)EooEEEE0EEE0EE0EEEa0EE

0
0
0

0
0

TAAJUUSMUUTTAJA 3
VACON 100 FLOW

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
P3.15.3  Pumpun tunnus =3
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty

I

I
1(+10 V. . Referenssijannite :
2| AI2+ oA ek |
3 ATLC ] EI KAYTOSSA (0-10 V) :
41 A2+ ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20| I A)
5| Al2- : m
6 [9+24 V .| 24 V:napujanniteldhté |
7 || GND 4| 1/0 maa X
8 || DIN1 || KAY ETEEN I
9 DIN2 E‘KUéUHe;EIég + huuhtelutaajuus) :
10] | DINS || AR A AN 2 Fane by
11/| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
12]|e+24 VIII 24 V:n apujannitelahto |
13| GND /0O maa X
14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
15[ DINS|[| folettidens'ékiosss  |!
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA \
17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6 :
18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)
19[ AO1-
30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo

ikenne

A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tieto!
B | RS485 (Modbus RTU)

21] RO1 .
5 ROT — brx i
23| rRO1 —

;g 285 ¥ Relelahts 2
(VIKA)
26| rRO2 |——

32 RO3 | Relelahts 3
33 RO3 11 (VALMIS)

DIO:t All AO
ELLUVA ] l| [§] |
GND 1 I [ |

RS485-

Al2 paate
POIS
L T | PAAL|

Kuva 26: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 3C
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PIKAOPAS VACON - 59

Kahteen taajuusmuuttajaan on kytketty yksi yhteinen paineanturi. Jarjestelman
korvautuvuustaso on matala, koska vain taajuusmuuttajat ovat redundantteja.

» Jos taajuusmuuttaja vikaantuu, toinen taajuusmuuttaja alkaa toimia saatolaitteena.
* Anturivian ilmetessa jarjestelma pysahtyy.

Kutakin taajuusmuuttajaa ohjaa erillinen kytkin, jossa on automaatti-, pois- ja
manuaaliasetus.

Liitin 17 kytkee +24 voltin jannitteen taajuusmuuttajien 1 ja 2 valille. Ulkoiset diodit kytketaan
liittimien 1 ja 2 valille. Digitaalitulosignaalit toimivat k&anteislogiikalla (ON = 0 V).
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TAAJUUSMUU'ITAJA 1 TAAJUUSMUUTTAIA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

'VACON 100 FLOW.

VACON 100 FLOW. VACON 100 FLOW.

| A

TAAJUUSMUUTTAJA 1
|KAKSIJOHDINLAHETIN VACON 100 FLOW

P P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita tapjuusmuuttajia)
PAINEANTURI 1 P3.15.3  Pumpun tunnus =1
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty

+10 V| Referenssijénnite
AI2+
All- ]
AI2+
Al2- ]

EI KAYTOSSA (0-10 V)

I
I
I
I
I
I
I
I
PID-TAK.KYTKENTA (4-2p nA)

+24 'V .| 24 V:n apujanniteldhtd
GND ¢| 1/0 maa

1

1

1

1

DIN1 || KAY ETEEN |
DIN2 HUUHTELU ¥
1

)

O| 0| N[O U AW N

(Kay eteen + huuhtelutaajuug
PID-ASETUSARVON VALINTA.
10 DIN3 (Auki = Paneeli SP1, Kiinni = Paneeli P:

11]| CM Yhteinen tuloille DI1-DIf :
12]|e+24 VIII 24 V:n apujannitelahto |
13| GND 1/0 maa X
14| DIN4 VIAN KUITTAUS |
I
I
I
I
I

N

15| DINS||| {olbfSera SR ossa)

16| DING6||| ULKOINEN VIKA

17] CM Yhteinen tuloille DI1-DIf
18| AO1+ ] LAHTOTAAIUUS (0-20 mA)

30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo
A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tiefol
B | RS485 (Modbus RTU)

ikenne

21] RO1 .
5 ROT — brxe i
23| rRO1 —

;g 285 ¥ Relelahts 2
(VIKA)
26| rO2 |——

32 RO3 1 Relelahts 3
33 RO3 11 (VALMIS)

DIO:t AIl AO

ELLU\/A [V | ] V]
|

RS485-

AL2 padte
POIS
L I | PAAL

Kuva 27: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentakaavio, esimerkki 4A
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TAAJUUSMUUTTAJA 1 TAAJUUSMUU'ITAJA 2 TAAJUUSMUUTTAJA 3

VACON 100 FLOW. VACON 100 FLOW.

'VACON 100 FLOW.

TAAJUUSMUUTTAJA 2

VACON 100 FLOW

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taajuusmuuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =2
P3.15.4 Kéaynn. & tak.kytkenta = Signaalit kytketty

1] +10 vref| Referenssijénnite

AI2+ ]
All-

EI KAYTOSSA (0-10 V)

AAIIZZT ] PID-TAK.KYTKENTA (4-20 mA)

2
3
4
5
I: 6 |¢+24 Vouf 24 V:n apujannitelahto
7
8
9

GND /O maa

DIN1 || KAY ETEEN
DIN2 HUUHTELU (Kay eteen + huuhtelutaajuus)

PID-ASETUSARVON VALINTA.
10 DIN3 (Auki = Paneeli SP1, Kiinni = Paneeli SP2)

11]| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6

12|e+24 Vodt 24 V:n apujannitelahto

13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15/ DINS PUMPUN LUKITUS (oletuksena ei kdytossa)
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6

18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA)

30| +24 v:n tulp 24 V:n apujénnitetulo
A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tietoliikenne
B | RS485 (Modbus RTU)

;; Egi _F+ Relelshts 1 (KAY)
23] rRO1 }—
;g Eg; 7 Relelahts 2 (VIKA)

26| rRO2 —
32 RO3 | Releldht 3 (VALMIS)

33 RO3 —

DIO:t AIl A

o
LT ]I 1T ]
RS485-
Al2 paate
L I |

Kuva 28: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 4B
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VACON - 62 PIKAOPAS

TAATIIS MU TTATA L TAAJUUSMUUTFAJA 2 TAAJUUSMUUTFAIJA 3
I I

VACON 100 FLOW. VACON 100 FLOW.

'VACON 100 FLOW.

e 21 -

TAAJUUSMUUTTAJA 3
VACON 100 FLOW |
il

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita tapjuusmuuttajia)
P3.15.3  Pumpun tunnus =3

P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkentd = Signaalit kytketty

+10 V| Referenssijénnite
AI2+

All- ]
AI2+
Al2-
+24 V .| 24 V:n apujannitelahto
GND 1/0 maa

DIN1 || KAY ETEEN

DIN2 HUUHTELU )

(Kay eteen + huuhtelutaajuug

PID-ASETUSARVON VALINTA.
10 DIN3 (Auki = Paneeli SP1, Kiinni = Paneeli 4P2,

11{| CM Yhteinen tuloille DI1-DIf
12]|e+24 VIII 24 V:n apujannitelahto
13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15[ DIN5[|| foleitens S etosss)
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DIf
18] AO1+ ] LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19[ AO1- 1
30[+24 Vinwio| 24 V:n apujénnitetulo :
A | RS485 Taajuusmuuttajien vélinen tiefoljikenne
B | RS485 ] (Modbus RTU)

EI KAYTOSSA (0-10 V)

1
1
1
1
1
1
1
N 1
] PID-TAK.KYTKENTA (4-2p mA)

O| 0| N[O U AW N

21] RO1 .
5 ROT — brx i
23| rRO1 —

1

1

1

1

1

|

1

53 285 [ Relelahto 2 !
e Ro> (VIKA) !
32] RO3 | Relelahts 3 :
:

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

33 RO3 (VALMIS)

DIO:t AIl AO

ELLU\/A [V | ] V]
|

RS485-

Al2 paate
POIS
L I | PAAL|

Kuva 29: Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 4C
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PIKAOPAS VACON - 63

Ensimmaiseen taajuusmuuttajaan on kytketty yksi paineanturi. Jarjestelma ei ole
redundantti, koska vain se pysahtyy, jos taajuusmuuttaja tai anturi vikaantuu.
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VACON - 64 PIKAOPAS

TAAJUUSMUUNTAJA 2 TAAJUUSMUUNTAJA 3

00 F

TAAJUUSMUUTTAJA 1

VACON 100 FLOW

1
1
1
1
1
1
1
KAKSIJOHDINLAHETIN P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita taal uuﬁ'muuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =1
P3.15.4 Kaynn. & tak.kytkenté Signaalit kytketty :
1
1
1
1
1
1

P PAINEANTURI 1

I 1[ +10V_] Referenssijannite
+ - 2| A2+ ] PR
EI KAYTOSSA (0-10 V
3| AIl- ¢ )
4 Al2+ ]PID-TAK.KYTKENTA (4-20[mA)
L_ 5| AI2-
6|1+24V 24 V:n apujanniteldhtd
r— 71| GND ¢| 1/0 maa
" " KAY ETEEN
JARJESTELMAN 8 | DIN HYUHTELU
KAYNNISTYS- 9 DIN2 Kay eteen + huuhtelutaajuus)
10| DIN3 [| RIRASELYPARVON.VANTA
KOMENTO (AuKi = Paneell SP1, Kiinni = Paneeli' SPR)
TSRS T i 11{| CM ¢|| Yhteinen tuloille DI1-DI6
1S1i o 12[4+24 V]| 24 Vin apujannitelahts
& 2} 13| GND 1/0 maa
""""""""""""" 14 DIN4 VIAN KUITTAUS
15] DINS[[| folbtikSena i kiytossa)
16/ DIN6 ULKOINEN VIKA
17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS (0-20 mA
19| AO1-

30|+24 V:nt)o24 V:n apujannitetulo

A | RS485 |)Taajuusmuuttajien valinen
B| RS485 tietoliikenne (Modbus RTU)

21| RO1
Relelahtd 1
22| RO1 j (KAY)

23] rRO1 —
24| RO2

Relelahto 2

AT e

26| RO2 Relelahto 3

_~" Releléhtd

32| RO3 (VALMIS)
33| RO3

DIO:t AlL AO
KELLUV/ 1] || U |
GND | I T_|n

AI2 RS485-paate

POIS
T_|B| [ PARALC

Kuva 30: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 5A

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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TAAJUUSMUUTTAJA 1 TAAJUUSMUUTTAJA 3

TAAJUUSMUUTTAJA 2

VACON 100 FLOW |
!

P1.2 Sovellus = Monipumppu (useita tagjudsmuuttajia)
P3.15.3 Pumpun tunnus =2

P3.15.4 Kéaynn. & tak.kytkenta = Signaalit kytketty

1 | +10 vref| Referenssijénnite

AI2+ ]
All-

EI KAYTOSSA (0-10 V)

AI2+

2

3

4

5| Al2-

6 | #+24 vout| 24 V:in apujannitelahtd
7

8

9

1
1
1
1
1
1
1
]PID-TAK.KYTKENTA (4-20|mp)
1
1
1
1

GND I/0 maa

DIN1 || KAY ETEEN !
DIN2 HUUHTELU (Ké&y eteen + huuhtalu!:aajuus)

- . I
10[[DIN3 [} FARasaieimehy Qi 2 orcaii st

11| CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
12|24 Vouk| 24 V:n apujénniteldhto
13| GND I/0 maa

14| DIN4 ||| VIAN KUITTAUS

PUMPUN LUKITUS
15| DINS (oletuksena ei kaytossa)

DIN6 ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]L/'-'\HT(")TAAJUUS (0-20 mA)
19 AO1-

30| +24 v:n tulp 24 V:n apujannitetulo
A | RS485 Taajuusmuuttajien valinen tietgliikenne
B | RS485 ](Modbus RTU)

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
:
b

;; Egi ) Relelshts 1 (KAY)
23] rRO1 —

24| RO2 -
>5 RO2 }RelelahtoZ(VIKA

)
1

1

1

1

1

1

1

|

26| RO2 " Relelaht6 3 (VALMIS&
32| RO3 |
1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

i

1

1

33 RO3 —'

DIO:t AIl

KELLE f
RS485
OIS
| PAALLE]|

—
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Kuva 31: Usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelmén kytkentdkaavio, esimerkki 5B
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VACON - 66 PIKAOPAS

TAAJUUSMUUTTAJA 1

TAAJUUSMUUTTAJA 3

VACON 100 FLOW |
4

P1.2 Sovellus = Monlpumppu (useita taajuusmuuttajia)
P3.15.3  Pumpun tunnus =
P3.15.4 Kéynn. & tak.kytkentd = Slgnaallt kytketty

+10 V., | Referenssijannite

A2+ ]
All-

EI KAYTOSSA (0-10 V)

A2+ ]

PID-TAK.KYTKENTA (4-20[mA)
Al2-

w24 V 24 V:n apujanniteldhtd

out.
GND I/0 maa
DIN1 || KAY ETEEN

1
1
1
1
1
1
1
1
1
A
1
1
1
1
1
HUUHTELU !
DIN2 Kay eteen + huuhtelutaajuus)| |
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
b

OO |N[O |V |A W ]|N |-

PID-ASETUSARVON VALINTA.
10| | DIN3 || (auki= Paneel Sp1, Kiinni = Paneeli S§2)

11 CM ¢|| Yhteinen tuloille DI1-DI6
12[+24 V,[[| 24 v:n apujannitelahts
13| GND 1/0 maa

14| DIN4 VIAN KUITTAUS

15 DINS (Pé‘lgltﬂ gelr_\lé”gl-rl?aytossa)
DING| ULKOINEN VIKA

17 CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
18| AO1+ ]LAHTOTAAJUUS

19| AO1- ¢|J(0-20 mA)

30| +24 V., i 24 V:n apujannitetulo
A | RS485 |)]Taajuusmuuttajien valinen tietofiik
B RS485 ](Modbus RTU) !

nne

;; Egi _F Relelahts 1 (KAY)
23] RO1 |—

24| RO2 aprn
55 RO2 ;Relelahtoz(VIKA

1
1
1
1
1
1
1
1
|
26| RO2 |— X
35 RO3 _~ Releldhtd 3 (VALMIS)
1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

33 RO3 |—

DIO:t AIl

%‘MI—HI—H

aate
POIS
| PAAL{
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PIKAOPAS

VACON - 67

Taulukko 11: M1.1 Ohjatut toiminnot

Numero Parametri

1.1.1 Ohjatut aset.

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

1170

Kuvaus

0 = Ei aktiivinen
1 = Aktiivinen

Voit kdynnistaa Ohjatut
asetukset -toiminnon
valitsemalla arvoksi
Aktiivinen (katso luku
1.3 Ensimmdinen kayn-
nistys).

1.1.2 Fire Mode -aset.

1672

Voit kdynnistaa ohjatun
Fire Mode -asetustoi-
minnon valitsemalla
arvoksi Aktiivinen
(katso luku 1.3 Ensim-
méinen kdynnistys).
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PIKAOPAS

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Vakio
192 1=HVAC
) 2 = PID-s3a4ato
Q Sovellus 0 4 2 212 3 = Multi-Pump (yksi
taajuusmuuttaja)
4 = Multi-Pump
(useita taajuusmuut-
tajia)
13 Minimitaa- 0.00 P14 Hz 0.0 101 |Pienin sallittu taa-
juusohje juusohje.
14 M§k5|m|t.aa- P13 320.0 Hy 50.0/ 102 .Suurln.salllttu taa-
juusohje 60.0 juusohje
Maarittaa ajan, jonka
Kiihdvtvs- kuluessa lahtotaa-
1.5 vty 0.1 3000.0 s 5.0 103 |juus kasvaa nollataa-
aika 1 . L.
juudesta maksimi-
taajuuteen.
Maarittaa ajan, jonka
Hidastus- kuluessa lahtotaa-
1.6 . 0.1 3000.0 s 5.0 104 juus pienenee mak-
aika 1 T
simitaajuudesta nol-
lataajuuteen.
. . Suurin taajuusmuut-
1.7 Moottorin 1 1w s a | Va1 407 |tajasta Lahteva moot-
virtaraja lee T
torin virta.
0 = Induktiomoottori
18 MOOttOI.”In 0 2 0 650 1= Kestpmagneettl—
tyyppi moottori
2 = Reluktanssi-
moottori
Katso arvo Un moot-
torin arvokilvesta.
Moottorin Vaihte- HUOMAUTUS!
1.9 nimellisjan- | Vaihtelee Vaihtelee \% l 110
nite ee Selvita, onko moot-
torin kytkenta kol-
mio- vai tahtityyppi-
nen.
Moottorin 50.0/ Katso arvo fn moot-
1.10 nimellistaa- 8.0 320.0 Hz 60’ 0 111 torin arvokilvesta.
juus ’
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Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID

Moottorin Vaihte-
1.1 nimellisno- 24 19200 rpm lee 112
peus

Kuvaus

Katso arvo nn moot-
torin arvokilvesta.

112 Moottorin g g Is A Vaite- | 144
nimellisvirta lee

Katso arvo In moot-
torin arvokilvesta.

113 Moottorlq 0.30 1.00 Vaihte- 120
tehokerroin lee

Katso tama arvo
moottorin arvokil-
vesta.

Energian-
1.14 kayton opti- 0 1 0 666
mointi

Taajuusmuuttaja
etsii mahdollisim-
man pienen mootto-
rin virran voidakseen
sdastaa energiaa ja
vdahentaa moottorin
melua. Kayta tata
toimintoa esimer-
kiksi puhallin- ja
pumppuproses-
seissa.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

1.15 Tunnistus 0 2 0 631

Tunnistusajo laskee
tai mittaa ne mootto-
rin parametrit, joita
tarvitaan moottorin
ja nopeuden tehok-
kaaseen saatoon.

0 = Ei kaytossa
1 = Pysaytettyna
2 = Pyorii

Moottorin arvokilven
parametrit on ase-
tettava ennen tunnis-
tusajon suoritta-
mista.

Kaynnistys-

toiminto 0 ! 0 505

0 = Rampilla
1 = Vauhtikdynnistys

Pysaytystoi-

f 0 1 0 506
minto

0 = Vapaasti pydrien
1 = Rampilla
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PIKAOPAS

Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Automaatti-
1.18 nen vian- 0 1 0 731 0 = Ei kaytossa
kuittaus 1 = Kaytossa
0 = Ei kaytossa
. 1 = Halytys
119 | Vaste ulkoi- 0 3 2 701 | 2= Vika (pyséytys
seen vikaan . R
pikapysaytystavalla)
3 = Vika (pysaytys
vapaasti pydrien)
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatu- (P3.9.1.13)
120 lovian vaste 0 5 0 700 3 = Halytys + edelli-
nen taajuus
4 = Vika (pysaytys
pikapysaytystavalla)
5 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)
Etaohjauspaikan
(Kay/Seis) valinta.
121 Etaohjaus- 0 1 0 172 _
paikka 0 =1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaoh-
jaus
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Taulukko 12: M1 Nopea kayttoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Taajuusohjelahteen
valinta, kun ohjaus-
paikaksi on valittu
I/0 A.
0=PC
1 =Vakionopeus 0
2 = Paneelin
ohjearvo
3 = Kenttavayla
4 =Al
5=AI2
6=Al1+AI2

I/0-ohjear- 7 = PID-ohjearvo
1.22 vopaikan A 20 117 8 = Moottoripotentio-
valinta metri
11 = Lohkon 1 l&hto
12 = Lohkon 2 l&hto
13 = Lohkon 3 l&hto
14 = Lohkon 4 lahto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 lahto
17 = Lohkon 7 l&hto
18 = Lohkon 8 l&hto
19 = Lohkon 9 l&hto
20 = Lohkon 10 l&htd
Parametrilla 1.2
valittu sovellus maa-
rittaa oletusarvon.
Paneelin Katso P1.22.
1.23 ohjearvon 20 121
valinta
Kenttavayla- Katso P1.22.
1.24 ohjearvon 20 122
valinta
125  |AlTsignaali- 1 379 [0=0-10V/0-20mA
alue 1=2-10V / 4-20 mA
126 | AlZeionaa 1 390 |0=0-10V/0-20mA
1=2-10V/4-20 mA
127 ROT toi- 73 11001 Katso P3.5.3.2.1.
minto
128 RO? toi- 73 11004 Katso P3.5.3.2.1.
minto
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Taulukko 12: M1 Nopea kayttdoonotto

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
129 ROIIB toi- 0 73 1 11007 Katso P3.5.3.2.1.
minto
130 AO1. toi- 0 31 2 10050 Katso P3.5.4.1.1.
minto
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

1.35.1

PID-saatimen
vahvistus

0.00

100.00

%

100.00

118

Jos parametrin
arvo on 100 %, 10
prosentin muutos
virhearvossa muut-
taa saatimen lahto-
arvoa 10 prosen-
tilla.

1.35.2

PID-saatimen I-
aika

0.00

600.00

1.00

119

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin
muutos virhear-
vossa muuttaa saa-
timen lahtoarvoa
10,00 prosentilla
sekunnissa.

1.35.3

PID-saatimen D-
aika

0.00

100.00

0.00

1132

Jos parametrin
arvoksi asetetaan
1,00 s, 10 prosentin
muutos virhear-
vossa 1,00 sekun-
nin aikana aiheut-
taa 10,00 prosentin
muutoksen saati-
men lahtoarvossa.

1.35.4

Yksikon valinta

44

1036

Valitse prosessin
yksikkd. Katso
P3.13.1.4.

1.35.5

Valitun yksikon
minimi

Vaihtelee

Vaihtelee

Vaihte-
lee

1033

Prosessiyksikdn
arvo, joka on sama
kuin nolla prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.

1.35.6

Valitun yksikon
maksimi

Vaihtelee

Vaihtelee

Vaihte-
lee

1034

Prosessiyksikdn
arvo, joka on sama
kuin sata prosent-
tia PID-takaisinkyt-
kentasignaalista.

1.35.7

Takaisinkytkenta
1, paikka

30

334

Katso P3.13.3.3.

1.35.8

Asetusarvon 1
lahde

32

332

Katso P3.13.2.6.

1.35.9

Paneelin asetus-
arvo 1

Vaihtelee

Vaihtelee

Vaihte-
lee

167

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 74 PIKAOPAS

Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Taajuusmuuttaja
siirtyy lepotilaan,
kun lahtotaajuus
pysyy tadman rajan
0.0 320.0 Hz 0.0 1016 alapuolella pidem-
paan kuin para-
metrin Lepoviive
maarittaman ajan.
0 = Ei kaytossa

SP1 Lepotaa-

1.35.10 . .
juusraja

Aika, joka taajuus
pysyy lepotilarajan
alapuolella, ennen
kuin taajuusmuut-
taja pysahtyy.

0 = Ei kaytossa

1.35.11 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017

PID-takaisinkyt-
kennan valvonnan

. . . havahtumisraja.
13512 |°PTHavahtumis= |y iiclee | Vaihtelee | V3N [VaINte= | 018 [Havahtumisraja 1
raja lee lee s
kayttaa valittuja
prosessiyksikkdja.
0 = Ei kaytossa

Valitsee moni-
pumpputilan.

1.35.13 Multi-Pump-tila 0 2 0 1785 0 = Yksi taajuus-
muuttaja

1 = Rinnansaato
2 = Monisaato

Monipumppujarjes-
telmassa kaytetta-
Pumppujen 1 8 1 1001 vien moo.ttorie.n
maara (pumppujen tai
puhaltimien) koko-
naismaara.

1.35.14

Taajuusmuuttajan
jarjestysnumero
pumppujarjestel-
1.35.15 Pumpun tunnus 1 8 1 1500 massa. Parametria
kaytetaan vain rin-
nansaats- ja moni-
saatotiloissa.
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Talla parametrilla
voit valita, kytke-
taanko taajuus-
muuttajaan kayn-
nistyssignaali tai
PID-takaisinkyt-

Kaynnistys- ja . .
y ys-) 1787 |kentdsignaali.

1.35.16 [takaisinkytkenta- 0 2 1
signaalit
0 = Ei kytketty

1 = Vain kaynnis-
tyssignaali kytketty
2 = Kumpikin sig-
naali kytketty

Ottaa lukitukset
kayttoon tai poistaa
ne kaytosta. Luki-
tukset kertovat jar-
jestelmalle, onko
1.35.17 Pumpun lukitus 0 1 1 1032 moottori kytketty
vai ei.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

Ota kaynnistysjar-
jestyksen ja moot-
torien prioriteetin
1.35.18 kierto kayttoon tai

@ Vuorottelu 0 1 1 1027 poista se kaytosta.

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (aika-
véli)

13509 | Vuorotteleva 0 1 1 1028 |0 =Apupumppu

pumppu 1 = Kaikki pumput

Vuorottelu alkaa
taman parametrin
maarittaman ajan
kuluttua. Vuorot-
telu alkaa kuitenkin
1.35.20 Vuorotteluvali 0.0 3000.0 h 48.0 1029 vain, jos kapasi-
teetti on paramet-
rien P1.35.23 ja
P1.35.24 maaritta-
man tason alapuo-
lella.
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

1.35.21

Vuorottelupaivat

127

1786

Alue: Maanantai-
sunnuntai

1.35.22

Vuorottelun kel-
lonaika

Aika

1787

Alue: 00:00:00-
23:59:59

1.35.23

Vuorottelu: raja-
arvo) arvo.

0.00

P3.3.1.2

Hz

25:00

1031

1.35.24

Vuorottelu: Pum-
pun raja-arvo

1030

Nama parametrit
maarittavat tason,
jonka alapuolella
kapasiteetin on
pysyttava, jotta
vuorottelu voi
kaynnistya.

1.35.25

Saatoalue

100

%

10

1097

Kun takaisinkyt-
kentaarvo on alu-
eella 4,5-5,5 bar,
moottori pysyy kyt-
kettyna.

Asetusarvo =5 bar
Saatoalue =10 %

Kun takaisinkyt-
kentaarvo on alu-
eella 4,5-5,5 bar,
moottori pysyy kyt-
kettyna.

1.35.26

Saatoal. viive

3600

10

1098

Aika, jonka jalkeen
pumppuja lisataan
tai poistetaan, kun
takaisinkytken-
taarvo on saato-
alueen ulkopuo-
lella.

1.35.27

Vakiotuotantono-
peus

100

%

100

1513

Maarittaa vakiono-
peuden, johon
pumppu lukittuu,
kun pumppu saa-
vuttaa maksimino-
peuden. Seuraava
pumppu alkaa saa-
telyn monisaatoti-
lassa.

1.35.28

Pumpun 1 luki-
tus

DigIN
paikka
0.1

426

OPEN = Ei aktiivi-
nen
CLOSED = Aktiivi-
nen
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Taulukko 13: M1.35 Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

Indeksi Parametri in. . Kuvaus

Maarittaa taajuu-
Ohjear.vo.n OhJear.vo.n Hz 50.00 1239 sohjee.n,.kun hugh-
maksimi maksimi telutoiminto akti-
voituu.

1.35.29 Huuhteluohje
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2 OHJATUT TOIMINNOT

2.1 OHJATTU VAKIOSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu vakiosovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus) (ID
212) arvoksi Vakio.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu vakiosovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta,
toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan-  [Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- | Alue: 8.00-320.00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin)  [Alue: 0.30-1.00
arvo.

7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz

Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus

9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s

10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s

Valitse ohjauspaikka, josta taajuusmuuttajalle

annetaan kdynnistys- ja pysdytyskomennot seka I/0 Riviliitin
" taajuusohje. Kenttavayla
Paneeli

Ohjattu vakiosovellustoiminto on nyt valmis.
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2.2 OHJATTU HVAC-SOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.
Aloita ohjattu HVAC-sovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus) (ID
212) arvoksi HVAC.

Valitse ohjattavan prosessin (tai sovelluksen) tyyppi.
Kompressori
1 Puhallin
Pumppu
Muu

Joillakin parametreilla on esiasetetut arvot, jotka maaraytyvat vaiheessa 1 tehdyn valinnan
mukaan. Parametrit ja niiden arvot: katso taman luvun lopussa oleva Taulukko 14.

Aseta parametrin P3.2.11 (Uudelleenkaynnistys- Alue: 0-20 min
viive) arvo.

Vaihe 2 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Kompressori.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi] arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
3 Induktiomoottori
Reluktanssimoottori
4 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
5 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa-  |Alue: 8.00-320.00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
6 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
7 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] [Alue: Vaihtelee
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
8 Aseta parametrin P3.1.1.5. (Moottorin tehokerroin] | Alue: 0.30-1.00
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Vaihe 8 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 3 valittiin Induktiomoottori.

9 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0.00-3.3.1.2 Hz
10 Aseta parametrin P3.3.1.2 (Maksimitaajuusohje) Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
arvo.

Vaiheet 11 ja 12 tulevat nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Muu.
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1 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s

12 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s

Seuraavaksi ohjattu toiminto siirtyy sovelluksen maarittamiin vaiheisiin.

Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kaynnistys- ja
pysdytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviliitin

Kenttavayla
Paneeli

13

Ohjattu HVAC-sovellustoiminto on nyt valmis.

Taulukko 14: Parametrien tehdasasetukset

Prosessin tyyppi

Numero Parametri

mm Kompressori

P3.1.4.1 U/f-suhde Lineaarinen Nelidllinen Lineaarinen
P3.2.4 Kaynnistystoiminto |Rampilla Vauhtikaynnistys Rampilla
P3.2.5 Pysaytystoiminto Rampilla Vap. pyorien Rampilla
P3.4.1.2 Kiihtyvyysaika 50s 30.0s 30s
P3.4.1.3 Hidastusaika 50s 30.0s 30s

2.3 OHJATTU PID-SAATOSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu PID-sa&tosovellustoiminto asettamalla paneelista parametrin P1.2 (Sovellus)
(ID 212) arvoksi PID-s&&té.

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto
siirtyy suoraan vaiheeseen 11.
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Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori

! Induktiomoottori

Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite] arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- Alue: 8,00-320,00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00
arvo.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysdytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviljitin
n Kenttavayla
Paneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat kysymykset tulevat nakyviin. Jos valitset vaihtoehdon
%, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.

Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi)

Arvoalue maaraytyy vaiheessa 12 tehdyn

paikka) arvo.

13 .
arvo. valinnan mukaan.

14 Aseta parametrin P3.13.1.6 (Valitun yksikon mak- Arvoalue maaraytyy vaiheessa 12 tehdyn
simi) arvo. valinnan mukaan.

15 Aseta parametrin P3.13.1.7 (Valitun yksikon desi- Alue: 0-4
maalit) arvo.

16 Aseta parametrin P3.13.3.3 (Takaisinkytkenta 1, Katso takaisinkytkentdasetukset taulukossa

Taulukko 75 Takaisinkytkentdasetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 18. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 19.
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Aseta analogiatulon signaalialue.
17 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/ 4-20 mA

Aseta parametrin P3.13.1.8 (Eron korjaus alas] arvo.

18 0 =Normaali
1 = Kaanteinen

Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon ldhde) Katso asetusarvot taulukossa Taulukko 75

19 arvo. Takaisinkytkentdasetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 21. Jos valitset jonkin muun
vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 23.

Jos asetat arvoksi Paneelin asetusarvo 1 tai Paneelin asetusarvo 2, ohjattu toiminto siirtyy
suoraan vaiheeseen 22.

Aseta analogiatulon signaalialue.
20 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/ 4-20 mA

21 Aseta parametrien P3.13.2.1 (Paneelin asetus- Maaraytyy vaiheessa 20 asetetun arvoalueen
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. mukaan.
Kayta lepotilaa

22 0=Ei

1=Kylla

Jos vastaat kysymykseen 22 Kyll4, seuraavat kolme kysymysta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon Ej, ohjattu toiminto on valmis.

Aseta parametrin P3.13.5.1 SP1 (Lepotaajuusraja) Alue: 0.00-320.00 Hz
arvo.

23

24 Aseta parametrin P3.13.5.2 SP1 (Lepoviive 1) arvo.  |Alue: 0-3000 s

Aseta parametrin P3.13.5.3 SP1 (Havahtumisraja) Arvoalue maaraytyy valitun prosessiyksikon

25
arvo. mukaan.

Ohjattu PID-saatosovellustoiminto on nyt valmis.

2.4 OHJATTU YHDEN TAAJUUSMUUTTAJAN
MONIPUMPPUSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto asettamalla paneelista
parametrin P1.2 (Sovellus) (ID 212) arvoksi Multi-Pump [yksi taajuusmuuttuja).
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HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto

siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Kestomagneettimoottori

arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

! Induktiomoottori
Reluktanssimoottori

2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan-  [Alue: Vaihtelee
nite] arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- | Alue: 8.00-320.00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00
arvo.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. |Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysaytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviliitin
" Kenttavayla
Paneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon %, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.
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13 Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi) |Arvoalue maaréytyy vaiheessa 12 tehdyn
arvo. valinnan mukaan.

14 Aseta parametrin P3.13.1.6 (Valitun yksikon mak- Arvoalue maaraytyy vaiheessa 12 tehdyn
simi) arvo. valinnan mukaan.

15 Aseta parametrin P3.13.1.7 (Valitun yksikon desi- Alue: 0-4
maalit) arvo.

16 Aseta parametrin P3.13.3.3 (Takaisinkytkenta 1, Katso takaisinkytkentaasetukset taulukossa
paikka) arvo. Taulukko 75 Takaisinkytkentdasetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 17. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 18.

Aseta analogiatulon signaalialue.

17 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

Aseta parametrin P3.13.1.8 (Eron korjaus alas] arvo.

18 0 =Normaali
1 = Kdanteinen

19 Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon léhde) Katso asetusarvot taulukossa Taulukko 74
arvo. Asetusarvon asetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee ensin vaihe 20 ja sitten vaihe 22. Jos valitset
jonkin muun vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 21.

Jos asetat arvoksi Paneelin asetusarvo 1 tai Paneelin asetusarvo 2, ohjattu toiminto siirtyy
suoraan vaiheeseen 22.

Aseta analogiatulon signaalialue.

20 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA

21 Aseta parametrien P3.13.2.1 (Paneelin asetus- Maaraytyy vaiheessa 19 asetetun arvoalueen
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. mukaan.

Kayta lepotilaa
22 0=Ei
1=Kylla

Jos annat vaiheessa 22 arvon Kylld, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos annat
arvon Ei, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 26.
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Aseta parametrin P3.13.5.1 SP1 (Lepotaajuusraja)

Alue: 0.00-320.00 Hz

23
arvo.

24 Aseta parametrin P3.13.5.2 SP1 (Lepoviive 1) arvo.  |Alue: 0-3000 s

25 Aseta parametrin P3.13.5.3 SP1 (Havahtumisraja) Arvoalue maaraytyy valitun prosessiyksikon
arvo. mukaan.

26 Aseta parametrin P3.15.2 (Pumppujen mé&ara) arvo. [Alue: 1-8
Aseta parametrin P3.15.5 (Pumpun lukitus) arvo.

27 0 = Ei kaytdssa

1 = Kaytossa

Aseta parametrin P3.15.6 (Vuorottelu) arvo.

28 0 = Ei kaytossa

1 = Kaytossa (aikavali)
2 = Kaytdssé (reaaliaika)

Jos asetat vuorotteluparametrin arvoksi Kéytdosséa (aikavali tai reaaliaika), nékyviin tulevat
vaiheet 29-34. Jos asetat vuorotteluparametrin arvoksi Ei kdytdsséa, ohjattu toiminto siirtyy
suoraan vaiheeseen 35.

29

Aseta parametrin P3.15.7 (Vuorottelevat pumput)
arvo.

0 = Apupumput
1 = Kaikki pumput

Vaihe 30 tulee nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 28 vuorotteluparametrin arvoksi Kaytdssa

(aikavali).

30

Aseta parametrin P3.15.8 (Vuorotteluvali) arvo.

Alue: 0-3 000 h

Vaiheet 31 ja 32 tulevat nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 28 vuorotteluparametrin arvoksi
Kaytéssé (reaaliaika).

31 Aseta parametrin P3.15.9 (Vuorottelupaivat] arvo. Alue: Maanantai-sunnuntai

32 Aseta parametrin P3.15.10 (Vuorottelun kellonaika) |Alue: 00:00:00-23:59:59
arvo.

33 Aseta parametrin P3.15.11 (Vuorottelutaajuuden Alue: P3.3.1.1-P3.3.1.2 Hz
raja-arvo) arvo.

34 Aseta parametrin P3.15.12 (Vuorottelupumpun raja- |Alue: 1-8
arvo) arvo.

35 Aseta parametrin P3.15.13 (S&&t6alue) arvo. Alue: 0-100%
Aseta parametrin P3.15.14 (Sa&t6alueen viive) arvo.

36

Alue: 0-3600 s

Ohjattu yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto on nyt valmis.
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2.5

OHJATTU USEAN TAAJUUSMUUTTAJAN

MONIPUMPPUSOVELLUSTOIMINTO

Ohjattu sovellustoiminto opastaa sovellukseen liittyvien parametriarvojen asettamisessa.

Aloita ohjattu usean taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto asettamalla paneelista
parametrin P1.2 (Sovellus) (ID 212) arvoksi Multi-Pump [useita taajuusmuuttujia).

HUOMAUTUS!

Jos ohjattu sovellustoiminto aloitetaan Ohjatut asetukset -toiminnosta, toiminto

siirtyy suoraan vaiheeseen 11.

Aseta parametrin P3.1.2.2. (Moottorin tyyppi) arvo
vastaamaan moottorin arvokilven tietoja. Kestomagneettimoottori
! Induktiomoottori
Reluktanssimoottori
2 Aseta parametrin P3.1.1.1. (Moottorin nimellisjan- | Alue: Vaihtelee
nite] arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
3 Aseta parametrin P3.1.1.2. (Moottorin nimellistaa- | Alue: 8.00-320.00 Hz
juus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
4 Aseta parametrin P3.1.1.3. (Moottorin nimellisno- Alue: 24-19 200 rpm
peus) arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.
5 Aseta parametrin P3.1.1.4. (Moottorin nimellisvirta] |Alue: Vaihtelee
arvo vastaamaan moottorin arvokilven tietoja.

Vaihe 6 tulee nakyviin vain, jos vaiheessa 1 valittiin Induktiomoottori.

6 Aseta parametrin P3.1.1.5 (Moottorin tehokerroin) | Alue: 0.30-1.00
arvo.
7 Aseta parametrin P3.3.1.1 (Minimitaajuusohje) arvo. [Alue: 0,00-P3.3.1.2 Hz
8 Aseta parametri P3.3.1.2, Ohjeellinen maksimitaa- |Alue: P3.3.1.1-320,00 Hz
juus
9 Aseta parametrin P3.4.1.2 (Kiihdytysaika 1) arvo. Alue: 0,1-3000.0 s
10 Aseta parametrin P3.4.1.3 (Hidastuvuusaika 1) arvo. [Alue: 0,1-3000.0 s
Valitse ohjauspaikka (paikka, josta kdynnistys- ja
pysdytyskomennot seka taajuusohje annetaan). I/0 Riviliitin
n Kenttavayla
Paneeli
12 Aseta parametrin P3.13.1.4 (Yksikon valinta) arvo. Enemman kuin yksi valinta

Jos valintasi on muu kuin %, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos valitset
vaihtoehdon %, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 16.
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13 Aseta parametrin P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi) |Arvoalue maaréytyy vaiheessa 12 tehdyn
arvo. valinnan mukaan.
14 Aseta parametrin P3.13.1.6 (Valitun yksikon mak- Arvoalue maaraytyy vaiheessa 12 tehdyn
simi) arvo. valinnan mukaan.
15 Aseta parametrin P3.13.1.7 (Valitun yksikon desi- Alue: 0-4
maalit) arvo.
16 Aseta parametrin P3.13.3.3 (Takaisinkytkenta 1, Katso takaisinkytkentaasetusten taulukko
paikka) arvo. luvussa Taulukko 74 Asetusarvon asetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee vaihe 17. Muussa tapauksessa ohjattu
toiminto siirtyy vaiheeseen 18.

Aseta analogiatulon signaalialue.
17 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA
Aseta parametrin P3.13.1.8 (Eron korjaus alas] arvo.
18 0 = Normaali
1 = Kaanteinen
19 Aseta parametrin P3.13.2.6 (Asetusarvon léhde) Katso asetusarvotaulukko luvussa Taulukko
arvo. 74 Asetusarvon asetukset.

Jos valitset analogiatulosignaalin, nakyviin tulee ensin vaihe 20 ja sitten vaihe 22. Jos valitset
jonkin muun vaihtoehdon, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 21.

Jos asetat arvoksi Paneelin asetusarvo 1 tai Paneelin asetusarvo 2, ohjattu toiminto siirtyy
suoraan vaiheeseen 22.

Aseta analogiatulon signaalialue.

20 0=0-10V/0-20 mA
1=2-10V/4-20 mA
21 Aseta parametrien P3.13.2.1 (Paneelin asetus- Maaraytyy vaiheessa 19 asetetun arvoalueen
arvo 1) ja P3.13.2.2 (Paneelin asetusarvo 2] arvot. mukaan.
Kayta lepotilaa
22 0=Ei
1=Kylla

Jos annat vaiheessa 22 arvon Kylld, seuraavat kolme vaihetta tulevat nakyviin. Jos annat
arvon Ei, ohjattu toiminto siirtyy vaiheeseen 26.
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23 Aseta parametrin P3.13.5.1 SP1 (Lepotaajuusraja) Alue: 0.00-320.00 Hz
arvo.
24 Aseta parametrin P3.13.5.2 SP1 (Lepoviive 1) arvo.  |Alue: 0-3000 s
25 Aseta parametrin P3.13.5.3 SP1 (Havahtumisraja) Arvoalue maaraytyy valitun prosessiyksikon
arvo. mukaan.
Aseta parametrin P3.15.1 (Multi-Pump-tila) arvo.
26 Rinnansaato
Monisaato
27 Aseta parametrin P3.15.3 (Pumpun tunnus) arvo. Alue: 1-8
Aseta parametrin P3.15.4 (Kdynnistys ja takaisinkyt-
28 kenta) arvo. 0 = Ei kytketty
1 =Vain kaynnistyssignaali kytketty
2 = Kumpikin signaali kytketty
29 Aseta parametrin P3.15.2 (Pumppujen maara) arvo. |Alue: 1-8
Aseta parametrin P3.15.5 (Pumpun lukitus) arvo.
30 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
Aseta parametrin P3.15.6 (Vuorottelu) arvo.
3 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa (aikavali)
2 = Kaytossa (viikonpaivat)

Jos asetat vuorotteluparametrin arvoksi Kéytossa (aikavalil, nakyviin tulee vaihe 33. Jos
asetat vuorotteluparametrin arvoksi Kéytossa (viikonpdivét), nakyviin tulee vaihe 34. Jos
asetat vuorotteluparametrin arvoksi Ei kdytossd, ohjattu toiminto siirtyy suoraan

vaiheeseen 36.

32

Aseta parametrin P3.15.7 (Vuorottelevat pumput]
arvo.

0 = Apupumput
1 = Kaikki pumput

Vaihe 33 tulee nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 31 vuorotteluparametrin arvoksi Kaytdssa

(aikavali).

33

Aseta parametrin P3.15.8 (Vuorotteluvali) arvo.

Alue: 0-3 000 h

Vaiheet 34 ja 35 tulevat nakyviin vain, jos asetat vaiheessa 31 vuorotteluparametrin arvoksi
Kaytossa (viikonpaivat).
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34 Aseta parametrin P3.15.9 (Vuorottelupaivat) arvo. Alue: Maanantai-sunnuntai

35 Aseta parametrin P3.15.10 (Vuorottelun kellonaika) [Alue: 00:00:00-23:59:59
arvo.

36 Aseta parametrin P3.15.13 (Saatsalue) arvo. Alue: 0-100%

. Aseta parametrin P3.15.14 (Sa&téalueen viive) arvo.

Alue: 0-3600 s

Ohjattu usean taajuusmuuttajan monipumppusovellustoiminto on nyt valmis.

2.6 OHJATTU FIRE MODE -ASETUSTOIMINTO

Voit aloittaa ohjatun Fire Mode -asetustoiminnon valitsemalla nopean kayttoonoton valikossa
parametrin 1.1.2 arvoksi Aktiivinen.

é HUOMiIO!
Ennen kuin jatkat, lue salasanoja ja takuuta koskevat tiedot luvusta 710.18 Fire Mode.

Aseta parametrin P3.17.2 (Fire Mode -taajuuden Enemman kuin yksi valinta
lahde) arvo.

Jos asetat muun arvon kuin Fire Mode -taajuus, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 3.

2 Aseta parametrin P3.17.3 (Fire Mode -taajuus) arvo. [Alue: vaihtelee

Aktivoi signaali koskettimen avautuessa tai sulkeu-

3 tuessa. 0 = Avoin kosketin
1 = Suljettu kosketin

Jos asetat vaiheessa 3 arvoksi Avoin kosketin, ohjattu toiminto siirtyy suoraan vaiheeseen 5.
Jos asetat arvoksi Suljettu kosketin, vaihetta 5 ei tarvita.

Aseta parametrien P3.17.4 (Aktivoi Fire Mode AUKI) [Valitse digitaalitulo, joka ottaa Fire Mode
4 ja P3.17.5 (Aktivoi Fire Mode KIINNI) arvot. -tilan kayttoon. Katso myds luku 710.6.1 Digi-
taali- ja analogiatulojen ohjelmointi.

Aseta parametrin P3.17.6 (Fire Mode taakse) arvo. Valitse digitaalitulo, joka ottaa Fire Mode
-tilan kaanteisen suunnan kayttoon.
5
DigIN paikka 0.1 = Eteen
DigIN paikka 0.2 = Taakse
Aseta parametrin P3.17.1 (Fire Mode -salasana) Aseta Fire Mode -toiminnon kayttéonoton
arvo. edellyttama salasana.
6

1234 = Salli testitila
1002 = Salli Fire Mode -tila
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Ohjattu Fire Mode -asetustoiminto on nyt valmis.
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3 KAYTTOLIITTYMAT

3.1 SIIRTYMINEN PANEELISSA

Taajuusmuuttajan tiedot on jarjestetty valikkoihin ja alavalikkoihin. Voit siirtya valikoiden
valilla paneelin yla- ja alanuolipainikkeilla. Voit avata ryhman tai kohteen painamalla OK-
painiketta. Voit siirtya takaisin edelliselle tasolle painamalla Back/Reset-painiketta.

Paneelissa nakyy nykyinen valikkosijaintisi, esimerkiksi M3.2.1. Naet myds nykyisen sijainnin
ryhman tai kohteen nimen.
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Kuva 32: Taajuusmuuttajan perusvalikkorakenne.
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3.2 GRAAFISEN PANEELIN KAYTTO
stop| (] ReApy| ' " wo
C e -0
ID: M1 /@
Q1(1i§]7< Setup
= Monito;_ﬁ—_‘h_ﬁ_“—?;i:>
(5 )/
= Parameters
lil (12 )
Kuva 33: Graafisen paneelin pdévalikko
A. Ensimmiinen tilakentta: SEIS/KAY F. Sijaintikentta: parametrin tunnus ja
B. Pyodrimissuunta nykyinen sijainti valikossa
C. Toinen tilakentta: VALMIS / EI VALMIS / G. Valittu ryhma tai kohde: avaa painamalla
VIKA ) OK-painiketta
D. Halytyskenttd: HALYTYS/- H. Kohteiden lukumaara ryhmassa
E. Ohjauspaikka: PC/1/0 / PANEELI/
KENTTAVAYLA
3.2.1 ARVOJEN MUOKKAAMINEN
Graafisessa paneelissa on kaksi toimintatapaa kohteen arvon muokkaamiseen.
Yleensa parametrilla voi olla vain yksi arvo. Valitse arvo tekstiarvojen luettelosta tai
numeroarvojen alueelta.
PARAMETRIN TEKSTIARVON MUUTTAMINEN
1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.
P P stop| (G| READY | [ o
Start / Stop Setup
‘:_l ID:172 M3.2.1

i Rem Control Place
. I/0 Control

000

000

KeypadStopButton
'Ii Yes

g Start Function
oril Ramping
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2 Siirry muokkaustilaan ja paina OK-painiketta kaksi

kertaa tai paina oikeaa nuolipainiketta. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
Rem Control Place
m ID: M3.2.1
3F| Edit

@ Add to favourites

3 Aseta uusi arvo yla- tai alanuolipainikkeella.

STOP\(] READY‘ \ 110

Rem Control Place

m ID: M3.2.1
FieldbusCTRL
I/0 Control ¢

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit
peruuttaa muutoksen painamalla Back/Reset-
painiketta.

NUMEROARVOJEN MUOKKAAMINEN

1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.

stop| (] READY | | o
D Frequency Ref
ID:101 P3.3.1.1
g.i. MaxFreqReference |
° 0.00 Hz
MinFreqReference
50.00 Hz
8.i. PosFreqRefLimit
o 320.00 Hz
2 Siirry muokkaustilaan.
STOP‘C‘ READY‘ ‘ 110
o MinFregReference
ID:101 P3.3.1.1
N N s
v — 0.00 Hz —
RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz
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3 Jos arvo on numeroarvo, siirry numeroiden valilla
vasemmalla ja oikealla nuolipainikkeella. Muuta STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
numeroa yla- tai alanuolipainikkeella. MinFreqReference
fe) ID:101 P3.3.1.1
N N s
v — 00.00 Hz-
2 BN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz
4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit
peruuttaa muutoksen palaamalla edelliselle tasolle STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
Back/Reset-painikkeella. MinFreqReference
ID:101 P3.3.1.1
N N s
v —11.00 Hz—
2 RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz

USEIDEN ARVOJEN VALITSEMINEN

Joillekin parametreille voi valita useita arvoja. Valitse kunkin tarvittavan arvon valintaruutu.

1 Paikanna parametri. Paneelissa nakyy symboli, kun

valintaruudun voi valita. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
D Interval 1
ID:1466 P3.12.1.3

ONTime 00:00:00
OFF Time 00:00:00

%] I
0 -
\®

A. Valintaruudun valintamerkki.
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2 Voit siirtya arvoluettelossa yla- ja
alanuolipainikkeilla. stop |G| ReaDY | | o

8;i. Days
o ID: M 3.12.1.3.1

Monday

[ ] Tuesday
[ ] Wednesday

|| Thursday

Friday

3 Voit lisata arvon valintaan valitsemalla arvon
vieressa olevan ruudun oikealla nuolipainikkeella. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo

Days
ID: My3.12.1.3.1
Sunday I

Monday

[ ] Tuesday
Wednesday

|| Thursday

Friday

3.2.2 VIAN KUITTAAMINEN

Voit kuitata vian kuittauspainikkeella tai Kuittaa viat -parametrilla. Katso kohdan 77.7 Vika
tulee ndkyviin ohjeet.

3.2.3 FUNCT-PAINIKE

FUNCT-painikkeella voidaan suorittaa nelja toimintoa:

* ohjaussivun avaaminen

» siirtyminen paikallisen ohjauspaikan ja etaohjauspaikan valilla
* pyorimissuunnan vaihtaminen

* parametrin arvon nopea muuttaminen.

Ohjauspaikan valinta maarittaa, mista taajuusmuuttaja ottaa kaynnistys- ja
pysaytyskomennot. Kaikilla ohjauspaikoilla on parametri taajuusohjeldhteen valintaan.
Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka voi olla riviliitin (I/0] tai
kenttavayla. Nykyinen ohjauspaikka nakyy paneelin tilarivilla.

Etaohjauspaikaksi voidaan valita I/0 A, I/0 B tai kenttavayl&. /0 A:lla ja kenttavaylalla on alin
prioriteetti. Voit valita ne parametrilla P3.2.1 (Etdohjauspaikkal. 1/0 B voi ohittaa
etdohjauspaikat I/0 ja Kenttavayla digitaalitulon avulla. Voit valita digitaalitulon parametrin
P3.5.1.7 (Pakota ohjaus I/0 B) avulla.

Kun paikallisohjaus on kaytossa, ohjauspaikkana on aina paneeli. Paikallisohjaus ohittaa
etdohjauksen. Kun esimerkiksi etaohjaus on kaytossa, parametri P3.5.1.7 ohittaa
ohjauspaikan digitaalitulon avulla ja valitset paikallisohjauksen, ohjauspaikaksi tulee paneeli.
Voit siirtya paikallisohjauksesta etdohjaukseen ja painvastoin FUNCT-painikkeella tai
parametrilla P3.2.2 (Paik/kauko).
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OHJAUSPAIKAN MUUTTAMINEN
1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa

valikkorakenteen kohdassa. stop| (] READY | | Keypad
Main Menu
G ID: M1
Q Monitor
nir

el Parameters
(21)
= Diagnostics

2 Voit valita paikallisen ohjauksen tai etaohjauksen

yla- tai alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta. stop| (] READY | | Keypad
g Choose action
ID:1805

Change direction
Control page

Local/Remote ¢

3  Valitse paikallinen ohjaus tai etaohjaus painamalla

yld- tai alanuolipainiketta uudelleen. Vahvista STOP‘G READY ‘ ‘Keypad
valinta painamalla OK-painiketta. 9 Local/Remote
. ID:211
Local
A
Remote
e
4 Jos siirryit etaohjauspaikasta paikalliseen
ohjaukseen (paneeliin), sinun on annettava STOP‘C‘ READY ‘ ‘ o
aneelin ohjearvo. Main Menu
p J G ID: M1

e Monitor
(12)
Y Parameters
= Diagnostics

Valinnan jalkeen paneeliin tulee nakyviin sama valikkorakenteen sijainti, joka siina oli ennen
FUNCT-painikkeen painamista.
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OHJAUSSIVUN AVAAMINEN

Tarkeimpia arvoja on helppo valvoa ohjaussivulla.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa

valikkorakenteen kohdassa.

STOP|C| READY 110
c) Main Menu
ID:
= Monitor

(12 )
Parameters

M1

(21)
-— Diagnostics
S (6)
2 Valitse ohjaussivu yla- tai alanuolipainikkeella.
Avaa sivu OK-painikkeella. Ohjaussivu avautuu. STOP|C| READY | Keypad
25 Choose action
O ID:1805
Change direction
Control page
Local/Remote A
Y
3

Jos kaytat paikallista ohjauspaikkaa ja
paneeliohjearvoa, voit maarittaa

STOP | C | READY

| Keypad
parametrin P3.3.1.8 (Paneelin ohjearvo) painamalla H‘ Keypad Reference
OK-painiketta. ID: 184
A
v 0.00Hz

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current

Motor Power

0.00A 0.00%
4 Voit muuttaa arvoa yla- ja alanuolipainikkeilla.
Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. STOP|C| READY | Keypad
Keypad Reference
H‘ ID: 168
N
. ~ 0.00HZ —
/ N\

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current

Motor Power

0.00A 0.00%

Lisatietoja paneelin ohjearvosta on kohdassa 5.3 Ryhmé& 3.3: Viittaukset. Jos kaytossa on jokin
toinen ohjauspaikka tai ohjearvo, paneelissa nakyy taajuusohje, jota ei voi muokata. Muut
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sivulla olevat arvot ovat Monivalvonta-arvoja. Voit valita tassa nakyvat arvot (ohjeet ovat
kohdassa 4.1.1 Monivalvonta).

PYORIMISSUUNNAN VAIHTAMINEN

Voit vaihtaa moottorin pyorimissuunnan nopeasti FUNCT-painikkeella.

HUOMAUTUS!
Suunnanmuutoskomento nakyy valikossa vain, jos paikallinen ohjauspaikka on
valittuna.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa

valikkorakenteen kohdassa. STOP|C| READY /0

Main Menu

G ID: M1

— Monitor

(7))

Parameters

%] (15

Diagnostics

(6)

2 Voit valita Vaihda suunta -sivun yla- tai
RUN [(C] ReADY |

alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta. | Keypad

Choose action
ID:1805

Change direction
Control page y

Local/Remote
3 Valitse uusi pyorimissuunta. Nykyinen
pyorimissuunta vilkkuu. Paina OK-painiketta. RUN |C| READY | |Keypad
o Choose action
ST
[¢] ID:1805
Reverse
Forward Y

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 100 KAYTTOLITTYMAT

4 Pyorimissuunta vaihtuu heti, ja paneelissa nakyva

tilakentan ilmaisinnuoli muuttuu. STOF(D ) READY 110

Main Menu

G ID: M1

— Monitor

(7))

— Parameters

( 15 )

= Diagnostics

( 6)

PIKAMUOKKAUSTOIMINTO

Pikamuokkaustoiminnolla voit avata haluamasi parametrin nopeasti kirjoittamalla
parametrin tunnuksen.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

2 Valitse Pikamuokkaus yla- tai alanuolipainikkeella
ja vahvista valinta painamalla OK-painiketta.

3 Kirjoita parametrin tai valvonta-arvon tunnus.
Paina OK-painiketta. Parametrin arvo tulee
nakyviin muokkaustilassa ja valvonta-arvo
valvontatilassa.

3.2.4 PARAMETRIEN KOPIOIMINEN

HUOMAUTUS!
Tama toiminto on kaytettavissa vain graafisessa paneelissa.

Ennen kuin voit kopioida parametreja ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan, taajuusmuuttaja
on pysaytettava.

TAAJUUSMUUTTAJAN PARAMETRIEN KOPIOIMINEN

Taman toiminnon avulla voit kopioida parametrit taajuusmuuttajasta toiseen.

1 Tallenna parametrit ohjauspaneeliin.

2 lrrota ohjauspaneeli ja liita se toiseen
taajuusmuuttajaan.

3 Lataa parametrit uuteen taajuusmuuttajaan
paneelin palautuskomennon avulla.
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PARAMETRIEN TALLENNUS OHJAUSPANEELIIN

1

Siirry Kayttajan tiedot -valikkoon.

STOP | G] READY Keypad

o Main Menu
ID: M6
= I/0 and Hardware
o

( )
= User settings
Cay 9

@ Favourites
(0)

Avaa Parametrien automaattinen tallennus
-alivalikko. stor| (| ReADY Keypad

User settings
K Ty ue.5

5 Language selection
-
o English

I—i—l Parameter backup

(7))
Q Drive name
) Drive
Valitse toiminto yla- tai alanuolipainikkeella.
Vahvista valinta painamalla OK-painiketta. stor| (] READY Keypad
m Parameter backup
ID: M6.5.1

Restore factory defaults
[¢]

Save to keypad
[¢]

Restore from keypad

Palauta oletusasetukset -komento palauttaa parametrien alkuperaiset asetukset. Voit
kopioida kaikki parametrit ohjauspaneeliin valitsemalla Tallenna paneelille -komennon.
Palauta paneelilta -komento kopioi kaikki parametrit ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan.

3.2.5 PARAMETRIEN VERTAAMINEN

Talla toiminnolla voit verrata nykyista parametrijoukkoa johonkin naista neljasta joukosta.

Joukko 1 (P6.5.4 Tall. joukkoon 1)

Joukko 2 (P6.5.6 Tall. joukkoon 2)
Oletusarvot (P6.5.1 Palauta oletusasetukset)
Paneelijoukko (P6.5.2 Tallenna paneelille).

Lisatietoja naista parametreista on kohdassa Taulukko 112 K&ytt4jan tiedot -valikon
Parametrien automaattinen tallennus -parametrit..
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ﬂ HUOMAUTUS!

Jos et tallentanut parametrijoukkoa, johon haluat verrata nykyista joukkoa,
paneeliin tulee nakyviin teksti Vertaaminen epdonnistui.

PARAMETRIEN VERTAILUTOIMINNON KAYTTO

1

2

3

Valitse Kayttajan tiedot -valikon Parametrien
vertailu -vaihtoehto.

Valitse vertailtavat joukot. Vahvista valinta
painamalla OK-painiketta.

Valitse Aktiivinen-vaihtoehto ja paina OK-
painiketta.

STOP|C| READY 110
= User Settings
ID: M6.6

Language Selection
2 English

D Parameter Backup
(7)

Parameter Compare

(4)

STOP | C] READY | 110

Parameter Compare
ID: B6.6.1

E Active set-Set 1

EI Active set-Set 2

El Active set-Defaults

STOP | C] READY | 110

Active set-Set 1

E Active
@ Help

(") Add to Favourites
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4 Tarkastele nykyisten arvojen ja toisen joukon
arvojen eroja. STOP|G| READY /0

Active set-Set 1
m ID:113

Motor Nom Currnt

Motor Cos Phi

EETS

Nykyinen arvo
Toisen joukon arvo
Nykyinen arvo
Toisen joukon arvo

oDowy

3.2.6 OHJETEKSTIT

Graafisessa paneelissa voit nayttaa moniin aiheisiin liittyvia ohjeaiheita. Kaikkiin
parametreihin liittyy ohjeteksti.

Ohjeita on saatavana myds vioille, halytyksille ja Ohjatut asetukset -toiminnolle.

OHJETEKSTIN LUKEMINEN
1 Etsi kohde, josta haluat lukea.

STOP|C| READY | 110
E’ Digital Inputs
ID:403 M3.5.1.1

Ctrl Signal 1 A

Q00

Ctrl Signal 2 A

000

Ctrl Signal 1 B
[¢]

2 Valitse ohjetoiminto yla- tai alanuolipainikkeella.

STOP|C| READY II0
= Ctrl signal 1 A

ID:403 M3.5.1.1

Edit
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3 Avaa ohjeteksti painamalla OK-painiketta.

STOP|C| READY 10
Ctrl signal 1 A
@ ID:403 M3.5.1.1

Start Signal 1 for control Place
I/0 A. Start Signal 1
functionality chosen with I/O A
Logic in Start/Stop Setup Menu.

HUOMAUTUS!
Ohjetekstit ovat aina englanninkielisia.

3.2.7 SUOSIKIT-VALIKON KAYTTAMINEN

Jos kaytat samaa kohdetta usein, voit lisata sen suosikkeihin. Voit kerata joukon parametreja
tai valvontasignaaleja kaikista paneelin valikoista yhteen paikkaan.

Lisatietoja Suosikit-valikon kaytosta on luvussa 8.2 Suosikit.

3.3 TEKSTIPANEELIN KAYTTO

Voit valita kayttoliittymaksi myos ohjauspaneelin, jossa on tekstinaytto. Tekstipaneelissa ja
graafisessa paneelissa on lahes samat toiminnot. Jotkin toiminnot ovat kaytettavissa vain
graafisessa paneelissa.

Paneeli nayttaa moottorin ja taajuusmuuttajan tilat seka niiden kayton aikana ilmenneet viat.
Paneelissa nakyy nykyinen valikkosijaintisi. Naet myds nykyisen sijainnin ryhman tai kohteen
nimen. Jos teksti on lilan pitka naytettavaksi, jarjestelma vierittaa sen siten, etta koko
tekstimerkkijono tulee nakyviin.

a2 @

READY RUN STOP ALARM FAULT
a_ ®

GUITCK SETL

M |
m 1 e

FWD REV IIo KEYPAD BUS

Kuva 34: Tekstipaneelin pdévalikko

A. Tilan merkkivalot C. Nykyisen sijainnin ryhman tai kohteen
B. Halytyksen ja vian ilmaisimet nimi
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D. Nykyinen sijainti valikossa
E. Ohjauspaikan merkkivalot

3.3.1 ARVOJEN MUOKKAAMINEN

PARAMETRIN TEKSTIARVON MUUTTAMINEN

Voit asettaa parametrin arvon seuraavasti:

1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.

2 Siirry muokkaustilaan painamalla OK-painiketta.

3 Aseta uusiarvo yla- tai alanuolipainikkeella.

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit

peruuttaa muutoksen palaamalla edelliselle tasolle

Back/Reset-painikkeella.

NUMEROARVOJEN MUOKKAAMINEN

1 Etsi parametri nuolipainikkeilla.
2 Siirry muokkaustilaan.

F. Pyorimissuunnan merkkivalot

READY RUN STOP ALARM FAULT
A A
CTOOT 7 TR
i1, Jigr
M_J1 _J1
Hi_J.
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
READY RUN STOP ALARM FAULT
A
II_M C I T
et Currirvy
l_l
A 4 A 4
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
READ\Y RUN STOP _ALARM IiAULT
AN\ A |/
I /F o Ton
1/ ot T
I |\
L
v v
FWD REV I/0 KEYPAD BUS
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3 Siirry numeroiden valilla vasemmalla ja oikealla
nuolipainikkeella. Muuta numeroa yla- tai
alanuolipainikkeella.

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. Voit
peruuttaa muutoksen palaamalla edelliselle tasolle
Back/Reset-painikkeella.

3.3.2 VIAN KUITTAAMINEN

Voit kuitata vian kuittauspainikkeella tai Kuittaa viat -parametrilla. Katso kohdan 77.7 Vika
tulee ndkyviin ohjeet.

3.3.3 FUNCT-PAINIKE

FUNCT-painikkeella voidaan suorittaa nelja toimintoa:

* ohjaussivun avaaminen

» siirtyminen paikallisen ohjauspaikan ja etdohjauspaikan valilla
* pyorimissuunnan vaihtaminen

* parametrin arvon nopea muuttaminen.

Ohjauspaikan valinta maarittaa, mista taajuusmuuttaja ottaa kaynnistys- ja
pysaytyskomennot. Kaikilla ohjauspaikoilla on parametri taajuusohjelahteen valintaan.
Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka voi olla riviliitin (I/0] tai
kenttavayla. Nykyinen ohjauspaikka nakyy paneelin tilarivilla.

Etaohjauspaikaksi voidaan valita I/0 A, I/0 B tai kenttavayla. /0 A:lla ja kenttavaylallad on alin
prioriteetti. Voit valita ne parametrilla P3.2.1 (Etdohjauspaikkal). I/0 B voi ohittaa
etaohjauspaikat I/0 ja Kenttavayla digitaalitulon avulla. Voit valita digitaalitulon parametrin
P3.5.1.7 (Pakota ohjaus I/0 B) avulla.

Kun paikallisohjaus on kaytossa, ohjauspaikkana on aina paneeli. Paikallisohjaus ohittaa
etaohjauksen. Kun esimerkiksi etdaohjaus on kaytossa, parametri P3.5.1.7 ohittaa
ohjauspaikan digitaalitulon avulla ja valitset paikallisohjauksen, ohjauspaikaksi tulee paneeli.
Voit siirtya paikallisohjauksesta etaohjaukseen ja painvastoin FUNCT-painikkeella tai
parametrilla P3.2.2 (Paik/kauko).

OHJAUSPAIKAN MUUTTAMINEN

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A
M T
HHEHNE TERYS

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS
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2 Voit valita paikallisen ohjauksen tai etdohjauksen
READY RUN STOP ALARM FAULT

yla- tai alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta. A A
I I /e M
Locnrnc iy
/
/
v v
FWD  REV /0  KEYPAD BUS

3 Valitse paikallinen ohjaus tai etaohjaus painamalla READY RUN  STor  ALARM AU

yla- tai alanuolipainiketta uudelleen. Vahvista A
valinta painamalla OK-painiketta. N |_ _
e wmaTE
g i
- AN
M
L
v A 4
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

4 Jos siirryit etaohjauspaikasta paikalliseen
ohjaukseen (paneeliin), sinun on annettava
paneelin ohjearvo.

Valinnan jalkeen paneeliin tulee nakyviin sama valikkorakenteen sijainti, joka siina oli ennen
FUNCT-painikkeen painamista.

OHJAUSSIVUN AVAAMINEN

Tarkeimpia arvoja on helppo valvoa ohjaussivulla.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
. READY RUN STOP ALARM FAULT
valikkorakenteen kohdassa. 7'\ A

LM T I
s II_NI_I

A 4 h 4

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS
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2 Valitse ohjaussivu yla- tai alanuolipainikkeella.

. P . . READY  RUN TOP ALARM FAULT
Avaa sivu OK-painikkeella. Ohjaussivu avautuu. >T9

A A
FOOToOm ol
AR IJIL'I\
/ L 3
!
)\ 4 )\ 4
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

3 Jos kaytat paikallista ohjauspaikkaa ja READY RUN  STOP  ALARM _ FAULT

paneeliohjearvoa, voit maarittaa A A
parametrin P3.3.1.8 (Paneelin ohjearvo) painamalla —_ ) = — — g
o LAEC LI EE ke
OK-painiketta. T4 Ch
LAL. 111
127, U
Hz
v v
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

Lisatietoja paneelin ohjearvosta on kohdassa 5.3 Ryhmaé 3.3: Viittaukset). Jos kaytésséa on jokin
toinen ohjauspaikka tai ohjearvo, paneelissa nakyy taajuusohje, jota ei voi muokata. Muut
sivulla olevat arvot ovat Monivalvonta-arvoja. Voit valita tassa nakyvat arvot (ohjeet ovat
kohdassa 4.1.1 Monivalvonta).

PYORIMISSUUNNAN VAIHTAMINEN

Voit vaihtaa moottorin pyorimissuunnan nopeasti FUNCT-painikkeella.

HUOMAUTUS!
ﬂ Suunnanmuutoskomento nakyy valikossa vain, jos paikallinen ohjauspaikka on
valittuna.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.

2 Voit valita Vaihda suunta -sivun yla- tai
alanuolipainikkeella. Paina OK-painiketta.

3 Valitse uusi pyorimissuunta. Nykyinen
pyorimissuunta vilkkuu. Paina OK-painiketta.
Pyorimissuunta vaihtuu valittomasti, ja paneelissa
nakyva tilakentan ilmaisinnuoli muuttuu.

PIKAMUOKKAUSTOIMINTO

Pikamuokkaustoiminnolla voit avata haluamasi parametrin nopeasti kirjoittamalla
parametrin tunnuksen.

1 Paina FUNCT-painiketta missa tahansa
valikkorakenteen kohdassa.
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2 Valitse Pikamuokkaus yla- tai alanuolipainikkeella
ja vahvista valinta painamalla OK-painiketta.

3 Kirjoita parametrin tai valvonta-arvon tunnus.
Paina OK-painiketta. Parametrin arvo tulee

nakyviin muokkaustilassa ja valvonta-arvo
valvontatilassa.
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3.4 VALIKKORAKENNE

Valikko Toiminto

Nopea kdyttoonotto Katso 1.4 Sovellusten kuvaukset.

Valvonta Monivalvonta*

Trendikayra*

Perus

1/0

Lisavalv./kehitt.

Ajastintoiminnot

PID-saadin

Ulkoinen PID-saadin

Monipumpputoiminto

Huoltolaskurit

Kenttavayladata

Parametrit Katso 5 Parametrivalikko.

Viat ja tiedot Aktiiviset viat

Kuittaa viat

Vikahistoria

Laskurit

Valiaikalaskurit

Ohjelmistotiedot
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Valikko Toiminto

1/0 ja laitteisto Kayttajan tiedot

Slot C

Slot D

Slot E

Reaaliaikakello

Teho-osan asetukset

Paneeli

RS-485

Ethernet

Kayttadjan tiedot Kielivalinnat

Parametrien automaattinen tallennus*

Parametrien vertailu

Taajuusmuuttajan nimi

Suosikit * Katso 8.2 Suosikit.

Kayttajaryhmat Katso 5 Parametrivalikko.

* = Tama toiminto ei ole kaytettavissa ohjauspaneelissa, jossa on tekstinaytto.

3.4.1 NOPEA KAYTTOONOTTO

Nopea kayttoonotto -ryhmassa on asetusaputoimintoja ja nopean kayttoonoton parametreja
VACON® 100 FLOW -sovelluksen asetusten maarittamiseen. Lisatietoja taman ryhman
parametreista on luvuissa 1.3 Ensimmadinen kaynnistys ja 2 Ohjatut toiminnot.

3.4.2 VALVONTA

MONIVALVONTA

Monivalvontatoiminnon avulla voit kerata 4-9 valvottavaa arvoa. Katso 4.1.7 Monivalvonta.
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HUOMAUTUS!
Monivalvontavalikko ei ole kaytettavissa tekstipaneelissa.

TRENDIKAYRA

Trendikayrassa esitetaan kaksi valvonta-arvoa samassa graafisessa esityksessa. Katso 4.7.2
Trendikayra.

PERUSVALVONTA

Valvonnan perusarvoja ovat esimerkiksi parametrien ja signaalien oloarvot, tilat ja mitatut
arvot. Katso 4.1.3 Perus.

I/0
Voit valvoa tulo- ja lahtdsignaalien arvojen tiloja ja tasoja. Katso 4.7.4 //0.
LAMPOTILATULOT

Katso 4.1.5 Ldmpétilatulot.

LISAVALV./KEHITT.

Voit valvoa erilaisia arvoja, kuten kenttavaylan arvoja. Katso 4.1.6 Lisdvalvonnat ja kehittyneet
valvonnat.

AJASTINTOIMINNOT

Voit valvoa ajastintoimintoihin ja reaaliaikakelloon liittyvia toimintoja. Katso 4.1.7
Ajastintoimintojen valvonta.

PID-SAADIN
Voit valvoa PID-saatimen arvoja. Katso 4.1.8 PID-s&atimen valvonta.
ULKOINEN PID-SAADIN

Voit valvoa ulkoiseen PID-saatimeen liittyvia arvoja. Katso 4.1.9 Ulkoisen PID-s&&timen
valvonta.

MONIPUMPPUTOIMINTO

Voit valvoa useiden taajuusmuuttajien kayttoon liittyvia arvoja. Katso 4.7.70
Monipumpputoimintojen valvonta.

HUOLTOLASKURIT

Voit valvoa huoltolaskureihin liittyvia arvoja. Katso 4.1.17 Huoltolaskurit.

KENTTAVAYLADATA

Voit tarkastella kenttavayladatan arvoja valvonta-arvoina. Voit kayttaa tata toimintoa
esimerkiksi kenttavaylan kayttoonoton aikana. Katso 4.1.12 Kenttavaylan prosessidatan
valvonta.
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3.5 VACON® LIVE

VACON® Live on VACON® 10-, VACON® 20- ja VACON® 100 -taajuusmuuttajien tuoteperheen
kayttoonottoon ja huoltoon tarkoitettu PC-tyokalu. Voit ladata VACON® Live -tyokalun
osoitteesta http://drives.danfoss.com.

VACON® Live -tyokalussa on muun muassa seuraavat ominaisuudet:

* parametrien asetus, valvonta, taajuusmuuttajan tiedot ja tietojen kirjaus

» ohjelmistojen lataustyokalu VACON® Loader

» sarjatietoliikenne- ja Ethernet-yhteyksien tuki

*  Windows XP-, Vista-, 7- ja 8-tuki

« 17 kielta: suomi, englanti, saksa, espanja, ranska, italia, venaja, ruotsi, kiina, tsekki,
tanska, hollanti, puola, portugali, romania, slovakki ja turkki.

Voit liittaa taajuusmuuttajan PC-tyokaluun mustalla VACON®-sarjatietoliikennekaapelilla.
Sarjatietoliikenneajurit asentuvat automaattisesti VACON® Live -tyokalun asennuksen
yhteydessa. Kun olet kytkenyt kaapelin, VACON® Live loytaa liitetyn taajuusmuuttajan
automaattisesti.

Lisatietoja VACON® Live -tyokalun kaytosta on ohjelman ohjevalikossa.

File Edt View [Dvive Tools Help

8 1I0ERaCBE

VACON

SRIVEN BY DRIV

| Ovives Parameter Browser X
BB Ove X ML L.O _=E=0 SAOBO s -
Fies 4 E"m ok et - Index VariableText Value Min Max Unit Det: *
AWk e ~ 1. Quick Setup (29)
» dard
a 3 Lk:k::m‘a : P12 Application Standard Standard Motor Potentiometer Standar
# 2.1, Multimonitor gl| P13 MinFreqRelerence 0,00 0,00 50,00 He 0,00
: :: Fg» P14  MaxFreqRelerence 50,00 0,00 320,00 Hz 000
# 28 Extras/Advanced P15 Accel Time 1 50 01 3000,0 s 50
# 2.7. Timer Functions P18  Decel Time | 50 01 3000,0 s 50
f s souens ox s A o
# 2.10. Mui-Pump P18 Motor Type Induction Motor Induction Motor  PM Motor Inductio
¥ 2.11. Mainten. Counters P19 Motor Nom Voltg 230 180 240 v 0
: j !j ;*:;i’::ud P1.10  Motor Nom Freq 50,00 8,00 320.00 Hz 000
4 P 3 Parameters P111  MotorNom Speed 1370 24 19200 pm 0
4 ¥ 3.1. Motor Settings P1.12  MotorNom Curmt 1,80 026 5.20 A 000
. : : 2 :':c:: E':-"’::“’! P13 Motor Cos Phi 0.74 030 1.00 0.00
# 213 Limas R P1.14  Enesgy Optimization Disabled Disabled Enabled Disables
4 ¥ 11.4. OpenLocp P1.15  ideniification No Action No Action With Rotation No Acti
yixa :;ﬂ‘:):"q":i\i“ P118  Stant Funcion Ramping Ramgang Fiying Stan Ramgin
- ¥ 3.‘3. I;{e.'er;rr:;; £117__ Sk Fuacion Consp Coasting Ramping Coastiny
# 331, Frequency Ref P18  Automatic Reset  Disabled Disabled Enabled Disables
a Py -"3f 'T";‘"&l!‘ el e P1.19  Extemal Faul Fault No Acton Faul Coast Fault
¥ i :“Pfe::;; Cxt Qpen Loop P120  AlLowFaul No Action No Action Fault Coast No Actk
# 334 Motor Potentiom. P121 Rem. Cui Place VO Control VO Control FleldbusCTRL VO Con
#1315 Joysuck P122 VOARs sel ANI+A2 PresetFreqd  Bilock OuL10 AleAZ
=g 3'4_";;:‘29_;“?%“1 P123 KeypadRefSel  Keypad Ref Preseffreqd  Block Out.10 Keypad
¥ 341.Ramg 1 P 124 FieldBus Ref Sel Fieldbus PresetFreq0 Bilock Out. 10 Fieldbus
# 342 Ramp2 P125 Al SignalRange  0-10V/0-20mA 0-10V/0-20mA  2-10Vi4-20mA 0-10v/0
. -:_‘u’ 3‘:‘;::"“”"‘ P126 A2 SignalRange  2-10VI4-20mA 0-10V/0-20mA 2-10Vi4-20mA 2-10vi4
# 345 Flux Braking P127 RO Function Run Not Used Motor Preteat Active Run
4 35 VO Config e | 1B Ll
q vo Datalogger (@) | Clockwise Online @ | Reacy @ | Run @[ Fout @] Aaem @] @0

Kuva 35: PC-tyékalu VACON® Live
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4 VALVONTAVALIKKO

4.1 VALVONTAVALIKKO

Voit valvoa parametrien ja signaalien oloarvoja, tiloja ja mitattuja arvoja. Voit myos
mukauttaa joitakin valvottavia arvoja.

4.1.1 MONIVALVONTA

Voit kerata 4-9 valvottavaa arvoa Monivalvonta-sivulle. Valitse kohteiden maara parametrilla
P3.11.4 (Monivalvontanakyma). Lisatietoja on luvussa 5.77 Ryhmé 3.11: Sovelluksen asetukset.

VALVOTTAVIEN KOHTEIDEN VAIHTAMINEN

1 Siirry valvontavalikkoon painamalla OK-painiketta.

STOP | (j] READY 110

Main Menu
ID: M1

m Quick Setup
(4)

Monitor

(12)
= Parameters
(21)

2 Valitse Monivalvonta.

STOP | C | READY 110

@ Monitor
ID: M2.1

(] Multimonitor
ERJ

Basic
(7)

Timer Functions
(13)

3 Korvaa vanha kohde valitsemalla se
nuolipainikkeilla. STOP|C| READY e)
@ Multimonitor

ID:25 FreqReference

JR IV RTINSy Output Freq Motor Speed
20.0 Hz 0.00 Hz 0.0 rpm

Motor Curre Motor Torque [Motor Voltage|

0.00a 0.00 % 0.0v

DC-link volt | Unit Tempera |Motor Tempera

0.0v 81.9°C 0.0%
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4 Valitse uusi kohde luettelosta painamalla OK-

painiketta. STOP|C| READY 10
FreqReference
ID:1 M2.1.1.1
7 Output frequency 0.00 Hz
\/ FreqReference 10.00 Hz
\/ Motor Speed 0.00 rpm
7 Motor Current 0.00 A
l Motor Torque 0.00 %
D Motor Power 0.00 %

4.1.2 TRENDIKAYRA

Trendikayra on kahden valvonta-arvon graafinen esitys.

Kun valitset arvon, taajuusmuuttaja alkaa arvojen tallentamisen. Trendikayra-alivalikossa
voit tarkastella trendikayraa ja valita signaalit. Voit myds asettaa minimi- ja
maksimiasetukset seka naytteenottovalin ja kayttaa automaattista skaalausta.

ARVOJEN MUUTTAMINEN

Voit muuttaa valvottavia arvoja seuraavasti:

1 Siirry Valvonta-valikon Trendikayra-alivalikkoon ja

paina OK-painiketta. stor| (G| ReADY [ o
Monit
@ ID: onlM?.I;
@ Multimonitor I

Trend Curve

(7)

Basic
(13)

2 Siirry Nayta trendikayra -alivalikkoon painamalla

OK-painiketta. stop| (G| ReaDY [ o

E’ Trend Curve
ID: M2.2.1

View Trend Curve I

(2)

Sampling interval
gn 100 ms

8F Channel 1 min
2 -1000
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VALVONTAVALIKKO

3 Voit valvoa trendikayran avulla samanaikaisesti
vain kahta arvoa. Nykyiset valinnat, Taajuusohje ja
Moottorin nopeus nakyvat nayton alareunassa.
Valitse muutettava nykyinen arvo ala- ja
ylanuolipainikkeiden avulla. Paina OK-painiketta.

4  Selaavalvonta-arvojen luetteloa nuolipainikkeilla.

5  Valitse haluamasi arvo ja paina OK-painiketta.

KAYRAN ETENEMISEN PYSAYTTAMINEN

STOP | C] READY 10

| JFreqReference 0.00Hz

M Motor Speed Orpm
stor|(G| READY | o
FreqReference
ID:3 v2.2.1.1.4
] Output frequency [I]

\/ FreqReference
\/ Motor Speed

D Motor Current
. Motor Torque

|:| Motor Shaft Power

STOP|C| READY | II0
| IMotor Current 0.00A
M Motor Speed Orpm

Trendikayra-toiminnolla voi myos pysayttaa kayran etenemisen ja lukea nykyiset arvot. Voit

sitten aloittaa kayran etenemisen uudelleen.
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1 Valitse kayra Trendikayra-nakymassa
ylanuolipainikkeella. Nayton kehys nakyy RUN |D| READY Vo

lihavoituna.

2  Paina OK-painiketta haluamassasi kayran
kohdassa.

3 Nayttoon tulee pystysuuntainen viiva. Nayton
alareunassa olevat arvot vastaavat viivan sijaintia.
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| | Motor Current 0.02A

Motor Speed -317rpm
RUN |:)| READY /0

Il Motor Current 0.02A

Motor Speed -327rpm
RUN [D] ReADY /o
|
|
|
M
|
; |
{
e
| !
Il Motor Current 0.01A
Motor Speed
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4 Voit tarkastella haluamasi toisen kohdan arvoja
siirtamalla viivaa vasemmalla tai oikealla RUN [D)| READY Vo
nuolipainikkeella.

T

quwf

Il Motor Current 0.01A

Motor Speed @

Taulukko 15: Trendikayran parametrit.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

Tassa valikossa voit
M2.2.1 Nayta trendikayra valvoa kayramuodossa
ndytettavia arvoja.

P2.2.2 Naytteenottovali 100 432000 ms 100 2368
P2.2.3 Kanava 1 min. -214748 1000 -1000 2369
P2.2.4 Kanava 1 maks. -1000 214748 1000 2370
P2.2.5 Kanava 2 min. -214748 1000 -1000 2371
P2.2.6 Kanava 2 maks. -1000 214748 1000 2372

ppo7 |Automaattinenskaa- |, 1 0 2373 | 0 = Ei kiytésss

laus 1 = Kaytossa

4.1.3 PERUS

Perusvalvonta-arvot ja niihin liittyvat tiedot ovat seuraavassa taulukossa.

HUOMAUTUS!

Valvontavalikossa nakyvat vain vakiolaajennuskorttien tilatiedot. Kaikkien
laajennuskorttien signaalien tilat nakyvéat raakatietomuodossa I/0 ja laitteisto -
valikossa.

Tarkista laajennuskorttien tilat I/0 ja laitteisto -valikosta, kun jarjestelma pyytaa niin
tekemaan.
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Taulukko 16: Valvontavalikon kohteet.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus
V2.3.1 Lahtotaajuus Hz 0.01 1
V2.3.2 Taajuusohje Hz 0.01 25
V2.3.3 Moottorin nopeus rpm 1 2
V2.3.4 Moottorin virta A Vaihtelee 3
V2.3.5 Moottorin % 0.1 4
momentti

V2.3.7 Moottorin akseli- % 01 5
teho

v2.3g | Moottorinakseli- 1y |Vaintelee | 73

teho
V2.3.9 Moottorin jannite \Y 0.1 6
v2.3.10 Valipiirin jannite \% 1 7
V2.3.11 Laitteen lampdtila °C 0.1 8
V2.3.12 Moottor!n l@mpo- % 01 9
tila
V2.3.13 Moottorlln esilam- 1 1228 0= PE)IS . . o
mitys 1 = L&mmitys (tasavirran syottd)
v23.15 | Energianvaliaka- |, 1 1054
laskuri, matala
V2314 Energian valiaika- 1 1067

laskuri, korkea
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4.1.4 1/0

Taulukko 17: I/0-signaalien valvonta

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

V241 Paikka A3DIN 1,2, 1 15
V2.4.2 Paikka AéDIN 4,5, 1 16
V243 Paikka E;RO 1,2, 1 17
V2.4.4 Analogiatulo 1 % 0.01 59 oletuksena paikka A.1
V2.4.5 Analogiatulo 2 % 0.01 60 oletuksena paikka A.2
V2.4.6 Analogiatulo 3 % 0.01 61 oletuksena paikka D.1
V2.4.7 Analogiatulo 4 % 0.01 62 oletuksena paikka D.2
V2.4.8 Analogiatulo 5 % 0.01 75 oletuksena paikka E.1
V2.4.9 Analogiatulo 6 % 0.01 76 oletuksena paikka E.2
V2.4.10 Paikka A AO1 % 0.01 81

415  LAMPOTILATULOT
HUOMAUTUS!
Tama parametriryhma nakyy, jos laitteeseen on asennettu lampdtilanmittauksen

lisakortti (OPT-BH).

Taulukko 18: Lampétilatulojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus
V2.5.1 Lampétilatulo 1 °C 0.1 50
V2.5.2 Lampétilatulo 2 °C 0.1 51
V2.5.3 Lampétilatulo 3 °C 0.1 52
V2.5.4 Lampétilatulo 4 °C 0.1 69
V2.5.5 Lampétilatulo 5 °C 0.1 70
V2.5.6 Lampétilatulo 6 °C 0.1 71
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4.1.6 LISAVALVONNAT JA KEHITTYNEET VALVONNAT

Taulukko 19: Kehittynyt arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus

B1=Valmis
B2 = Kay
B3 = Vika
Bé6 = Kaytto sallittu
Taajuusmuuttajan B7 = Halytys aktivoitu

Status Word B10 = Tasavirta pysaytyksessa
B11 = DC-jarru aktiivinen
B12 = Kayttokasky
B13 = Moottorin saataja aktivoitu
B15 = Jarrukatkoja kaytossa

V2.6.1

B0 = Kaynn. sall. aktiiv.

B1 =Eivikaa

B2 = Latauskytkin on suljettu
V2.6.2 Valmis-tila 1 78 B3 = DC-jannite OK

B4 = Teho-osa OK

B5 = K&ynn. sallittu (teho-osa)
B6 = Kaynn. sallittu (ohjelmisto)

B0 = Kay lukitus 1
B1 = Kay lukitus 2
B2 = Ramppi 2 aktiivinen
B3 = Varattu
B4 =1/0 A -ohjaus aktiivinen
B5 = 1/0 B -ohjaus aktiivinen
Bé6 = Kenttavaylaohjaus aktiivinen
V2.6.3 SOVfll“\t‘vser;fta' 1 89  |B7 = Paikallisohjaus aktiivinen
us wor B8 = PC-ohjaus aktiivinen
B9 = Vakionopeudet aktiiviset
B10 = Huuhtelu aktiivinen
B11 = Fire Mode aktiivinen
B12 = Moottorin esilammitys aktiivinen
B13 = Pikapysaytys aktiivinen
B14 = Pysaytys paneelista

BO = Ei kiihdytysta/hidastusta

B1 = Moottorikytkin avoinna

B2 = PID kaytossa

B3 = PID-lepo

B4 = PID-pehmot.

B5 = Automaattinen puhdistus aktiivinen
Sovelluksen Sta- Bé6 = Pain.yllapitop.

V2.6.4 tus Word?2 ! 70 B7 = Siemenv.pumppu
B8 = Lukituksen esto
B9 = Syottopainehalytys
B10 = Jaat.estohalytys
B11 = Ylipainehalytys
B14 = Valvonta 1

B15 = Valvonta 2

V2.6.5 DIN Status Word 1 1 56

V2.6.6 DIN Status Word 2 1 57
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Taulukko 19: Kehittynyt arvojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus

Moottorin virta, 1

V2.6.7 desimaali

0.1 45

0=PC

1 = Vakionopeudet

2 = Paneelin ohjearvo

3 = Kenttavayla

4=Al

5=AI2

6=Al1+AI2

7 = PID-saadin

8 = Moottoripotentiometri
10 = Huuhtelu

11 = Lohkon 1 lahto
V2.6.8 Taajuusohjelahde 1 1495 12 = Lohkon 2 lahto

13 = Lohkon 3 l&hto

14 = Lohkon 4 l&hto

15 = Lohkon 5 l&hto

16 = Lohkon 6 l&hto

17 = Lohkon 7 lahto

18 = Lohkon 8 l&hto

19 = Lohkon 9 l&hto

20 = Lohkon 10 l&hto

100 = Ei maaritetty

101 = Halytys, vakionopeus
102 = Automaattinen puhdistus

Viimeisin aktiivi-
V2.6.9 nen vikakoodi ! 37

V2.6.10 V||me|§|n aktiivi- 1 95
nen vikatunnus

Viimeisin aktiivi-
V2.6.11 nen halytyskoodi ! 74

V2.6.12 VIIm?.ISIn aktiivi- 1 94
nen halytystunnus

BO = Virtaraja (moottori

B1 = Virtaraja (generaattori)

B2 = Momenttiraja (moottori)
Moottorisaadon B3 = Momenttiraja (generaattori)
V2.6.13 tila ! 77 B4 = Ylijannitesaato

B5 = Alijannitesaato

Bé = Tehoraja [moottori)

B7 = Tehoraja (generaattori

Moottorin akseli-
V2.6.14 tehon 1 hidastus kW/hv 78

4.1.7 AJASTINTOIMINTOJEN VALVONTA

Voit valvoa ajastintoimintoihin ja reaaliaikakelloon liittyvia toimintoja.
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Taulukko 20: Ajastintoimintojen valvonta.

Numero Valvonta-arvo Yks. Skaala ID Kuvaus
V2.7.1 AK1,AK 2, AK3 1 1441
V2.7.2 Intervalli 1 1 1442
V2.7.3 Intervalli 2 1 1443
V2.7.4 Intervalli 3 1 1444
V2.7.5 Intervalli 4 1 1445
V2.7.6 Intervalli 5 1 1446
V2.7.7 Ajastin 1 s 1 1447
V2.7.8 Ajastin 2 s 1 1448
V2.7.9 Ajastin 3 s 1 1449
V2.7.10 Reaaliaikakello 1450
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4.1.8 PID-SAATIMEN VALVONTA
Taulukko 21: PID-sdatimen arvojen valvonta.

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus

Para-
metrin
V2.8.1 PID-asetusarvo Vaihte- | P3.13.1.7 20
lee asetuk-
sen

mukaan

Para-
metrin
PID-takaisinkyt- | Vaihte- |P3.13.1.7
kenta lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.2 21

Para-
metrin
PID-takaisinkyt- | Vaihte- |P3.13.1.7
kenta (1) lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.3 15541

Para-
metrin
PID-takaisinkyt- Vaihte- | P3.13.1.7
kenta (2) lee asetuk-
sen
mukaan

V2.8.4 15542

Para-
metrin
V2.8.5 PID eroarvo Vaite- [ P3.13.1.7 22
lee asetuk-
sen

mukaan

V2.8.6 PID lahtoarv % 0.01 23

0 = Pysaytetty

1 = Kay

V2.8.7 PID-tila 1 24 3 =Lepotila

4 = Kuolleella alueella (katso 5.13 Ryhméa
3.13: PID-s&&din)
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4.1.9 ULKOISEN PID-SAATIMEN VALVONTA
Taulukko 22: Ulkoisen PID-sdatimen arvojen valvonta.

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus

Para-
metrin
P3.14.1.1
0 asetuk-
sen
mukaan

(katso 83
5.14
Ryhmé&
3.14:
Ulkoinen
PID-s&&-
din)

Ulkoinen PID, ase- | Vaihte-

V2.9.1
tusarvo lee

Para-
metrin
Ulkoinen PID, Vaihte- | P3.14.1.1
takaisinkytkenta lee 0 asetuk-
sen
mukaan

V2.9.2 84

Para-
metrin
Ulkoinen PID- Vaihte- | P3.14.1.1
virhe lee 0 asetuk-
sen
mukaan

V2.9.3 85

V2.9.4 Ulkoinen PID- % 0.01 86
lahto

0 = Pysaytetty

1 = Kay

2 = Kuolleella alueella (katso 5.14 Ryhmé
3.14: Ulkoinen PID-s&é&din)

V2.9.5 Ulkoinen PID-tila 1 87

4.1.10  MONIPUMPPUTOIMINTOJEN VALVONTA

Voit kayttaa pumpun kaynninaikaisia valvonta-arvoja Pumpun 2 ajoaika - Pumpun 8 ajoaika
yhden taajuusmuuttajan monipumpputilassa.

Jos kaytetaan monisaato- tai rinnansaatotilaa, lue pumpun kayntiaikalaskurin arvo
valvontaparametrista Pumpun (1) kdyntiaika. Lue pumpun kayntiaika kullekin
taajuusmuuttajalle.
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Taulukko 23: Monipumpputoimintojen valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus

V2.10.1 Moott.kaynnissa 1 30

V2.10.2 Vuorott On/Off 1 1M14

V2.10.3 Seuraava vuorot- h 01 1503
telu

0 =Slave

V2.10.4 Operointi moodi 1 1505 1 = Master

0 = Ei kaytossa

10 = Pysaytetty

20 = Lepotila

30 = Tukkeutumisen esto
40 = Automaattinen puhdistus
1 1628 50 = Huuhtelu

60 = Pehmotaytto

70 = Saataotila

80 = Seuraava

90 = Jatkuva tuotanto
200 = Tuntematon

Monipumpputoi-

V2.10.5 . .
minnon tila

0 = Ei kéytossa (usean taajuusmuuttajan
monipumpputoiminto)

10 = On ilmennyt vakavia tietoliikennevirheita
(tai tietolitkennettd ei ole)

V2.10.6 Liikennaintitila h 0.1 1629 11 = On ilmennyt virheit3 (tietojen ldhetys)

12 = On ilmennyt virheit3 (tietojen vastaan-
otto)

20 = Tietoliikenne toiminnassa, ei virheita

30 = Tuntematon tila

Pumppu (1) kéyn-

V2.10.7 Y h 0.1 1620
tiaika

v2.10.8 | Pumppu 2 kdynti- h 0.1 1621
aika

v2.10.9 | Pumppu 3 kaynti- h 0.1 1622
aika

v2.10.10 | Pumppu 4 kaynti- h 0.1 1623
aika

v2.10.11 | Pumppu S kaynti- h 0.1 1624
aika

v2.10.12 | Pumppu 6 kaynti- h 0.1 1625
aika

v2.10.13 | Pumppu 7 kaynti- h 0.1 1626

aika
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Taulukko 23: Monipumpputoimintojen valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Skaala Kuvaus
v2.10.14 | Pumppu 8 kaynti- ‘ h ‘ 0.1 ‘ 1627 | ‘
aika

4.1.11 HUOLTOLASKURIT

Taulukko 24: Huoltolaskurin valvonta.

Valvonta-arvo

V2.11.1 Huoltolaskuri 1 |h/kRev Vaihtelee

1101 |
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4.1.12  KENTTAVAYLAN PROSESSIDATAN VALVONTA

Taulukko 25: Kenttavaylan prosessidatan valvonta

Numero Valvonta-arvo . Skaala Kuvaus
V2.12.1 KV Control Word 1 874
V2.12.2 KV-nopeusohje Vaihtelee 875
V2.12.3 KV datain 1 1 876
V2.12.4 KV data in 2 1 877
V2.12.5 KV datain 3 1 878
V2.12.6 KV data in 4 1 879
V2.12.7 KV datain5 1 880
V2.12.8 KV datain 6 1 881
V2.12.9 KV datain 7 1 882
V2.12.10 KV datain 8 1 883
V2.12.11 KV Status Word 1 864
v2.12.12 | KV Nopeuden olo- 0.01 865
arvo
V2.12.13 KV Data Out 1 1 866
V2.12.14 KV Data Out 2 1 867
V2.12.15 KV Data Out 3 1 868
V2.12.16 KV Data Out 4 1 869
V2.12.17 KV Data Out 5 1 870
V2.12.18 KV Data Out 6 1 871
V2.12.19 KV Data Out 7 1 872
V2.12.20 KV Data Out 8 1 873
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4.1.13 LOHKOJEN OHJELMOINNIN VALVONTA

Taulukko 26: Lohkojen ohjelmoinnin valvonta

Indeksi Valvonta-arvo Laite Skaala ID Kuvaus
V2.13.2 Lohkon 1 l&hto 15020
V2.13.3 Lohkon 2 lahto 15040
V2.13.4 Lohkon 3 lahto 15060
V2.13.5 Lohkon 4 lahto 15080
V2.13.6 Lohkon 5 lahto 15100
V2.13.7 Lohkon 6 lahto 15120
V2.13.8 Lohkon 7 lahto 15140
V2.13.9 Lohkon 8 lahto 15160
V2.13.10 Lohkon 9 lahto 15180
V2.13.11 Lohkon 10 lahto 15200
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5 PARAMETRIVALIKKO

Voit muuttaa parametreja milloin tahansa parametrivalikossa (M3).

5.1 RYHMA 3.1: MOOTTORIN ASETUKSET

Taulukko 27: Moottorin arvokilven parametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus
P3.1.11 Moottqun mmelhs- Vaihte- | Vaihte- N Vaihtelee 110
jannite lee lee

Moottorin nimellis-

P3.1.1.2 . 8.00 | 32000 | Hz 50/60 | 111
taajuus
p3.1.13 | Moottorinnimellis- |, 19200 | rpm | Vaihtelee | 112
nopeus
p3.1.1.4 | Moottorin nimellis- | gy | s A |vaihtelee | 113
virta
P3.1.15 M°°tt°rr'gi;eh°ker' 0.30 1.00 Vaihtelee | 120
P3.1.1.6 Moottorin nimellis- Vaihte- | Vaihte- KW Vaihtelee 116
teho lee lee
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Taulukko 28: Moottorin ohjausasetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Induktiomoottori
1 = Kestomagneetti-

P3.1.2.2 Moottorin tyyppi 0 1 0 650 | moottori
2 = Reluktanssimoot-
tori

P3.1.2.3 Kytkentataajuus 1.5 Val':;e' kHz | Vaihtelee | 601

0 = Ei kaytossa

P3.1.2.4 D ajo 0 2 0 631 |1 =Pysaytettyns
2 = Pyorii

P3.1.2.5 Magnetointivirta 0.0 2*IH A 0.0 612

P3.1.2.6 Moott. kytkin 0 1 0 g53 |0 Eikdytossa
1 = Kaytossa

P3.1.2.10 Ylijannitesaato 0 1 1 s07 |97 Eikaytossa
1 = Kaytossa

P3.1.2.11 Alijannitesaats 0 1 1 sog |0 Eikaytossa

1 = Kaytossa

Energiankayton opti- 0 1 0 666 0 = Ei kaytossa

P3.1.2.12 mointi 1 = Kaytossa

Staattorin jannitteen

P3.1.2.13 .
saato

50.0 150.0 % 100.0 659

Taulukko 29: Moottorin raja-arvoasetukset.

Indeksi Parametri in. Kuvaus
P3.1.3.1 Moottorin virtaraja IH*0,1 IS A Vaihtelee 107
P3.1.3.2 M°°tt°r”r‘a;2°me““" 0.0 300.0 % 3000 | 1287
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Taulukko 30: Open loop -asetukset.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Lineaarinen

P3.1.4.1 U/f-suhde 0 2 0 108 |1 =Neliollinen
2 = Ohjelmoitava

p3.14p | Kentanheikennys= | g g o399 | 17 | vaihtelee | 602

pisteen taajuus
P3.1.43 | Jannitekentanhei- | 400 | 50000 | % 10000 | 603
kennyspisteessa

P3.1.4.4 U/f'kesjt'lf’s'“etaa' 000 |[P3.142. | Hz |Vaihtelee | 604

P3.1.4.5 | U/f-keskipistejannite 0.0 100.0 % 100.0 605

P3.1.4.6 Nollataajuusjannite 0.00 40.00 % Vaihtelee 606
B0 = Akselitaajuutta
haetaan vain samasta
suunnasta kuin taajuu-
sohjetta
B1 = AC-skannaus pois
kaytosta
B4 = Taajuusohjetta

P3.1.4.7 Vauhtikaynn. aset. 0 255 0 1590 | kaytetaan aloitusar-
viona
B5 = DC-pulssit pois
kaytosta
B6 = Vuon kasvatus vir-
taohjauksella
B7 = Lisayksen suunta
taakse

p314g | Vauhtikdynnistyksen |4, 100.0 % |vaihtelee | 1610

skannausvirta

P3.1.4.9 | Kaynnistystehostin 0 1 0 109 |0 = Eikaytossa
1 = Kaytossa

M3.1.4.12 I/f-kaynnistys Tassa valikossa on kolme parametria. Katso seuraava taulukko.

Taulukko 31: I/f-kdynnistyksen parametrit

Numero Parametri in. Kuvaus

0 = Ei kaytossa

P3.1.4.12.1 I/f-kdynnistys 0 1 0 534 1 = Kytoss3
. . 0,5* 0,2 *

P3.1.4.12.2 | I/f-kaynnistystaajuus 5.0 P3.1.1.2 P31.1.2 535

P3.1.4.12.3 | /f-kdynnistysvirta 0.0 100.0 % 80.0 536
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5.2

RYHMA 3.2: KAYNNISTYS- JA PYSAYTYSASETUKSET

Taulukko 32: Kdy/Seis-asetusvalikko.

Numero

P3.2.1

Parametri

Etaohjauspaikka

Min. [ ECR

Yks. Oletus

0*

ID

172

Kuvaus

0 = 1/0-ohjaus
1 = Kenttavaylaohjaus

P3.2.2

Paik./kauko

0*

211

0 = Etdohjaus
1 = Paikallinen ohjaus

P3.2.3

Paneelin Stop-pai-
nike

114

0 = Kylls
1=Ei

P3.2.4

Kaynnistysmuoto

505

0 = Rampilla
1 = Vauhtikdynnistys

P3.2.5

Pysaytystoiminto

506

0 = Vapaasti pyorien
1 = Rampilla

P3.2.6

I/0 A Kéy/Seis-logii-
kan valinta

2*

300

Logiikka =0

Ohj.sign. 1 = Eteen
Ohj.sign. 2 = Taakse

Logiikka =1

Ohj.sign. 1 = Eteen
(reuna)

Ohj.sign. 2 = Kaantei-
nen seis

Ohj.sign. 3 = Taakse
(reuna)

Logiikka = 2

Ohj.sign. 1 = Eteen
(reuna)

Ohj.sign. 2 = Taakse
(reuna)

Logiikka =3
Ohj.sign. 1 = Kay
Ohj.sign. 2 = Taakse
Logiikka = 4

Ohj.sign. 1 = Kay
(reuna)
Ohj.sign. 2 = Taakse

P3.2.7

I/0 B Kay/Seis-logii-
kan valinta

2*

363

Katso edellinen kohta.
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Taulukko 32: Kdy/Seis-asetusvalikko.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
h 0 = Edellyttda nousevaa
pa.2g | fenitavayan kayn- 0 1 0 889 |reunaa
ysteg 1=Tila
P3.2.9 Start Delay 0.000 60.000 s 0.000 524
0 = Sama Kay-tila
P3.2.10 Etakgytc‘)‘sta“p.alkal- 0 2 2 181 1 fSama Kay-tila ja
liskayttoon ohje
2 =Seis
p3o.1q | Uudelleenkdynnis- 0.0 20.0 min. 0.0 15555 |0 = Eikdytossa
tysviive

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.
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5.3 RYHMA 3.3: VIITTAUKSET

Taulukko 33: Taajuusohjeen parametrit

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.3.1.1 Minimitaajuusohje 0.00 P3.3.1.2 Hz 0.00 101

P3.3.1.2 | Maksimitaajuusohje | P3.3.1.1 | 320.00 Hz 56%0[?0/ 102

p3.3.1.3 | Cositivinentaajuu= | 5o | 3200 | Hz | 32000 | 1285

sohjeraja
P3.3.1.4 | Negativinentaajuu- | 4505 | 3200 | Mz | -32000 | 1286
sohjeraja
0=PC
1 =Vakionopeus 0
2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=AN
5=AI2
6=AI1+AI2
7=PID
8 = Moottoripotentio-
I/0-ohjearvopaikan A N metri

P3.3.15 valinta 0 20 6 17 11 = Lohkon 1 lahto
12 = Lohkon 2 lahto
13 = Lohkon 3 lahto
14 = Lohkon 4 lahto
15 = Lohkon 5 lahto
16 = Lohkon 6 lahto
17 = Lohkon 7 lahto
18 = Lohkon 8 lahto
19 = Lohkon 9 lahto
20 = Lohkon 10 lahto

P3.3.16 I/O-ohjearyopalkan B 0 20 4+ 131

valinta
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Taulukko 33: Taajuusohjeen parametrit

Numero

P3.3.1.7

Parametri

Paneelin ohjearvon
valinta

Min. [ ECR

20

Yks. Oletus

']*

ID

121

Kuvaus

0=PC

1 =Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

6=Al1+AI2

7=PID

8 = Moottoripotentio-
metri

11 = Lohkon 1 l&hto
12 = Lohkon 2 l&hto
13 = Lohkon 3 l&hto
14 = Lohkon 4 lahto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 l&hto
17 = Lohkon 7 l&hto
18 = Lohkon 8 lahto
19 = Lohkon 9 l&hto
20 = Lohkon 10 lahto

P3.3.1.8

Paneeliohjearvo

0.00

P3.3.1.2.

Hz

0.00

184

P3.3.1.9

PaneeliSuunnanv.

123

0 = Eteen
1 =Taakse

P3.3.1.10

Kenttavayldohjear-
von valinta

20

2*

122

0=PC

1 =Vakionopeus 0

2 = Paneelin ohjearvo
3 = Kenttavayla
4=Al

5=AI2

6=Al1+AI2

7=PID

8 = Moottoripotentio-
metri

11 = Lohkon 1 l&hto
12 = Lohkon 2 l&hto
13 = Lohkon 3 lahto
14 = Lohkon 4 l&hto
15 = Lohkon 5 l&hto
16 = Lohkon 6 lahto
17 = Lohkon 7 l&hto
18 = Lohkon 8 lahto
19 = Lohkon 9 lahto
20 = Lohkon 10 l&hto

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.
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Taulukko 34: Vakionopeuksien parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.3.3.1 Vakionopeustila 0 1 0* 182 ? :'?LTsjaerri]tir:?ééré
P3.3.3.2 Vakionopeus 0 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 5.00 180
P3.3.3.3 Vakionopeus 1 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 10.00 * 105
P3.3.3.4 Vakionopeus 2 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 15.00 * 106
P3.3.3.5 Vakionopeus 3 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 20.00 * 126
P3.3.3.6 Vakionopeus 4 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 25.00 * 127

P3.3.3.7 Vakionopeus 5 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 30.00 * 128

P3.3.3.8 Vakionopeus 6 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 40.00 * 129

P3.3.3.9 Vakionopeus 7 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 50.00 * 130

DigIN
P3.3.3.10 | Vakionopeusvalinta 0 paikka A. 419
4
DigIN
P3.3.3.11 |Vakionopeusvalinta 1 paikka A. 420
5
DigIN
P3.3.3.12 | Vakionopeusvalinta 2 paikka 421
0.1

* Parametrin oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan.
Tietoja oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 138

PARAMETRIVALIKKO

Taulukko 35: Moottoripotentiometrin parametrit

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
Moottorinotentio- DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.3.4.1 Pote paikka 418 |CLOSED = Aktiivinen
metri YLOS 01
Moottoripotentio- DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.3.4.2 'P paikka 417 |CLOSED = Aktiivinen
metri ALAS 01
P3.3.4.3 | Moottoripotentio= g 500 | hs | 100 | 331
metrin ramppi
0 = Ei palautusta
. - 1 = Palautus pysaytyk-
P3.3.4.4 Mﬁ?:tt:ion”p;[t;:‘tﬂz 0 2 | 367 |[sesss
P 2 =Nollaus virrankat-
kaisun yhteydessa

Taulukko 36: Huuhteluparametrit.

je

Parametri
. DigIN
P33.6.1 | uuhteluohjeen paikka | 530
kayttéonotto 0.1 *
P3.3.6.2 Huuhteluohje Maks.oh }\gaks"’h Hz 0.00% | 1239

* Parametrin oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan.
Tietoja oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

5.4

Taulukko 37: Rampin 1 asetukset.

RYHMA 3.4: RAMPPI- JA JARRUASETUKSET

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.4.1.1 Rampin 1 muoto 0.0 100.0 % 0.0 500
P3.4.1.2 Kiihdytysaika 1 0.1 3000.0 s 5.0 103
P3.4.1.3 Hidastusaika 1 0.1 3000.0 s 5.0 104
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Taulukko 38: Rampin 2 asetukset.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.4.2.1 Rampin 2 muoto 0.0 100.0 % 0.0 501
P3.4.2.2 Kiihdytysaika 2 0.1 3000.0 s 10.0 502
P3.4.2.3 Hidastusaika 2 0.1 3000.0 s 10.0 503

OPEN = Rampin 1
muoto, kiihdytysaika 1

. . DigIN — .
. . Vaihte- | Vaihte- ; ja hidastusaika 1.
P3.4.2.4 Rampin 2 valinta lee lee pa(;k1ka 408 CLOSED = Rampin 2
' muoto, kiihtyvyysaika 2
ja hidastusaika 2.
P3.4.2.5 |Rampin 2 taajuusraja 0.0 P3.3.1.2 Hz 0.0 533 |0 =Eikaytossa

Taulukko 39: Kaynnistysmagnetoinnin parametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus
P3.4.3.1 Magnetointivirta 0.00 IL A IH 517 |0 = FEikdytossa
kaynnistyksessa
p3432 | Magnetointiaika 0.00 | 600.00 s 0.00 516
kaynnistyksessa

Taulukko 40: DC-jarrutuksen parametrit

Parametri

P3.4.4.1 DCjarrutusvirta 0 IL A IH 507 |0 =Eikaytossa

DC-jarrutusaika 0.00 400.00 < 0.00 508 0 =DC-jarrutus ei ole

P3.4.4.2 pysaytyksessi kaytossa

Taajuus, jolla DC-jar-
P3.4.43 | rutusaloitetaan 010 | 1000 | Hz 1.50 515
hidastaen pysaytet-

taessa.

Taulukko 41: Vuojarrutuksen parametrit.

Indeksi Parametri
P3.4.5.1 Vuojarrutus 0 1 0 5o0 |0 Eikdytossa
1 = Kaytossa
P3.4.5.2 Vuojarrutusvirta 0 IL A IH 519
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5.5 RYHMA 3.5: I/0-MAARITYKSET

Taulukko 42: Digitaalitulojen asetukset

Numero [Parametri Oletus ID Kuvaus
P3.5.1.1 Ohj.signaali T A DigIN paikka A.1* 403
P3.5.1.2 Ohj.signaali 2 A DigIN paikka A.2* 404
P3.5.1.3 Ohj.signaali 3 A DiglIN paikka 0.1 434
P3.5.1.4 Ohjaussignaali 1 B DigIN paikka 0.1 * 423
P3.5.1.5 Ohjaussignaali 2 B DiglIN paikka 0.1 424
P3.5.1.6 Ohjaussignaali 3 B DigIN paikka 0.1 435
P3.5.1.7 Pakota ohjaus I/0 B DigIN paikka 0.1 * 425
P3.5.1.8 Pakota taajuusohje /0 B DigIN paikka 0.1 * | 343
P3.5.1.9 Pakota kenttavayldohjaus DigIN paikka 0.1 * 411
P3.5.1.10 Pakota paneeliohjaus DigIN paikka 0.1 * 410

. . T . . OPEN = 0K

*

P3.5.1.11 Ulkoinen vika (kiinni) DigIN paikka A.3 405 CLOSED = Ulkoinen vika

. . . . . OPEN = Ulkoinen vika
P3.5.1.12 Ulkoinen vika (auki) DigIN paikka 0.2 406 CLOSED = OK
P3.5.1.13 Vian kuittaus (kiinni) Vaihtelee 414 | CLOSED = Kaikki aktiiviset viat kuit-

tautuvat.

P3.5.1.14 Vian kuittaus (auki) DigiN paikka 0.1 | 213 |oF=N = Kalkkiaktivisetviat kuittau-
P3.5.1.15 Kaynn.sallittu DigIN paikka 0.2 407

. . . . OPEN = Kaynnistys ei sallittu
P3.5.1.16 KayLukitus 1 DigIN paikka 0.2 1041 CLOSED = Kaynnistys sallittu
P3.5.1.17 KayLukitus 2 DigIN paikka 0.2 1042 |Kuten edella.

OPEN = Ei toimintaa.

Moottorin esildmmitvs CLOSED = Moottorin esilammityksen

P3.5.1.18 XK y DigIN paikka 0.1 1044 |tasavirtaa kaytetaan pysaytystilassa.
PAALLA PR ;

Kaytetaan, kun parametrin P3.18.1

arvo on 2.

OPEN = Rampin 1 muoto, kiihdytys-
aika 1 ja hidastusaika 1.

CLOSED = Rampin 2 muoto, kiihdy-
tysaika 2 ja hidastusaika 2.

P3.5.1.19 Rampin 2 valinta DigIN paikka 0.1 408

P3.5.1.20 Kiihd/Hid.esto DiglIN paikka 0.1 415
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Taulukko 42: Digitaalitulojen asetukset

Numero [Parametri Oletus ID Kuvaus
P3.5.1.21 Vakionopeusvalinta 0 DigIN paikka A.4* 419
P3.5.1.22 Vakionopeusvalinta 1 Vaihtelee 420
P3.5.1.23 Vakionopeusvalinta 2 DigIN paikka 0.1 * 421
. . Syl A . . OPEN = Ei aktiivinen
P3.5.1.24 Moottoripotentiometri YLOS DigIN paikka 0.1 418 CLOSED = Aktiivinen
. . . . . OPEN = Ei aktiivinen
P3.5.1.25 Moottoripotentiometri ALAS DigIN paikka 0.1 417 CLOSED = Aktiivinen
P3.5.1.26 Pikapysaytyksen aktivointi Vaihtelee 1213 | OPEN = Aktiivinen
P3.5.1.27 Ajastin 1 DiglIN paikka 0.1 447
P3.5.1.28 Ajastin 2 DiglIN paikka 0.1 448
P3.5.1.29 Ajastin 3 DigIN paikka 0.1 449
. . OPEN = Ei tehostusta
P3.5.1.30 PID asetusarvon tehostus DiglIN paikka 0.1 1046 CLOSED = Tehostus
. . . OPEN = Asetuspiste 1
- *
P3.5.1.31 PID-asetusarvon valinta DigIN paikka 0.1 1047 CLOSED = Asetuspiste 2
Ulkoinen PID-kaynnistyssig- . . OPEN = PID2 pysaytystilassa
P3.5.1.32 naali DigIN paikka 0.2 1 1049 16| 5sED = PID2 saditstilassa
Ulkoisen PID-asetusarvon . . OPEN = Asetuspiste 1
P3.5.1.33 valinta DigIN paikka 0.1 1048 CLOSED = Asetuspiste 2
P3.5.1.34 Nollaa huoltolaskuri 1 DiglIN paikka 0.1 490 |CLOSED = Kuittaus
P3.5.1.36 | Huuhteluohjeen kayttodnotto | DigIN paikka 0.1 * 530
- . . OPEN = Fire Mode aktiivinen
P3.5.1.38 Aktivoi Fire Mode AUKI DigIN paikka 0.2 1596 CLOSED = Ei toimintaa
- . . OPEN = Ei toimintaa
P3.5.1.39 Aktivoi Fire Mode KIINNI DiglIN paikka 0.1 1619 CLOSED = Fire Mode aktiivinen
. . . OPEN = Eteen
P3.5.1.40 Fire Mode taakse DigIN paikka 0.1 1618 CLOSED = Taakse
p3.5.1.41 | Aktivoiautomaattinen puh- | po oo 01 | 1715
distus
. . . OPEN = Ei aktiivinen
*
P3.5.1.42 Pumpun 1 lukitus DigIN paikka 0.1 426 CLOSED = Aktiivinen
P3.5.1.43 Pumpun 2 lukitus DigIN paikka 0.1* | 427 |OPEN = Eiaktiivinen

CLOSED = Aktiivinen
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Taulukko 42: Digitaalitulojen asetukset

Numero |Parametri Oletus ID Kuvaus
P3.5.1.44 Pumpun 3 lukitus DigIN paikka 0.1* | 428 SESEEDE! Zﬁ%ﬂiﬂ
P3.5.1.45 Pumpun 4 lukitus DigIN paikka 0.1 | 429 gfgg‘E:DEzi Ztttiiii‘ci:i';
P3.5.1.46 Pumpun 5 Lukitus DigIN paikka 0.1 | 430 SESEEDE! Zﬁ%ﬂiﬂ
P3.5.1.47 Pumpun 6 lukitus DigIN paikka 0.1 | 486 gfgg‘E:DEzi Ztttiiii‘ci:i';
P3.5.1.48 Pumpun 7 lukitus DigIN paikka 0.1 | 487 SESEEDE! Zﬁ%ﬂiﬂ
P3.5.1.49 Pumpun 8 lukitus DigIN paikka 0.1 | 488 gfgg‘E:DEzi Ztttiiii‘ci:i';
P351 5 Energian valiaikalaskurin DigIN paikka 0.1 1053

nollaus.
P3.5.1.53 | Parametrijoukon 1/2valinta | DigIN paikka 0.1 | 496 gEgg‘EzDPf;,aar:ae;r;jtiﬂghigo )
P3.5.1.59 AHF-ylitimpétila DigIN paikka 0.1 | 15513

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

HUOMAUTUS!

Kaytettavissa olevien analogiatulojen maara vaihtelee lisakortin seka kortin
asetusten mukaan. Vakiokokoonpanoon kuuluvassa laajennuskortissa on kaksi
analogiatuloa.
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Taulukko 43: Analogiatulon 1 asetukset.
Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
AnIN
P3.5.2.1.1 | Al1-signaalin valinta paikka A. 377
’I*
p3.5.2.1.2 [All-signaalin suoda- 14 55 | 390 gg s 0.1* 378
tusaika
. . 0=0-10V/0-20 mA
*
P3.5.2.1.3 Al1 signaalialue 0 1 0 379 122210V / 4-20 mA
P3.5.2.1.4 Al1: oma Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 * 380
P3.5.2.1.5 Al1: oma Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 * 381
P3.5.2.1.6 | Al1-signaalin kaants 0 1 0* gg7 [0 Normaali
1 = Kaannetty signaali

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

Taulukko 44: Analogiatulon 2 asetukset.

Numero [Parametri Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.2.1 | Al2-signaalin valinta paikka A. 388

2%
P3.5222 AI2—signaaL.in suoda- 0.00 300.00 S 01 * 389 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.2.3 Al2 signaalialue 0 1 1* 390 |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.2.4 Al2: oma Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 * 391 Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.2.5 Al2: oma Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 * 392 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.2.6 | Al2-signaalin kaanto 0 1 0* 398 |Katso P3.5.2.1.6.

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.7 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.
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Taulukko 45: Analogiatulon 3 asetukset.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.3.1 | Al3-signaalin valinta paikka D. 141

1
P3.523.2 AI3—S|gnaal.|n suoda- 0.00 300.00 S 01 142 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.3.3 Al3 signaalialue 0 1 0 143  |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.3.4 AlI3: Oma. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 144 |Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.3.5 AlI3: Oma. Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 145 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.3.6 | Al3-signaalin kaanto 0 1 0 151 Katso P3.5.2.1.6.

Taulukko 46: Analogiatulon 4 asetukset.

Numero

Parametri

Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.

P3.5.2.4.1 | Al4-signaalin valinta paikka D. 152
2
P3.5.2 4.2 AI4—5|gnaaL.|n suoda- 0.00 300.00 S 01 153 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.4.3 Al4 signaalialue 0 1 0 154 |Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.4.4 Al4: Oma. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 155 |Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.4.5 Al4: Oma. Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 156 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.4.6 | Al4-signaalin kaanto 0 1 0 162 |Katso P3.5.2.1.6.
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Taulukko 47: Analogiatulon 5 asetukset.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.5.1 | Al5-signaalin valinta paikka E. 188

1
P3.52 5.2 AI5—S|gnaal.|n suoda- 0.00 300.00 S 01 189 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.5.3 AlS signaalialue 0 1 0 190 [Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.5.4 Al5: Oma. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 191 Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.5.5 AlI5: Oma. Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 192 |Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.5.6 | Al5-signaalin kaanto 0 1 0 198 |Katso P3.5.2.1.6.

Taulukko 48: Analogiatulon 6 asetukset.

Numero [Parametri in. . Kuvaus

AnIN Katso P3.5.2.1.1.
P3.5.2.6.1 | Alé-signaalin valinta paikka E. 199

2
P3.5.2 6.2 Alé—signaal.in suoda- 0.00 300.00 S 01 200 Katso P3.5.2.1.2.
tusaika

P3.5.2.6.3 Al6 signaalialue 0 1 0 201 Katso P3.5.2.1.3.
P3.5.2.6.4 Al6: oma Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 202 |Katso P3.5.2.1.4.
P3.5.2.6.5 Al6: oma Maks. -160.00 | 160.00 % 100.00 203 |[Katso P3.5.2.1.5.
P3.5.2.6.6 | Al6-signaalin kaanto 0 1 0 209 |Katso P3.5.2.1.6.
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Taulukko 49: Korttipaikan B vakiolaajennuskortin digitaalildhtdjen asetukset

Parametri

P3.5.3.2.1

RO1 toiminto

Vaihte-
lee

11001

RO1-toiminnon valinta:
0 = Ei mitaan

1 =Valmis

2 = Kay

3 =Yleisvika

4 =Yleisvika kaannetty
5 =Yleishalytys

6 = Taakse

7 = Asetetussa nopeu-
dessa

8 = Termistorivirhe

9 = Moottorisaadin kay-
tossa

10 = Kay-signaali aktii-
vinen

11 = Paneeliohjaus
aktiivinen

12 = 1/0 B -ohjaus kéy-
tossa

13 = Valvontaraja 1

14 = Valvontaraja 2

15 = Fire Mode aktiivi-
nen

16 = Huuhtelu aktiivi-
nen

17 = Vakionopeus aktii-
vinen

18 = Pikapysaytys aktii-
vinen

19 = PID lepotilassa

20 = PID-pehmotaytto
aktiivinen

21 = PID-takaisinkyt-
kennan valvonta (rajat)
22 = Ulkoisen PID-saa-
timen valvonta (rajat)
23 = Tulopaineen haly-
tys/vika

24 = Jaatymiseneston
halytys/vika

25 = Aikakanava 1
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Taulukko 49: Korttipaikan B vakiolaajennuskortin digitaalildhtdjen asetukset

Indeksi Parametri in. Kuvaus

26 = Aikakanava 2
27 = Aikakanava 3
28 = KV ControlWord
B13

29 = KV ControlWord
B14

30 = KV ControlWord
B15

31 =KV Process-
Data1.BO

32 = KV Process-
Data1.B1

33 = KV Process-
Data1.B2

34 = Huoltohalytys
35 = Huoltovirhe

36 = Lohko 1 lahto
37 = Lohko 2 lahto
38 = Lohko 3 lahto
39 = Lohko 4 lahto
40 = Lohko b5 lahto
. Vaihte- 41 = Lohko 6 lahto
P3.5.3.2.1 RO1 toiminto 0 73 lee 11001 42 = Lohko 7 L5ht6
43 = Lohko 8 lahto

44 = Lohko 9 lahto

45 = Lohko 10 lahto
46 = Paineenyllapito-
pumpun hallinta

47 = Siemenvesipum-
pun hallinta

48 = Automaattinen
puhdistus aktiivinen
49 = Multi-Pump K1
ohjaus

50 = Multi-Pump K2
ohjaus

51 = Multi-Pump K3
ohjaus

52 = Multi-Pump K4
ohjaus

53 = Multi-Pump K5
ohjaus

54 = Multi-Pump Ké
ohjaus

55 = Multi-Pump K7

ohjaus
56 = Multi-Pump K8
ohjaus
P3.5.3.2.1 RO1 toiminto 0 73 Vaihte- | 14qgq |67 = Valittu parametri-
lee joukko

72 = AHF-vastuksen
irtikytkenta

73 = AHF-vastuksen
irtikytkennan kaanto
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Taulukko 49: Korttipaikan B vakiolaajennuskortin digitaalildhtdjen asetukset

Indeksi Parametri in. Kuvaus

P3.5.3.2.2 RO1 ON-viive 0.00 320.00 s 0.00 11002

P3.5.3.2.3 RO1:n OFF-viive 0.00 320.00 s 0.00 11003

P3.5.3.2.4 RO2 toiminto 0 56 Val':ée' 11004 |K@ts0P35.3.2.1.

P3.5.3.2.5 RO2 ON-viive 0.00 320.00 s 0.00 11005 |Katso M3.5.3.2.2.

P3.5.3.2.6 RO2:n OFF-viive 0.00 320.00 s 0.00 11006 |Katso M3.5.3.2.3.
Katso P3.5.3.2.1.

Vaihte- Nakyy, jos jarjestel-

P3.5.3.2.7 RO3 toiminto 0 56 lee 11007 |maan on asennettu
enemman kuin kaksi
lahtoreletta.

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.7 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

LAAJENNUSKORTTIPAIKKOJEN C, D JA E DIGITAALILAHDOT

Tassa nakyvat vain paikkoihin C, D ja E asennettujen lisakorttien lahtojen parametrit. Tee
samat valinnat kuin RO1-toiminnossa (P3.5.3.2.1).

Tama ryhma tai nama parametrit eivat nay, jos korttipaikoissa C, D ja E ei ole digitaalilahtoja.
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Taulukko 50: Korttipaikan A vakiolaajennuskortin analogialdhtojen asetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 =TESTI 0 % (Ei kay-
tossa)

1=TESTI 100 %

2 = Lahtotaajuus (0-
fmax)

3 = Taajuusohje (0-
fmax)

4 = Moottorin nopeus
(0O-moottorin nimellis-
nopeus)

5 = Lahtovirta (0-
InMoottori)

6 = Moottorin momentti
(0-TnMoottori)

7 = Moottorin teho (0-
PnMoottori)

8 = Moottorin jannite
(0-UnMoottori)

9 = Valipiirin jannite (0-
1 000 V)

10 = PID-asetusarvo
(0-100 %)

11 = PID-takaisinkyt-
kenta (0-100 %)

12 = PID1-153htd (0-100
%)

13 = Ulk. PID-l&ht5 (0-
100 %)

14 = ProcessDataln1
(0-100 %)

15 = ProcessDataln?2
(0-100 %)

16 = ProcessDataln3
(0-100 %)

P3.5.4.1.1 AO1 toiminto 0 31 2% 10050
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Taulukko 50: Korttipaikan A vakiolaajennuskortin analogialdhtojen asetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

17 = ProcessDataln4
(0-100 %)

18 = ProcessDataln5
(0-100 %)

19 = ProcessDatalné
(0-100 %)

20 = ProcessDataln?7
(0-100 %)

21 = ProcessDataln8
(0-100 %)

22 = Lohkon 1 lahto (0-
100 %)

23 = Lohkon 2 lahto (0-
100 %)

24 = Lohkon 3 l&ht5 (0-
100 %)

25 = Lohkon 4 lahto (0-
100 %)

26 = Lohkon 5 lahto (0-
100 %)

27 = Lohkon 6 l&ht5 (0-
100 %)

28 = Lohkon 7 lahto (0-
100 %)

29 = Lohkon 8 lahto (0-
100 %)

30 = Lohkon 9 laht5 (0-
100 %)

31 = Lohkon 10 lahto
(0-100 %)

P3.5.4.1.1 AO1 toiminto 0 31 2% 10050

P3.5.4.1.2 AO1 suodatusaika 0.0 300.0 3 1.0 * 10051 |0 = Ei suodatusta

0=0mA/0V

P3.5.4.1.3 AO1 minimi 0 1 0 10052 1=hmA/2V

P354.14 | AOTminimitaso | 214748 [ 214748 | Vaihte- | 4, 10053
36 36 lee

-214748. .
P3.5.4.1.5 | AO1maksimitaso |36 Vaih- | 214748 | Vaihte- |4 4 10054
telee 36 lee

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

LAAJENNUSKORTTIPAIKKOJEN C, D JA E ANALOGIALAHDOT

Tassa nakyvat vain paikkoihin C, D ja E asennettujen lisakorttien lahtojen parametrit. Tee
samat valinnat kuin AO1-toiminnossa (P3.5.4.1.1).

Tama ryhma tai nama parametrit eivat nay, jos korttipaikoissa C, D ja E ei ole digitaalilahtoja.
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5.6 RYHMA 3.6: KENTTAVAYLADATAN KARTOITUS.

Taulukko 51: Kenttavaylddatan kartoitus.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.6.1 Kenttavayldn data 0 35000 1 852
out 1 -valinta

P36 | Kenttavaylandata 0 35000 2 853
out 2 -valinta

P33 | Kenttavaylandata 0 35000 3 854
out 3 -valinta

P36 | Kenttavaylandata 0 35000 4 855
out 4 -valinta

P35 | Kenttavaylandata 0 35000 5 856
out b -valinta

P3.66 | Kenttavaylandata 0 35000 6 857
out 6 -valinta

P36y | Kenttavaylandata 0 35000 7 858
out 7 -valinta

p3sg | Kenttavaylandata 0 35000 37 859
out 8 -valinta

Taulukko 52: Kenttavaylan prosessidatan ldhtdjen oletusarvot.

Data Oletusarvo Skaala
ProcessDataOut 1 Lahtdtaajuus 0,01 Hz
ProcessDataOut 2 Moottorin nopeus 1rpm
ProcessDataOut 3 Moottorin virta 0,1TA
ProcessDataOut 4 Moottorin momentti 0.1%
ProcessDataOut 5 Moottorin teho 0.1%
ProcessDataOut 6 Moottorin jannite 0,1V
ProcessDataOut 7 Valipiirin jannite 1V
ProcessDataOut 8 Viimeisin aktiivinen vikakoodi 1

Esimerkiksi lahtotaajuuden arvo 2500 vastaa 25,00 hertsia, koska asteikko on 0,01. Kaikilla
luvussa 4.1 Valvontavalikko luetelluilla valvonta-arvoilla on skaalauskerroin.
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5.7 RYHMA 3.7: ESTOTAAJUUDET.

Taulukko 53: Estotaajuudet.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.7 1 Estotanuu§alue 1; 100 320.00 Hy 0.00 500 0 = Ei kaytéssa
Alaraja

P3.7.2 Estotaajﬂuugalue 1; 0.00 320.00 Hy 0.00 510 0 = Ei kaytossa
Ylaraja

P3.73 Estotanuu§alue 2; 0.00 320.00 Hy 0.00 511 0 = Ei kaytéssa
Alaraja

p3.74 | EstotaaluusalueZ | qa0 | 35000 | H 0.00 512 |0 = Eikdytossa
Ylaraja

P3.75 Estotanuu§alue 3; 0.00 320.00 Hy 0.00 513 0 = Ei kaytéssa
Alaraja

P3.7.6 Estotaajﬂuugalue 3; 0.00 320.00 Hy 0.00 514 0 = Ei kaytossa
Ylaraja

p377 | Estotaajuudenohi- 4, 100 | Ajat 1.0 518
tusaika
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5.8 RYHMA 3.8: VALVONTA

Taulukko 54: Valvonnan asetukset.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Lahtotaajuus
1 = Taajuusohje
2 = Moottorin virta
3 = Moottorin momentti
4 = Moottorin teho
5 = Valipiirin jannite
6 = Analogiatulo 1
7 = Analogiatulo 2
P3.8.1 Val"°”tal‘.<°thtee” ! 0 17 0 1431 |8 = Analogiatulo 3
vainta 9 = Analogiatulo 4
10 = Analogiatulo 5
11 = Analogiatulo 6
12 = Lampdtilatulo 1
13 = Lampdatilatulo 2
14 = Lampotilatulo 3
15 = Lampéatilatulo 4
16 = Lampdatilatulo 5
17 = Lampdatilatulo 6
P3.8.2 Valvontatila 1 0 2 0 | 1432 |07 Eikaytossa
1 = Alarajan valvonta
2 =Ylarajan valvonta
. Vaihte-
P3.8.3 Valvontaraja 1 -50.00 50.00 lee 25.00 1433
p3gs | VaWontaraanlhys- | a5 | 5ggg |Vaihte- | 500|434
tereesi lee
P3.85 Valvontakohteen 2 0 17 1 1435 Katso P3.8.1.
valinta
P3.8.6 Valvontatila 2 0 2 0 1436 |Katso P3.8.2.
. Vaihte-
P3.8.7 Valvontaraja 2 -50.00 50.00 lee 40.00 1437
p3gg | /aWontaraianZhys- | g4y | 5ggg [Vahte- | 500 | 1438
tereesi lee
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5.9 RYHMA 3.9: SUOJAUKSET

Taulukko 55: Yleiset suojausasetukset

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
1 = Halytys

. 2 = Vika [pyséytystoi-
p3.9.12 | Vasteulkoiseen 0 3 2 701 |minnon mukainen
vikaan -

pyséytys)

3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

0 = Kolmivaihetuki

P3.9.1.3 Tulovaihevika 0 1 0 730 1 = Yksivaihetuki

0 = Vika tallentuu vika-
historiaan

1 =Vika ei tallennu
vikahistoriaan

P3.9.1.4 Alijannitevika 0 1 0 727

P39 15 Vaste lahtovaihevi- 0 3 2 702
kaan

0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
2 = Halytys + vian

Vaste kenttavaylan vakiotaajuus (P3.9.1.13)

P3.9.1.6 tiedonsiirtovikaan 0 4 3 733 |3 = Vika [pyséytystm-
minnon mukainen
pysaytys)

4 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

p3.9.17 | Kerttipaikan tiedon- 0 3 2 734

siirtovika

P3.9.1.8 Termistorivika 0 3 0 732

P3.9.1.9 | PID-pehmotéyttdvika 0 3 2 748

P3.9.110 Vaste PID-valvontavi- 0 3 2 749

kaan

P39 111 Vaste ulkmsgen PID- 0 3 2 757
valvontavikaan

Halytyksen jalkeinen

P3.9.1.13 . P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 25.00 183
taajuus
0 = Ei kaytossa
39114 |52fe Torque Off (STO) 0 ’ ) 275 | 1=Halytys
-vian vaste 2 = Vika [pyséaytys

vapaasti pydrien)
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Taulukko 56: Moottorin lampdsuojauksen asetukset.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
P3.92 1 Moottorm.lampo- 0 3 2 704 2= Ylka (pysaytys pika-
suoja pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)
P3.9.2.2 |Ympariston l@mpotila | -20.0 100.0 °C 40.0 705
p3.9.23 |Nollanopeudenjadh- | g, 100.0 % | Vaihtelee | 706
dytyskerroin
p3.9.2.4 | Moottorin lampgai- 1 200 min. | Vaihtelee | 707
kavakio
p3.9.2.5 |Moottorin kuormitet- | 4 150 % 100 708
tavuus

Taulukko 57: Moottorin jumisuojauksen asetukset.

Parametri

0 = Ei kaytossa
1 = Halytys

P3.9.3.1 Jumivika 0 3 0 709 |2 Vika [pysaytys pika-
pysaytystavalla)
3 =Vika (pyséytys
vapaasti pydrien)

P3.9.3.2 Jumivirtaraja 0.00 5.2 A 3.7 710

P3.9.3.3 Jumiaikaraja 1.00 120.00 s 15.00 711

P3.9.3.4 Jumitaajuusraja 1.00 P3.3.1.2 Hz 25.00 712
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Taulukko 58: Moottorin alikuormitussuojauksen asetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)

3 = Vika [pyséytys
vapaasti pydrien)

P3.9.4.1 Alikuormitusvika 0 3 0 713

Alikuormitussuojaus:
P3.9.4.2 | Kentan heikennysa- 10.0 150.0 % 50.0 714
lueen kuorma

Alikuormitussuojaus:

P3.9.4.3 Nollataajuuskuorma

5.0 150.0 % 10.0 715

Alikuormitussuojaus:

P3.9.4.4 Aikaraja

2.00 200.00 s 20.00 716

Taulukko 59: Pikapysaytyksen asetukset

Indeksi Parametri
0 = Vapaasti pyorien
1 = Pikapysaytyksen
. . . . hidastusaika
P3.9.5.1 Pikapysaytystila 0 2 Vaihtelee | 1276 2 = Pyséytystoiminnon
mukainen pysaytys
(P3.2.5)
. . . . DigIN OPEN = Aktiivinen
P39 5.9 P|kapy§a¥tyksen Vaihte- | Vaihte- paikka 1213
aktivointi lee lee
0.2
P3.9.5.3 Pikapysaytyksen 0.1 300.0 s Vaihtelee | 1256
hidastusaika
0 = Ei kaytossa
P3.9.54 | ikapysaytysvian 0 2 Vaihtelee | 744 |1=HaWys
vaste 2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)
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Taulukko 60: Lampétilatulovian 1 asetukset

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus
B0 = Lampdtilasignaali

1
B1 = Lampdtilasignaali

2
B2 = Lampdtilasignaali
P3.9.6.1 Lampotilasignaali 1 0 63 0 739 |3
B3 = Lampdtilasignaali
4
B4 = Lampatilasignaali
5
B5 = Lampdatilasignaali
6
P3.9.6.2 Halytysraja 1 -30.0 200.0 °C 130.0 741
P3.9.6.3 Halytysraja 1 -30.0 200.0 °C 155.0 742
0 = Ei vastetta
1 = Halytys
P3.9.6.4 Halytysrajavaste 1 0 3 2 740 2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)
HUOMAUTUS!

Lampdtilatulojen asetukset ovat kaytettavissa vain, jos laitteeseen on asennettu
B8- tai BH-lisakortti.
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Taulukko 61: Lampétilatulovian 2 asetukset.

Parametri

B0 = Lampdtilasignaali
1
B1 = Lampdtilasignaali

2
B2 = Lampdtilasignaali
P3.9.6.5 Lampotilasignaali 2 0 63 0 763 |3
B3 = Lampdtilasignaali
4
B4 = Lampatilasignaali
5
B5 = Lampdatilasignaali
6
P3.9.6.6 Halytysraja 2 -30.0 200.0 °C 130.0 764
P3.9.6.7 Halytysraja 2 -30.0 200.0 °C 155.0 765
0 = Ei vastetta
1 = Halytys
P3.9.6.8 Halytysrajavaste 2 0 3 2 766 2 = Vika (pyséytys pika-
pysaytystavalla)
3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pyorien)
HUOMAUTUS!

Lampdtilatulojen asetukset ovat kaytettavissa vain, jos laitteeseen on asennettu
B8- tai BH-lisakortti.
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Taulukko 62: Analogiatulon alarajasuojauksen asetukset.

Indeksi Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei suojausta
Analogiatulon alara- 1 = Suojaus kaytossa
; . 0 2 767 -
jasuojaus Kay-tilassa
2 = Suojaus kaytossa
Kay- ja Seis-tiloissa

P3.9.8.1

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Halytys + vian
vakiotaajuus
Analogiatulon alara- (P3.9.1.13)

javika 0 5 0 700 3 = Halytys + edellinen
taajuusohje

4 = Vika (pyséaytys pika-
pysaytystavalla)

5 = Vika (pysaytys
vapaasti pydrien)

P3.9.8.2
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5.10 RYHMA 3.10: AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS

Taulukko 63: Automaattisen viankuittauksen asetukset.

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.10.1 Autom.viankuitt. 0 1 0* 731 |0 Elkaytossa
1 = Kaytossa
0 = Vauhtikaynnistys
P3.10.2 Uud.kaynn.toim. 0 1 1 719 1 = Parametrin P3.2.4
mukaan.
P3.10.3 Jalleenk'gynnlstys- 0.10 10000.0 S 0.50 717
viive 0
P3.10.4 Yritysaika 0.00 100[?0'0 s 60.00 718
P3.10.5 | Yritysten lukumaara 1 10 4 759
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.6 kuittaus: Alijannite 0 ! 1 720 1=Kylla
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.7 kuittaus: Ylijannite 0 ! 1 721 1=Kylla
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.8 kuittaus: Ylivirta 0 ! 1 722 1=Kylla
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.9 | kuittaus: Analogiatu- 0 1 1 723 1=Kylla
lovika
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.10 | kuittaus: Yksikon yli- 0 1 1 724 1=Kylla
lampotila
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.11 kuittaus: Moottorin 0 1 1 725 1=Kylla
ylildmpatila
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.12 kuittaus: Ulkoinen 0 1 0 726 1=Kylla
vika
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.13 | kuittaus: Alikuormi- 0 1 0 738 1=Kylla
tusvika
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.14 | kuittaus: PID-valvon- 0 1 0 776 1=Kylla
tavika
Automaattinen vian- 0=Ei
P3.10.15 kuittaus: Ulkoinen 0 1 0 777 1=Kylla
PID-valvontavika
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* Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.71 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

5.11 RYHMA 3.11: SOVELLUKSEN ASETUKSET

Taulukko 64: Sovelluksen asetukset

Parametri
P3.11.1 Salasana 0 9999 0 1806
Celsius/Fahrenheit- N 0 = Celsius
P3.11.2 valinta 0 ! 0 197 1 = Fahrenheit
P3.11.3 kW/hv-valinta 0 1 0 1198 0=kW

1=hv

0=2x2osaa
P3.11.4 | Monivalvontandakyma 0 2 1 1196 |1=3x2o0saa

2=3x3o0saa

5.12 RYHMA 3.12: AJASTINTOIMINNOT

Taulukko 65: Intervalli 1

Numero Parametri in. . Kuvaus
P3.12.1.1 ON aika 00:00:00 |23:59:59 hh:srrsmm: 00:00:00 1464
P3.12.1.2 OFF aika 00:00:00 |23:59:59 ("™ | 00.00:00 | 1465
B0 = sunnuntai
B1 = maanantai
B2 = tiistai
P3.12.1.3 pv 1466 | B3 = keskiviikko
B4 = torstai
B5 = perjantai
Bé6 = lauantai
B0 = Aikakanava 1
P3.12.1.4 Kytke kanavaan 1468 |B1 = Aikakanava 2
B2 = Aikakanava 3
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Taulukko 66: Intervalli 2

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.2.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh’srzm: 00:00:00 | 1469 [KatsoAikavalit.
P3.12.2.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh:srzm: 00:00:00 | 1470 |KatsoAlkavalil.
P3.12.2.3 P3ivat 1471 |Katso Aikavali 1.
P3.12.2.4 Kytke kanavaan 1473 | Katso Aikavali 1.

Taulukko 67: Aikavali 3

Parametri

P3.12.3.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh:s”s‘m: 00:00:00 | 1474 [|KetsoAikavalit.
P3.12.3.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh;rzm: 00:00:00 | 1475 [KatsoAikavalit.
P3.12.3.3 Paivit 1476 |Katso Aikavali 1.
P3.12.3.4 Kytke kanavaan 1478 |Katso Aikavali 1.
Taulukko 68: Aikavali 4

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.4.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh;rzm: 00:00:00 | 1479 [KatsoAikavalil.
P3.12.4.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh:s”s‘m: 00:00:00 | 1480 [KatsoAikavalit.
P3.12.4.3 Paivat 1481 |Katso Aikavali 1.
P3.12.4.4 Kytke kanavaan 1483 |Katso Aikavali 1.
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Taulukko 69: Aikavali 5

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.5.1 PAALLE-aika 00:00:00 |23:59:59 hh’srzm: 00:00:00 | 1484 [KatsoAikavalit.
P3.12.5.2 POIS-aika 00:00:00 |23:59:59 hh:srzm: 00:00:00 | 1485 |KatsoAlkavalil.
P3.12.5.3 P3ivat 1486 |Katso Aikavali 1.
P3.12.5.4 Kytke kanavaan 1488 |Katso Aikavali 1.

Taulukko 70: Ajastin 1

Parametri
P3.12.6.1 Kesto 0 72000 s 0 1489
DigIN
P3.12.6.2 Ajastin 1 paikka 447
0.1

BO = Aikakanava 1
P3.12.6.3 Kytke kanavaan 1490 |B1 = Aikakanava 2
B2 = Aikakanava 3

Taulukko 71: Ajastin 2

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.7.1 Kesto 0 72000 s 0 1491 | Katso Ajastin 1.
DigIN Katso Ajastin 1.
P3.12.7.2 Ajastin 2 paikka 448
0.1
P3.12.7.3 Kytke kanavaan 1492 | Katso Ajastin 1.

Taulukko 72: Ajastin 3

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.12.8.1 Kesto 0 72000 s 0 1493 | Katso Ajastin 1.
DigIN Katso Ajastin 1.
P3.12.8.2 Ajastin 3 paikka 449
0.1
P3.12.8.3 Kytke kanavaan 1494 | Katso Ajastin 1.
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5.13 RYHMA 3.13: PID-SAADIN

Taulukko 73: PID-sdatimen 1 perusasetukset.

Indeksi Parametri

Kuvaus

P3.13.1.1 PID-saatimen vah-

. 0.00 1000.00 % 100.00 118
vistus

P3.13.1.2 PID-saatimen l-aika 0.00 600.00 s 1.00 119

P3.13.1.3 | PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 s 0.00 132
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Taulukko 73: PID-sdatimen 1 perusasetukset.

Indeksi Parametri in. . Kuvaus

1=%

2 =1/min
3=rpm

4 =ppm
5=pps
6=1/s

7 = l/min
8=1/h

9 =kg/s

10 = kg/min
11 =kg/h
12 =m3/s
13 = m3/min
14 = m3/h
15=m/s
16 = mbar
17 = bar
18 = Pa

19 = kPa
20 =mVS
21 = kW
22=°C

23 =gal/s
24 = gal/min
25 = gal/h
26 =b/s
27 = lb/min
28 = lb/h
29 = ft3/s
30 = ft3/min
31 =ft3/h
32 =ft/s
33 =inwg
34 =ftwg
35 =SPI
36 = lb/in2
37 = psig
38 = hv

39 =°F

40 = ft

41 =tuuma
42 =mm
43 =cm

44 =m

45 =gpm
46 = cfm

P3.13.1.4 Yksikon valinta 1 46 1 1036

Valitun yksikon Vaihte- | Vaihte- | Vaihte-

P3.13.1.5 ST
minimi lee lee lee

0 1033

Valitun yksikon mak- | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte-

o 100 1034
simi lee lee lee

P3.13.1.6

Valitun yksikon desi-

P3.13.1.7 maalit

0 4 2 1035
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Taulukko 73: PID-sdatimen 1 perusasetukset.

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
0 = Normaali (takaisin-
kytkenta < asetusarvo -
P3.13.1.8 | Eroarvon kaints 0 1 0 340 |7 suurenna PID-lahtsa)
1= K&annetty (takaisin-
kytkenta < asetusarvo -
> pienenna PID-&ht64)
P3.13.1.9 Kuollut alue 000 |[77979:9 | Vaihte- 0 1056
9 lee
P3.13.1.10 Kuoll.al.viive 0.00 320.00 s 0.00 1057
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Taulukko 74: Asetusarvon asetukset.

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus

Paneelin asetusarvo | P3.13.1. | P3.13.1. | P3.13.1

P3.13.2.1 1 : . ) 0 167
P3.13.2.2 Paneellne;setusarvo P3.153.1. P3.163.1. P3.l3.1 0 168

Asetusarvon kiihdy-

P3.13.2.3 tys-/hidastusaika

0.00 300.0 s 0.00 1068

. . DigIN OPEN = Ei tehostusta
p313.24 | PID-asetusarvon | Vaihte- | Vaihte- paikka | 1046 |CLOSED = Tehostus
tehostus lee lee 01

. . DigIN OPEN = Asetuspiste 1
p3.1325 | FD-asetusarvon | Vaihte- | Vaihte- paikka | 1047 |CLOSED = Asetuspiste 2
valinta lee lee 0.1 *

0 = Ei kaytossa

1 = Paneelin asetusarvo
1
2 = Paneelin asetusarvo
2

3=Al1

4=Al2

5=AI3

6=Al4

7 =AI5

8=Al6

9 = ProcessDataln1
10 = ProcessDataln2
11 = ProcessDataln3
12 = ProcessDataln4
13 = ProcessDatalnb
14 = ProcessDatalné
15 = ProcessDataln7
16 = ProcessDataln8
17 = Lampdtilatulo 1
18 = Lampdtilatulo 2
19 = Lampétilatulo 3
20 = Lampdatilatulo 4
21 = Lampdotilatulo 5
22 = Lampdotilatulo 6
23 = Lohkon 1 lahto
24 = Lohkon 2 lahto
25 = Lohkon 3 lahto
26 = Lohkon 4 lahto
27 = Lohkon 5 lahto
28 = Lohkon 6 lahto
29 = Lohkon 7 lahto
30 = Lohkon 8 l&hto
31 = Lohkon 9 l&hto
32 = Lohkon 10 lahto
33 = Moniasetus

P3.13.2.6 Asetusarvon 1 lahde 0 33 3* 332
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Taulukko 74: Asetusarvon asetukset.

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.13.2.7 | Asetusarvo 1 minimi | -200.00 | 200.00 % 0.00 | 1069
Asetusarvo 1 mak-

P3.13.2.8 e -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1070

P3.13.2.9 Asetusa:‘;"; tehos- | 5 2.0 X 10 | 1071

P3.13.2.10 | Asetusarvon 2 lshde | 0 Val':;e' 2+ | 431 |KatsoP3.13.26.
P3.13.2.11 | Asetusarvo 2 minimi | -200.00 | 200.00 % 0.00 |1073 |Katso P3.13.2.7.
P3.13.2.12 Asetusas'}:;’iz mak- | 200.00 | 200.00 % 100.00 | 1074 |KatsoP3.13.28.
P3.13.2.13 Asetusart\L/JoSZ tehos- 20 20 « 10 1078 Katso P3.13.2.9.

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.
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Taulukko 75: Takaisinkytkentaasetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

1 = Kaytossa vain Paikkal
2 = NELIO-
JUURI(Paikka1); (Vuo =
Vakio x NELIO-
JUURI(Paine))

3 = NELIOJUURI(Paikka1
- Paikka2)

4 = NELIOJUURI(Paikka1)
1 9 1* 333 |+ NELIOJUURI(Paikka2)
5 = Paikka1 + Paikka?2

6 = Paikkal - Paikka2

7 = MIN(PaikkaT,
Paikka2)

8 = MAKS(Paikka1,
Paikka2)

9 = KESKIARVO(Paikka,
Paikka2)

Takaisinkytkentatoi-

P3.13.3.1 h
minto

Takaisinkytkennan

P3.13.3.2 vahvistus

-1000.0 | 1000.0 % 100.0 1058

0 = Ei kaytossa
1=Al

2=AI2

3=AI3

4=Al4

5=AI5

6=Al6

7 = ProcessDataln1
8 = ProcessDataln?2
9 = ProcessDataln3
10 = ProcessDataln4
11 = ProcessDataln5
12 = ProcessDatalné
13 = ProcessDataln7
14 = ProcessDataln8
0 30 2* 334 |15 =Lampdtilatulo 1
16 = Lampdtilatulo 2
17 = Lampétilatulo 3
18 = Lampdotilatulo 4
19 = Lampdtilatulo 5
20 = Lampdotilatulo 6
21 = Lohkon 1 ldhto
22 = Lohkon 2 lahto
23 = Lohkon 3 lahto
24 = Lohkon 4 l3hto
25 = Lohkon 5 l3hto
26 = Lohkon 6 l3hto
27 = Lohkon 7 l3hto
28 = Lohkon 8 lahto
29 = Lohkon 9 lahto
30 = Lohkon 10 lahto

Takaisinkytkenta 1,

P3.13.3.3 paikka
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Taulukko 75: Takaisinkytkentaasetukset.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.13.3.4 | Tekaisinkytkenta 1, 556 56 | 200,00 % 0.00 | 336
minimi
p3.13.3.5 | rakaisinkytkenta 1, 506 55 | 200,00 % 100.00 | 337
maksimi
P3.13.3.6 Takalsmkytkenté 2, 0 30 0 335 Katso P3.13.3.3.
paikka
P3.13.37 | Tekaisinkytkentd 2, 4 o060 | 20000 | % 000 | 338 [KatsoP31334
minimi
M3.13.3.8 | Takaisinkytkentd 2, | o000 | 59000 % 100.00 | 339 |KatsoP3.13.35.
maksimi

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

Taulukko 76: Myotakytkennan asetukset

Numero [Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.13.4.1 My'dtéky.tkentétm— 1 9 1 1059 Katso P3.13.3.1.
minto
P3.13.4.2 | Mybtakytkentdtol- | 4q5q | 4gg % 1000 | 1060 |K3ts0P3133.2
minnon vahvistus
P313.4.3 My'citékytkenté 1, 0 30 0 1061 Katso P3.13.3.3.
paikka
P3.13.4.4 | Myotskytkentd 1 o0q00 | 20000 | % 000 | 1062 [KatsoP3.1334
minimi
P3.13.45 | Myotakvtkentd 14 o4q00 | 20000 | % 100.00 | 1063 [KatsoP31335.
maksimi
P313.4.6 My'dt'ékytkenté 2, 0 30 0 1064 Katso P3.13.3.3.
paikka
p3 1347 | Myotékytkenta2, 0000 | 20000 % 0.00 1045 |KatsoP3.13.3.7.
minimi
P3.13.48 | Myotskitkentd2, i o4q00 | 20000 | % 100.00 | 1066 |KatsOM3.13.38.
maksimi
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Taulukko 77: Lepotilan asetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus
P3.1351 | o7 Lef;';an““S' 0.00 | 320.00 Hz 0.00 1016 |0 Eikdytossa
P3.13.5.2 SP1-lepoviive 0 3000 s 0 1017 0 = Ei kaytossa
P3.13.53 SP1 Havqhtumls- -214748. | 214748. Vaihtelee | 0.0000 1018 0 = Ei kaytossa

raja 36 36
0 = Absoluuttinen
P3.13.5.4 |SP1 Havahtumistila 0 1 0 1019 [t@s° .
1 = Suhteellinen ase-
tusarvo
P31355 SP1 Lepotilan -99999.9 1 99999.9 P313.14 0 1793
tehostus 9 9
SP1 Lepotilan
P3.13.5.6 tehostuksen mak- 1 300 s 30 1795
simiaika
P3.13.5.7 SP2 Lepotaajuus 0.00 320.00 Hz 0.00 1075 Katso P3.13.5.1.
P3.13.5.8 SP2-lepoviive 0 3000 s 0 1076 Katso P3.13.5.2.
P3.13.5.9 SP2 Havqhtum|s- -214748. | 214748. Vaihtelee 0.0 1077 Katso P3.13.5.3.
raja 36 36
0 = Absoluuttinen

P3.13.5.10 [SP2 Havahtumistila 0 1 0 1020 |[t@s° .

1 = Suhteellinen ase-
tusarvo

P3.13.5.11 SP2 Lepotilan -99999.9 | 99999.9 P313.14 0 1794 Katso P3.13.5.5.

tehostus 9 9
SP2 Lepotilan Katso P3.13.5.6.
P3.13.5.12 | tehostuksen mak- 1 300 s 30 1796
simiaika
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Taulukko 78: Takaisinkytkentavalvonnan parametrit.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.13.6.1 Kéyté"takalsmkyt- 0 1 0 735 0= Eluké}/t'd?sé
kennan valvontaa 1 = Kaytossa
P3.13.6.2 Ylsraja S99999.9 1999999 | Vaihte- |\ i ielee | 736
9 9 lee
P3.13.6.3 Alaraja "99999.9 1999999 | Vaihte- |\ i elee | 758
9 9 lee
P3.13.6.4 Viive 0 30000 s 0 737
0 = Ei kaytossa
1 = Halytys
P3.13.6.5 Vaste PID-valvontavi- 0 3 2 749 2= Ylka (pyséaytys pika-
kaan pysdytystavalla)
3 =Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)

Taulukko 79: Painehdvion kompensoinnin parametrit

Numero Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus

P3.13.7.1 |Kayta asetusarvolle 1 0 1 0 11g9 |0 Elkaytossa
1 = Kaytossa

P3.13.7.2 Asetusarvo 1 maksi- [-99999.9 | 99999.9 | Vaihte-

mikompensointi 9 9 lee 0.00 1190
P3.13.7.3 |Kayta asetusarvolle 2 0 1 0 1191 |Katso P3.13.7.1.
P3.13.7.4 Aset.usarvo 2 m.ak.s,l- -99999.9 | 99999.9 | Vaihte- 0.00 1192 Katso P3.13.7.2.
mikompensointi 9 9 lee
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Taulukko 80: Pehmotayton asetukset.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

0 = Ei kaytossa
P3.13.8.1 | Pehmotayttotoiminto 0 2 0 1094 |1 =Kaytossa, taso

2 = Kaytossa, aikaraja

P3.13.8.2 | Pehmotayton taajuus 0.00 P3.3.1.2 Hz 20.00 1055

-99999.9 | 99999.9 | Vaihte-

P3.13.8.3 Pehmotayttotaso 0.0000 1095
9 9 lee
P3.13.8.4 Pehmotay.ton aika- 0 30000 < 0 1096 O.= Ei alkakatkalsua, ei
raja vian laukaisua

0 = Ei kaytossa
1 = Halytys

P3.13.8.5 | Pehmotayttévika 0 3 2 73g |2 = Vika [pyséytys pika-
pysaytystavalla)

3 = Vika (pyséaytys
vapaasti pydrien)
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Taulukko 81: Syéttopaineen valvonnan parametrit.

Parametri

P3.13.9.1

Kayta valvon-
taa

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

P3.13.9.2

Valvontasig-
naali

1686

0 = Analogiatulo 1

1 = Analogiatulo 2

2 = Analogiatulo 3

3 = Analogiatulo 4

4 = Analogiatulo 5

5 = Analogiatulo 6

6 = ProcessDataln1 (0-
100 %)

7 = ProcessDataln2 (0-
100 %)

8 = ProcessDataln3 (0-
100 %)

9 = ProcessDataln4 (0-
100 %)

10 = ProcessDataln5
(0-100 %)

11 = ProcessDatalné
(0-100 %)

12 = ProcessDataln7
(0-100 %)

13 = ProcessDataln8
(0-100 %)

14 = Lohkon 1
15 = Lohkon 2
16 = Lohkon 3
17 = Lohkon 4
18 = Lohkon 5
19 = Lohkon 6
20 = Lohkon 7 lahto
21 = Lohkon 8 lahto
22 = Lohkon 9 lahto
23 = Lohkon 10 lahto

ahto
ahto
ahto
ahto
ahto
ahto

P3.13.9.3

Valvontayksi-
kon valinta

Vaihtelee

1687

1=%

2 =mbar
3 =bar
4=Pa
5=kPa

6 =PSI

7 =mmHg
8=Torr
9 =lb/in2

P3.13.9.4

Valvontayksi-
kon desimaalit

1688

P3.13.9.5

Valvontayksi-
kon mini-
miarvo

-99999.99 199999.99

P3.13.9.3

0.00

1689
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Taulukko 81: Syéttopaineen valvonnan parametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus
Valvontayksi-
P3.13.9.6 | kon maksi- | -99999.99 199999.99 | P3.13.9.3 | 10.00 | 1690
miarvo
P3.13.9.7 Valvonnan | s 1505 [p31394 | P313.93 | Vet | 1491
halytysraja lee
P3.13.9.8 Valvonnan | s 1595 [p31397 | P3.13.93 | 0.10 1692
vikaraja
P3.13.9.9 Valvonnan 0.00 60.00 s 5.00 1693
vikaviive

P3.13.9.10 | P'D-asetusar- 0.0 100.0 % 10.0 1694
von alenema

Tama valvonta-arvo
V3.13.9.11 | Systiopaine | P3.13.95 [P3.13.9.6 | P3.13.9.3 | VaINter | 4495 |navitdd pumpun
lee sisdantulopaineen

todellisen arvon.

Taulukko 82: Lepotila - ei kysynndn havaitsemista

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
Lepotila, kysyn- 0=Ei
P3.13.10.1 |naN havaitsemis- 0 1 0 1649 1=Kylla

toiminto (SNDD)
ei ole kaytossa

p3.13.10.2 |>NDD-toiminnon | 99999.9 | P3.13.1.4 | 05 1658
virhehystereesi

SNDD-taajuuden

P3.13.10.3 . 0.00 | P3.3.1.2 Hz 3.00 | 1663
hystereesi
p3.13.104 | SNDD-valvonta- 0 600 s 120 1668
aika
p3.13.105 |°NDD-lisdysolo- | 405 | p3ys 102 |P3.13.1.4 05 1669

arvoon
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Taulukko 83: Monen asetusarvon parametrit

Indeksi Parametri Min. U ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

P3.13.12.1 | Moniasetus0 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15560

P3.13.12.2 | Moniasetus 1 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15561

P3.13.12.3 | Moniasetus2 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15562

P3.13.12.4 | Moniasetus3 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15563

P3.13.12.5 | Moniasetus 4 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15564

P3.13.12.6 | Moniasetus5 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15565

P3.13.12.7 | Moniasetus 6 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15566

P3.13.12.8 | Moniasetus 7 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15567

P3.13.12.9 | Moniasetus 8 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 [ P3.13.1.4 0.0 15568

P3.13.12.10 | Moniasetus 9 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15569

P3.13.12.11 [Moniasetus 10 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15570

P3.13.12.12 [Moniasetus 11 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15571

P3.13.12.13 [Moniasetus 12 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15572

P3.13.12.14 [Moniasetus 13 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15573

P3.13.12.15 [Moniasetus 14 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15574

P3.13.12.16 |[Moniasetus 15 | P3.13.1.5 | P3.13.1.6 | P3.13.1.4 0.0 15575

. DigIN
P3.13.12.17 | Moniasetuk- paikka | 15576
senvalinta 0 01

. DigIN

P3.13.12.18 | Moniasetuk- paikka | 15577
sen valinta 1 01
. DigIN

P3.13.12.19 | Moniasetuk- paikka | 15578
senvalinta 2 01
. DigIN

P3.13.12.20 | Moniasetuk- paikka | 15579
senvalinta 3 01
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5.14 RYHMA 3.14: ULKOINEN PID-SAADIN

Taulukko 84: Ulkoisen PID-sdatimen perusasetukset.

Numero Parametri in. . Kuvaus
p3.14.1.1 | Ot8ulkoinenPID 0 1 0 1630 |0 Elkaytossa
kayttoon 1 = Kaytossa
DigIN tOil}:IisNa: PID2 pysaytys-
P3.14.1.2 Kaynn.sign. paolkzka 1049 CLOSED = PID2 s&5t6-
’ tilassa
P3.14.1.3 Lahto Stop-til. 0.0 100.0 % 0.0 1100
P3.14.14 | PID-sdstimenvah- 1 q05  |400000 | 9% 100.00 | 1631 [KatsoP313.1.1.
vistus
P3.14.1.5 PID-saatimen I-aika 0.00 600.00 s 1.00 1632 |Katso P3.13.1.2.
P3.14.1.6 | PID-saatimen D-aika 0.00 100.00 s 0.00 1633 |Katso P3.13.1.3.
P3.14.1.7 Yksikon valinta 0 46 0 1635 |Katso P3.13.1.4.
P3.14.18 Vahtun yk;lkb’n Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 1664 Katso P3.13.1.5.
minimi lee lee lee
P3.14.1.9 Valitun yk;lkon mak- | Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 100 1665 Katso P3.13.1.6.
simi lee lee lee
P3.14.1.10 Valitun yk5|k.on desi- 0 4 2 1666 Katso P3.13.1.7.
maalit
P3.14.1.11 Eroarvon kaanto 0 1 0 1636 |Katso P3.13.1.8.
P3.14.1.12 Kuollut alue 00p | Vaihte- pVaihte- 1 g4 | 405y [Katso P3.13.1.9.
lee lee
P3.14.1.13 Kuoll.al.viive 0.00 320.00 s 0.00 1638 |Katso P3.13.1.10.
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Taulukko 85: Ulkoisen PID-sdatimen asetusarvot.

Parametri

Paneelin asetusarvo | P3.14.1. | P3.14.1. | Vaihte-

P3.14.2.1 1 8 9 lee 0.00 1640
P3.14.2.2 Paneelin asetusarvo | P3.14.1. | P3.14.1. | Vaihte- 0.00 1641
2 8 9 lee

Asetusarvon kiihdy-

P3.14.2.3 tys-/hidastusaika 0.00 300.00 s 0.00 1642
DigIN OPEN = Asetuspiste 1
P3.14.2.4 | Asetusarvon valinta paikka | 1048 |CLOSED = Asetuspiste 2
0.1

0 = Ei kaytossa

1 = Paneelin asetusarvo
1
2 = Paneelin asetusarvo
2

3=Al

4 =Al2

5=AI3

6=Al4

7 = AlI5

8=Al6

9 = ProcessDataln1
10 = ProcessDataln2
11 = ProcessDataln3
12 = ProcessDataln4
13 = ProcessDataln5
14 = ProcessDatalné
P3.14.2.5 | Asetusarvon 1 lahde 0 32 1 1643 |15 = ProcessDataln7
16 = ProcessDataln8
17 = Lampétilatulo 1
18 = Lampéatilatulo 2
19 = Lampdtilatulo 3
20 = Lampdatilatulo 4
21 = Lampotilatulo 5
22 = Lampotilatulo 6
23 = Lohkon 1 lahto
24 = Lohkon 2 lahto
25 = Lohkon 3 lahto
26 = Lohkon 4 lahto
27 = Lohkon 5 lahto
28 = Lohkon 6 lahto
29 = Lohkon 7 lahto
30 = Lohkon 8 lahto
31 = Lohkon 9 lahto
32 = Lohkon 10 lahto

P3.14.2.6 | Asetusarvo 1 minimi | -200.00 | 200.00 % 0.00 1644

P3.14.2.7 Asemsas;:;’i]mak' -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1645
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Taulukko 85: Ulkoisen PID-s&atimen asetusarvot.

Numero Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.14.2.8 Asetusarvon 2 lahde 0 32 2 1646 |Katso P3.14.2.5.
P3.14.2.9 | Asetusarvo 2 minimi | -200.00 200.00 % 0.00 1647
P3.14.2.10 Asemsasri:;’iz mak- | 200.00 | 200.00 % 100.00 | 1648

Taulukko 86: Ulkoisen PID-sdatimen takaisinkytkentaarvo.

Indeksi Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
P3.14.3.1 Takmsmkytkentétm- 1 9 1 1650 Katso P3.13.3.1.
minto
P3.14.3.2 | Tekaisinkytkennan | 06061 16000 % 100.0 | 1651 |KatsoP3.13.3.2.
vahvistus
P3.14.3.3 Takalsmkytkenté 1, 0 30 2 1652 Katso P3.13.3.3.
paikka
P3.14.3.4 | Takaisinkytkenta 1, 506 55 | 200,00 % 0.00 1653
minimi
P3.14.3.5 | Takaisinkytkenta 1, 556 56 | 200,00 % 100.00 | 1654
maksimi
P314.3.6 Takalsmkytkenté 2, 0 30 0 1655 Katso P3.13.3.6.
paikka
P3.14.3.7 | Tekaisinkytkentd 2, 556 56 | 200,00 % 0.00 1656
minimi
p3.14.3.8 | Takaisinkytkentd 2, 06 5 | 500,00 % 100.00 | 1657
maksimi

Taulukko 87: Ulkoisen PID-sdatimen prosessin valvonta.

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
P3.14.4.1 Kayta valvontaa 0 1 0 1659 |O = Elkaytossa
1 = Kaytossa

P3.14.4.2 Yiiraja Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 1660 Katso P3.13.6.2.
lee lee lee

P3.14.4.3 Alaraja Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0 1661 Katso P3.13.6.3.
lee lee lee

P3.14.4.4 Viive 0 30000 s 0 1662

P3.14.4.5 Vaste ulkmsgen PID- 0 3 ) 757 Katso P3.9.1.2.

valvontavikaan
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5.15

Taulukko 88: Monipumpputoiminnon parametrit

RYHMA 3.15: MONIPUMPPUTOIMINTO

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Yksi taajuusmuut-
P3.15.1 | Multi-Pump-tila 0 2 0 1785 @R
1 = Rinnansaato
2 = Monisaato
P3.15.2 Pumppujen maara 1 8 1* 1001
P3.15.3 Pumpun tunnus 1 8 0 1500
0 = Ei kytketty
a N . 1 =Vain kaynnistyssig-
P3.15.4 | Kéynnistys-ja takai 0 2 1 1782 | naali kytketty
sinkytkentdsignaalit LT .
2 = Kumpikin signaali
kytketty
P3.15.5 Pumpun lukitus 0 1 1% 1032 |07 El kaytossa
1 = Kaytossa
0 = Ei kaytossa
P3.15.6 Vuorott On/Off 0 2 1% 1027 | = Kaytossa laikavali)
2 = Kéytossa (viikonpéi-
vat)
P3.15.7 Vuorottelevat pum- 0 1 1% 1028 0= Apgpgmput
put 1 = Kaikki pumput
P3.15.8 Vuorotteluvali 0.0 3000.0 h 48.0 * 1029
BO = sunnuntai
B1 = maanantai
B2 = tiistai
P3.15.9 Vuorottelupaivat 0 127 0 1786 |B3 = keskiviikko
B4 = torstai
B5 = perjantai
B6 = lauantai
P3.15.10 V”°r°”:‘;‘aKe“°”' 00:00:00 |23:59:59 | Aika [ 00:00:00 | 1787
P3.15.11 V“°r°“egjfaTan““5' 000 |P33.12| Hz | 2500 | 1031
p3.15.12 | Yuorottelu: Pumpun | 4 8 % 1030
raja-arvo
e Asetusarvo = 5 bar
0, *
P3.15.13 S&dtoalue 0 100 % 10 1097 Sstsalue = 10 %.
P3.15.14 S&atdal. viive 0 3600 s 10 * 1098
P3.15.15 | Vakiotuotantonopeus 0.0 100.0 % 80.0 * 1513
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Taulukko 88: Monipumpputoiminnon parametrit

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.15.16 | Keéyntipumppujen 1 P3.15.2 3+ 1187

raja
M3.15.17 Lukitussignaalit Katso jaljempana olevat lukitussignaalin parametrit.

M3.15.18 | Ylipaineen valvonta |Katso jaljempana olevat ylipaineen valvonnan parametrit.

M3.15.19 | Pumpun kayntiaika |Katso jaljempana olevat pumpun kayntiaikalaskurin parametrit.

M3.15.22 Lisaasetukset Katso jaljempana olevat lisdasetusten parametrit.

* = Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.7 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

Taulukko 89: Lukitussignaalit

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.1 | Pumpun1lukitus | Y3iNte- [ Vaihte- paikka | 426 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.2 | Pumpun?2lukitus | V3INte- [ Vaihte- paikka | 427 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.3 | Pumpun3lukitus | /2iNte- [ Vaihte- paikka | 428 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.4 | Pumpun 4 lukitus | Y3iNte- [ Vaihtes paikka | 429 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.5 | Pumpun5lukitus | '2Nte- [ Vaihte- paikka | 430 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.6 | Pumpun 6 lukitus | /2iNte- [ Vaihte- paikka | 486 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.7 | Pumpun7lukitus | Y3iNte- [ Vaihte- paikka | 487 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01

. . DigIN OPEN = Ei aktiivinen
P3.15.17.8 | Pumpun8lukitus | '2Nte- [ Vaihte- paikka | 488 |CLOSED = Aktiivinen

lee lee 01
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Taulukko 90: Ylipaineen valvonnan parametrit.

Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
P3.15.18.1 Kayta ylipaineen val- 0 1 0 1698 0= E|"ka.yto§sa
vontaa 1 = Kaytossa
P3.15.18.2 Valvonnag halytys- Vaihte- | Vaihte- | Vaihte- 0.00 1699
raja lee lee lee

Taulukko 91: Pumpun kdyntiaikalaskurin parametrit.

Indeksi

Parametri

Kuvaus

Aseta kayntiaikalas-

0 = Ei kaytossa
1 = Aseta parametrin

vikaraja

P3.15.19.1 Kuri 0 1 0 1673 |P3.15.19.2 maarittama
arvo valitun pumpun
kayntiaikalaskurille.

P3.15.19.2 | Asetakayntiaikalas- 15 f 355000 | o | 1087

kuri: Arvo
0 = Kaikki pumput
1 = Pumppu (1)
2 = Pumppu (2]
. ) 3 =Pumppu (3)

P3.15.19.3 |Aseta kiyntiaikalas 0 8 1 1088 |4 = Pumppu (4]

kuri: Pumpun valinta
5 = Pumppu (5)
6 = Pumppu (6)
7 = Pumppu (7)
8 = Pumppu (8)

P3.15.19.4 | TumPun kayntiajan o |300000 | 0 1109 |0 = Eikaytossa

halytysraja

P3.15.19 5 Pumpun kayntiajan 0 300 000 h 0 1110 0 = Ei kaytossa

Taulukko 92: Lisdasetukset

Indeksi Parametri Kuvaus
P3.15.22.1 Kytkentataajuus P3.3.1.1 320.0 Hz 320.0 15545
P3.15.22.2 Poiskytkentataajuus 0.0 P3.3.1.2 Hz 0.00 15546
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5.16 RYHMA 3.16: HUOLTOLASKURIT

Taulukko 93: Huoltolaskurit

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
P3.16.1 Laskurin 1 tila 0 2 0 1104 |1 =Tunnit
2 = Kierrokset * 1 000
P3.16.2 Laskurin 1 halytys- 0 2147483 h/kRev 0 1105 0 = Ei kaytossa
raja 647
P3.16.3 | Laskurin 1 vikaraja 0 212%83 h/kRev 0 1106 |0 Eikaytossa
P3.16.4 Laskurin 1 nollaus 0 1107
P3.16.5 Laskgr.ln 1 .nollaus, 0 490 CLOSED = Kuittaus
digitaalitulo
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5.17 RYHMA 3.17: FIRE MODE

Taulukko 94: Fire Mode -parametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus

1002 = Kaytossa

P3.17.1 Fire Mode -salasana 0 9999 0 1599 1234 = Testitila

0 = Fire Mode -taajuus
1 = Vakionopeudet
2 = Paneeli
3 = Kenttavayla
4=AI
5=AI2
6=Al1+AI2
7 =PID1
8 = Moottoripotentio-
Fire Mode -taajuus- metri
lahde 0 18 0 1617 9 = Lohkon 1 lahto
10 = Lohkon 2 lahto
11 = Lohkon 3 lahto
12 = Lohkon 4 l&hto
13 = Lohkon 5 l&hto
14 = Lohkon 6 Ll&hto
L
L

P3.17.2

15 = Lohkon 7 lahto
16 = Lohkon 8 lahto
17 = Lohkon 9 &hto
18 = Lohkon 10 lahto

P3.17.3 Fire Mode -taajuus 0.00 P3.3.1.2 Hz 50.00 1598

- DigIN OPEN = Fire Mode
P3.17.4 Akt"’o'AZ';el Mode paikka | 1596 |aktiivinen
0.2 CLOSED = Ei toimintaa

R DigIN OPEN = Ei toimintaa
p3.175 | Aktivoi Fire Mode paikka | 1619 [CLOSED = Fire Mode
KIINNI o>
0.1 aktiivinen

OPEN = Eteen
CLOSED = Taakse
DigIN paikka 0.1 =
Eteen

DigIN paikka 0.2 =
Taakse

DigIN
P3.17.6 Fire Mode taakse paikka 1618

Katso Taulukko 16 Val-
vontavalikon kohteet..

0 = Ei kaytossa

V3.17.7 Fire Mode -tila 0 3 1597 |1 = Kaytossa

2 = Aktiivinen (kaytossa
+ digitaalitulo auki)

3 =Testitila

V3.17.8 Fire Mode -laskuri |0 65535 1679
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5.18 RYHMA 3.18: MOOTTORIN ESILAMMITYKSEN PARAMETRIT.

Taulukko 95: Moottorin esildmmityksen parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
. - - 1 = Aina pysaytystilassa
p3.1g.1 | Moottorin esilammi 0 3 0 1225 |2 = Digitaalitulo-ohjaus
tystoiminto . s .
3 = Lampatilaraja,
jaahdytyselementti
P3.18.2 Esilammitysraja -20 100 °C/°F 0 1226
p3.1g.3 | Moottorin esilammi- |, 054 L | A |vaihtelee | 1227
tysvirta
DigIN OPEN = Ei toimintaa
Moottorin esilammi- | Vaihte- | Vaihte- ; CLOSED = Esilammitys
P3.18.4 tys PAALLA lee lee pa(;k1ka 1044 1 ktivoituu pysaytysti-
' lassa

5.19 RYHMA 3.19: LOHKOJEN OHJELMOINTI

Taulukko 96: Lohkojen ohjelmointiparametrit

Parametri

0 = Suorita ohjelma

P3.19.1 1 = Ohjelmointi

15001

Toimintatila ‘ 0 ‘ 1 | | 1

HUOMAUTUS!

Kun kaytat lohkojen ohjelmointia, kayta VACON® Liven graafista lohkojen
ohjelmoinnin tyokalua.
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5.20 RYHMA 3.21: PUMPUN OHJAUS

Taulukko 97: Automaattisen puhdistuksen parametrit

Numero Parametri Min. [ ECR Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytdssa (DIN)
P3.21.1.1 Puhdistustoiminto 0 3 0 1714 |2 = Kaytéssa (virta)
3 = Kéytossa (viikonpai-
vat)
. . DigIN
p3.21.1.2 | Puhdistuksen akti- paikka | 1715
vointi
0.1
p3.21.1.3 | Puhdistuksenvirta- 14 4 200.0 % 1200 | 1712
raja
P3.21.1.4 | Puhdistuksenvirta- 14 4 300.0 s 600 | 1713
viive
B0 = sunnuntai
B1 = maanantai
B2 = tiistai
P3.21.1.5 Puhdistuspaivat 0 127 0 1723 | B3 = keskiviikko
B4 = torstai
B5 = perjantai
Bé6 = lauantai
P3.21.1.6 P“hd'sw;iea” kellon-195.00.00 [23:59:59 00:00:00 | 1700
P3.21.1.7 Puhdistusjaksot 1 100 5 1716
p321.1.g | Puhdistustaajuus, | g4 | 5g0g Hz 4500 | 1717
eteen
P3.21.1.9 | Puhdistusaika, eteen 0.00 320.00 3 2.00 1718
P3.21.1.1 Puhdistustaajuus, 0.00 50.00 Hy 45.00 1719
0 taakse
P3.21.1.1 Puhdistusaika, 0.00 320.00 S 0.00 1720
1 taakse
P3.21.1.1 Puhdlstuksgn kiihdy- 01 3000 S 01 1721
2 tysaika
P3.21.1.1 Puhdlstuks.en hidas- 01 3000 S 01 1722
3 tusaika
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Taulukko 98: Paineen yllapitopumpun parametrit.
Indeksi Parametri Min. Maks. Laite Oletus ID Kuvaus
0 = Ei kaytossa
P3.21.2.1 Pain. yllapitotoim. 0 2 0 1674 |1 =PID-lepotila

2 = PID-lepotila (raja)

P3.21.2.2 | Yilspitop. kaynn.raja | 2iNte- | Vaihte- | Vaihte- | 54 | 4495
lee lee lee

P3.21.2.3 Yllapitopumpun Vaihte- | Vaihte- | Vaihte-

- . 0.00 1676
pysaytysraja lee lee

lee

Taulukko 99: Siemenvesipumpun parametrit.

Indeksi Parametri

P3.21.3.1 | Siemenvesitoiminto 0 1 0 1677 |0 =Eikaytossa

1 = Kaytossa

P3.21.3.2 S'eme”"zi"'kznsy"“o' 0.0 | 320.00 s 3.0 1678

Taulukko 100: Tukkeutumiseston parametrit.

Indeksi Parametri Min. Maks.

Laite Oletus ID Kuvaus
P3.21.4.1 | Tukkeutumisestovali 0 96.0 h 0 1696
P3.21.4.2 | Tukkeutumiseston 0 300 s 20 1697

kayntitunnit
P3.21.4.3 T“kke”t‘;m'ssesmtaa' P33.11 |P33.12 | Hz 15.0 1504
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Taulukko 101: Jaatymiseneston parametrit

Parametri

P3.21.5.1

Jaatymisenesto

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa

P3.21.5.2

Lampaotilasignaali

29

1705

0 = Lampdtilatulo 1
(-50-200 °C)

1 =Lampéatilatulo 2
(-50-200 °C)

2 = Lampdtilatulo 3
(-50-200 °C])

3 = Lampatilatulo 4
(-50-200 °C)

4 = Lampdtilatulo 5
(-50-200 °C)

5 =Lampdtilatulo 6
(-50-200 °C])

6 = Analogiatulo 1

7 = Analogiatulo 2

8 = Analogiatulo 3

9 = Analogiatulo 4

10 = Analogiatulo 5
11 = Analogiatulo 6
12 = ProcessDataln1
(0-100 %)

13 = ProcessDataln?2
(0-100 %)

14 = ProcessDataln3
(0-100 %)

15 = ProcessDataln4
(0-100 %)

16 = ProcessDataln5
(0-100 %)

17 = ProcessDatalné
(0-100 %)

18 = ProcessDataln7
(0-100 %)

19 = ProcessDataln8
(0-100 %)

20 = Lohkon 1
21 = Lohkon 2
22 = Lohkon 3
23 = Lohkon 4
24 = Lohkon 5
25 = Lohkon 6
26 = Lohkon 7 lahto
27 = Lohkon 8 lahto
28 = Lohkon 9 lahto
29 = Lohkon 10 lahto

ahto
ahto
ahto
ahto
ahto
ahto

P3.21.5.3

Lampotilasignaalin
minimi

-50,0
(°C)

P3.21.5.4.
4

°C/°F

-50,0 (°C)

1706

P3.21.5.4

Lampotilasignaalin
maksimi

P3.21.5.

200,0 (°C)

OC/OF

200,0 (°C)

1707
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Taulukko 101: Jaatymiseneston parametrit

Indeksi Parametri in. . Kuvaus
p3.21.55 |Jadymisenestolam- | P321.5. | 5q 54 54 locop | 500(0c) | 1708
potilan raja-arvo 3
P32154 | J3dymisenestotaa- | g4 | pa3qo |y, 100 | 1710
juus
Tama valvonta-arvo
g . nayttaa jaatymisenes-
v3.2157 | Jadtymiseneston —fVaihte- 1 ;000 [og/op 1711 |totoiminnon kayttaman
lampdtilanvalvonta lee N .
lampdtilasignaalin
arvon.

5.21 RYHMA 3.23: YLIAALTOSUODATTIMEN LISAASETUKSET

Taulukko 102: Yliaaltosuodattimen lisdasetusparametrit

Indeksi Parametri in. Kuvaus
p3p3.1 |Vastuksenirtikytken- | g 100 % 0 15510
taraja
P332 |Vestuksenirtikytken- |, 100 % 0 15511
nan hystereesi
DigIN
P3.233 | AHF-ylilimpétila paikka | 15513
0.1

0 = Ei toimintaa
P3.23.4 | AHF-virhevaste 0 3 2 15512 | = Haltys

2 =Vika

3 = Vika:VapPyor
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6 VIAT JATIEDOT -VALIKKO

6.1 AKTIIVISET VIAT

Kun jarjestelmassa ilmenee vikoja, vian nimi vilkkuu naytossa. Palaa Viat ja tiedot -valikkoon
painamalla OK-painiketta. Vikojen lukumaara nakyy Aktiiviset viat -alivalikossa. Jos haluat
tarkastella vian ilmenemisaikaan liittyvia tietoja, valitse vika ja paina OK-painiketta.

Vika pysyy aktiivisena, kunnes se kuitataan. Vian voi kuitata viidella tavalla.
* Paina kuittauspainiketta kahden sekunnin ajan.

»  Siirry Kuittaa viat -alivalikkoon ja kayta Kuittaa viat -parametria.

* Anna kuittaussignaali riviliittimessa.

* Anna kuittaussignaali kenttavaylan kautta.
* Anna kuittaussignaali VACON® Live -tyokalussa.

Aktiiviset viat -alivalikkoon tallentuu enintaan kymmenen vikaa. Viat nakyvat
ilmenemisjarjestyksessa.

6.2 KUITTAA VIAT

Tassa valikossa voit kuitata vikoja. Katso luvun 11.7 Vika tulee ndkyviin ohjeet.

é HUOMiIO!
Ennen kuin kuittaat vian, poista ulkoinen ohjaussignaali, jotta taajuusmuuttaja ei
paase kaynnistymaan vahingossa uudelleen.

6.3 VIKAHISTORIA
Vikahistoria sisaltaa 40 viimeisinta vikaa.

Voit tarkastella vian tietoja siirtymalla Vikahistoria-valikkoon, etsimalla haluamasi vian ja
painamalla OK-painiketta.

6.4 LASKURIT

Jos luet laskurin lukeman kenttavaylan avulla, katso 10.22 Laskurit.
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Taulukko 103: Viat ja tiedot -valikon laskuriparametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Verkosta otetun ener-
gian maara. Laskuria
ei voi nollata.

V4.4.1 Tekstipaneeli: suurin
Energialaskuri Vaihte- 2291 panee_llssa ngkyya
@ lee energian yksikko on
MW. Jos laskettu ener-
gia ylittaa 999,9 MW,
yksikko ei ndy panee-
lissa.
Vh 43 Kayttoaika [gr.aafmen a d. 2998 OIhJausyk5|kon kaytto-
paneeli) hh:min aika.
Kayttoaika (tekstipa- Ohjausyksikon koko-
Vb.b.b4 ) a L .
neeli) naiskayttoaika vuosina.
Kayttoaika (tekstipa- Ohjausyksikon koko-
V4.4.5 ) d IR o
neeli) naiskayttoaika paivina.
Ohjausyksikon koko-
Kayttoaika (tekstipa- hh:min: naiskayttoaika tun-
V4.4.6 ) . : o
neeli) sS teina, minuutteina ja
sekunteina.
V4T Kayntiaika [gr.aafmen a d. 2993 Moottorin kayntiaika.
paneeli) hh:min
VA 4.8 Kayntiaika [t.ekstlpa— 5 M.oott.or.*ln kokopals—
neeli) kayntiaika vuosina.
V49 Kayntiaika [t'ekst|pa- q M‘oott.orln kc?llfqnéls-
neeli) kayntiaika paivina.
Moottorin kokonais-
Kéyntiaika (tekstipa- hh:min: kayntiaika tunteina,
V4.4.10 ) : o
neeli) ss minuutteina ja sekun-
teina.
. s . Aika, jonka teho-osan
V4411 | Virran paslidoloaika ad 2294 |virta on kytkettyna.
(graafinen paneeli) hh:min L
Laskuria ei voi nollata.
V412 Virran pa!allaolofalka 3 Virran p?allaobalka
(tekstipaneeli) yhteensa vuosina.
V4413 Virran pgallaologlka q Virran pfxal.l.e.iqlq.alka
(tekstipaneeli) yhteensd paivina.
Virran paallaoloaika
Virran paallaoloaika hh:min: yhteensa tunteina,
V4414 . ) ) S
(tekstipaneeli) ss minuutteina ja sekun-
teina.
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Taulukko 103: Viat ja tiedot -valikon laskuriparametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Teho-osan kaynnistys-

V4.4.15 . s
kertojen maara.

Kay-kaskylaskuri 2295

6.5 VALIAIKALASKURIT

Jos luet laskurin lukeman kenttavaylan avulla, katso luku 10.22 Laskurit.

Taulukko 104: Viat ja tiedot -valikon valiaikalaskuriparametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Taman laskurin voi
nollata. Tekstipaneeli:
suurin paneelissa
nakyva energian
yksikkd on MW. Jos
laskettu energia ylittaa
999,9 MW, yksikko ei
nay paneelissa.

Laskurin nollaa-

Energian valiaikalas- Vaihte- minen

P4.5.1 Kuri lee 2296

*  Tekstipaneeli:
Paina OK-paini-
ketta neljan
sekunnin ajan.

. Graafinen paneeli:
Paina OK-paini-
ketta. Nayttoon
tulee Nollaa las-
kuri -sivu. Paina
OK-painiketta
uudelleen.

Taman laskurin voi
2299 [nollata. Katso para-
metrin P4.5.1 ohjeet.

Kayttoaika (graafinen ad

P4.5.3 paneeli) hh:min

Kayttoaika (tekstipa- Kokonaiskayttoaika

P4.5.4 . .
neeli) vuosina.

Kéayttoaika (tekstipa- Kokonaiskayttoaika

P4.5.5 ) R
neeli) paivina.

Kayttoaika tunteina,
minuutteina ja sekun-
teina.

Kayttoaika (tekstipa- hh:min:

P4.5.6 .
neeli) ss
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6.6 OHJELMISTOTIEDOT

Taulukko 105: Viat ja tiedot -valikon Ohjelmistotiedot-parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
Ohjelmistopaketti Ohjelmiston tunnistus-
V4.6.1 } . .
(graafinen paneeli) koodi

Ohjelmistopaketin
V4.6.2 tunnus (tekstipa-
neeli)

Ohjelmistopaketin

V.63 versio (tekstipaneeli)
Vb.b.4 Kuormitus 0 100 % 2300 | Ohiausyksikon kesku-
syksikon kuormitus
V465 Sovel'luksen nlml. Sovelluksen nimi
(graafinen paneeli)
V4.6.6 Sovelluksen ID Sovelluksen koodi
V4.6.7 Sovellusversio
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7 1/0 JA LAITTEISTO -VALIKKO

/0 ja laitteisto -valikossa on erilaisia valintoihin liittyvia asetuksia. Valikon arvot ovat raaka-
arvoja eli sovellus ei ole skaalannut niita.

7.1 PERUS I/0

Perus I/0 -valikossa voit valvoa tulojen ja ldhtgjen tiloja.
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Taulukko 106: I/0 ja laitteisto -valikon perus-1/0-parametrit.

Numero

V5.1.1

Parametri

Digitaalitulo 1

Min. [ ECR

Yks. Oletus

ID

2502

Kuvaus

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.2

Digitaalitulo 2

2503

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.3

Digitaalitulo 3

2504

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.4

Digitaalitulo 4

2505

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.5

Digitaalitulo 5

2506

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.6

Digitaalitulo 6

2507

Digitaalitulosignaalin
tila

V5.1.7

Tila: Analogiatulo 1

2508

Tassa nakyy analogia-
tulosignaalille asetettu
tila. Valinta tehdaan
ohjauskortin DIP-kytki-
mella.

V5.1.8

Analogiatulo 1

0 100

%

0.00

2509

Analogiatulosignaalin
tila

V5.1.9

Tila: Analogiatulo 2

2510

Tassa nakyy analogia-
tulosignaalille asetettu
tila. Valinta tehdaan
ohjauskortin DIP-kytki-
mella.

V5.1.10

Analogiatulo 2

0 100

%

0.00

2511

Analogiatulosignaalin
tila

V5.1.11

Tila: Analogialahto 1

2512

Tassa nakyy analogia-
tulosignaalille asetettu
tila. Valinta tehdaan
ohjauskortin DIP-kytki-
mella.
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Taulukko 106: I/0 ja laitteisto -valikon perus-1/0-parametrit.

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
V5.1.12 Analogialhts 1 0 100 % 0.00 [2513 ﬁ[‘aalog'ataht"s'g”aa“”
V5.1.13 Relelahto 1 0 1 0 2514 Relelahtosignaalin tila
V5.1.14 Releldhto 2 0 1 0 2515 Releléhtdsignaalin tila
V5.1.15 Relelahto 3 0 1 0 2516 Relelahtdsignaalin tila

7.2 LISAKORTTIPAIKAT

Taman valikon parametrit ovat erilaiset eri lisdkorteissa. Nakyvissa ovat asennetun lisakortin
parametrit. Jos paikassa C, D tai E ei ole lisakorttia, parametreja ei nay. Lisatietoja
korttipaikkojen sijainnista on luvussa 10.6.1 Digitaali- ja analogiatulojen ohjelmointi.

Kun lisakortti poistetaan jarjestelmasta, nayttoon tulee vikakoodi 39 ja vian nimi Laite
poistettu. Katso luku 71.3 Vikakoodit.

Taulukko 107: Lisdkortteihin liittyvat parametrit

Valikko Toiminto Kuvaus
Asetukset Lisakorttiin liittyvat asetukset.
Paikka C
Valvonta Voit valvoa lisakorttiin liittyvia tietoja.
Asetukset Lisakorttiin liittyvat asetukset.
Paikka D
Valvonta Voit valvoa lisakorttiin liittyvia tietoja.
Asetukset Lisakorttiin liittyvat asetukset.
Paikka E
Valvonta Voit valvoa lisakorttiin liittyvia tietoja.
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7.3 REAALIAIKAKELLO

Taulukko 108: I/0 ja laitteisto -valikon reaaliaikakellon parametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Pariston tila.

V5.5.1 Pariston tila 1 3 2205 | 1 = Ei paikallaan

2 = Paikallaan
3 = Vaihda paristo

P5.5.2 Aika hh:mm: 2201 Tgmanhetklnen kellon-
ss aika

Kuluvan paivan paiva-

P5.5.3 Paivamaara pp-kk. 2202 e
maara

P5.5.4 Vuosi VWV 2203 | Kuluva vuosi

Kesadaikasaanto

1 = Ei kaytossa

2 = EU: alkaa maalis-
kuun viimeisena sun-
nuntaina ja paattyy
P5.5.5 Kesaaika 1 4 1 2204 | lokakuun viimeisena
sunnuntaina

3 = Yhdysvallat: alkaa
maaliskuun toisena
sunnuntaina ja paattyy
marraskuun ensim-
maisena sunnuntaina
4 = Vendja (pysyval

7.4 TEHO-OSAN ASETUKSET
Tassa valikossa voit muuttaa puhaltimen ja sinisuodattimen asetuksia.

Puhallin toimii optimoidussa tilassa tai jatkuvassa tilassa. Optimoidussa tilassa
taajuusmuuttajan sisainen logiikka vastaanottaa lampatilatietoja ja ohjaa puhaltimen
nopeutta. Kun taajuusmuuttaja siirtyy valmiustilaan, puhallin pysahtyy viiden minuutin
kuluttua. Jatkuvassa tilassa puhallin toimii taydella nopeudella pysahtymatta.

Sinisuodatin rajoittaa ylimodulaation syvyytta ja estaa lammonhallintatoimintoja alentamasta
kytkentataajuutta.
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Taulukko 109: Teho-osan asetukset

Numero [Parametri Min. Maks. Yks. Oletus ID Kuvaus
p5.6.1.1 | Puhaltimen ohjaus- 0 1 1 2377 | 0 = Jatkuva kaytts
tapa Lo
1 = Optimoitu
P5.6.4.1 Sinisuodatin 0 1 0 0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
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7.5 PANEELI

Taulukko 110: I/0 ja laitteisto -valikon paneeliparametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

Aika, jonka jalkeen
naytto palaa paramet-
rin P5.7.2 maaritta-
P5.7.1 Aikaraja 0 60 min 0* malle sivulle.

0 = Ei kaytossa

Sivu, joka nakyy panee-
lin naytossa, kun taa-
juusmuuttajaan kytke-
taan jannite tai kun
parametrilla P5.7.1
maaritetty aika on
kulunut. Jos arvoksi
maaritetaan 0, nayt-
P5.7.2 Oletussivu 0 4 0* toon tulee viimeksi
kaytetty sivu.

0 = Ei mitaan

1 = Valikkonumero
2 = Paavalikko

3 = Ohjaussivu

4 = Monivalvonta

Aseta valikkonumerona
kaytettdva sivu. (Para-
metrin P5.7.2

valinta 1.)

P5.7.3 Valikkonumero

Maarita nayton kont-

1 k% 0,
P5.7.4 Kirkkaus 30 70 %o 50 rasti (30-70 %).

Maarita aika, jonka jal-
keen taustavalo sam-
muu (0-60 minuuttia).
Jos arvoksi maarite-
taan 0, taustavalo on
aina paalla.

P5.7.5 Taustavalon aika 0 60 min 5

* = Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

** Kaytettavissa vain graafisessa paneelissa.

7.6 KENTTAVAYLA

I/0 ja laitteisto -valikossa on eri kenttéavaylakortteihin liittyvia parametreja. Naiden
parametrien kasittelyohjeet ovat kenttavaylan oppaassa.
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8  KAYTTAJAN ASETUKSET, SUOSIKKIASETUKSET
JA KAYTTAJATASON VALIKOT

8.1 KAYTTAJAN TIEDOT

8.1.1 KAYTTAJAN TIEDOT

Taulukko 111: Kadyttdjan tiedot -valikon yleiset asetukset.

Numero Parametri in. . Kuvaus
P6.1 Kielivalinnat Vainte- | Vaihte- Vaihtelee | 802 |V3linta on erilainen eri

lee lee kielipaketeissa.

P6.2 Sovellusvalinta 801 Valitse sovellus.

Katso Taulukko 112 Kéyttdjan tiedot -valikon Parametrien automaattinen tal-

Mé.5 Param.tallennus .
lennus -parametrit..
Mé.6 Parametrien vertailu
P47 Taajuusmuuttajan Anna taajuusmuutta-
' nimi jalle tarvittaessa nimi.
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8.1.2 PARAMETRIEN AUTOMAATTINEN TALLENNUS

Taulukko 112: Kayttdjan tiedot -valikon Parametrien automaattinen tallennus -parametrit.

Numero Parametri in. . Kuvaus

Palauttaa parametrien
Tehdasasetusten oletusarvot ja aloittaa
Pé.5.1 palautus 831 Ohjatut asetukset -toi-

minnon.

Tallentaa parametrien
arvot ohjauspaneeliin
esimerkiksi toiseen

Tallenna paneelille taajuusmuuttajaan siir-
P6.5.2 P 0 1 0 tamists varten.

0=Ei
1=Kylla

Palauta paneelilta Lataa parametrien
P6.5.3 E arvot ohjauspaneelista

taajuusmuuttajaan.

Tallentaa mukautetun
parametrijoukon
(kaikki sovellukseen
sisaltyvat parametrit).

B6.5.4 Tall. joukkoon 1

Lataa mukautetun
B6.5.5 Palauta joukosta 1 parametrijoukon taa-
juusmuuttajaan.

Tallentaa toisen
mukautetun paramet-
B6.5.6 Tall. joukkoon 2 rijoukon (kaikki sovel-
lukseen sisaltyvat
parametrit).

Lataa mukautetun
B6.5.7 Palauta joukosta 2 parametrijoukon 2 taa-
juusmuuttajaan.

* Kaytettavissa vain graafisessa paneelissa.

8.2 SUOSIKIT
HUOMAUTUS!

Tama valikko on kaytettavissa graafisessa paneelissa mutta ei tekstipaneelissa.

HUOMAUTUS!

Tama valikko ei ole kaytettavissa VACON® Live -tyokalussa.

Jos kaytat samaa kohdetta usein, voit lisata sen suosikkeihin. Voit kerata joukon parametreja
tai valvontasignaaleja kaikista paneelin valikoista yhteen paikkaan. Niita ei tarvitse etsia

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 202 KAYTTAJAN ASETUKSET, SUOSIKKIASETUKSET JA KAYTTAJATASON VALIKOT

valikkorakenteesta yksi kerrallaan. Voit sen sijaan lisata ne Suosikit-valikkoon, josta ne on

helppo loytaa.
KOHTEEN LISAAMINEN SUOSIKKEIHIN

1 Etsi kohde, jonka haluat lisata suosikkeihin. Paina
OK-painiketta.

2 Valitse Lisdd suosikk. ja paina OK-painiketta.

3 Toiminto on nyt valmis. Jatka naytossa olevien
ohjeiden mukaisesti.

KOHTEEN POISTAMINEN SUOSIKEISTA

1 Siirry Suosikit-valikkoon.

stor| (| Rerpy /0
D Basic Settings
Motor Nom Voltg
230.00 Vv
Motor Nom Freq
50.00 Hz
Motor Nom Speed
o 1430 rpm
stor| (G| Rerpy| | o
§i Motor Nom Freq
Edit
<:> Help

Q Add to favourites

STOP | (j] READY| | 110

S Motor Nom Freq
O

was added to
favourites. Press OK
to continue.
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2  Etsipoistettava kohde. Paina OK-painiketta.

STOP | C] READY | 10

El Favourites

Motor Nom Freq

50.00 Hz
3 Valitse Poista suosik.
stor| (G| Rerpy /o
Motor Nom Freq

Rem from favourites

4 Poista kohde painamalla OK-painiketta uudelleen.

8.3 KAYTTAJARYHMAT

Kayttajaryhmat-parametrit estavat valtuuttamattomia henkiloita tekemasta muutoksia
parametreihin. Niiden avulla voit myds estaa parametrien muuttamisen vahingossa.

Kun valitset kayttajaryhman, kayttaja ei nae kaikki parametreja ohjauspaneelin naytossa.
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Taulukko 113: Kayttajaryhmaparametrit.

Numero Parametri Min. [ ECR Yks. Oletus ID Kuvaus

1 = Normaali. Kaikki
valikot nakyvat paavali-
kossa.

2 = Valvonta. Vain Val-
vonta- ja Kayttajaryh-
mat-valikot nakyvat
P8.1 Kayttajaryhma 1 3 1 1194 gaf;zlc')z?;if\‘/am cuo.
sikit- ja Kayttajaryh-
mat-valikot nakyvat
paavalikossa.

4 = Valvonta ja suosikit.
Valvonta-, Suosikit- ja
Kayttajaryhma-valikot
nakyvat paavalikossa.

Jos asetat parametrille
muun arvon kuin 0,
ennen kuin siirryt Val-
vonta-tilaan esimer-
kiksi Normaali-tilasta,
sinun on annettava
kayttajakoodi, kun
palaat Normaali-tilaan.
Pakollinen kayttaja-
koodi estaa valtuutta-
mattomia henkildita
tekemasta parametri-
muutoksia ohjauspa-
neelissa.

P8.2 Kayttajakoodi 0 99999 0 2362

C HUOMIO!
Pida kayttajakoodi tallessa. Jos hukkaat kayttajakoodin, ota yhteys lahimpaan
huoltokeskukseen tai yhteistyokumppaniin.

KAYTTAJARYHMIEN KAYTTAJAKOODIN MUUTTAMINEN

1 Avaa Kayttajaryhmat-valikko.
2 Siirry Kayttajakoodi-kohtaan ja paina oikeaa
nuolipainiketta.

STOP|C| READY| ALARM |Keypad

Main Menu
ID:2362 P8.2

User level

000

Normal

Access code

000
-

00000
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3 Voit muuttaa kayttajakoodin arvoa kaikilla
nuolipainikkeilla. sToP| (G| READY| ALARM | 1O
o5 Access code
© ID:2362 P8.2
A
\4
00000
Min:0
Max:9

4 Vahvista muutos painamalla OK-painiketta.
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9 VALVONTA-ARVOJEN KUVAUKSET

Tama kuvaus sisaltaa kaikkien valvonta-arvojen peruskuvaukset.

9.1 PERUS

V2.3.1 LAHTOTAAJUUS (ID 1)

Tama valvonta-arvo nayttaa todellisen lahtotaajuuden moottorille.

V2.3.2 TAAJUUSOHJE (ID 25]

Tama valvonta-arvo nayttaa tosiaikaisen taajuusohjeen moottorin ohjaukselle.
Arvo paivittyy 10 millisekunnin valein.

V2.3.3 MOOTTORIN NOPEUS (ID 2]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin tosiaikaisen nopeuden kierroksina minuutissa
(laskettu arvo).

V2.3.4 MOOTTORIN VIRTA (ID 3]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin mitatun virran.
Arvon skaalaus vaihtelee taajuusmuuttajan koon mukaan.

V2.3.5 MOOTTORIN MOMENTTI (ID 4)

Tama valvonta-arvo nayttda moottorin todellisen momentin (laskettu arvo).

V2.3.7 MOOTTORIN AKSELITEHO (ID 5]

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin todellisen akselitehon (laskettu arvo) prosentteina
moottorin nimellisesta tehosta.

V2.3.8 MOOTTORIN AKSELITEHO (ID 73)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin todellisen akselitehon (laskettu arvo).
Yksikko on kW/HV-valinta-parametrin arvon mukaan joko kW tai hp.

Taman valvonta-arvon desimaalien maara vaihtelee taajuusmuuttajan koon mukaan.
Kenttavaylaohjaus ID 15592 voidaan maarittaa prosessidatalahdoksi desimaalien maaran
selvittamista varten. Viimeinen merkitseva luku ilmoittaa desimaalien maaran.

V2.3.9 MOOTTORIJANNITE (ID 6)

Tama valvonta-arvo nayttaa todellisen lahtdjannitteen moottorille.

V2.3.10 VALIPIIRIN JANNITE (ID 7)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tasavirtalinkin mitatun jannitteen.
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V2.3.11 LAITTEEN LAMPOTILA (ID 8)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan jaahdytyselementin mitatun lampatilan.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.3.12 MOOTTORIN LAMPGOTILA (ID 9)

Tama valvonta-arvo nadyttaa moottorin laskennallisen lampdtilan prosentteina nimellisesta
toimintalampotilasta.
Arvon nouseminen 105 prosentin ylapuolelle laukaisee moottorin lamposuojavian.

V2.3.13 MOOTTORIN ESILAMMITYS (ID 1228)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorin esilammitystoiminnon tilan.

V2.3.15 ENERGIAN VALIAIKALASKURI, MATALA (ID 1054]

Tama valvonta-arvo nayttaa kWh-laskurin (energialaskuri) todellisen arvon.
Kun laskurin arvo on suurempi kuin 65535, laskuri alkaa laskea uudelleen nollasta.

V2.3.16 ENERGIAN VALIAIKALASKURI, KORKEA (ID 1067]

Tama valvonta-arvo nayttad, kuinka monta kierrosta kWh-laskuri (energialaskuri) on tehnyt.

9.2 1/0

V2.4.1 PAIKKA A DIN 1,2,3 (ID 15]

Tama valvonta-arvo nayttaa paikan A digitaalitulojen 1-3 tilan (vakio-1/0).

V2.4.2 PAIKKA A DIN 4,5,6 (ID 16]

Tama valvonta-arvo nayttaa paikan A digitaalitulojen 4-6 tilan (vakio-1/0).

V2.4.3 PAIKKABRO 1,2,3(ID 17)

Tama valvonta-arvo nayttaa paikan B relelahtdjen 1-3 tilan.

V2.4.4 ANALOGIATULO 1 (ID 59]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.5 ANALOGIATULO 2 (ID 60]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.6 ANALOGIATULO 3 (ID 61)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.
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V2.4.7 ANALOGIATULO 4 (ID 62

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.8 ANALOGIATULO 5 (ID 75]

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.9 ANALOGIATULO 6 (ID 76)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogiatulosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

V2.4.10 PAIKKAAAO 1(ID 81)

Tama valvonta-arvo nayttaa analogialahtosignaalin arvon prosentteina kaytetysta alueesta.

9.3 LAMPOTILATULOT

Lampédtilatulojen asetuksiin liittyvat valvonta-arvot ovat kaytettavissa vain, jos laitteeseen on
asennettu B8- tai BH-lisakortti.

V2.5.1 LAMPGTILATULO 1 (ID 50)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

HUOMAUTUS!

ﬂ Lampotilatulojen luettelo muodostuu kuudesta ensimmaisesta kaytettavissa
olevasta lampotilatulosta. Luettelo alkaa paikasta A ja loppuu paikkaan E. Jos tulo
on kaytettavissa mutta siihen ei ole kytketty anturia, luettelossa nakyy
maksimiarvo, silla mitattu vastus on aareton. Voit pakottaa arvon minimiarvoonsa
johdottamalla tulon.

V2.5.2 LAMPOTILATULO 2 (ID 51)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampaotilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.3 LAMPOTILATULO 3 (ID 52)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.4 LAMPOTILATULO 4 (ID 69)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampaotilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.
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V2.5.5 LAMPOTILATULO 5 (ID 70)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

V2.5.6 LAMPOTILATULO 6 (ID 71)

Tama valvonta-arvo nayttaa mitatun lampatilan arvon.
Valvonta-arvon yksikko on °C/°F-valinta-parametrin arvon mukaan joko Celsius- tai
Fahrenheit-aste.

9.4 LISAVALVONNAT JA KEHITTYNEET VALVONNAT

V2.6.1 TAAJUUSMUUTTAJAN TILASANA (ID 43)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tilan bittikoodimuodossa.

V2.6.2 VALMIS-TILA (ID 78)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan valmiuskriteerien tiedot bittikoodimuodossa.
Tasta tiedosta on hyotya valvonnassa, kun taajuusmuuttaja ei ole Valmis-tilassa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, arvo on
kaytossa.

V2.6.3 SOVELLUKSEN TILASANA 1 (ID 89)

Tama valvonta-arvo nayttaa sovelluksen tilat bittikoodimuodossa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, arvo on
kaytossa.

V2.6.4 SOVELLUKSEN TILASANA 2 (ID 90]

Tama valvonta-arvo nayttaa sovelluksen tilat bittikoodimuodossa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, arvo on
kaytossa.

V2.6.5 DIN STATUS WORD 1 (ID 56)

Tama valvonta-arvo nayttaa digitaalitulosignaalien tilan bittikoodimuodossa.
Valvonta-arvo on 16-bittinen tilasana, jonka kukin bitti vastaa yhden digitaalitulon tilaa.
Jokaisesta korttipaikasta luetaan kuusi digitaalituloa. Sana 1 alkaa A-korttipaikan
digitaalitulosta 1 (bitti 0] ja paattyy C-paikan tuloon 4 (bitti 15).
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V2.6.6 DIN STATUS WORD 2 (ID 57)

Tama valvonta-arvo nayttaa digitaalitulosignaalien tilan bittikoodimuodossa.
Valvonta-arvo on 16-bittinen tilasana, jonka kukin bitti vastaa yhden digitaalitulon tilaa.
Jokaisesta korttipaikasta luetaan kuusi digitaalituloa. Sana 2 alkaa C-korttipaikan
digitaalitulosta 5 (bitti 0) ja paattyy E-paikan tuloon 6 (bitti 13).

V2.6.7 MOOTTORIN VIRTA, 1 DESIMAALI (ID 45)

Moottorin virran mitattu valvonta-arvo, jossa on kiintea maara desimaaleja ja jonka suodatus
on vahainen.

Valvonta-arvoa voidaan kayttaa esimerkiksi kenttavaylalle, jotta saadaan aina oikea arvo
kotelokoosta riippumatta, tai valvonnassa silloin, kun lyhyt moottorin virran suodatusaika
riittaa.

V2.6.8 TAAJUUSOHJELAHDE (ID 1495)

Tama valvonta-arvo nayttaa hetkellisen taajuusohjelahteen.

V2.6.9 VIIMEISIN AKTIIVINEN VIKAKOODI (ID 37]

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen kuittaamattoman vian vikakoodin.
V2.6.10 VIIMEISIN AKTIIVINEN VIKATUNNUS (ID 95)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen kuittaamattoman vian vika-1D:n.
V2.6.11 VIIMEISIN AKTIIVINEN HALYTYSKOODI (ID 74)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen, kuittaamattoman halytyksen
halytyskoodin.

V2.6.12 VIIMEISIN AKTIIVINEN HALYTYSTUNNUS (ID 94)

Tama valvonta-arvo nayttaa viimeisimman aktivoituneen, kuittaamattoman halytyksen
halytystunnuksen.

V2.6.13 MOOTTORISAATIMEN TILA (ID 77)

Tama valvonta-arvo nayttaa moottorien raja-arvo-ohjainten tilan bittikoodimuodossa.

HUOMAUTUS!
Arvot nakyvat graafisessa paneelissa valintaruutuina. Jos ruutu on valittu, raja-

arvo-ohjain on kaytossa.

V2.6.14 MOOTTORIN AKSELITEHO 1 DESIMAALI (ID 98]

Tama valvonta-arvo nayttda moottorin todellisen akselitehon (laskettu arvo, yksi desimaali).
Yksikkd on kW/HV-valinta-parametrin arvon mukaan joko kW tai hp.
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9.5 AJASTINTOIMINNOT

V2.7.1AK 1, AK 2, AK 3 [ID 1441)

Tama valvonta-arvo nayttaa aikakanavien 1, 2 ja 3 tilan.

V2.7.2 INTERVALLI 1 (ID 1442)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.3 INTERVALLI 2 [ID 1443)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.4 INTERVALLI 3 [ID 1444)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.5 INTERVALLI 4 [ID 1445)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.6 INTERVALLI 5 [ID 1446)

Tama valvonta-arvo nayttaa intervallitoiminnon tilan.

V2.7.7 AJASTIN 1 (ID 1447)

Valvonta-arvo nayttaa ajastimessa jaljella olevan ajan, jos ajastin on kaytossa.

V2.7.8 AJASTIN 2 (ID 1448)

Valvonta-arvo nayttaa ajastimessa jaljella olevan ajan, jos ajastin on kaytossa.

V2.7.9 AJASTIN 3 (ID 1449)

Valvonta-arvo nayttaa ajastimessa jaljella olevan ajan, jos ajastin on kaytossa.

V2.7.10 REAALIAIKAKELLO (ID 1450)

Tama valvonta-arvo nayttaa reaaliaikakellon ajan muodossa tt:mm:ss.

9.6 PID-SAADIN

V2.8.1 PID-ASETUSARVO (ID 20]

Tama valvonta-arvo nadyttaa prosessointiyksikoiden PID-asetusarvon signaalin.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.13.1.7 avulla (katso 70.74.7 Perusasetukset).

V2.8.2 PID-TAKAISINKYTKENTA (ID 21)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-takaisinkytkentasignaalin arvon.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.13.1.7 avulla (katso 710.74.7 Perusasetukset).
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V2.8.3 PID-TAKAISINKYTKENTA (1] (ID 15541)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-takaisinkytkentasignaalin 1 arvon.

V2.8.4 PID-TAKAISINKYTKENTA (2] (ID 15542)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-takaisinkytkentasignaalin 2 arvon.

V2.8.5 PID-EROARVO (ID 22)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan virhearvon.

V2.8.6 PID-LAHTO (ID 23)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-s&atéjan ulostulon prosentteina (0-100 %).

V2.8.7 PID-TILA (ID 24)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan tilan.

9.7 ULKOINEN PID-SAADIN

V2.9.1 ULKOINEN PID, ASETUSARVO (ID 83)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-asetusarvon signaalin.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.14.1.10 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.9.2 ULKOINEN PID, TAKAISINKYTKENTA (ID 84)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessointiyksikoiden PID-takaisinkytkentasignaalin arvon.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.14.1.10 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.9.3 ULKOINEN PID-VIRHE (ID 85)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan virhearvon.
Eroarvo on PID-takaisinkytkentaarvon poikkeama PID-asetusarvosta prosessiyksikkoina.
Voit valita prosessiyksikon parametrin P3.14.1.10 avulla (katso 10.74.1 Perusasetukset).

V2.9.4 ULKOINEN PID, LAHTO (ID 86)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-s&atéjan ulostulon prosentteina (0-100 %).
Voit antaa taman arvon esimerkiksi analogialahdolle.

V2.9.5 ULK. PID TILA [ID 87)

Tama valvonta-arvo nayttaa PID-saatajan tilan.
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9.8 MONIPUMPPUTOIMINTO

V2.10.1 MOOTTORIT KAYTGSSA (ID 30]

Tama valvonta-arvo nayttaa monipumppujarjestelmassa toimivien moottorien todellisen
maaran.

V2.10.2 VUOROTTELU (ID 1114)
Tama valvonta-arvo nayttaa pyydetyn vuorottelun tilan.

V2.10.3 SEURAAVA VUOROTTELU (ID 1503)

Tama valvonta-arvo nayttaa seuraavaan vuorotteluun kestavan ajan.

V2.10.4 TOIMINTATILA [ID 1505)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan toimintatilan monipumppujarjestelmassa.

V2.10.5 MULTI-PUMP-TOIMINNON TILA (ID 1628]

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan tilan monipumppujarjestelmassa.

V2.10.6 TIETOLIIKENNETILA (ID 1629)

Tama valvonta-arvo nayttaa monipumppujarjestelman taajuusmuuttajien valisen
lilkkenndinnin tilan.

V2.10.7 PUMPPU (1] KAYNTIAIKA (ID 1620)

Tama valvonta-arvo nadyttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

V2.10.8 PUMPUN 2 KAYNTIAIKA (ID 1621)

Tama valvonta-arvo nadyttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

V2.10.9 PUMPUN 3 KAYNTIAIKA (ID 1622)

Tama valvonta-arvo nadyttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

V2.10.10 PUMPUN 4 KAYNTIAIKA (ID 1623)

Tama valvonta-arvo nadyttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

V2.10.11 PUMPUN 5 KAYNTIAIKA (ID 1624)

Tama valvonta-arvo nadyttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

V2.10.12 PUMPUN 6 KAYNTIAIKA (ID 1625)

Tama valvonta-arvo nadyttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.
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V2.10.13 PUMPUN 7 KAYNTIAIKA (ID 1626)

Tama valvonta-arvo nayttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

V2.10.14 PUMPUN 8 KAYNTIAIKA (ID 1627)

Tama valvonta-arvo nayttaa pumpun kayttotunnit monipumppujarjestelmassa.

9.9 HUOLTOLASKURIT

V2.11.1 HUOLTOLASKURI 1 (ID 1101)

Tama valvonta-arvo nayttaa huoltolaskurin tilan.
Huoltolaskurin tila ndytetaan tunteina tai tuhansina kierroksina. Tietoja laskurin
maarityksesta ja aktivoinnista on luvussa 10.77 Huoltolaskurit.

9.10 KENTTAVAYLADATA

V2.12.1 KV OHJAUSSANA (ID 874)

Tama valvonta-arvo nayttaa sen kenttavaylan ohjaussanan tilan, jota sovellus kayttaa
ohitustilassa.

Kenttavaylan tyypin tai profiilin mukaan kenttavaylalta vastaanotettua dataa voidaan ehka
kasitella, ennen kuin se lahetetaan sovellukseen.
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Taulukko 114: Kenttavaylan ohjaussana

Arvo = 0 (EPATOSI) Arvo =1 (TOSI)

Bitti 0 Seis-pyynto kenttavaylalta Kay-pyynto kenttavaylalta
Bitti 1 Suunta eteen -pyynto Suunta taakse -pyynto
- Ei toimintoa Kuittaa aktiiviset viat ja halytykset (nouseva
Bitti 2
reuna 0=>1)
Bitti 3 Ei toimintoa Pakota pysaytystavaksi vapaasti pyorien
Bitti 4 Ei toimintoa Pakota pysaytystavaksi ramppi
Ei toimintoa Pakota taajuusmuuttaja kayttamaan
Bitti 5 (normaalihidastuksen ramppiaika) nopean hidastuksen ramppiaikaa
(1/3 normaalihidastuksen ramppiajastal
Bitti 6 Ei toimintoa Taajuusmuuttajan pysaytyksen taajuusohje
Bitti 7 Ei toimintoa Pakota kenttavaylan taajuusohjeeksi nolla
Bitti 8 Ei toimintoa Pakota ohjauspaikaksi kenttavaylaohjaus
- Ei toimintoa Pakota taajuusmuuttajan ohjearvon lah-
Bitti 9 : - .
teeksi kenttavaylan ohjearvo
Varattu Ryomintdohjeen 1 aktivointi
Bitti 10 HUOMAUTUS!
Tama kaynnistaa taajuusmuuttajan.
Varattu Ryomintaohjeen 2 aktivointi
Bitti 11 HUOMAUTUS!
Tama kaynnistaa taajuusmuuttajan.
Ei toimintoa Aktivoi pikapysaytystoiminto
HUOMAUTUS!
Bitti 12
Tama toiminto pysayttaa taajuusmuutta-
jan parametrivalikon M3.8.5 asetuksen
mukaisesti.
Bitti 13 Varattu Varattu
Bitti 14 Varattu Varattu
Bitti 15 Varattu Varattu
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V2.12.2 KV-NOPEUSOHUJE (ID 875)

Tama valvonta-arvo nayttaa kenttavaylan taajuusohjeen prosenttiosuutena
minimitaajuudesta maksimitaajuuteen.

Nopeusohjetiedot skaalataan minimi- ja maksimitaajuuden valille silla hetkelld, kun sovellus
vastaanottaa sen. Voit muuttaa minimi- ja maksimitaajuutta, kun sovellus on vastaanottanut
ohjeen, vaikuttamatta ohjeeseen.

V2.12.3 KV DATAIN 1 (ID 876)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.4 KVDATAIN 2 (ID 877)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.5 KVDATAIN 3 (ID 878)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.6 KVDATAIN 4 (ID 879)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.7 KV DATA IN 5 (ID 880)

Tama valvonta-arvo nadyttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.8 KV DATAIN 6 (ID 881)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.9 KV DATAIN 7 (ID 882)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.10 KV DATAIN 8 (ID 883)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.11 KV STATUS WORD (ID 864)

Tama valvonta-arvo nayttaa sen kenttavaylan ohjaussanan tilan, jota sovellus kayttaa
ohitustilassa.

Kenttavaylan tyypin tai profiilin mukaan dataa voidaan ehka kasitella ennen sen lahettamista
kenttavaylaan.
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Taulukko 115: Kenttavaylan tilasana

Arvo = 0 (EPATOSI) Arvo =1 (TOSI)

Bitti 0 Ei valmis kaytettavaksi Valmis kaytettavaksi

Bitti 1 Ei kdynnissa Kay

Bitti 2 K&y pydrimissuunta eteenpain Kay pyorimissuunta taaksepain

Bitti 3 Eivikaa Vika on aktiivinen

Bitti 4 Ei halytysta Varoitus on aktiivinen

Bitti 5 Pyydettya nopeutta ei saavutettu Kay pyydetylla nopeudella

Bitti 6 Taajuusmuuttajan todellinen nopeus eiole |Taajuusmuuttajan todellinen nopeus on
nolla nolla

Bitti 7 Mgottoria ei ole magnetoitu (vuo ei ole val- |Moottori on magnetoitu (vuo on valmis)
mis)

Bitti 8 Varattu Varattu

Bitti 9 Varattu Varattu

Bitti 10 Varattu Varattu

Bitti 11 Varattu Varattu

Bitti 12 Varattu Varattu

Bitti 13 Varattu Varattu

Bitti 14 Varattu Varattu

Bitti 15 Varattu Varattu

V2.12.12 KV NOPEUDEN OLOARVO (ID 865)

Tama valvonta-arvo nayttaa taajuusmuuttajan todellisen nopeuden prosenttiosuutena
minimi- ja maksimitaajuuden erosta.
Arvo 0 % vastaa minimitaajuutta ja arvo 100 % maksimitaajuutta. Tama valvonta-arvo

paivittyy jatkuvasti hetkellisten minimi- ja maksimitaajuuksien seka lahtotaajuuden mukaan.

V2.12.13 KV DATA OUT 1 (ID 866)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa

muodossa.

V2.12.14 KV DATA OUT 2 (ID 867)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa

muodossa.
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V2.12.15 KV DATA OUT 3 (ID 868)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.16 KV DATA OUT 4 (ID 869)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.17 KV DATA OUT 5 (ID 870)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.18 KV DATA OUT 6 (ID 871)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.19 KV DATA OUT 7 [ID 872)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

V2.12.20 KV DATA OUT 8 (ID 873)

Tama valvonta-arvo nayttaa prosessidatan raaka-arvon 32-bittisessa etumerkillisessa
muodossa.

9.1 LOHKOJEN OHJELMOINTI

V2.13.2 LOHKO LAHTO.1 (ID 15020)

Tama valvonta-arvo ndyttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.

V2.13.3 LOHKO LAHTO0.2 [ID 15040)

Tama valvonta-arvo ndyttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.

V2.13.4 LOHKO LAHTO0.3 [ID 15060)

Tama valvonta-arvo ndyttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.

V2.13.5 LOHKO LAHTO.4 [ID 15080)

Tama valvonta-arvo ndyttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.

V2.13.6 LOHKO LAHTO.5 (ID15100)

Tama valvonta-arvo ndyttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.
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V2.13.7 LOHKO LAHTO.6 (ID 15120

Tama valvonta-arvo nayttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.
V2.13.8 LOHKO LAHTO.7 (ID 15140)

Tama valvonta-arvo nayttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.
V2.13.9 LOHKO LAHTO0.8 (ID 15160)

Tama valvonta-arvo nayttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.
V2.13.10 LOHKO LAHTO.9 (ID 15180)

Tama valvonta-arvo nayttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.
V2.13.11 LOHKO LAHTO.10 (ID 15200)

Tama valvonta-arvo nayttaa toiminnon eston lahtoarvon lohkojen ohjelmointitoiminnossa.
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10 PARAMETRIKUVAUKSET

Tassa luvussa on tiedot kaikista VACON® 100 -sovelluksen parametreista. Muita tietoja on
luvussa 5 Parametrivalikko tai ota yhteytta jalleenmyyjaan.

P1.2 SOVELLUS (ID 212)

Taman parametrin avulla valitset sovellusasetukset taajuusmuuttajalle.

Sovellukset sisaltavat valmiiksi maaritettyja sovelluskokoonpanoja eli ennalta maaritettyja
parametreja. Sovelluksen valitseminen helpottaa taajuusmuuttajan kayttoonottoa ja
vahentaa parametrien manuaalisen muokkauksen tarvetta.

Kun taman parametrin arvo muuttuu, parametriryhma saa valmiiksi asetetut arvonsa. Voit
muuttaa taman parametrin arvoa taajuusmuuttajan kaynnistyksen tai kayttoonoton
yhteydessa.

Taman parametrin muuttaminen ohjauspaneelin avulla kaynnistaa ohjatun
sovellustoiminnon, joka opastaa sovellukseen liittyvien perusparametrien maarittamisessa.
Ohjattu toiminto ei kaynnisty, jos tata parametria muutetaan PC-tyokalun avulla. Tietoja
ohjatuista sovellustoiminnoista on luvussa 2 Ohjatut toiminnot.

Saatavilla ovat seuraavat sovellukset:

0 = Vakio
1 =HVAC
2 = PID-s33ato6

3 = Multi-Pump (yksi taajuusmuuttaja)
4 = Multi-Pump (useita taajuusmuuttajia)

HUOMAUTUS!
Kun sovellusta muutetaan, myos Nopea kayttoonotto -valikon sisalto muuttuu.

10.1 TRENDIKAYRA

P2.2.2 NAYTTEENOTTOVALI (ID 2368)
Taman parametrin avulla maaritat naytteenottovalin.
P2.2.3 KANAVA 1 MIN. [ID 2369)

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.

P2.2.4 KANAVA 1 MAKS. (ID 2370)

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.
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P2.2.5 KANAVA 2 MIN. (ID 2371)

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.

P2.2.6 KANAVA 2 MAKS. (ID 2372]

Tama on skaalauksen oletusarvoparametri.
Arvoa taytyy ehka muuttaa.

P2.2.7 AUTOMAATTINEN SKAALAUS (ID 2373]

Tama parametri ottaa automaattisen skaalauksen kayttoon tai pois kaytosta.
Jos autoskaalaus on kaytossa, valittu signaali skaalautuu automaattisesti minimi- ja
maksimiarvojen valilla.

10.2 MOOTTORIN ASETUKSET

10.2.1 MOOTTORIN ARVOKILVEN PARAMETRIT.

P3.1.1.1 MOOTTORIN NIMELLISJANNITE (ID 110)

Katso arvo Un moottorin arvokilvesta.
Selvita, onko moottorin kytkenta kolmio- vai tahtityyppinen.

P3.1.1.2 MOOTTORIN NIMELLISTAAJUUS (ID 111)

Katso arvo fn moottorin arvokilvesta.

Kun taman parametrin arvoa muutetaan, parametrit P3.1.4.2 (Kentan heikennyspisteen
taajuus) ja P3.1.4.3 (Jannite kentan heikennyspisteessa) kaynnistyvat automaattisesti. Naiden
parametrien arvot vaihtelevat moottorin tyypin mukaan. Katso kohdan P3.1.2.2 Moottorin
tyyppi (ID 650] taulukot.

P3.1.1.3 MOOTTORIN NIMELLISNOPEUS (ID 112)

Katso arvo nn moottorin arvokilvesta.

P3.1.1.4 MOOTTORIN NIMELLISVIRTA (ID 113)

Katso arvo In moottorin arvokilvesta.

P3.1.1.5 MOOTTORIN TEHOKERROIN (ID 120}

Katso tama arvo moottorin arvokilvesta.

P3.1.1.6 MOOTTORIN NIMELLISTEHO (ID 116)

Katso arvo Pn moottorin arvokilvesta.
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10.2.2  MOOTTORIN OHJAUSPARAMETRIT

P3.1.2.2 MOOTTORIN TYYPPI (ID 650)

Taman parametrin avulla asetat prosessissa kaytettavan moottorin tyypin.

VEILLED . I
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Induktiomoottori (IM) Valitse tama arvo, jos kadytdssa on induktiomoottori.
1 Kestomagneettimoottori (PM) |Valitse tdma arvo, jos kaytossad on kestomagneettimoottori.
2 Reluktanssimoottori Valitse tama arvo, jos kaytossa on reluktanssimoottori.

Kun parametrin P3.1.2.2 (Moottorin tyyppi) arvoa muutetaan, parametrien P3.1.4.2 (Kentén
heikennyspisteen taajuus) ja P3.1.4.3 (Jannite kentdn heikennyspisteessa) arvot muuttuvat
automaattisesti alla olevan taulukon mukaisesti. Naiden parametrien arvot vaihtelevat
moottorin tyypin mukaan.

Parametri Induktiomoottori (IM) Kestomagneettimoottori (PM)
P3.1.4.2 ([Kentan heikennyspisteen S . . Lasketaan sisaisesti
. Moottorin nimellistaajuus
taajuus)
P3.1.4.3 Jannite kentan heikennys- Lasketaan sisaisesti
] iy 100.0%
pisteessa

P3.1.2.3 KYTKENTATAAJUUS (ID 601]

Tama parametri maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden.

Kytkentataajuuden kasvattaminen pienentaa taajuusmuuttajan kapasiteettia. Jos
moottorikaapeli on pitka, on suositeltavaa kayttaa pienta kytkentataajuutta, jotta voidaan
minimoida kapasitiivisten virtojen esiintyminen kaapelissa. Moottorin melua voi vahentaa
kayttamalla suurta kytkentataajuutta.

P3.1.2.4 TUNNISTUS (ID 631)

Taman parametrin avulla loydat taajuusmuuttajan kayton kannalta optimaaliset
parametriarvot.

Tunnistusajo laskee tai mittaa ne moottorin parametrit, joita tarvitaan moottorin ja nopeuden
tehokkaaseen saatoon.

Tunnistusajo auttaa moottorin ja taajuusmuuttajan parametrien saadossa. Se on
taajuusmuuttajan kayttoonottoon ja huoltoon tarkoitettu tyokalu.

HUOMAUTUS!
Moottorin arvokilven parametrit on asetettava ennen tunnistusajon suorittamista.
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Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Ei toimintoa Tunnistusta ei tarvita.

Taajuusmuuttaja toimii ilman nopeutta moottoriparametrien
tunnistusajon aikana. Jarjestelma syottaa moottoriin virtaa ja
jannitetta, mutta taajuus on nolla. Toiminto tunnistaa U/f-
suhteen sekd magnetointivirran.

1 Tunnistus pysaytetyssa tilassa

Taajuusmuuttaja toimii maaritetylla nopeudella moottoripa-
rametrien tunnistusajon aikana. Toiminto tunnistaa U/f-suh-
teen, magnetointivirran seka kaynnistysmagnetoinnin para-

2 Tunnistus moottorin pydriessa metrit,

Jotta saadut tulokset olisivat luotettavia, tunnistusajo on
tehtava ilman moottorin akselin kuormitusta.

Voit aloittaa tunnistustoiminnon asettamalla parametrin P3.1.2.4 ja antamalla
kaynnistyskomennon. Kaynnistyskomento on annettava 20 sekunnin kuluessa. Muussa
tapauksessa tunnistusajo ei ala. Parametri P3.1.2.4 palautuu oletusarvoonsa ja nayttoon
tulee tunnistushalytys.

Voit keskeyttaa tunnistusajon ennen sen paattymista antamalla pysaytyskomennon. Tama
palauttaa parametrin oletusarvon. Jos tunnistusajoa ei suoriteta loppuun, nayttoon tulee
tunnistushalytys.

HUOMAUTUS!
Taajuusmuuttajan kdynnistaminen tunnistusajon jalkeen edellyttaa uutta

kaynnistyskomentoa.

P3.1.2.5 MAGNETOINTIVIRTA (ID 612]

Taman parametrin avulla asetat moottorin magnetointivirran.

Jos U/f-parametrien arvot on asetettu ennen tunnistusajoa, jarjestelma tunnistaa ne
moottorin magnetointivirran (kuormittamattoman virran) perusteella. Jos arvoksi on
asetettu 0, jarjestelma laskee magnetointivirran sisaisesti.

P3.1.2.6 MOOTTORIKYTKIN (ID 653)

Taman parametrin avulla otat moottorikytkintoiminnon kayttoon.

Voit kayttaa moottorikytkintoimintoa, jos taajuusmuuttajan ja moottorin valissa olevassa
kaapelissa on moottorikytkin. Moottorikytkin varmistaa, ettd moottori eristetaan
jannitelahteesta eika kaynnisty huollon aikana.

Voit ottaa toiminnon kayttoon asettamalla parametrin P3.1.2.6 arvoksi Kaytdssa.
Taajuusmuuttaja pysahtyy automaattisesti, kun kytkin aukeaa, ja kdaynnistyy automaattisesti,
kun moottorikytkin sulkeutuu. Taajuusmuuttaja ei laukea, kun moottorikytkintoiminto on
kaytossa.
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Kuva 36: Taajuusmuuttajan ja moottorin véalissa oleva moottorikytkin
A. Moottorikytkin B. Sahkoverkko

P3.1.2.10 YLIJANNITESAATO (ID 607)

Taman parametrin avulla kytket ylijannitesaatimen pois toiminnasta.

Toimintoa tarvitaan, kun

» syottojannite muuttuu esimerkiksi -15 ja +10 prosentin valilla ja

» ohjattavassa prosessissa ei ole toleranssia muutoksille, joita ylijannite- ja
alijannitesaadin tekevat taajuusmuuttajan lahtotaajuuteen.

Ylijannitesaadin suurentaa taajuusmuuttajan lahtotaajuutta
» pitaakseen valipiirin jannitteen sallituissa rajoissa ja
+ varmistaakseen, ettei taajuusmuuttaja laukea ylijannitevian vuoksi.

HUOMAUTUS!
Taajuusmuuttaja voi laueta, kun ylijannite- ja alijannitesaatimet ovat poissa

kaytosta.

P3.1.2.11 ALIJANNITESAATO (ID 608)

Taman parametrin avulla kytket alijannitesaatimen pois toiminnasta.

Toimintoa tarvitaan, kun

» syottojannite muuttuu esimerkiksi -15 ja +10 prosentin valilla ja

» ohjattavassa prosessissa ei ole toleranssia muutoksille, joita ylijannite- ja
alijannitesaadin tekevat taajuusmuuttajan lahtotaajuuteen.

Alijannitesaadin pienentaa taajuusmuuttajan lahtotaajuutta

» saadakseen moottorista energiaa, jotta valipiirin jannite pysyy minimitasolla, kun jannite
on lahella alinta sallittua rajaa, ja

» varmistaakseen, ettei taajuusmuuttaja laukea alijannitevian vuoksi.
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HUOMAUTUS!
Taajuusmuuttaja voi laueta, kun ylijannite- ja alijannitesaatimet ovat poissa

kaytosta.

P3.1.2.12 ENERGIANKAYTGN OPTIMOINTI (ID 666)

Taman parametrin avulla otat energian optimoinnin kayttoon.

Taajuusmuuttaja etsii mahdollisimman pienta moottorin virtaa voidakseen saastaa energiaa
ja vahentaa moottorin melua. Voit kayttaa tata toimintoa esimerkiksi puhallin- ja
pumppuprosesseissa. Ala kiyta toimintoa kiintedd PID-ohjausta kayttavissa prosesseissa.

P3.1.2.13 STAATTORIN JANNITTEEN SAATGO (ID 659)

Talla parametrilla saadetaan staattorin jannitetta kestomagneettimoottoreissa.

HUOMAUTUS!
Jarjestelma maarittaa taman parametrin arvon automaattisesti tunnistusajon

aikana. Tunnistusajon suorittaminen on suositeltavaa. Voit aloittaa tunnistusajon
parametrin P3.1.2.4 avulla.

Tata parametria voi kayttaa vain, kun parametrin P3.1.2.2 (Moottorin tyyppi) arvoksi on
asetettu kestomagneettimoottori. Jos moottorin tyypiksi on asetettu induktiomoottori, arvo on
automaattisesti 100 % eika sita voi muuttaa.

Kun parametrin P3.1.2.2 (Moottorin tyyppi) arvoksi muutetaan kestomagneettimoottori,
parametrien P3.1.4.2 (Kentan heikennyspisteen taajuus) ja P3.1.4.3 (Jannite kentan
heikennyspisteesséd) arvot suurenevat automaattisesti vastaamaan taajuusmuuttajan
lahtojannitetta. Asetettu U/f-suhde ei muutu. Tdman tarkoituksena on estaa
kestomagneettimoottorin toiminta kentan heikennysalueella. Kestomagneettimoottorin
nimellisjannite on paljon taajuusmuuttajan taytta lahtojannitettd pienempi.

Kestomagneettimoottorin nimellisjannite vastaa moottorin sahkomotorisen vastavoiman
jannitetta nimellistaajuudella. Jonkin toisen valmistajan moottoreissa se saattaa kuitenkin
vastata esimerkiksi staattorin jannitetta nimelliskuormalla.

Staattorin jannitteen saato -parametri auttaa sagtamaan taajuusmuuttajan U/f-kayran
lahelle sahkomotorisen vastavoiman kayraa. Kaikkien U/f-kayran parametrien arvoja ei
tarvitse muuttaa.

Parametri P3.1.2.13 maarittaa taajuusmuuttajan lahtojannitteen prosentteina moottorin
nimellisjannitteestd moottorin nimellistaajuudella. Saada taajuusmuuttajan U/f-kadyra hiukan
moottorin sahkomotorisen vastavoiman kayran ylapuolelle. Moottorin virta suurenee sita
enemman, mitd enemman taajuusmuuttajan U/f-kayra eroaa sahkdmotorisen vastavoiman
kayrasta.
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Kuva 37: Staattorin jénnitteen sdato

10.2.3 MOOTTORIEN RAJA-ARVOT

P3.1.3.1 MOOTTORIN VIRTARAJA (ID 107]

Taman parametrin avulla maaritat maksimivirran, jonka moottori saa taajuusmuuttajasta.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

Kun virtaraja on aktiivinen, taajuusmuuttajan lahtotaajuus pienenee.

HUOMAUTUS!
Moottorin virtaraja ei ole ylivirran katkaisuraja.

P3.1.3.2 MOOTTORIN MOMENTTIRAJA (ID 1287)

Taman parametrin avulla maaritat maksimimomenttirajan moottoripuolella.
Parametrin arvoalue vaihtelee taajuusmuuttajan kotelon koon mukaan.

10.2.4  OPEN LOOP -PARAMETRIT

P3.1.4.1 U/F-SUHDE [(ID 108)

Tama parametri maéarittad nollataajuuden ja kentdn heikennyspisteen valisen U/f-kayrén
tyypin.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

Moottorin jannite muuttuu lineaarisesti lahtotaajuuden funk-
tiona. Jannite kasvaa parametrin P3.1.4.6 (Nollataajuusjén-
nite) arvosta parametrin P3.1.4.3 (Kentdn heikennyspisteen
jannite) arvoon parametrin P3.1.4.2 (Kentén heikennyspis-
teen taajuus) maarittamalla taajuudella. K&yts tata oletusa-
setusta, jos ei tarvita jotakin toista asetusta.

0 Lineaarinen

Moottorin jannite kasvaa nelidllisesti parametrin P3.1.4.6
(Nollataajuusjannite) arvosta parametrin P3.1.4.2 (Kentan
heikennyspisteen taajuus) arvoon. Kentan heikennyspisteen
alapuolella moottori on alimagnetoitu ja tuottaa pienemman
momentin. Neliollistd U/f-suhdetta voidaan kayttaa sovelluk-
sissa, joissa momentin tarve kasvaa nopeuden nelidn
mukaan, esimerkiksi keskipakopuhaltimien ja -pumppujen
ohjauksessa.

1 Neliollinen

U/f-k&yra voidaan ohjelmoida kayttamalld kolmea pistetté:
nollataajuusjannitettd (P1), keskipistejannitetta tai -taajuutta
(P2] ja kentdn heikennyspistettd (P3). Voit kayttaa ohjelmoi-
tavaa U/f-kdyraa pienill taajuuksilla, jos tarvitaan lisimo-
menttia. Optimaaliset asetukset voidaan maarittaa auto-
maattisesti moottorin tunnistusajon (P3.1.2.4) avulla.

2 Ohjelmoitava

f[Hz]

Kuva 38: Moottorin jannitteen lineaarinen ja neliéllinen muutos

A. Oletus: moottorin nimellisjannite C. Lineaarinen
B. Kentan heikennyspiste D. Neliollinen
E. Oletus: moottorin nimellistaajuus
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Kuva 39: Ohjelmoitava U/f-k&yré
A. Oletus: moottorin nimellisjannite C. Oletus: moottorin nimellistaajuus

B. Kentan heikennyspiste

Kun Moottorin tyyppi -parametrin arvoksi asetetaan Kestomagneettimoottori, taman
parametrin arvoksi tulee automaattisesti Lineaarinen.

Kun Moottorin tyyppi -parametrin arvona on Induktiomoottori ja tata parametria muutetaan,
nama parametrit palautuvat oletusarvoihinsa.

* P3.1.4.2 Kentan heikennyspisteen taajuus

* P3.1.4.3 Jannite kentan heikennyspisteessa

«  P3.1.4.4 U/f-keskipistetaajuus

« P3.1.4.5 U/f-keskipistejannite

» P3.1.4.6 Nollataajuusjannite

P3.1.4.2 KENTAN HEIKENNYSPISTEEN TAAJUUS (ID 602]

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden, jossa lahtojannite saavuttaa kentan
heikennyspisteen jannitteen.

P3.1.4.3 JANNITE KENTAN HEIKENNYSPISTEESSA (ID 603]

Tama parametri maarittaa jannitteen kentan heikennyspisteessa prosenttiosuutena
moottorin nimellisjannitteesta.

Kentan heikennyspisteen taajuuden ylapuolella lahtojannite pysyy maaritetyssa
maksimiarvossa. Kentén heikennyspisteen taajuuden alapuolella laht6jannite maaraytyy U/f-
kdyran parametrien mukaan. Katso U/f-parametrit P3.1.4.1, P3.1.4.4 ja P3.1.4.5.

Kun parametrit P3.1.1.1 (Moottorin nimellisjannite] ja P3.1.1.2 (Moottorin nimellistaajuus)
asetetaan, parametrit P3.1.4.2 ja P3.1.4.3 saavat niita vastaavat arvot automaattisesti. Jos
haluat kayttaa eri arvoja parametreille P3.1.4.2 ja P3.1.4.3, muuta naita parametreja vasta
parametrien P3.1.1.1 ja P3.1.1.2 muuttamisen jalkeen.
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P3.1.4.4 U/F-KESKIPISTETAAJUUS [ID 604)

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran keskipistetaajuuden.

HUOMAUTUS!
Jos parametrin P3.1.4.1 arvo on ohjelmoitava, tama parametri maarittaa taajuuden
kayran keskipisteessa.

P3.1.4.5 U/F-KESKIPISTEJANNITE (ID 605)

Taman parametrin avulla maaritat U/f-kayran keskipistejannitteen.

HUOMAUTUS!
Jos parametrin P3.1.4.1 arvo on ohjelmoitava, tama parametri maarittaa jannitteen
kayran keskipisteessa.

P3.1.4.6 NOLLATAAJUUSJANNITE (ID 606)

Tamaéan parametrin avulla maaritat U/f-kayran nollataajuusjannitteen.
Parametrin oletusarvo vaihtelee laitteen koon mukaan.

P3.1.4.7 VAUHTIKAYNNISTYKSEN ASETUKSET (ID 1590)

Taman parametrin avulla maaritat vauhtikaynnistysasetukset.
Vauhtikaynnistyksen asetukset -parametrin arvot valitaan valintaruutujen avulla.

Bitit voivat saada nama arvot.

» Akselitaajuutta haetaan vain samasta suunnasta kuin taajuusohjetta
» AC-skannaus pois kaytosta

* Taajuusohjetta kaytetaan aloitusarviona

* DC-pulssit pois kaytosta

* Vuon kasvatus virtaohjauksella

Bitti BO maarittaa hakusuunnan. Kun bitin arvona on 0, jarjestelma hakee akselin taajuutta
seka positiivisesta etta negatiivisesta suunnasta. Kun bitin arvona on 1, jarjestelma hakee
akselin taajuutta vain taajuusohjeen suunnasta. Talloin akseli ei voi liikkua toiseen suuntaan.

Bitti B1 ohjaa moottorin esimagnetoinnin suorittavaa AC-skannausta. AC-skannauksessa
jarjestelma pyyhkaisee taajuuden maksimiarvosta nollataajuutta kohti. Skannaus paattyy,
kun laite sopeutuu akselin taajuuteen. Voit poistaa AC-skannauksen kaytosta asettamalla
bitin B1 arvoksi 1. Jos moottorityypiksi valitaan kestomagneettimoottori, AC-skannaus
poistuu automaattisesti kaytosta.

Bitin B5 avulla voidaan estaa DC-pulssit. DC-pulssien tarkeimmat tehtavat ovat moottorin
esimagnetointi ja moottorin pyorimissuunnan selvittaminen. Jos DC-pulssit ja AC-skannaus
ovat kaytossa, kaytettava menetelma maaraytyy jattamataajuuden mukaan. Jos
jattamataajuus on alle 2 Hz tai moottorityypiksi on valittu kestomagneettimoottori, DC-
pulssit ovat automaattisesti poissa kaytosta.

Bitti B7 ohjaa syotetyn korkeataajuussignaalin pyorimisnopeutta, jota kaytetaan
tahtireluktanssimoottoreiden vauhtikaynnistyksen yhteydessa. Signaalin syottoa kaytetaan
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roottorin taajuuden tunnistamiseen. Jos roottori on kuollessa kulmassa signaalin sy6ton
aikana, roottorin taajuutta ei voida havaita. Syotettavan signaalin pyorimissuunnan
vaihtaminen painvastaiseksi ratkaisee ongelman.

P3.1.4.8 VAUHTIKAYNNISTYKSEN SKANNAUSVIRTA (ID 1610}

Taman parametrin avulla maaritat vauhtikaynnistyksen skannausvirran prosenttiosuutena
moottorin nimellisvirrasta.

P3.1.4.9 KAYNNISTYSTEHOSTIN (ID 109]

Kayta tata parametria prosessissa, jolla on suuri kdynnistysmomentti kitkan vuoksi.
Kaynnistystehostinta voi kayttaa vain taajuusmuuttajaa kaynnistettaessa. Kaynnistystehostin
poistuu kaytosta 10 sekunnin kuluttua tai kun taajuusmuuttajan lahtotaajuus on enemman
kuin puolet kentan heikennyspisteen taajuudesta.

Moottoriin syotettava jannite muuttuu suhteessa tarvittavaan momenttiin. Talloin moottori
tuottaa suuremman momentin kaynnistyksen yhteydessa ja toimiessaan pienilla taajuuksilla.

Kaynnistystehostin vaikuttaa lineaariseen U/f-kayraén. Paras tulos saavutetaan, kun
tunnistusajo on tehty ja ohjelmoitava U/f-k&yra otettu kayttéon.

10.2.5  I/F-KAYNNISTYS-TOIMINTO

Kun kaytdssa on kestomagneettimoottori, voit I/f-kdynnistystoiminnon avulla kaynnistda sen
toimimaan jatkuvan virranhallinnan tilassa. Tasta on erityista hyotya kaytettaessa
suuritehoista moottoria, jonka resistanssi on pieni ja jonka U/f-kdyréan muuttaminen ei ole
helppoa.

|/f-kaynnistystoiminto voi myds tuottaa riittavan momentin kaynnistyksen yhteydessa.

A

&

®

P [s]

O,

A. |/f-kaynnistysvirta C. Moott.virta
B. Lahtotaajuus D. |/f-ké@ynnistystaajuus

Kuva 40: I/f-kdynnistyksen parametrit
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P3.1.4.12.1 I/F-KAYNNISTYS (ID 534]

Taman parametrin avulla otat I/f-kdynnistystoiminnon kayttoon.

Kun I/f-kaynnistystoiminto aktivoidaan, taajuusmuuttaja alkaa toimia virtaohjaustilassa.
Jarjestelma syottaa moottoriin vakiovirtaa, kunnes lahtétaajuus nousee

parametrin P3.1.4.12.2 maarittdman tason ylapuolelle. Kun lahtotaajuus kasvaa I/f-
kdynnistystaajuutta korkeammaksi, taajuusmuuttaja siirtyy takaisin normaaliin U/f-
ohjaustapaan.

P3.1.4.12.2 I/F-KAYNNISTYSTAAJUUS (ID 535]

Tama parametri maarittad lahtotaajuusrajan, jonka alapuolella moottori saa maéritettya I/f-
kaynnistysvirtaa.

I/f-kaynnistystoiminto aktivoituu, kun taajuusmuuttajan ldht6taajuus on tdman taajuusrajan

alapuolella. Kun lahtotaajuus ylittaa taman rajan, taajuusmuuttaja siirtyy takaisin normaaliin
U/f-ohjaustapaan.

P3.1.4.12.3 I/F-KAYNNISTYSVIRTA (ID 536}

Taman parametrin avulla maaritat virran, jota kaytetaan, kun I/f-kaynnistystoiminto on
kaytossa.

10.3 KAYNNISTYS- JA PYSAYTYSASETUKSET

Taajuusmuuttaja kaynnistetaan ja pysaytetaan ohjauspaikasta. Kullakin ohjauspaikalla on eri
parametri taajuusohjeen lahteen valintaan. Kaynnistys- ja pysaytyskomennot on annettava
kussakin ohjauspaikassa.

Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka (I/0 tai kenttavayla)
valitaan parametrilla P3.2.1 (Etaohjauspaikka). Valittu ohjauspaikka nakyy paneelin tilarivilla.
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( p [P3.2.2
Paikallis-/etdaohjaus

P3.5.1.9
<I/° Pakota KV-ohjaus

P3.5.1.7
(I/O Pakota ohjaus I/0O B VAL

( p |P3.2.1 )
Etdohjauspaikka

(v]|oA —

INO
(V| kenTTavAYLAFIN 1

( Kv/| CW.bitti8 Pakota

PC-ohjaus
KV-ohjaus < pC

aktiiv

LOPULLINEN
V [oHIAUSPAIKK

Pakota paneeliohjaus

<1/o P3.5.1.10

Kuva 41: Ohjauspaikka

ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 A)

Valitse digitaalitulot parametreilla P3.5.1.1 (Ohjaussignaali 1 A}, P3.5.1.2 (Ohjaussignaali 2 A)
ja P3.5.1.3 (Ohjaussignaali 3 A). Nama digitaalitulot ohjaavat Kay-, Seis- ja Taakse-
komentoja. Valitse sitten n&iden tulojen logiikka parametrilla P3.2.6 (I/0 A -logiikka).

ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 B)

Valitse digitaalitulot parametreilla P3.5.1.4 (Ohjaussignaali 1 B), P3.5.1.5 (Ohjaussignaali 2 B)
ja P3.5.1.6 (Ohjaussignaali 3 B). Nama digitaalitulot ohjaavat Kay-, Seis- ja Taakse-
komentoja. Valitse sitten naiden tulojen logiikka parametrilla P3.2.7 (I/0 B -logiikka).

PAIKALLISOHJAUS (PANEELI)

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan paneelin painikkeilla. Pyorimissuunta asetetaan
parametrilla P3.3.1.9 (Suunta paneelilta).

ETAOHJAUSPAIKKA (KENTTAVAYLA)

Kay-, Seis- ja Taakse-komennot tulevat kenttavaylasta.

P3.2.1 ETAOHJAUSPAIKKA (ID 172)

Taman parametrin avulla valitset etdohjauspaikan (pysaytys/kdynnistys).
Taman parametrin avulla voit vaihtaa ohjauksen VACON® Live -tyckalusta takaisin
etdohjaukseen esimerkiksi silloin, jos ohjauspaneeli rikkoutuu.

P3.2.2 PAIKALLIS-/ETAOHJAUS (ID 211]

Taman parametrin avulla vaihdat paikallisen ohjauspaikan ja etaohjauspaikan valilla.
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Paikallinen ohjauspaikka on aina laitteen paneeli. Etdohjauspaikka voi olla I/0 tai kenttavayla
sen mukaan, kumpi on valittu Etaohjauspaikka-parametrin arvoksi.

P3.2.3 PANEELIN STOP-PAINIKE (ID 114)

Taman parametrin avulla aktivoit paneelin Stop-painikkeen.

Kun tama toiminto on kaytdssa, paneelin Stop-painikkeen painaminen pysayttaa
taajuusmuuttajan aina (ohjauspaikasta riippumatta). Kun toiminto on poissa kaytosta,
paneelin Stop-painikkeen painaminen pysayttaa taajuusmuuttajan vain sen ollessa
paikallisohjauksessa.

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Kylla Paneelin Stop-painike on aina kaytdssa.
1 Ei Paneelin Stop-painikkeen rajallinen toiminta.

P3.2.4 KAYNNISTYSTOIMINTO (ID 505]

Taman parametrin avulla valitset kaynnistystoiminnon Lajin.

Valinnan Valinnan nimi LOVEDTH
numero
0 Rampilla Taajuusmuuttaja kiihdyttaa nollataajuudesta taajuusohjee-
seen.
1 Vauhtikaynnistys T.gltajuusmuuttaja hava{tsee mpottorm olonopeuden ja kiihdyt-
taa olonopeudesta taajuusohjeeseen.

P3.2.5 PYSAYTYSTOIMINTO (ID 506)

Taman parametrin avulla valitset pysaytystoiminnon Lajin.

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Moottori pysahtyy omalla hitausmassallaan. Kun pysaytysko-
0 Vap. pyodrien mento annetaan, taajuusmuuttajaohjaus paattyy ja taajuus-
muuttajan virta putoaa nollaan.

Pysaytyskomennon jalkeen moottorin nopeus hidastuu ase-

! Rampilla tettujen hidastusparametrien mukaisesti nollanopeuteen.

HUOMAUTUS!

Ramppipysaytys ei ole kaikissa tilanteissa mahdollinen. Jos ramppipysaytys on
valittuna ja nettojannite muuttuu yli 20 prosenttia, jannitearvio epaonnistuu. Tallain
ramppipysaytys ei ole mahdollinen.
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P3.2.6 /0 A KAY/SEIS-LOGIIKKA (ID 300)

Taman parametrin avulla ohjaat taajuusmuuttajan kaynnistymista ja pysahtymista
digitaalisignaalien kautta.

Valinnat voivat sisaltaa sanan "reuna”, jolloin ne auttavat estamaan taajuusmuuttajan
kaynnistamisen vahingossa.

Laite saattaa kaynnistya vahingossa esimerkiksi seuraavissa tilanteissa:

» Laitteeseen kytketaan virta.

» Virta kytketaan uudelleen virtakatkoksen jalkeen.

» Vika kuitataan.

* Kaynnistys sallittu -toiminto pysayttaa taajuusmuuttajan.
* Ohjauspaikaksi vaihdetaan riviliitinohjaus.

Ennen kuin voit kdynnistad moottorin, Kdy/Seis-kosketin on avattava.

Kaikissa seuraavien sivujen esimerkeissa kaytetaan pysaytystapaa Vapaasti pyorien. 0S =
Ohjaussignaali.

VEULLED
numero

Valinnan nimi

Toiminnot aktivoituvat koskettimien sulkeutuessa.

0 0S1 = Eteen
0S2 = Taakse

A
ETEEN |Lahtdétaajuus

Asetettu taaj. ----- —\ T
/1 / /]

0 Rz ——— . | - >
Asetettu taaj. |1 ::\_:\_ ______ e b

TAAKSE

v

Kaynn. sallttu

Ohj.signaali 1 —l |

Ohj.signaali 2 —¢—‘

Paneelin
Start-painike
Paneelin

-
wrRie 5 G5 00 @ 0 50
Kuva 42: 1/0 A Kéy/Seis -logiikka = 0

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen.
Moottori kdy eteenpain.
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0S2 aktivoituu, mutta silla ei ole
vaikutusta lahtotaajuuteen, koska ensin
valitulla suunnalla on korkeampi
prioriteetti.

0S1 poistuu kaytosta. Talloin suunta
alkaa muuttua (suunnasta ETEEN
suuntaan TAAKSE], koska 0S2 on yh&
aktiivinen.

0S2 poistuu kaytosta ja moottoriin
syotettava taajuus putoaa nollaan.

0S?2 aktivoituu uudelleen ja aiheuttaa
moottorin nopeuden kiihtymisen
(TAAKSE]) kohti asetettua taajuutta.

0S2 poistuu kaytosta ja moottoriin
syotettava taajuus putoaa nollaan.

0S1 aktivoituu ja moottorin nopeus alkaa
kiihtya (ETEEN) kohti asetettua
taajuutta.

Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali
maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.

Valinnan

Valinnan nimi
numero

9.

10.

1.

12.

13.

Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
muuttuu CLOSED ja taajuus alkaa
jalleen nousta kohti asetettua taajuutta,
koska 0S1 on yha aktiivinen

Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
moottoriin syotettava taajuus putoaa
nollaan. (Tédma signaali toimii vain, jos
parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-
painike) arvo on Kyllg.)
Taajuusmuuttaja kaynnistyy, koska
paneelin Start-painiketta painettiin.
Paneelin Stop-painiketta painetaan
jalleen, ja taajuusmuuttaja pysahtyy.
Yritys kaynnistaa taajuusmuuttaja
painamalla paneelin Start-painiketta ei
onnistu, koska 0S1 ei ole aktiivinen.

Kolmijohdinohjaus [pulssiohjaus)

0S1 = Eteen (reuna)
0S2 = Kaanteinen seis
0S3 = Taakse (reuna)
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ETEEN T o .
Lahtétaajuus
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Kuva 43: /0 A Kay/Seis -logiikka = 1

1.

Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 7. 0S1 aktivoituu ja moottorin nopeus alkaa
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen. kiihtya (ETEEN) kohti asetettua

Moottori kdy eteenpain. taajuutta, koska Kaynnistys sallittu

0S2 poistuu kaytosta, ja taajuus putoaa -signaalin arvoksi on asetettu CLOSED.
nollaan. 8. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
0S1 aktivoituu ja aiheuttaa moottoriin syotettava taajuus putoaa
lahtotaajuuden kasvamisen uudelleen. nollaan. (Tama signaali toimii vain, jos
Moottori kdy eteenpain. parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-

0S3 aktivoituu, mik& aiheuttaa painike) arvo on Kylla.)
suunnanmuutoksen (ETEEN -> TAAKSE). 9. 0S3 aktivoituu, mika aiheuttaa moottorin
Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi kaynnistymisen ja kaynnin taaksepain.
muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden  10. 0S2 poistuu kaytosta, ja taajuus putoaa
nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali nollaan.

maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
Yritys kaynnistaa taajuusmuuttaja
aktivoimalla OS1 ei onnistu, koska
Kaynnistys sallittu -signaalin arvo on yha
OPEN.

VEIL LD

Valinnan nimi Kuvaus
numero

Taman toiminnon avulla voit estaa vahingossa tapahtuvan
2 0S1 = Eteen (reuna) kaynnistymisen. Ennen kuin voit kaynnistaa moottorin uudel-
0S2 = Taakse (reuna) leen, Kay/Seis-kosketin on avattava.
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Kuva 44: /0 A Kay/Seis -logiikka = 2

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 8. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen. muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
Moottori kdy eteenpain. nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali

2. 0S2 aktivoituu, mutta silla ei ole maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
vaikutusta lahtotaajuuteen, koska ensin 9. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
valitulla suunnalla on korkeampi muuttuu CLOSED. Talla muutoksella ei
prioriteetti. ole vaikutusta, silla kaynnistys edellyttaa

3. 0S1 poistuu kaytosta. Talloin suunta nousevaa reunaa, vaikka 0S1 onkin
alkaa muuttua (suunnasta ETEEN aktiivinen.
suuntaan TAAKSE]), koska 0S2 on yha 10. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
aktiivinen. moottoriin syotettava taajuus putoaa

4. 0S2 poistuu kaytosta ja moottoriin nollaan. (Tama signaali toimii vain, jos
syotettava taajuus putoaa nollaan. parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-

5. 052 aktivoituu uudelleen ja aiheuttaa painike) arvo on Kylla.)
moottorin nopeuden kiihtymisen 11. 0S1 avautuu ja sulkeutuu uudelleen,
(TAAKSE]) kohti asetettua taajuutta. mika kaynnistda moottorin.

6. 052 poistuu kaytosta ja moottoriin 12. 0S1 poistuu kaytosta ja moottoriin
syotettava taajuus putoaa nollaan. syotettava taajuus putoaa nollaan.

7. 0S1 aktivoituu ja moottorin nopeus alkaa
kiihtya (ETEEN) kohti asetettua
taajuutta.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
3 0S1 = Kay
0S2 = Taakse
ETEEN® . .
Lahtétaajuus

Asetettu taaj.

Paneelin
Start-painike
Paneelin
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Kuva 45: 1/0 A Kéy/Seis -logiikka = 3

1. Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja 7. Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen. muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
Moottori kdy eteenpain. nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali

2. 0S2 aktivoituu, mika aiheuttaa maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
suunnanmuutoksen (ETEEN -> TAAKSE). 8. K&ynnistys sallittu -signaalin arvoksi

3. 0S2 poistuu kaytosta ja suunta alkaa muuttuu CLOSED ja taajuus alkaa
muuttua (suunnasta TAAKSE suuntaan jalleen nousta kohti asetettua taajuutta,
ETEEN]), koska 0S1 on yha aktiivinen. koska 0S1 on yha aktiivinen

4. 0S1 poistuu kaytosta ja taajuus putoaa 9. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja
nollaan. moottoriin syotettava taajuus putoaa

5. 052 aktivoituu, mutta moottori ei nollaan. (Tdma signaali toimii vain, jos
kaynnisty, koska 0S1 on yha poissa parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop-
kaytosta. painike) arvo on Kyll3.)

6. 051 aktivoituu ja aiheuttaa 10. Taajuusmuuttaja kaynnistyy, koska
lahtotaajuuden kasvamisen uudelleen. paneelin Start-painiketta painettiin.
Moottori kdy eteenpain, koska 0S2 on 11. Paneelin Stop-painiketta painetaan
poissa kaytosta. jalleen ja taajuusmuuttaja pysahtyy.
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12. Yritys kaynnistaa taajuusmuuttaja

painamalla paneelin Start-painiketta ei
onnistu, koska 0S1 ei ole aktiivinen.

Valinnan
numero

Valinnan nimi

Kuvaus

Taman toiminnon avulla voit estaa vahingossa tapahtuvan

|

|

| I

[ |

Asetettu taaj.i---4------ b

|
|
|
Kaynn. sallttu |
|

4 0S1 = Kay (reuna) kaynnistymisen. Ennen kuin voit kdynnistad moottorin uudel-
0S2 = Taakse leen, Kay/Seis-kosketin on avattava.
ETEENT . .
Lahtétaajuus

TAAKSE

"""" [ L) L

|
| |
________ T IO
|
|
|
|
|

®

:
—
200 ©

Ohj.signaali 1 —ll ||—4—|| |_! ||_
Ohj.signaali2 —— L !_l I | |
Stop-painike @ |

Kuva 46: /0 A Kay/Seis -logiikka = 4

1.
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Ohjaussignaali (0S) 1 aktivoituu ja
aiheuttaa lahtotaajuuden kasvamisen.
Moottori kdy eteenpain, koska 0S2 on
poissa kaytosta.

0S2 aktivoituu, mika aiheuttaa

suunnanmuutoksen (ETEEN -> TAAKSE).

0S?2 poistuu kaytosta ja suunta alkaa
muuttua (suunnasta TAAKSE suuntaan
ETEEN), koska 0S1 on yha aktiivinen.
0S1 poistuu kaytosta ja taajuus putoaa
nollaan.

0S?2 aktivoituu, mutta moottori ei
kaynnisty, koska 0S1 on yha poissa
kaytosta.

0S1 aktivoituu ja aiheuttaa
lahtotaajuuden kasvamisen uudelleen.
Moottori kdy eteenpain, koska 0S2 on
poissa kaytosta.

Kaynnistys sallittu -signaalin arvoksi
muuttuu OPEN, mika pudottaa taajuuden
nollaan. Kaynnistys sallittu -signaali
maaritetaan parametrilla P3.5.1.15.
Ennen kuin taajuusmuuttajan voi
kaynnistaa, 0S1 on avattava ja suljettava
uudelleen.
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9. Paneelin Stop-painiketta painetaan, ja 10. Ennen kuin taajuusmuuttajan voi
moottoriin syotettava taajuus putoaa kaynnistaa, 0S1 on avattava ja suljettava
nollaan. (Tama signaali toimii vain, jos uudelleen.
parametrin P3.2.3 (Paneelin Stop- 11. 0S1 poistuu kaytosta ja taajuus putoaa
painike) arvo on Kylla.) nollaan.

P3.2.71/0 B KAY/SEIS-LOGIIKKA (ID 363)

Taman parametrin avulla ohjaat taajuusmuuttajan kaynnistymista ja pysahtymista
digitaalisignaalien kautta.

Valinnat voivat sisaltaa sanan "reuna”, jolloin ne auttavat estamaan taajuusmuuttajan
kaynnistamisen vahingossa.

Lisatietoja on parametrin P3.2.6 kohdalla.

P3.2.8 KENTTAVAYLAN KAYNNISTYSLOGIIKKA (ID 889)

Taman parametrin avulla maaritat kenttavaylan kaynnistyslogiikan.
Valinnat voivat sisaltaa sanan "reuna”, jolloin ne auttavat estamaan taajuusmuuttajan
kaynnistamisen vahingossa.

Valinnan . .
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Edellyttaa nousevaa reunaa
1 Tila

P3.2.9 KAYNNISTYSVIIVE [ID 524)

Taman parametrin avulla maaritat kaynnistyskomennon ja taajuusmuuttajan kaynnistymisen
valisen viiveen.

P3.2.10 ETAKAYTOSTA PAIKALLISKAYTTOON (ID 181)

Parametri maarittaa kopiointiasetusten valinnan siirryttaessa etakaytosta paikalliseen
kayttoon (paneeli).

Valinnan

numero Valinnan nimi LOVEDTH
0 Sama Kay
1 Sama Kay-tila ja ohje
2 Seis

P3.2.11 UUDELLEENKAYNNISTYSVIIVE (ID 15555)

Taman parametrin avulla maaritat aikaviipeen, jonka aikana taajuusmuuttajaa ei voi
kaynnistaa uudelleen pysahtymisen jalkeen.
Parametria kaytetaan kompressorisovelluksissa.
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Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Uudelleenkaynnistysviive ei
kaytossa

10.4 OHJEET

10.4.1  TAAJUUSOHJE

Taajuusohjeen lahde voidaan ohjelmoida kaikissa ohjauspaikoissa PC-tyokalua lukuun
ottamatta. Jos kaytat tietokonetta, se ottaa taajuusohjeen aina PC-tyokalusta.

ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 A)

Voit asettaa /0 A -ohjauspaikan taajuusohjeen parametrilla P3.3.1.5.
ETAOHJAUSPAIKKA (1/0 B)

Voit asettaa /0 B -ohjauspaikan taajuusohjeen parametrilla P3.3.1.6.
PAIKALLISOHJAUS (PANEELI)

Jos parametrin P3.3.1.7 arvona on oletusarvo Paneeli, parametrille P3.3.1.8 (Paneelin
ohjearvo) asetettu ohjearvo on voimassa.

ETAOHJAUSPAIKKA (KENTTAVAYLA)

Jos sailytat parametrin P3.3.1.10 oletusarvon Kenttavayla, taajuusohje tulee kenttavaylasta.
P3.3.1.1 MINIMITAAJUUSOHJE (ID 101)

Taman parametrin avulla maaritat minimitaajuusohjeen.

P3.3.1.2 MAKSIMITAAJUUSOHJE (ID 102)

Taman parametrin avulla maaritat maksimitajuusohjeen.

P3.3.1.3 POSITIIVINEN TAAJUUSOHJERAJA (ID 1285)

Taman parametrin avulla maaritat positiivisen suunnan lopullisen taajuusohjerajan.
P3.3.1.4 NEGATIIVINEN TAAJUUSOHJERAJA [ID 1286)

Taman parametrin avulla maaritat negatiivisen suunnan lopullisen taajuusohjerajan.
Talla parametrilla voidaan esimerkiksi estaa moottoria kaymasta taaksepain.

P3.3.1.5 1/0-OHJEARVOPAIKAN A VALINTA (ID 117]

Tamaéan parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu 1/0 A.
Parametrilla 1.2 valittu sovellus maarittaa oletusarvon.
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P3.3.1.6 1/0-OHJEARVOPAIKAN B VALINTA (ID 131)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu I/0 B.
Lisatietoja on parametrin P3.3.1.5 kohdalla. I/0 B -ohjauspaikka voidaan pakottaa aktiiviseksi
vain digitaalitulolla (P3.5.1.7].

P3.3.1.7 PANEELIOHJAUKSEN OHJEARVON VALINTA (ID 121)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

P3.3.1.8 PANEELIN OHJEARVO (ID 184)

Taman parametrin avulla saadat paneelin taajuusohjetta.

P3.3.1.9 PANEELIN SUUNTA (ID 123

Parametri maarittaa moottorin pyorimissuunnan, kun ohjauspaikaksi on valittu paneeli.

P3.3.1.10 KENTTAVAYLAOHJEARVON VALINTA (ID 122)

Taman parametrin avulla valitsen ohjelahteen, kun ohjauspaikaksi on valittu kenttavayla.
Oletusarvo maéaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan. Tietoja
oletusarvoista on luvussa 12 Liite 1.

10.4.2  VAKIONOPEUDET

P3.3.3.1 VAKIONOPEUSTILA (ID 182)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulon vakionopeuksien logiikan.

Talla parametrilla voit asettaa logiikan, jolla jokin vakionopeuksista valikoituu kayttoon.
Valittavissa on kaksi logiikkaa.

Vakionopeus maaraytyy aktiivisten ennalta maaritettyjen digitaalitulojen maaran mukaan.

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
Tulojen sekoitus on binaaritilassa. Vakionopeus maaraytyy
0 Binaaritila aktiivisten digitaalitulojen joukon mukaan. Lisatietoja on tau-
lukossa Taulukko 116 Vakionopeuksien valitseminen, kun
P3.3.3.1 = Binaaritila.
1 Tulojen maars Kaytettava vakpnopeus maaraytyy aktiivisten tulojen maaran
mukaan: 1, 2 tai 3.

P3.3.3.2 VAKIONOPEUS 0 (ID 180)
Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on

kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.
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P3.3.3.3 VAKIONOPEUS 1 (ID 105)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.4 VAKIONOPEUS 2 (ID 106)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.5 VAKIONOPEUS 3 (ID 126)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.6 VAKIONOPEUS 4 (ID 127)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.7 VAKIONOPEUS 5 (ID 128)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.8 VAKIONOPEUS é (ID 129)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

P3.3.3.9 VAKIONOPEUS 7 (ID 130)

Parametri maarittaa vakionopeusohjeen, jota kaytetaan, kun vakionopeustoiminto on
kaytossa.
Valitse vakionopeudet digitaalitulosignaaleilla.

PARAMETRILLE P3.3.3.1 VALITAAN ARVOKSI 0:

Voit asettaa ohjeeksi vakionopeuden 0 asettamalla parametrin P3.3.1.5 (I/0-ohjearvopaikan A
valinta) arvoksi 0 (Vakionopeus 0).

Voit valita vakionopeuden 1-7 maarittamalla digitaalitulot parametrille P3.3.3.10
(Vakionopeusvalinta 0], P3.3.3.11 (Vakionopeusvalinta 1) tai P3.3.3.12 (Vakionopeusvalinta 2).
Vakionopeus maaraytyy aktiivisten digitaalitulojen joukon mukaan. Lisatietoja on
seuraavassa taulukossa. Vakionopeudet pysyvat automaattisesti minimi- ja
maksimitaajuuksien (P3.3.1.1 ja P3.3.1.2) vélissa.
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Tarvittava toimi Aktivoituva taajuus

Valitse parametrin P3.3.1.5 arvoksi 0. Vakionopeus 0

Taulukko 116: Vakionopeuksien valitseminen, kun P3.3.3.1 = Binaaritila

Vakionopeusvalinta 0
(P3.3.3.10)

Aktivoitu digitaalitulosignaali

Vakionopeusvalinta 2 Vakionopeusvalinta 1
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11)

*

*

*

*

Aktivoitu taajuusohje

Vakionopeus 0

Vain, jos Vakionopeus 0 on
asetettu taajuusohjelah-
teeksi parametrilla
P3.3.3.1.5, P3.3.1.6,
P3.3.1.7 tai P3.3.1.10.

Vakionopeus 1

Vakionopeus 2

Vakionopeus 3

Vakionopeus 4

* Vakionopeus 5

Vakionopeus 6

Vakionopeus 7

* = Tulo on aktivoitu.

PARAMETRILLE P3.3.3.1 VALITAAN ARVOKSI 1:

Voit kayttaa vakionopeuksia 1-3 eri aktiivisten digitaalitulojoukkojen kanssa. Aktiivisten
tulojen maara ilmaisee kaytettavan nopeuden.
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Taulukko 117: Vakionopeuksien valitseminen, kun P3.3.3.1 = Tulojen mdara

Aktivoitu digitaalitulosignaali Aktivoitu taajuusohje

Vakionopeusvalinta 2 Vakionopeusvalinta 1 Vakionopeusvalinta 0
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)

*

*

*

*

Vakionopeus 0

Vain, jos Vakionopeus 0 on
asetettu taajuusohjelah-
teeksi parametrilla
P3.3.3.1.5, P3.3.1.6,
P3.3.1.7 tai P3.3.1.10.

* Vakionopeus 1

Vakionopeus 1

Vakionopeus 1

* Vakionopeus 2

Vakionopeus 2

* Vakionopeus 2

* * Vakionopeus 3

* = Tulo on aktivoitu.

P3.3.3.10 VAKIONOPEUSVALINTA 0 (ID 419)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

Tama parametri on binaarimuotoinen valitsin vakionopeuksille (0-7). Katso parametrit
P3.3.3.2-P3.3.3.9.

P3.3.3.11 VAKIONOPEUSVALINTA 1 [ID 420)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

Tama parametri on binaarimuotoinen valitsin vakionopeuksille (0-7). Katso parametrit
P3.3.3.2-P3.3.3.9.

P3.3.3.12 VAKIONOPEUSVALINTA 2 (ID 421)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan valitsimena
vakionopeuksille.

Tama parametri on binaarimuotoinen valitsin vakionopeuksille (0-7). Katso parametrit
P3.3.3.2-P3.3.3.9.

Voit kayttaa vakionopeuksia 1-7 liittamalla digitaalitulon naihin toimintoihin luvun 70.6.1
Digitaali- ja analogiatulojen ohjelmointi ohjeiden mukaisesti. Lisatietoja on kohdissa Taulukko
116 Vakionopeuksien valitseminen, kun P3.3.3.1 = Binaaritila, Taulukko 34 Vakionopeuksien
parametrit. ja Taulukko 42 Digitaalitulojen asetukset.
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10.4.3 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN PARAMETRIT

Moottoripotentiometrin taajuusohje on kaytettavissa kaikissa ohjauspaikoissa. Voit muuttaa
moottoripotentiometrin ohjetta vain, kun taajuusmuuttaja on Kay-tilassa.

HUOMAUTUS!
Jos lahtotaajuus on asetettu pienemmiksi kuin Moottoripotentiometrin ramppi
-parametrin arvo, normaalit kiihdytys- ja hidastusajat asettavat sen rajat.

P3.3.4.1 MOOTTORIPOTENTIOMETRI YLOS (ID 418)

Taman parametrin avulla kasvatat lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometrin avulla voit nostaa tai laskea lahtotaajuutta. Kun parametriin
Moottoripotentiometri YLOS kytketdan digitaalitulo ja digitaalitulosignaali on aktiivinen,
lahtotaajuus kasvaa.

Moottoripotentiometriohje KASVAA, kunnes kosketin avautuu.

P3.3.4.2 MOOTTORIPOTENTIOMETRI ALAS [(ID 417

Taman parametrin avulla voit laskea lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometrin avulla voit nostaa tai laskea lahtotaajuutta. Kun parametriin
Moottoripotentiometri ALAS kytketaan digitaalitulo ja digitaalitulosignaali on aktiivinen,
lahtotaajuus pienenee.

Moottoripotentiometriohje PIENENEE, kunnes kosketin avautuu.

Kolmella parametrilla on vaikutus siihen, miten lahtotaajuus kasvaa tai pienenee, kun
Moottoripotentiometri YLOS tai Moottoripotentiometri ALAS on kaytossa. Nama parametrit
ovat Moottoripotentiometrin ramppi (P3.3.4.3), Kiihtyvyysaika (P3.4.1.2) ja Hidastusaika
(P3.4.1.3).

» [s]

®_I
@—

Kuva 47: Moottoripotentiometrin parametrit

A. Taajuusohje D. Moottoripotentiometrin ramppi
B. Maksimitaajuus E. Aika )
C. Minimitaajuus F. Moottoripotentiometri YLOS
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G. Moottoripotentiometri ALAS

P3.3.4.3 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN RAMPPI (ID 331)

Parametri maarittaa moottoripotentiometriohjeen muutoksen nopeuden, kun ohjetta
suurennetaan tai pienennetaan.
Parametrin arvo annetaan hertseina sekunnissa.

P3.3.4.4 MOOTTORIPOTENTIOMETRIN PALAUTUS (ID 367)

Taman parametrin avulla maaritat moottoripotentiometrin taajuusohjeen nollauslogiikan.

Tama parametri maarittaa, milloin moottoripotentiometrin taajuusohje nollataan.
Nollaustoiminnossa on kolme vaihtoehtoa: ei nollausta, nollaus taajuusmuuttajan
pysahtyessa ja nollaus taajuusmuuttajan irtikytkennan yhteydessa.

Valinnan . I
Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei palautusta Viin?einen. r.noottoripotentipm.etrlin tgajuusohjg sailyy pysay-
tystilan yli ja tallentuu muistiin, jos ilmenee virtakatkos.
- . Moottoripotentiometrin taajuusohjeeksi muuttuu 0, kun taa-
1 Pysaytystila . L . . . I
juusmuuttaja siirtyy pysaytystilaan tai kytketaan irti.
2 Irtikytketty Molottorlpotent.lometnn“tléaj.ugsohjeeky muuttuu 0 vain, kun
taajuusmuuttaja kytketaan irti.

10.4.4  HUUHTELUPARAMETRIT.

Huuhtelutoimintoa kaytetaan normaalin ohjauksen hetkelliseen ohittamiseen. Toiminnon
avulla voit esimerkiksi huuhdella putkiston tai kayttaa pumppua manuaalisesti ennalta
asetetulla vakionopeudella.

Huuhtelutoiminto kaynnistaa taajuusmuuttajan valitun ohjeen mukaisesti ilman
kaynnistyskomentoa ohjauspaikasta riippumatta.

P3.3.6.1 HUUHTELUOHJEEN KAYTTOONOTTO (ID 530)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi huuhtelutoiminnon.
Huuhtelutaajuusohje on kaksisuuntainen, eika taakse-komento vaikuta sen suuntaan.

HUOMAUTUS!
Kun digitaalitulo aktivoituu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.3.6.2 HUUHTELUOHJE (ID 1239]

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajalle vakionopeusohjeen, jota kaytetaan,
kun huuhtelutoiminto on kaytossa.

Ohje on kaksisuuntainen, eika taakse-komento vaikuta sen suuntaan. Eteen-ohjeella on
positiivinen ja taakse-ohjeella negatiivinen arvo.
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10.5 RAMPPI- JA JARRUASETUKSET

10.5.1 RAMPIN 1

P3.4.1.1 RAMPIN 1 MUOTO (ID 500)

Taman parametrin avulla pehmennat kiihdytys- ja hidastusramppien alkua ja loppua.
Parametreilla Rampin 1 muoto ja Rampin 2 muoto voi pehmentaa kiihdytys- ja
hidastusrampin alkua ja loppua. Jos arvoksi asetetaan 0,0 %, ramppi on lineaarinen.
Kiihdytys ja hidastus reagoivat ohjearvosignaalin muutoksiin heti.

Kun parametrin arvoksi asetetaan 1,0-100,0 prosenttia, kiihdytys- ja hidastusrampit ovat S-
kirjaimen muotoisia. Taman toiminnon avulla voit vahentaa osien mekaanista kulumista seka
virtapiikkeja ohjearvojen muuttuessa. Voit muokata kiihdytysaikaa parametreilla P3.4.1.2
(Kiihdytysaika 1) ja P3.4.1.3 (Hidastusaika 1).

A
[Hz]

ID103, ID104 —

[t]

Kuva 48: Kiihdytys-/hidastuskayré (S-muoto)
P3.4.1.2 KIIHDYTYSAIKA 1 (ID 103]

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus kasvaa
nollataajuudesta maksimitaajuuteen.

P3.4.1.3 HIDASTUSAIKA 1 (ID 104)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen.
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10.5.2 RAMPIN 2

P3.4.2.1 RAMPIN 2 MUOTO (ID 501)

Taman parametrin avulla pehmennat kiihdytys- ja hidastusramppien alkua ja loppua.
Parametreilla Rampin 1 muoto ja Rampin 2 muoto voi pehmentaa kiihdytys- ja
hidastusrampin alkua ja loppua. Jos arvoksi asetetaan 0,0 %, ramppi on lineaarinen.
Kiihdytys ja hidastus reagoivat ohjearvosignaalin muutoksiin heti.

Kun parametrin arvoksi asetetaan 1,0-100,0 prosenttia, kiihdytys- ja hidastusrampit ovat S-
kirjaimen muotoisia. Taman toiminnon avulla voit vahentaa osien mekaanista kulumista seka
virtapiikkeja ohjearvojen muuttuessa. Voit muokata kiihdytysaikaa parametreilla P3.4.2.2
(Kiihdytysaika 2] ja P3.4.2.3 (Hidastusaika 2).

A
[Hz]

ID103, ID104 —

[t]

Kuva 49: Kiihdytys-/hidastuskéayré (S-muoto)
P3.4.2.2 KIIHDYTYSAIKA 2 (ID 502)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus kasvaa
nollataajuudesta maksimitaajuuteen.

P3.4.2.3 HIDASTUSAIKA 2 (ID 503)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen.

P3.4.2.4 RAMPIN 2 VALINTA (ID 408)

Taman parametrin avulla valitaan joko ramppi 1 tai ramppi 2.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 AUKI Rampin 1 muoto, kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1
1 CLOSED Rampin 2 muoto, kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2

P3.4.2.5 RAMPIN 2 TAAJUUSRAJA [ID 533)

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuudelle raja-arvon, jonka ylapuolella ramppi 2
tulee kayttoon.

Kayta toimintoa esimerkiksi syvien kaivojen pumppusovelluksissa, joissa tarvitaan nopeita
ramppiaikoja pumppua kaynnistettdessa tai pysaytettdessa (kun pumppua kaytetaan
minimitaajuuden alapuolella).

Toisen rampin ajat aktivoituvat, kun taajuusmuuttajan lahtotaajuus ylittaa taman parametrin
maarittaman rajan. Voit poistaa toiminnon kaytosta asettamalla parametrin arvoksi 0.

P3.4.2.2 P3.4.2.3

P3.452 |- _ T >N ___

P3.4.1.3

-
t [s]

Kuva 50: Rampin 2 aktivointi, kun [&htétaajuus ylittda kynnysarvon. [P.3.4.5.2 = Kiihdyt. 2
taajuusraja, P3.4.1.2 = Kiiht.aika 1, P3.4.2.2 = Kiiht.aika 2, P3.4.1.3 = Hid.aika 1, P3.4.2.3 =
Hid.aika 2).

10.5.3  KAYNNISTYKSEN MAGNETOINTI

P3.4.3.1 MAGNETOINTIVIRTA KAYNNISTYKSESSA (ID 517)

Taman parametrin avulla maaritat moottoriin kaynnistettaessa syotettavan tasavirran.
Jos taman parametrin arvo on 0, kaynnistyksen magnetointitoiminto on poissa kaytosta.

P3.4.3.2 MAGNETOINTIAIKA KAYNNISTYKSESSA (ID 516)

Tama parametri maarittaa, kuinka kauan moottori saa tasavirtaa ennen kiihdytyksen
aloittamista.
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10.5.4  DC-JARRUTUS

P3.4.4.1 DC-JARRUTUSVIRTA (ID 507)

Taman parametrin avulla maaritat moottoriin syotettavan virran DC-jarrutuksen aikana.
Jos taman parametrin arvo on 0, DC-jarrutustoiminto on poissa kaytosta.

P3.4.4.2 DC-JARRUTUSAIKA PYSAYTYKSESSA (ID 508)

Taman parametrin avulla maaritat, onko jarrutus kaytossa ja nakyyko jarrutusaika moottorin
pysahtyessa.
Jos taman parametrin arvo on 0, DC-jarrutustoiminto on poissa kaytosta.

P3.4.4.3 TAAJUUS, JOLLA DC-JARRUTUS ALOITETAAN HIDASTAEN PYSAYTETTAESSA (ID 515]

Taman parametrin avulla maaritat lahtotaajuuden, jossa DC-jarrutus alkaa.

10.5.5 VUOJARRUTUS

P3.4.5.1 VUOJARRUTUS (ID 520]

Taman parametrin avulla otat vuojarrutuksen kayttoon.
Voit kayttaa vuojarrutusta DC-jarrutuksen sijasta. Vuojarrutus tehostaa jarrutustehoa silloin,
kun lisajarruvastuksia ei tarvita.

Kun tarvitaan jarrutusta, jarjestelma pienentaa taajuutta ja suurentaa moottorin vuota, mika
tehostaa moottorin jarrutuskykya. Moottorin nopeutta ohjataan jarrutuksen aikana.

C HUOMIO!
Kayta jarrutusta vain jaksoittain. Vuojarrutuksessa energia muuttuu lammaksi,
mika voi vahingoittaa moottoria.

P3.4.5.2 VUOJARRUTUSVIRTA [ID 519]

Taman parametrin avulla maaritat vuojarrutuksen virran tason.

10.6 1/0-MAARITYKSET

10.6.1 DIGITAALI- JA ANALOGIATULOJEN OHJELMOINTI

Taajuusmuuttajan tulot voidaan ohjelmoida joustavasti. Voit vapaasti kayttaa vakio- ja
lisalaajennuskorttien tuloja erilaisiin toimintoihin.

Laajennuskortin kapasiteettia voidaan ehka laajentaa lisakorteilla. Voit asentaa lisakortit
korttipaikkoihin C, D ja E. Lisatietoja lisakorttien asentamisesta on asennusoppaassa.
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Kuva 51: Lisdkorttipaikat ja ohjelmoitavat tulot

A. Vakiokorttipaikka A liittimineen E. Lisakorttipaikka E
B. Vakiokorttipaikka B liittimineen F. Ohjelmoitavat digitaalitulot (DI)
C. Lisakorttipaikka C G. Ohjelmoitavat analogiatulot (Al)

D. Lisakorttipaikka D
10.6.1.1 Digitaalitulojen ohjelmointi

Digitaalituloissa kaytettavissa olevat toiminnot on jarjestetty parametreiksi
parametrityhmaan M3.5.1. Voit maarittaa digitaalitulon toimintoon asettamalla sopivan
parametrin arvon. Kaytettavissa olevien toimintojen luettelo: Taulukko 42 Digitaalitulojen
asetukset.

Esimerkki
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STOP | C | READY\
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© DigINSIotA.6

Kuva 52: Graafisen paneelin Digitaalitulot-valikko

A. Graafinen paneeli C. Parametrin (asetetun digitaalitulon) arvo

B. Parametrin (toiminnon) nimi

READY \ RUN  STOP  A/ARM  FAULT
A A /
aJ0: + 10 "o T
r-2. b [ I N AN
1 LJ1 _Jd

4 1 i
v h 4
FWD  REV 1/0 \KEYPAD BUS

Kuva 53: Tekstipaneelin Digitaalitulot-valikko

A. Tekstipaneeli
B. Parametrin (toiminnon) nimi

C. Parametrin (asetetun digitaalitulon) arvo

Laajennuskortin vakiokokoonpanossa on kaytettavissa kuusi digitaalituloa: korttipaikan A
liittimet 8, 9, 10, 14, 15 ja 16.
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Tulon tyyppi Tulon Tulon nro
(graafinen tyyppi
paneeli) (tekstipa-
neeli)
DigIN dl A 1 Dlgltaalltglo 1 .[L||t|n 8 palkassa A olevassa kor-
tissa (vakiolaajennuskortti).
DigIN dl A 2 Dlgltaalltglo 2 _[lutln 9] palkassa A olevassa kor-
tissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 3 (liitin 10) paikassa A olevassa
DigIN di A 3 kortissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 4 (liitin 14) paikassa A olevassa
DigIN di A 4 kortissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 5 (liitin 15) paikassa A olevassa
DigIN di A 5 kortissa (vakiolaajennuskortti).
. Digitaalitulo 6 (Liitin 16) paikassa A olevassa
DigIN di A 6 kortissa (vakiolaajennuskortti).

Ulkoinen vika (kiinni) -toiminto, joka sijaitsee valikossa M3.5.1, on parametri P3.5.1.11. Se
saa oletusarvoksi graafisessa paneelissa DigIN paikka A.3 ja tekstipaneelissa dl A.3.
Digitaalisignaali digitaalituloon DI3 (liittimeen 10) ohjaa nyt Ulkoinen vika (kiinni) -toimintoa.

Numero Parametri Oletus Kuvaus

P3.5.1.11 Utkoinen vika DigIN paikka A.3 405 OPEN = 0K

(kiinni) CLOSED = Ulkoinen vika

Jos haluat muuttaa tulon DI3 tilalle esimerkiksi vakiolaajennuskortin tulon DIé (liitin 16),
toimi naiden ohjeiden mukaisesti.

OHJELMOINTI GRAAFISESSA PANEELISSA

1 Valitse parametri. Siirry muokkaustilaan

painamalla oikeaa nuolipainiketta. sTor| (G| ReADY| | o
E Digital inputs
ID:405 P3.5.1.11

5 Ext Fault Close
-
o DigINSlotA3 |

Ext Fault Open
= DigINSlot0.2

) Fault Reset Close
gt DigINSlotA6
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2 Korttipaikan arvo DigIN paikka A vilkkuu
muokkaustilassa alleviivattuna. Jos kaytettavissa STOPK;I READY| | Vo
on myds esimerkiksi korttipaikkoihin C, D ja E Ext Fault Close
asennettujen lisakorttien digitaalituloja, valitse ne. - D 0E 85,12
A ~ I e
v —DigIN SlotA.3 —
< ~
Min:
Max:
3 Aktivoi liittimen 3 arvo painamalla oikeaa
nuolipainiketta uudelleen. STOP|C| READY| | o
Ext Fault Close
= ID:405 P3.5.1.11
A N
v DigIN SlotA.3 -—
/o1 N
Min:
Max:
4 Muuta liittimen arvoksi 6 painamalla
ylanuolipainiketta kolme kertaa. Vahvista muutos STOP|C| READY| | et
painamalla OK-painiketta. gs| Ext Fault Close
ID:405 P3.5.1.11
A N
v DigIN SlotA.6 -
/1 N\
Min:
Max:
5  Josjokin toinen toiminto kayttaa jo digitaalituloa
D16, naytt6aon tulee sanoma. Muuta jotakin naista stop| (| READY| | o
valinnoista.
ID:
At least one digital input has
been selected to several
operations.
To prevent possible unwanted
operations, please check all
digital input selection parameters.
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OHJELMOINTI TEKSTIPANEELISSA

1 Valitse parametri. Siirry muokkaustilaan p—
A A
/
I

ALARM FAULT

painamalla OK-painiketta.

M. _
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS

ALARM FAULT

2 Muokkaustilassa kirjain D vilkkuu. Jos
kaytettavissa on myos esimerkiksi korttipaikkoihin A A
C, D ja E asennettujen lisakorttien digitaalituloja, 030C 1 4 v T
r ;i/&'/ 11 E/\ i
C

valitse ne.

v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
3 Akti\{oi Ui’Ftimen 3 arvo paina.m_a_lla oikeag _ READY RUN  STop  ALARM  FAULT
nuolipainiketta uudelleen. Kirjaimen D vilkkuminen A A
loppuu. - - - =
P35 |11 EX]
rn 1 LJ _J
L0
h 4 v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

ALARM FAULT

4 Muuta liittimen arvoksi 6 painamalla
ylanuolipainiketta kolme kertaa. Vahvista muutos A A
painamalla OK-painiketta. AE 1 11 EuT
\V/
l"ll'll.b. r11 ﬁ'/\ /
n 1 LJL
B 1 Y |
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
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5 Jos Jo.kln Po“men t0|m_|nt_o kayttaa jo dlgltaalltgloa _ READY RUN  STop  ALARM  FAULT
DI6, nayttoon tulee vieritetty sanoma. Muuta jotakin A A
naista valinnoista. _ o
T 1 'F”" T
rny o Loriagnr o
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS

Digitaalituloon DIé tuleva digitaalisignaali ohjaa nyt Ulkoinen vika (kiinni) -toimintoa.
Toiminnon arvo voi olla DigIN paikka 0.1 (graafisessa paneelissa) tai dl 0.1 (tekstipaneelissa).
Toiminnolle ei tassa maariteta liitinta. Muuten tulo olisi aina OPEN. Tama on useimpien

ryhman M3.5.1 parametrien oletusarvo.
Joillekin tuloille on saatettu maarittaa myos oletusarvoksi aina CLOSED. Niiden arvona nakyy

graafisessa paneelissa DigIN paikka 0.2 ja tekstipaneelissa dl 0.2.

HUOMAUTUS!
Digitaalituloihin voidaan maarittaa myos aikakanavia. Lisatietoja on taulukossa:
12.1 Eri sovellusten parametrien oletusarvot.

10.6.1.2 Analogiatulojen ohjelmointi

Analogisen taajuusohjesignaalin kohdetulo voidaan valita kaytettavissa olevien
analogiatulojen joukosta.

ST6P|C| READY | //o
El Analog Input 1

ID:377 pP3.5.2.7.1
ATl Signal Sel l
= AnINSIotA.1

ATl Filter Time
0.10s

ATl Signal Range \
A

4 §
° 0-10V/0-20m
Kuva 54: Graafisen paneelin Analogiatulot-valikko

A. Graafinen paneeli C. Parametrin (asetetun analogiatulon)
B. Parametrin nimi arvo

000
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®

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A /
P35 11 Al

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Kuva 55: Tekstipaneelin Analogiatulot-valikko

A. Tekstipaneeli C. Parametrin (asetetun analogiatulon)
B. Parametrin nimi arvo

Laajennuskortin vakiokokoonpanossa on kaytettavissa kaksi analogiatuloa: korttipaikan A
liittimet 2/3 ja 4/5.

Tulon tyyppi Tulon Tulon nro

(graafinen tyyppi

paneeli) (tekstipa-

neeli

AniN Al A 1 Analog|atu.L0 1 [l||tt!met 2/3] palkas§a Aole-
vassa kortissa (vakiolaajennuskortti).

AnIN Al A ) Analoglatu.lo 2 [l||tt!met .4/5] palkasga Aole-
vassa kortissa (vakiolaajennuskortti).

Parametri P3.5.2.1.1 Al1-signaalin valinta sijaitsee valikossa M3.5.2.1. Parametri saa
graafisessa paneelissa oletusarvoksi AnIN paikka A.1 ja tekstipaneelissa Al A.1. Analogisen
taajuusohjesignaalin Al1 kohdetulo on nyt liittimien 2/3 analogiatulo. Maarita DIP-kytkimilla,
onko kyseessa jannite- vai virtasignaali. Lisatietoja on asennusoppaassa.

Numero Parametri Oletus Kuvaus

Al1-signaalin

valinta AnIN paikka A.1

P3.5.2.1.1 377 |

Jos haluat muuttaa tulon Al1 tilalle esimerkiksi korttipaikassa C olevan lisakortin
analogiatulon, toimi naiden ohjeiden mukaisesti.
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ANALOGIATULOJEN OHJELMOINTI GRAAFISESSA PANEELISSA

1 Valitse parametri painamalla oikeaa
nuolipainiketta. STOP|C| READY| | Vo
mAnalogue Input 1
ID:377 P3.5.2.1.1
o AIl Signal Sel |
@ AnIN SlotA.l

AIl Filter Time
£ 0.10s

o= AIl Signal Range
gt 0-10V/0-20mA

2 Arvo AnIN paikka A vilkkuu muokkaustilassa
alleviivattuna. STOP|C| READY| | 110

oF AIl Signal Sel
(0]

ID:377 P3.5.2.1.1
v SAnIN SlotA.I1
o
Min:
Max:
3 Muuta arvoksi AnIN paikka C painamalla
ylanuolipainiketta. Vahvista muutos painamalla OK- sTor| (G| READY| | o
painiketta. sf] AIl Signal Sel
e ID:377 P3.5.2.1.1
VAN ‘_)\\_// \\_//(__
v SAnIN SlotC.I1C_
Min:
Max:
ANALOGIATULOJEN OHJELMOINTI TEKSTIPANEELISSA
1 Valitse parametri painamalla OK-painiketta. READY RUN  STop  ALARM  FAULT
A A
[ - / ] /
rj;.b,aj. /. M
IO Y B Y B |
I R I B |
v h 4
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
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2 Muokkaustilassa kirjain A vilkkuu. CEADY RUN  oTor  ALARM  FAULT
A
PIRQ 11 Al |
D [
SIS 1
AN (s
v h 4
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS
3 Muuta arvoksi C painamalla ylanuolipainiketta. READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
Vahvista muutos painamalla OK-painiketta. A A
PIRQ 11 Al |
(=1 1
SS9 L
/\C
v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
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10.6.1.3 Signaalildhteiden kuvaukset.

Lahde Toiminto

Paikka 0.# Digitaalitulot:

Taman toiminnon avulla voit maarittaa digitaalisignaalin olemaan aina
OPEN tai CLOSED. Valmistaja on maarittanyt jotkin signaalit aina arvoon
CLOSED. Tallainen on esimerkiksi parametri P3.5.1.15 (K&aynnistys sal-
littu). Jos asetusta ei muuteta, Kaynnistys sallittu -signaali on aina aktii-
vinen.

#=1: Aina OPEN

#=2-10: Aina CLOSED

Analogiatulot (kaytetaan testitarkoituksiin):

# = 1: Analogiatulo = 0 % signaalin vahvuudesta

# = 2: Analogiatulo = 20 % signaalin vahvuudesta

# = 3: Analogiatulo = 30 % signaalin vahvuudesta jne.

# = 10: Analogiatulo = 100 % signaalin vahvuudesta
Paikka A.# Numero (#) on paikan A digitaalitulon numero.
Paikka B.# Numero (#) on paikan B digitaalitulon numero.
Paikka C.# Numero (#) on paikan C digitaalitulon numero.
Paikka D.# Numero (#) on paikan D digitaalitulon numero.
Paikka E.# Numero (#) on paikan E digitaalitulon numero.
Aikakanava.# 1 = Aikakanava 1, 2 = Aikakanava 2, 3 = Aikakanava 3
KV CW.# Numero (#) on ohjaussanan bittinumero.
KV PD.# Numero (#) on Prosessidata 1 -bitin numero.
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10.6.2 OHJELMOITAVIEN TULOJEN OLETUSTOIMINNOT

Taulukko 118: Ohjelmoitavien digitaali- ja analogiatulojen oletustoiminnot.

Tulo Liittimet Ohjearvo Toiminto Parametrin numero

DI1 8 Al Ohj.signaali T A P3.5.1.1

DI2 9 A2 Ohj.signaali 2 A P3.5.1.2

DI3 10 A3 Ulkoinen vika (kiinni) [P3.5.1.11
Dl4 14 A4 Vakionopeusvalinta 0 |P3.5.1.21
DI5 15 A5 Vakionopeusvalinta 1 |P3.5.1.22
DIé 16 A6 Vian kuittaus (kiinni) |P3.5.1.13
Al1 2/3 A Al1-signaalin valinta |P3.5.2.1.1
Al2 4/5 A2 Al2-signaalin valinta |P3.5.2.2.1

10.6.3  DIGITAALITULOT

Parametrit ovat toimintoja, jotka voidaan liittaa digitaalituloliittimiin. Teksti Dig/IN paikka A.2
tarkoittaa paikan A toista tuloa. Toimintoja voidaan liittaa myds aikakanaviin. Aikakanavat
toimivat liittimina.

Voit valvoa digitaalitulojen ja -lahtojen tiloja monivalvontanakymassa.
P3.5.1.1 OHJAUSSIGNAALI 1 A [ID 403)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 1), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 A (FWD).

P3.5.1.2 OHJAUSSIGNAALI 2 A (ID 404)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 2), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 A (REV).

P3.5.1.3 OHJAUSSIGNAALI 3 A [ID 434)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 3], joka kaynnistaé ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 A.

P3.5.1.4 OHJAUSSIGNAALI 1 B [ID 423]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 1), joka kdynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 B.

P3.5.1.5 OHJAUSSIGNAALI 2 B [ID 424]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 2}, joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on /0 B.
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P3.5.1.6 OHJAUSSIGNAALI 3 B [ID 435]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin (ohjaussignaali 3), joka kaynnistaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan, kun ohjauspaikka on 1/0 B (FWD).

P3.5.1.7 PAKOTA OHJAUS I/0 B [ID 425]

Tamaéan parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa ohjauspaikan 1/0 A:sta
I/0 B:hen.

P3.5.1.8 PAKOTA TAAJUUSOHJE I/0 B [ID 343)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa taajuusohjeléhteen 1/0
A:sta I/0 B:hen.

P3.5.1.9 PAKOTA KENTTAVAYLAOHJAUS (ID 411)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa kenttavaylan
ohjauspaikaksi ja taajuusohjelahteeksi (I/0 A:sta, I/0 B:st4 tai paikallisohjauksestal.

P3.5.1.10 PAKOTA PANEELIOHJAUS (ID 410)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka vaihtaa paneelin ohjauspaikaksi
ja taajuusohjeléhteeksi (mista tahansa ohjauspaikastal).

P3.5.1.11 ULKOINEN VIKA [KIINNI) (ID 405)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi ulkoisen vian.

P3.5.1.12 ULKOINEN VIKA [AUKI] [ID 406)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi ulkoisen vian.

P3.5.1.13 VIAN KUITTAUS [KIINNI] (ID 414)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa kaikki aktiiviset viat.
Aktiiviset viat kuittautuvat, kun digitaalitulon tila "auki” muuttuu tilaksi "kiinni" (nouseva
reuna).

P3.5.1.14 VIAN KUITTAUS (AUKI) (ID 213)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kuittaa kaikki aktiiviset viat.
Aktiiviset viat kuittautuvat, kun digitaalitulon tila "kiinni" muuttuu tilaksi "auki” (nouseva
reuna).

P3.5.1.15 KAYNNISTYS SALLITTU (ID 407]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka asettaa taajuusmuuttajan
valmiustilaan.

Kun kosketin on auki, moottorin kaynnistys ei ole sallittu.
Kun kosketin on kiinni, moottorin kdynnistys on sallittu.

Pysdytyksessd taajuusmuuttaja tottelee parametrin P3.2.5 (Pysaytystoiminto) arvoa.
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P3.5.1.16 KAY LUKITUS 1 (ID 1041)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kaynnistyksen.

Vaikka taajuusmuuttaja olisi kayttovalmis, sita ei voi kaynnistaa, kun lukitussignaali on auki-
tilassa (l&ppalukitus).

P3.5.1.17 KAY LUKITUS 2 (ID 1042}

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kaynnistyksen.

Vaikka taajuusmuuttaja olisi kayttovalmis, sita ei voi kaynnistaa, kun lukitussignaali on auki-
tilassa (lappalukitus).

Jos lukitus on kaytossa, taajuusmuuttaja ei voi kaynnistya.

Taman toiminnon avulla voit estda taajuusmuuttajan kaynnistymisen, kun lappa on kiinni. Jos
lukitus aktivoidaan taajuusmuuttajan kaynnin aikana, taajuusmuuttaja pysahtyy.

P3.5.1.18 MOOTTORIN ESILAMMITYS PAALLA (ID 1044)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi moottorin
esilammitystoiminnon.

Moottorin esilammitystoiminto syottaa DC-virtaa moottoriin, kun taajuusmuuttaja on
pysaytystilassa.

P3.5.1.19 RAMPIN 2 VALINTA (ID 408)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan ramppiajan.

P3.5.1.20 EI KIIHDYTYSTA/HIDASTUSTA (ID 415]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka estaa taajuusmuuttajan
kithdytyksen ja hidastuksen.
Kiihdytys tai hidastus ei ole mahdollista, ennen kuin kosketin avautuu.

P3.5.1.21 VAKIONOPEUSVALINTA 0 (ID 419)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valikoi vakionopeudet.

P3.5.1.22 VAKIONOPEUSVALINTA 1 (ID 420)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valikoi vakionopeudet.

P3.5.1.23 VAKIONOPEUSVALINTA 2 (ID 421)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka valikoi vakionopeudet.

P3.5.1.24 MOOTTORIPOTENTIOMETRI YLOS (ID 418)

Taman parametrin avulla kasvatat lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometriohje KASVAA, kunnes kosketin avautuu.
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P3.5.1.25 MOOTTORIPOTENTIOMETRI ALAS (ID 417)

Taman parametrin avulla voit laskea lahtotaajuutta digitaalitulosignaalilla.
Moottoripotentiometriohje PIENENEE, kunnes kosketin avautuu.

P3.5.1.26 PIKAPYSAYTYKSEN AKTIVOINTI (ID 1213)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi pikapysaytystoiminnon.
Pikapysaytystoiminto pysayttaa taajuusmuuttajan ohjauspaikasta ja ohjaussignaalien tilasta
riippumatta.

P3.5.1.27 AJASTIN 1 (ID 447)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.
Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.28 AJASTIN 2 (ID 448)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.
Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.29 AJASTIN 3 (ID 449)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.
Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.30 PID ASETUSARVON TEHOSTUS [ID 1046)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi PID-asetusarvon
tehostuksen.

Ajastin kaynnistyy, kun taman signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi
paattyy, kun kestoparametrille maaritetty aika on kulunut.

P3.5.1.31 PID-ASETUSARVON VALINTA (ID 1047)

Taman parametrin avulla asetat digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan PID-
asetusarvon.

P3.5.1.32 ULKOINEN PID-KAYNNISTYSSIGNAALI (ID 1049]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka kaynnistaa ja pysayttaa ulkoisen
PID-saatajan.

HUOMAUTUS!
Parametrilla ei ole vaikutusta, jos ulkoista PID-saadinta ei ole otettu kayttoon

ryhmassa 3.14.
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P3.5.1.33 ULKOISEN PID-ASETUSARVON VALINTA (ID 1048)

Taman parametrin avulla asetat digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan PID-
asetusarvon.

P3.5.1.34 NOLLAA HUOLTOLASKURI 1 (ID 490)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka nollaa huoltolaskurin.

P3.5.1.36 HUUHTELUOHJEEN KAYTTGONOTTO (ID 530)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi huuhtelutoiminnon.
Huuhtelutaajuusohje on kaksisuuntainen, eika taakse-komento vaikuta sen suuntaan.

HUOMAUTUS!
Kun digitaalitulo aktivoituu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.5.1.38 AKTIVOI FIRE MODE AUKI (ID 1596)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi Fire Mode -toiminnon.

P3.5.1.39 AKTIVOI FIRE MODE KIINNI (ID 1619)]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi Fire Mode -toiminnon.

P3.5.1.40 FIRE MODE TAAKSE [ID 1618)

Talla parametrilla valitset digitaalitulosignaalin, joka antaa kaskyn moottorin
pyorimissuunnan vaihtamiseen Fire Mode -tilassa.
Toiminnolla ei ole vaikutusta normaaliin kayttoon.

P3.5.1.41 AKTIVOI AUTOMAATTINEN PUHDISTUS (ID 1715)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa
automaattipuhdistuksen.
Puhdistus keskeytyy, jos aktivointisignaali poistuu ennen puhdistuksen paattymista.

HUOMAUTUS!
Jos tulo on aktivoitu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.5.1.42 PUMPUN 1 LUKITUS [ID 426)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.
Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan.

P3.5.1.43 PUMPUN 2 LUKITUS (ID 427)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.
Oletusarvo maé&raytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan.
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P3.5.1.44 PUMPUN 3 LUKITUS [ID 428)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.
Oletusarvo maaraytyy parametrilla P1.2 (Sovellus) valitun sovelluksen mukaan.

P3.5.1.45 PUMPUN 4 LUKITUS (ID 429)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.5.1.46 PUMPUN 5 LUKITUS [ID 430]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetadn
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.5.1.47 PUMPUN 6 LUKITUS [ID 486)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.5.1.48 PUMPUN 7 LUKITUS [ID 487)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.5.1.49 PUMPUN 8 LUKITUS [ID 488)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.5.1.52 NOLLAA KWH-VALIAIKALASKURI (ID 1053)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka nollaa kWh-valiaikalaskurin.

P3.5.1.53 PARAMETRIJOUKON 1/2 VALINTA (ID 496)

Parametri maarittaa digitaalitulon, jonka avulla voidaan valita parametrijoukko 1 tai 2.
Toiminto on kaytdssa, jos tassa parametrissa valitaan jokin muu paikka kuin Dig/N paikka 0.
Parametrijoukko voidaan valita ja asetukset muuttaa vain taajuusmuuttajan ollessa
pysaytettyna.

*  Kosketin auki = Parametrijoukko 1 on asetettu aktiiviseksi joukoksi
*  Kosketin kiinni = Parametrijoukko 2 on asetettu aktiiviseksi joukoksi

HUOMAUTUS!
Parametrien arvot tallennetaan joukkoihin 1 ja 2 parametreilla B6.5.4 (Tallenna

joukkoon 1) ja B6.5.4 (Tallenna joukkoon 2). Voit kayttaa naita parametreja joko
paneelista tai VACON® Live -PC-tyokalusta.
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10.6.4  ANALOGIATULOT

P3.5.2.1.1 AI1-SIGNAALIN VALINTA [(ID 377)

Taman parametrin avulla voit kytkea Al-signaalin haluamaasi analogiatuloon.
Parametri on ohjelmoitava. Katso Taulukko 118 Ohjelmoitavien digitaali- ja analogiatulojen
oletustoiminnot..

P3.5.2.1.2 Al1-SIGNAALIN SUODATUSAIKA [ID 378)

Taman parametrin avulla voit suodattaa analogiatulosignaalin hairioita.
Voit aktivoida taman parametrin antamalla sille arvon, joka on suurempi kuin 0.

HUOMAUTUS!
Pitka suodatusaika hidastaa saatovastetta.

Analogiatulosignaali
A

[%]
Suodattamaton signaali
100% H----}
Suodatettu signaali
63% -f - A

t [s]

ID378
———>

Kuva 56: AlT-signaalin suodatus.

P3.5.2.1.3 Al1-SIGNAALIALUE (ID 379)

Taman parametrin avulla voit muuttaa analogiasignaalin aluetta.
Jarjestelma ohittaa taman parametrin arvon, jos kaytetaan mukautettuja
skaalausparametreja.

Valitse analogiatulosignaalin tyyppi (virta tai jannite) ohjauskortin DIP-kytkimilla. Lisatietoja
on asennusoppaassa.

Analogiatulosignaalia voidaan kayttaa myos taajuusohjeena. Arvon 0 tai 1 valinta muuttaa
analogiatulosignaalin skaalausta.
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Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Analogiatulon signaalialue on 0-10 V tai 0-20 mA (ohjauskor-
0 0-10V/0-20 mA tin DIP-kytkimien asetusten mukaan). Tulosignaali on 0-
100 %.

®

[Hz]

o
@ 0% 50% 100%™ @ [%]
0 mA 10 mA 20 mA

Kuva 57: Analogiatulon signaalialue, valinta 0

A. Taajuusohje C. Minimitaajuusohje
B. Maksimitaajuusohje D. Analogiatulosignaali

VEIL LD
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Analogiatulosignaalin arvoalue on 2-10 V tai 4-20 mA
1 2-10V/ 4-20 mA (ohjauskortin DIP-kytkimien asetusten mukaan). Tulosignaali
on 20-100 %.
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®

—

T
V&

®

© 0% 26% 50% 100%™ (@) [%]
0mA 4 mA 10 mA 20 mA

Kuva 58: Analogiatulosignaalin arvoalue, valinta 1

A. Taajuusohje C. Minimitaajuusohje
B. Maksimitaajuusohje D. Analogiatulosignaali

P3.5.2.1.4 Al1: OMA MINIMI (1D 380)]

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin arvoaluetta -160 prosentin ja 160
prosentin valilla.

P3.5.2.1.5 Al1: OMA MAKSIMI (ID 381)

Taman parametrin avulla saadat analogiatulosignaalin arvoaluetta -160 prosentin ja 160
prosentin valilla.

Voit esimerkiksi kayttaa analogiatulosignaalia taajuusohjeena ja asettaa parametrien
P3.5.2.1.4 ja P3.5.2.1.5 arvoksi 40-80 %. Talloin taajuusohje vaihtuu minimi- ja
maksimitaajuusohjeiden arvojen valilla, kun analogiatulosignaali muuttuu valilla 8-16 mA.
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? 0
@ 0% 40% 80%  100%> @ [%]
0 mA 8 mA 16 mA 20 mA

® ®

Kuva 59: Al1-signaalin mukautettu minimi/maksimi

A. Taajuusohje D. Analogiatulosignaali
B. Maksimitaajuusohje E. Al oma minimi
C. Minimitaajuusohje F. Al oma maksimi

P3.5.2.1.6 Al1-SIGNAALIN KAANTO (ID 387)

Taman parametrin avulla kdaannat analogiatulosignaalin.
Analogiatulosignaalin kdanto kaantaa signaalin kayran painvastaiseksi.

Analogiatulosignaalia voidaan kayttaa taajuusohjeena. Arvon 0 tai 1 valinta muuttaa
analogiatulosignaalin skaalausta.

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Ei kaantoa. Analogiatulosignaalin arvo 0 % vastaa minimitaa-
0 Normaali juusohjeen asetusta ja arvo 100 % maksimitaajuusohjeen
asetusta.
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o
©'%% 50% 100% > © 1]
0 mA 10 mA 20 mA
Kuva 60: AlT-signaalin kdanto, valinta 0
A. Taajuusohje C. Minimitaajuusohje
B. Maksimitaajuusohje D. Analogiatulosignaali

VEIL LD
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Signaalin kaanto. Analogiatulosignaalin arvo 0 % vastaa
1 Kaannetty maksimitaajuusohjeen asetusta ja arvo 100 % minimitaajuu-
sohjeen asetusta.

®

[Hz]

o

© 0% 50% 100% > ® 1]
0 mA 10 mA mA

Kuva é1: All1-signaalin kdanto, valinta 1

A. Taajuusohje C. Minimitaajuusohje

B. Maksimitaajuusohje D. Analogiatulosignaali
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10.6.5  DIGITAALILAHDOT

P3.5.3.2.1 RO1-TOIMINTO (ID 11001)

Talla parametrilla valitset toiminnon tai signaalin, joka liittyy relelahtoon.
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Taulukko 119: Lahtdosignaalit RO1-l3hdon kautta

Valinnan

numero Valinnan nimi Kuvaus

0 Ei kaytossa Lahto ei ole kaytossa.

1 Valmis Taajuusmuuttaja on toimintavalmis.

2 Kay Taajuusmuuttaja on kaytossa (moottori kay).

3 Vika Vikalaukaisu on tapahtunut.

4 Vika kaannetty Vikalaukaisua ei ole tapahtunut.

5 Yleinen halytys Halytystilanne on ilmennyt.

6 Taakse Taakse-komento on annettu.

7 Asetetussa nopeudessa Lahtotaajuus on sama kuin maaritetty taajuusohje.

8 Termistorivika On tapahtunut termistorivika.

9 Moottorin saato aktivoitu Jok.i.n'rajaséét'd (esimerkiksi virtaraja tai momenttiraja) on
aktiivinen.

10 Kaynnistyssignaali aktiivinen Taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on aktiivinen.

" Paneeliohjaus aktiivinen Valintana on paneeliohjaus (ohjauspaikkana on paneeli).

12 I/0-ohjaus B aktiivinen Valintana on 1/0-ohjauspaikka B (ohjauspaikkana on I/0 B).

13 Rajan valvonta 1 Rajan valvonta aktivoituu, kun signaalin arvo alittaa tai ylittaa
mé&daritetyn valvontarajan (P3.8.3 tai P3.8.7).

14 Rajan valvonta 2

15 Fire Mode aktiivinen Fire Mode -toiminto on kaytossa.

16 Huuhtelu aktiivinen Ryomintatoiminto on kaytdssa.

17 Vakionopeus aktiivinen Vakionopeus on valittu digitaalitulosignaaleilla.

18 Pikapysaytys aktiivinen Pikapysaytystoiminto on otettu kayttoon.

19 PID lepotilassa PID-saadin on lepotilassa.

20 PID-pehmotaytto aktiivinen PID-saatimen pehmotayttdtoiminto on otettu kayttoon.

21 PID-takaisinkytkennan valvonta P.ID-séétimen takaisinkytkentdarvo ei ole valvontarajojen
sisapuolella.

29 U.lkoisen P!D-séétimen takai- Ulkc.)isen.P.!D-séétimen takaisinkytkentdarvo ei ole valvonta-

sinkytkennan valvonta rajojen sisapuolella.

23 Syottépainehalytys Pumpun sy6ttopaine on laskenut parametrin P3.13.9.7 arvon

alapuolelle.
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Taulukko 119: Lahtdosignaalit RO1-l3hdon kautta

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
2% Jaatymisenestohalytys Pumpun mitattu lampdtila on laskenut parametrin
P3.13.10.5 maarittaman tason alapuolelle.
25 Aikakanava 1 Aikakanavan 1 tila.
26 Aikakanava 2 Aikakanavan 2 tila.
27 Aikakanava 3 Aikakanavan 3 tila.
28 Kenttavaylan ohjaussanan bitti | Digitaalilahtéohjaus (relelahtdohjaus) kenttavaylan ohjaussa-
13 nan bitista 13.
29 Kenttévaylan ohjaussanan bitti | Digitaaliléhtéohjaus (releldhtdohjaus) kenttavéaylan ohjaussa-
14 nan bitista 14.
30 Kenttavaylan ohjaussanan bitti | Digitaalilahtéohjaus (relelahtdohjaus) kenttavaylan ohjaussa-
15 nan bitista 15.
31 Kenttavayla, ProcessDataln1, Digitaalildhtdohjaus (relelahtéohjaus), kenttavaylan proses-
bitti 0 sidata In1, bitti 0.
Kenttavayla, ProcessDataln1, Digitaalildhtéohjaus (releldhtdohjaus), kenttavaylan proses-
32 - . o
bitti 1 sidata In1, bitti 1.
13 Kenttavayla, ProcessDataln1, Digitaalildhtdohjaus (relelahtohjaus), kenttavaylan proses-
bitti 2 sidata In1, bitti 2.
34 Huoltolaskurin 1 halytys Huoltolaskuri saavuttaa parametrin P3.16.2 maarittaman
halytysrajan.
35 Huoltolaskurin 1 vika Huoltolaskuri saavuttaa parametrin P3.16.3 maarittaman
halytysrajan.
% Lohkon 1 lahto Ohjelmoitavan lohkon 1 lahtd. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
37 Lohkon 2 lahto Ohjelmoitavan lohkon 2 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
38 Lohkon 3 l&hto Ohjelmoitavan lohkon 3 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
39 Lohkon 4 lahto Ohjelmoitavan lohkon 4 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
40 Lohkon 5 l&hto Ohjelmoitavan lohkon 5 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
W Lohkon 6 lahto Ohjelmoitavan lohkon 6 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
42 Lohkon 7 léhto Ohjelmoitavan lohkon 7 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.
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Taulukko 119: Lahtdosignaalit RO1-l3hdon kautta

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

i3 Lohkon 8 lahto Ohjelmoitavan lohkon 8 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.

m Lohkon 9 l&hto Ohjelmoitavan lohkon 9 lahto. Katso parametrivalikko M3.19,
Lohkojen ohjelmointi.

45 Lohkon 10 lahto Ohjelmoitavan lohkon 10 lahto. Katso parametrivalikko
M3.19, Lohkojen ohjelmointi.

46 Paineen yllapitopumpun ohjaus [Ulkoisen paineen ylldpitopumpun ohjaussignaali.

47 Siemenvesipumpun ohjaus Ulkoisen siemenvesipumpun ohjaussignaali.

48 Automaattinen puhdistus aktii- [Pumpun automaattinen puhdistustoiminto on kaytossa.

vinen

49 Multi-Pump K1 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

50 Multi-Pump K2 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

51 Multi-Pump K3 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

52 Multi-Pump K4 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

53 Multi-Pump K5 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

54 Multi-Pump Ké ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

55 Multi-Pump K7 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.

56 Multi-Pump K8 ohjaus Monipumpputoiminnon kontaktoriohjaus.
Nayttaa aktiivisen parametrijoukon:

69 Valittu parametrijoukko .
OPEN = Parametrijoukko 1 kaytossa
CLOSED = Parametrijoukko 2 kaytdssa

P3.5.3.2.2 RO1 PAALLEKYTKENTAVIIVE (ON] (ID 11002)

Taman parametrin avulla asetat relelahddlle ON-viiveen.

P3.5.3.2.3 RO1-POISKYTKENTAVIIVE (OFF] (ID 11003)

Taman parametrin avulla asetat relelahddlle OFF-viiveen.

10.6.6  ANALOGIALAHDOT

P3.5.4.1.1 AO1-TOIMINTO (ID 10050)

Talla parametrilla valitset toiminnon tai signaalin, joka liittyy analogialahtoon.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETRIKUVAUKSET VACON - 277

Tama parametri maarittaa analogialahtosignaalin 1 sisallon. Analogialahtosignaalin
skaalaus maaraytyy signaalin mukaan.
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Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
Testi 0 % (Ei kaytossa) Analogialdhdon arvoksi tulee parametrin P3.5.4.1.3 asetuk-
0 .
sen mukaan 0 % tai 20 %.
TESTI 100 % Analogialéhdon arvoksi tulee 100 prosenttia signaalista (10
1
V /20 mAl.
2 Lahtotaajuus Todellinen l&htdtaajuus (0-maksimitaajuusohje).
3 Taajuusohje Todellinen taajuusohje (0-maksimitaajuusohje).
4 Moottorin nopeus Moottorin todellinen nopeus (0-moottorin nimellisnopeus).
5 Lahtovirta Taajuusmuuttajan lahtovirta (0-moottorin nimellisvirta).
Moottorin momentti Moottorin todellinen momentti (0-moottorin nimellismo-
6 .
mentti (100 %)).
7 Moottorin teho Moottorin todellinen teho (0-moottorin nimellisteho (100 %)).
8 Moottorin jannite Moottorin todellinen jannite (0-moottorin nimellisjannite).
9 Valipiirin jannite Valipiirin todellinen jannite (0-1 000 V).
10 PID-asetusarvo PID-saatimen todellinen asetusarvo (0-100 %).
" PID-takaisinkytkenta PID-s&atimen todellinen takaisinkytkentaarvo (0-100 %).
12 PID-lahto PID-saatimen l&hto (0-100 %).
13 Ulkoinen PID, lahto Ulkoisen PID-saatimen l&hto (0-100 %).
14 Kenttavayla ProcessDataln 1 Kenttavayla ProcessDataln 1: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
15 Kenttadvayla ProcessDataln 2 Kenttavayla ProcessDataln 2: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
16 Kenttavayla ProcessDataln 3 Kenttavayla ProcessDataln 3: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
17 Kenttavayla ProcessDataln 4 Kenttavayla ProcessDataln 4: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
18 Kenttavayla ProcessDataln 5 Kenttavayla ProcessDataln 5: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
19 Kenttadvayla ProcessDataln 6 Kenttavayla ProcessDataln 6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
20 Kenttavayla ProcessDataln 7 Kenttavayla ProcessDataln 7: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
21 Kenttavayla ProcessDataln 8 Kenttavayla ProcessDataln 8: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
senttia).
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Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Lohkon 1 l&hto Ohjelmoitavan lohkon 1 l3hto: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
22 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 2 lahto Ohjelmoitavan lohkon 2 ldht6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
23 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 3 lahto Ohjelmoitavan lohkon 3 laht6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
24 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 4 l&hto Ohjelmoitavan lohkon 4 l3hto: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
25 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 5 lahto Ohjelmoitavan lohkon 5 l&ht6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
26 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 6 lahto Ohjelmoitavan lohkon 6 l3ht6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
27 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 7 l&hto Ohjelmoitavan lohkon 7 lahto: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
28 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 8 lahto Ohjelmoitavan lohkon 8 ldht6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
29 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 9 lahto Ohjelmoitavan lohkon 9 Laht6: 0-10 000 (vastaa 0-100,00 pro-
30 senttia). Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen ohjel-
mointi.

Lohkon 10 lahto Ohjelmoitavan lohkon 10 l&ht6: 0-10 000 (vastaa 0-
31 100,00 prosenttial. Katso parametrivalikko M3.19, Lohkojen
ohjelmointi.

P3.5.4.1.2 A01-SIGNAALIN SUODATUSAIKA (ID 10051)

Taman parametrin avulla maaritat analogiasignaalin suodatusajan.
Suodatustoiminto on poissa kaytosta, kun suodatusajan arvoksi asetetaan nolla. Katso
P3.5.2.1.2.

P3.5.4.1.3 A01 MINIMI (ID 10052)

Taman parametrin avulla voit muuttaa analogialahtosignaalin aluetta.

Jos esimerkiksi valittuna on 4 mA, analogialahtosignaalin alue on 4-20 mA.

Valitse signaalin tyyppi (virta/jannite) DIP-kytkimelld. Analogialdhddn skaalaus on erilainen
parametrissa P3.5.4.1.4. Katso myos P3.5.2.1.3.
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P3.5.4.1.4 AO1: MINIMITASO (ID 10053)

Talla parametrilla voit skaalata analogialahtosignaalin.
Annettavien skaalausarvojen (minimija maksimi) yksikkd maaraytyy AO-toiminnon valinnan
mukaan.

P3.5.4.1.5 A01: MAKSIMITASO (ID 10054)

Talla parametrilla voit skaalata analogialahtosignaalin.
Annettavien skaalausarvojen (minimi ja maksimi) yksikké maaraytyy AO-toiminnon valinnan
mukaan.

Voit esimerkiksi valita taajuusmuuttajan lahtotaajuuden analogialahtosignaalin sisalloksi ja
asettaa parametrien P3.5.4.1.4 ja P3.5.4.1.5 arvoiksi 10 ja 40 Hz. Talloin taajuusmuuttajan
lahtotaajuus muuttuu valilla 10-40 Hz ja analogialahtosignaali valilla 0-20 mA.

®
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20 mA

50%
10 mA

0% > H

0 mA
0 Hz 10 Hz 40 Hz @

©

Kuva 62: AO1-signaalin skaalaus

A. Analogialahtosignaali D. Maksimitaajuusohje
B. AO minimiskaalaus E. Lahtotaajuus
C. AO maksimiskaalaus
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10.7 KENTTAVAYLADATAN MAARITYS

P3.6.1 KV DATAOUT 1 VALINTA (ID 852)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

P3.6.2 KV DATAOUT 2 VALINTA (ID 853)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

P3.6.3 KV DATAOUT 3 VALINTA (ID 854)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

P3.6.4 KV DATAOUT 4 VALINTA (ID 855)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

P3.6.5 KV DATAOUT 5 VALINTA (ID 856)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

P3.6.6 KV DATAOUT é VALINTA (ID 857)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

P3.6.7 KV DATAOUT 7 VALINTA (ID 858)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.
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P3.6.8 KV DATAOUT 8 VALINTA (ID 859)

Taman parametrin avulla valitset datan, joka lahtee kenttavaylaan parametrin tai valvonta-
arvon tunnuksen mukana.

Data skaalautuu ohjauspaneelissa etumerkittomaan 16-bittiseen muotoon. Esimerkiksi
naytossa nakyva arvo 25,5 vastaa arvoa 255.

10.8 ESTOTAAJUUDET.

Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja. Estotaajuudet-toiminnon avulla voit estaa naiden taajuuksien
kayton. Kun tulotaajuusohje kasvaa, sisdinen taajuusohje pysyy alarajan tasolla, kunnes
tulotaajuusohje ylittaa ylarajan.

P3.7.1 ESTOTAAJUUSALUE 1, ALARAJA (ID 509)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja.

P3.7.2 ESTOTAAJUUSALUE 1, YLARAJA (ID 510)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja.

P3.7.3 ESTOTAAJUUSALUE 2, ALARAJA (ID 511)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja.

P3.7.4 ESTOTAAJUUSALUE 2, YLARAJA (ID 512)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja.

P3.7.5 ESTOTAAJUUSALUE 3, ALARAJA (ID 513)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja.

P3.7.6 ESTOTAAJUUSALUE 3, YLARAJA (ID 514)

Taman parametrin avulla estat taajuusmuuttajaa toimimasta estotaajuuksilla.
Joissakin prosesseissa saattaa olla syyta valttaa tiettyja taajuuksia, koska ne aiheuttavat
mekaanisia resonansseja.
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Kuva é3: Estetyt taajuudet

A. Todellinen ohje C. Alaraja
B. Ylaraja D. Pyydetty ohje

P3.7.7 ESTOTAAJUUDEN OHITUSAIKA [ID 518)

Taman parametrin avulla maaritat kertoimen valituille rampeille silloin, kun
taajuusmuuttajan lahtotaajuus on estotaajuusalueiden valissa.

Estotaajuuden ohitusaika maarittaa kiihdytys- ja hidastusajan, jonka kuluessa lahtotaajuus
on estetylla taajuusalueella. Estotaajuuden ohitusaika kerrotaan parametrien P3.4.1.2
(Kiihdytysaika 1) ja P3.4.1.3 (Hidastusaika 1) arvoilla. Esimerkiksi arvo 0,1 lyhent&a kiihdytys-
tai hidastusajan kymmenesosaan.

H
[AZ]

©
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Kuva é4: Estotaajuuden ohitusaika -parametri

A. Lahtotaajuus D. Estotaajuuden ohitusaika = 0,3
B. Ylaraja E. Estotaajuuden ohitusaika = 2,5
C. Alaraja F. Aika
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10.9 VALVONTA

P3.8.1 VALVONTAKOHTEEN 1 VALINTA [ID 1431)

Taman parametrin avulla valitset valvontakohteen.
Valvontatoiminnon lahdoksi voi valita relelahdon.

P3.8.2 VALVONTATILA 1 (ID 1432)

Taman parametrin avulla voit asettaa valvontatilan.

Kun valittuna on alarajatila, valvontatoiminnon lahto on aktiivinen, kun signaali alittaa
valvontarajan.

Kun valittuna on ylarajatila, valvontatoiminnon lahto on aktiivinen, kun signaali ylittaa
valvontarajan.

P3.8.3 VALVONTARAJA 1 (ID 1433)

Taman parametrin avulla maaritat valvontarajan valitulle kohteelle.
Yksikko tulee nakyviin automaattisesti.

P3.8.4 VALVONTARAJAN 1 HYSTEREESI [ID 1434)

Taman parametrin avulla maaritat valvontarajan hystereesin valitulle kohteelle.
Yksikko tulee nakyviin automaattisesti.

P3.8.5 VALVONTAKOHTEEN 2 VALINTA [ID 1435)

Taman parametrin avulla valitset valvontakohteen.
Valvontatoiminnon lahdoksi voi valita relelahdon.

P3.8.6 VALVONTATILA 2 (ID 1436)

Taman parametrin avulla voit asettaa valvontatilan.

P3.8.7 VALVONTARAJA 2 [ID 1437)

Taman parametrin avulla maaritat valvontarajan valitulle kohteelle.
Yksikko tulee nakyviin automaattisesti.

P3.8.8 VALVONTARAJAN 2 HYSTEREESI [ID 1438)

Taman parametrin avulla maaritat valvontarajan hystereesin valitulle kohteelle.
Yksikko tulee nakyviin automaattisesti.

10.10 SUOJAUKSET

10.10.1 YLEINEN

P3.9.1.2 VASTE ULKOISEEN VIKAAN (ID 701)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen ulkoiseen vikaan.
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Jos ilmenee vika, taajuusmuuttaja voi nayttaa siita ilmoituksen taajuusmuuttajan naytossa.
Ulkoinen vika aktivoidaan digitaalitulosignaalilla. Oletusdigitaalitulo on DI3. Voit myods
ohjelmoida vastaustiedot relelahtoon.

P3.9.1.3 TULOVAIHEVIKA (ID 730)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajalle tulovaiheen maaritykset.

HUOMAUTUS!
Jos kaytetaan yksivaihesyottoa, taman parametrin arvoksi taytyy valita 1-vaihetuki.

P3.9.1.4 ALIJANNITEVIKA (ID 727]

Taman parametrin avulla valitset, tallentuvatko alijanniteviat vikahistoriaan.

P3.9.1.5 VASTE LAHTOVAIHEVIKAAN (ID 702)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen lahtovaihevikaan.

Jos moottorin virran mittaus havaitsee, etta jossakin moottorin vaiheessa ei ole virtaa,
jarjestelma palauttaa lahtovaihevian.

Katso P3.9.1.2.

P3.9.1.6 VASTE KENTTAVAYLAN TIEDONSIIRTOVIKAAN (ID 733)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen kenttavaylan aikarajavikaan.
Jos tietoliikenneyhteys kenttavaylan master-laitteen ja kenttavaylakortin valilla on
katkennut, tapahtuu kenttavaylavika.

P3.9.1.7 KORTTIPAIKAN TIEDONSIIRTOVIKA (ID 734)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen korttipaikan tiedonsiirtovikaan.
Jos taajuusmuuttaja havaitsee viallisen lisakortin, tapahtuu korttipaikan tiedonsiirtovika.
Katso P3.9.1.2.

P3.9.1.8 TERMISTORIVIKA (ID 732)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen termistorivikaan.
Jos termistori havaitsee liian korkean lampédtilan, tapahtuu termistorivika.
Katso P3.9.1.2.

P3.9.1.9 PID-PEHMOTAYTTOVIKA (ID 748)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen PID-pehmotayttovikaan.

Jos PID-takaisinkytkentaarvo ei saavuta asetettua tasoa maaritetyn ajan kuluessa, tapahtuu
pehmotayttovika.

Katso P3.9.1.2.

P3.9.1.10 VASTE PID-VALVONTAVIKAAN (ID 749)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen PID-valvontavikaan.
Jos PID-takaisinkytkennan arvo on valvontarajojen sisalla valvontaviipeelle maaritettya aikaa
kauemmin, tapahtuu PID-valvontavika.
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Katso P3.9.1.2.

P3.9.1.11 VASTE ULKOISEEN PID-VALVONTAVIKAAN [ID 757)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen PID-valvontavikaan.

Jos PID-takaisinkytkennan arvo on valvontarajojen sisalla valvontaviipeelle maaritettya aikaa
kauemmin, tapahtuu PID-valvontavika.

Katso P3.9.1.2.

P3.9.1.13 HALYTYKSEN JALKEINEN TAAJUUS (ID 183)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan taajuuden, kun vika on aktiivisena ja
sen vasteeksi on asetettu "Halytys + vakionopeus”.

P3.9.1.14 SAFE TORQUE OFF (STO] -VIAN VASTE (ID 775]

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen STO-vikaan.

Tamaé parametri maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, kun Safe Torque Off (STO) -toiminto
on kaytdssa (jos esimerkiksi on painettu hatapyséaytyspainiketta tai jokin muu STO-toiminto
on aktivoitu).

Katso P3.9.1.2.

10.10.2 MOOTTORIN LAMPOSUOJAUKSET

Moottorin lampdsuojaus estaa moottorin ylikuumenemisen.

Taajuusmuuttaja pystyy syottamaan nimellisarvoa suurempia virtoja. Kuorma saattaa
edellyttaa tallaisen suuren virran kayttoa. Tallaisissa olosuhteissa syntyy
lampoylikuormituksen riski. Riski on suurin pienilla taajuuksilla, joilla moottorin
jaahdytysteho ja kapasiteetti pienenevat. Jos moottorissa on ulkoinen puhallin, kuorman
alentuminen pienilla taajuuksilla on vahaista.

Moottorin lamposuojaus perustuu laskelmiin. Suojaustoiminto maarittaa moottorin kuorman
taajuusmuuttajan lahtovirran avulla. Jos ohjauskortissa ei ole jannitettd, laskelmat
nollautuvat.

Voit saataa moottorin lamposuojausta parametreilla P3.9.2.1-P3.9.2.5. Voit valvoa moottorin
lampotilaa ohjauspaneelissa. Katso luku 3 Kayttaliittymat.

HUOMAUTUS!
Jos kaytat pitkia (enintaan 100 metria) moottorikaapeleita pienien

taajuusmuuttajien (< 1,5 kW) kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen vuoksi olla paljon suurempi kuin
moottorin todellinen virta.

HUOMIO!

>

Varmista, ettei ilman virtaus moottoriin ole estetty. Jos ilman virtaus on estetty,
toiminto ei suojaa moottoria ja moottori voi kuumentua liikaa. Tama voi
vahingoittaa moottoria.
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P3.9.2.1 MOOTTORIN LAMPOSUOJA (ID 704)

Taman parametrin avulla valitaan taajuusmuuttajan vaste moottorin ylilampdvikaan.
Jos moottorin lampodsuojatoiminto havaitsee, ettd moottorin lampéatila on liian korkea,
jarjestelma laukaisee moottorin ylilampatilavian.

HUOMAUTUS!
Jos moottorin termistori on kaytettavissa, kayta sita moottorin suojaukseen. Aseta
taman parametrin arvoksi 0.

P3.9.2.2 YMPARISTON LAMPOTILA (ID 705)

Taman parametrin avulla asetat ympariston lampaotilan moottorin sijaintipaikassa.
Lampatila-arvo annetaan Celsius- tai Fahrenheit-asteina.

P3.9.2.3 NOLLANOPEUDEN JAAHDYTYSKERROIN (ID 706]

Taman parametrin avulla maaritat jaahdytyskertoimen nollanopeudella suhteessa
pisteeseen, jossa moottori toimii nimellisnopeudella ilman ulkoista jaahdytysta.

Oletusarvoa maaritettaessa on oletettu, ettei moottoria jaahdyteta ulkoisella puhaltimella.
Jos kaytat ulkoista puhallinta, voit asettaa arvon suuremmaksi kuin ilman puhallinta
(esimerkiksi 90 %).

Jos parametrin P3.1.1.4 (Moottorin nimellisvirta) arvoa muutetaan, parametri P3.9.2.3
palautuu automaattisesti oletusarvoonsa.

Taman parametrin arvon muuttaminen ei vaikuta taajuusmuuttajan maksimilahtovirtaan.
Sitd voidaan muuttaa vain parametrilla P3.1.3.1 (Moottorin virtaraja).

Lamposuojauksen kulmapistetaajuus on 70 % parametrin P3.1.1.2 (Moottorin
nimellistaajuus) arvosta.
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Kuva 65: Moottorin termisen virran It kdyra

P3.9.2.4 MOOTTORIN LAMPGAIKAVAKIO (ID 707)

Taman parametrin avulla asetat moottorin lampoaikavakion.

Aikavakio on aika, jonka kuluessa laskennallinen lampotila on saavuttanut 63 prosenttia
lopullisesta arvostaan. Lopullinen lampotila vastaa sita, joka saavutetaan kayttamalla
moottoria jatkuvasti nimelliskuormalla ja nimellisnopeudella. Aikavakion pituus maaraytyy
moottorin koon mukaan. Mita suurempi moottori, sita suurempi aikavakio.

Moottorin lampoaikavakio vaihtelee moottorin tyypin ja valmistajan mukaan. Parametrin
oletusarvo vaihtelee moottorin koon mukaan.

Aika té ilmaisee sekunteina ajan, jonka moottori voi toimia turvallisesti kuusinkertaisella
nimellisvirralla. Moottorin valmistaja on ehka toimittanut taman tiedon moottorin mukana.
Jos tunnet moottorin t6-arvon, voit kayttaa sita apuna aikavakioparametria asettaessasi.
Yleensa moottorin lampodaikavakio minuutteina on 2 x té. Jos taajuusmuuttaja on
pysaytystilassa, jarjestelma kasvattaa aikavakion kolme kertaa asetetun parametriarvon
suuruiseksi, koska jaahdytys perustuu konvektioon.
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Kuva é6: Moottorin ldmpéaikavakio

A. Virta B. T = Moottorin lampoaikavakio

P3.9.2.5 MOOTTORIN KUORMITETTAVUUS (ID 708)

Tama parametri maarittaa moottorin lampokuormitettavuuden.
Jos esimerkiksi asetat arvoksi 130 %, moottori saavuttaa nimellislampaotilan 130 prosentilla
moottorin nimellisvirrasta.
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10.10.3 MOOTTORIN JUMISUOJAUS

Moottorin jumisuojatoiminto suojaa moottoria esimerkiksi jumittuneen akselin aiheuttamilta
lyhytaikaisilta ylikuormituksilta. Jumisuojan reaktioaika voidaan asettaa moottorin
l@mposuojan reaktioaikaa lyhyemmaksi.

Moottorin jumitila maaritetaan parametreilla P3.9.3.2 (Jumivirta) ja P3.9.3.4
(Jumitaajuusraja). Jos virta on suurempi ja ldhtotaajuus pienempi kuin niille asetetut raja-
arvot, moottori on jumitilassa.

Jumisuoja on eraanlainen ylivirtasuoja.
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HUOMAUTUS!
Jos kéaytat pitkia (enintadn 100 metria) moottorikaapeleita pienien

taajuusmuuttajien (< 1,5 kW) kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen vuoksi olla paljon suurempi kuin
moottorin todellinen virta.

P3.9.3.1 JUMIVIKA (ID 709)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen moottorin jumitilavikaan.

Jos jumisuoja havaitsee, etta moottorin akseli on jumissa, jarjestelma laukaisee moottorin
jumivian.

P3.9.3.2 JUMIVIRTA (ID 710)

Taman parametrin avulla maaritat rajan, jonka ylapuolella moottorin virran tulee pysya, jotta
jumitila havaitaan.

Jos moottorin virtarajaparametrin arvo muuttuu, jarjestelma asettaa taman parametrin
arvoksi automaattisesti 90 % virtarajasta.

Taman parametrin arvo voi olla 0,0-2*IL. Jumitila syntyy, kun virta ylittaa taman raja-arvon.
Jos parametria P3.1.3.1 (Moottorin virtaraja) muutetaan, jarjestelmé laskee tamén
parametrin arvoksi automaattisesti 90 % virtarajasta.

HUOMAUTUS!
Jumivirran arvon on oltava pienempi kuin moottorin virtaraja.

21

Jumialue
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Kuva é8: Jumisuojan asetukset

P3.9.3.3 JUMIAIKARAJA (ID 711)

Taman parametrin avulla maaritat jumitilalle suurimman sallitun ajan.

Tama on jumitilan pisin sallittu kesto, jonka ylittyessa jarjestelma laukaisee moottorin
jumivian.

Taman parametrin arvo voi olla 1,0-120,0 sekuntia. Sisainen laskuri laskee jumiajan.
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Jos jumiaikalaskurin lukema ylittaa taman rajan, suojaus aiheuttaa taajuusmuuttajan
laukeamisen.

P3.9.3.4 JUMITAAJUUSRAJA (ID 712)

Taman parametrin avulla maaritat tason, jonka alapuolella taajuusmuuttajan lahtotaajuuden
tulee pysya, jotta jumitila tapahtuu.

HUOMAUTUS!
Jotta jumitila syntyisi, lahtotaajuuden on pysyttava taman rajan alla tietyn ajan.

10.10.4 ALIKUORMITUSSUOJAUS (KUIVA PUMPPU)

Moottorin alikuormitussuojaus varmistaa, etta moottorissa on kuorma, kun
taajuusmuuttajaa kaytetaan. Jos moottorin kuormitus katoaa, prosessissa saattaa olla
hairio, kuten katkennut kayttohihna tai kuiva pumppu.

Moottorin alikuormitussuojan toimintaa voidaan saataa parametreilla P3.9.4.2
(Alikuormitussuojaus: kentédn heikennysalueen kuorma) ja P3.9.4.3 (Alikuormitussuojaus:
nollataajuuskuorma). Alikuormitussuojan toimintak&yra on nollataajuuden ja kentan
heikennyspisteen kautta kulkeva neliollinen kayra. Suojaus ei ole aktiivinen, kun taajuus on
alle 5 Hz. Alikuormitusaikalaskuri ei toimi alle 5 Hz:n taajuuksilla.

Alikuormitussuojan parametriarvot asetetaan prosenttiosuutena moottorin
nimellismomentista. Sisdisen vaantomomentin skaalauskertoimen maarittamiseen
kaytetaan moottorin arvokilven tietoja, moottorin nimellisvitaa ja taajuusmuuttajan
nimellisvirtaa IH. Jos kaytat muuta virtaa kuin moottorin nimellisvirtaa, laskentatarkkuus
heikkenee.

HUOMAUTUS!
Jos kéaytéat pitkia (enintaan 100 metria) moottorikaapeleita pienien

taajuusmuuttajien (s 1,5 kW) kanssa, taajuusmuuttajan mittaama moottorin virta
voi moottorikaapelin kapasitiivisten virtojen vuoksi olla paljon suurempi kuin
moottorin todellinen virta.

P3.9.4.1 ALIKUORMITUSVIKA (ID 713)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen alikuormitusvikaan.
Jos alikuormitussuojatoiminto havaitsee, ettei moottorissa ole riittavaa kuormitusta, se
laukaisee alikuormitusvian.

P3.9.4.2 ALIKUORMITUSSUOJAUS: KENTAN HEIKENNYSALUEEN KUORMA (ID 714]

Taman parametrin avulla maaritat pienimman moottorin tarvitseman momentin, kun
taajuusmuuttajan lahtotaajuus on suurempi kuin heikennyspisteen taajuus.

Taman parametrin arvo voi olla 10,0-150,0 % x TnMoottori. Arvo maarittaa pienimman
sallitun momentin kentan heikennyspisteen taajuutta suuremmilla lahtotaajuuksilla.

Jos parametrin P3.1.1.4 (Moottorin nimellisvirta) arvoa muutetaan, tdmé& parametri palautuu
automaattisesti oletusarvoonsa. Katso 70.10.4 Alikuormitussuojaus (kuiva pumppul.
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Kuva 69: Minimikuormituksen asetus

P3.9.4.3 ALIKUORMITUSSUOJAUS: NOLLATAAJUUSKUORMA (ID 715)

Taman parametrin avulla maaritat pienimman moottorin tarvitseman momentin, kun
taajuusmuuttajan lahtotaajuus on nolla.

Jos parametrin P3.1.1.4 arvoa muutetaan, tama parametri palautuu automaattisesti
oletusarvoonsa.

P3.9.4.4 ALIKUORMITUSSUOJAUS: AIKARAJA (ID 716)

Taman parametrin avulla maaritat enimmaisajan alikuormitustilalle.

Tama on alikuormitustilan pisin sallittu kesto, jonka ylittyessa suojatoiminto laukaisee
alikuormitusvian.

Ajaksi voidaan asettaa 2,0-600,0 sekuntia.

Sisainen laskuri laskee alikuormitusaikaa. Jos laskurin lukema ylittaa taman rajan, suojaus
aiheuttaa taajuusmuuttajan laukeamisen. Taajuusmuuttaja laukeaa parametrin P3.9.4.1
(Alikuormitusvika) maarittamalla tavalla. Jos taajuusmuuttaja pysahtyy, alikuormituslaskuri
nollautuu.
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Kuva 70: Alikuormitusaikalaskurin toiminta

A. Alikuormitusaikalaskuri D. Aika

B. Laukaisualue E. Alikuormitus

C. Laukaisu/varoitus ID713 F. Eialikuormitusta

10.10.5 PIKAPYSAYTYS.

P3.9.5.1 PIKAPYSAYTYSTILA (ID 1276)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan pysaytystavan, kun pikapysaytyskomento
on annettu digitaalitulon tai kenttavaylan kautta.

P3.9.5.2 PIKAPYSAYTYKSEN AKTIVOINTI (ID 1213)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi pikapysaytystoiminnon.
Pikapysaytystoiminto pysayttaa taajuusmuuttajan ohjauspaikasta ja ohjaussignaalien tilasta
riippumatta.

P3.9.5.3 PIKAPYSAYTYKSEN HIDASTUSAIKA [ID 1256)

Taman parametrin avulla maaritat ajan, joka tarvitaan, etta lahtotaajuus pienenee
maksimitaajuudesta nollataajuuteen, kun pikapysaytyskomento on annettu.

Taman parametrin arvoa kaytetaan vain, kun pikapysaytystapaparametrin arvoksi on asetettu
Pikapysaytyksen hidastusaika.

P3.9.5.4 VASTE PIKAPYSAYTYSVIKAAN (ID 744)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen pikapysaytysvikaan.
Jos pikapysaytyskomento annetaan digitaalitulon tai kenttavaylan kautta, ilmenee
pikapysaytysvika.

Pikapysaytystoiminnolla taajuusmuuttaja voidaan pysayttaa poikkeuksellisessa tilanteessa
I/0-véylan tai kenttavaylan kautta. Kun pikapysaytystoiminto on kaytéssé, voit hidastaa ja
pysayttaa taajuusmuuttajan. Voit ohjelmoida halytyksen tai vian, jolloin vikahistoriaan jaa
merkki pikapysaytyspyynnosta.
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é HUOMIO!
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Kuva 71: Pikapysaytyslogiikka.

10.10.6 ANALOGIATULON ALARAJASUOJAUS

P3.9.8.1 ANALOGIATULON ALARAJASUOJAUS [ID 767)

Taman parametrin avulla valitset, milloin analogiatulovian valvonta on aktiivisena.
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Analogiatulon alarajasuojausta kaytetaan analogiatulosignaalien vikojen havaitsemiseen.
Tama toiminto suojaa vain analogiatuloja, joita kaytetaan taajuusohjeena, PID-saatimessa tai
ulkoisessa PID-saatimessa.

Suojauksen voi maarittaa taajuusmuuttajan Kay-tilaan tai seka Kay- etta Seis-tilaan.

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
1 Suojaus poissa kaytosta
2 Suojaus Kiytéss3 Kiy-tilassa SUOJaus on kaytossa vain, kun taajuusmuuttaja on Kay-
tilassa.
3 Suojaus kaytossa Kay- ja Seis- |Suojaus on kadytdssa seka Kay- etta Seis-tilassa.
tilassa

P3.9.8.2 ANALOGIATULON ALARAJAVIKA (1D 700)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen analogiatulovikaan.
Jos analogiatulosignaali on alle 50 prosenttia minimisignaalista 500 millisekunnin ajan,
jarjestelma laukaisee analogiatulovian.

Jos analogiatulon alarajasuojaus on otettu kayttoon parametrilla P3.9.8.1, tama parametri
antaa vasteen vikakoodiin 50 (vian tunnus 1050).

Analogiatulon alarajasuojaus valvoo analogiatulojen 1-6 signaalien tasoja. Jos
analogiatulosignaali on alle 50 prosenttia minimisignaalista 500 millisekunnin ajan, nakyviin
tulee analogiatulovika tai -halytys.

HUOMAUTUS!

Voit kayttaa arvoa Hélytys + edellinen taajuus vain, kun taajuusohjeena kaytetaan
analogiatuloa 1 tai 2.

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Ei toimintoa Analogiatulon alarajasuojaus ei ole kaytdssa.
1 Halytys
2 Halytys, vakionopeus Tgajgusohje gsetetaan parametrilla P3.9.1.13 (Halytyksen
jalkeinen taajuus).
3 Halytys, edellinen taajuus Viimeisin kelvollinen taajuus jaa taajuusohjeeksi.
. Taajuusmuuttaja pysdhtyy parametrin P3.2.5 (Pysaytystila)
4 Vika . .
asetuksen mukaisesti.
5 Vika, pysahtyminen vapaasti | Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien.
pyorien
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10.11  AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS

P3.10.1 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS (ID 731)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittaustoiminnon kayttoon.
Valitse automaattisesti kuitattavat viat maarittamalla parametrien P3.10.6-P3.10.13 arvoksi
0tai 1.

HUOMAUTUS!
Automaattinen viankuittaustoiminto on kaytettavissa vain joillekin vikatyypeille.

P3.10.2 UUDELLEENKAYNNISTYSTOIMINTO (ID 719)

Taman parametrin avulla valitset kaynnistystilan automaattiselle viankuittaustoiminnolle.

P3.10.3 JALLEENKAYNNISTYSVIIVE (ID 717)

Taman parametrin avulla voit asettaa ajan, jonka jarjestelma odottaa ennen ensimmaista
jalleenkaynnistysta.

P3.10.4 YRITYSAIKA [ID 718]

Taman parametrin avulla voit asettaa automaattisen viankuittaustoiminnon yritysajan.
Yritysaikana automaattinen viankuittaustoiminto yrittaa kuitata ilmenneet viat. Ajan
laskeminen alkaa ensimmaisesta automaattisesta viankuittauksesta. Seuraava vika
kaynnistaa yritysaikalaskurin uudelleen.

P3.10.5 YRITYSTEN LUKUMAARA (ID 759)

Taman parametrin avulla maaritat automaattisten viankuittausyritysten kokonaismaaran.
Jos yritysaikana tehtavien yritysten maara ylittaa taman parametrin arvon, jarjestelma
nayttaa pysyvan vian. Muussa tapauksessa vika poistuu nakyvista yritysajan umpeuduttua.
Vikatyypilla ei ole vaikutusta yritysten enimmaismaaraan.
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Yritysten lukumaara: (ID759 = 2)

Kuva 72: Automaattinen viankuittaustoiminto

P3.10.6 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: ALIJANNITE (ID 720}

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon alijannitevian jalkeen.
P3.10.7 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: YLIJANNITE (ID 721)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon ylijannitevian jalkeen.
P3.10.8 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: YLIVIRTA (ID 722)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon ylivirtavian jalkeen.
P3.10.9 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: ANALOGIATULOVIKA (ID 723)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon analogiatulovian
jalkeen.

P3.10.10 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: LAITTEEN YLILAMPGTILA (ID 724)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon yksikon ylilampovian
jalkeen.

P3.10.11 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: MOOTTORIN YLILAMPOTILA (ID 725)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon moottorin
ylilampovian jalkeen.
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P3.10.12 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: ULKOINEN VIKA [ID 726)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon ulkoisen vian jalkeen.

P3.10.13 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: ALIKUORMITUSVIKA (ID 738)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon alikuormitusvian
jalkeen.

P3.10.14 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: PID-VALVONTAVIKA (ID 776)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon PID-valvontavian
jalkeen.

P3.10.15 AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS: ULKOINEN PID-VALVONTAVIKA (ID 777)

Taman parametrin avulla otat automaattisen viankuittauksen kayttoon ulkoisen PID-
valvontavian jalkeen.

10.12 SOVELLUKSEN ASETUKSET

P3.11.1 SALASANA (ID 1806)

Taman parametrin avulla maaritat jarjestelmanvalvojan salasanan.

P3.11.2 °C/°F-VALINTA (ID 1197]

Taman parametrin avulla maaritat lampotilan mittausyksikon.
Jarjestelma nayttaa kaikki lampéotilaan liittyvat parametrit ja valvonta-arvot kayttamalla
tassa valittua yksikkoa.

P3.11.3 KW/HV-VALINTA (ID 1198)

Taman parametrin avulla maaritat tehonmittausyksikon.
Jarjestelma nayttaa kaikki tehoon liittyvat parametrit ja valvonta-arvot kayttamalla tassa
valittua yksikkoa.

3.11.4 MONIVALVONTANAKYMA (ID 1196}

Taman parametrin avulla maaritat ohjauspaneelin nayton jaon osiin
monivalvontanakymassa.

10.13  AJASTINTOIMINNOT

Ajastintoimintojen avulla sisainen reaaliaikakello voi valvoa toimintoja. Kaikkia toimintoja,
joita voidaan ohjata digitaalitulon avulla, voidaan ohjata myds reaaliaikakellolla kayttamalla
aikakanavia 1-3. Digitaalitulon ohjaukseen ei tarvita ulkoista PLC-piiria. Voit ohjelmoida
tulon sulkeutumis- ja avautumisvalit sisaisesti.

Ajastintoiminnot antavat parhaat tulokset, kun asennat pariston ja maaritat reaaliaikakellon
asetukset huolellisesti Ohjatut asetukset -toiminnossa. Paristo on saatavana lisavarusteena.
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HUOMAUTUS!
Ajastintoimintoja ei kannata kayttaa ilman apuparistoa. Jos reaaliaikakellon

paristoa ei ole asennettu, taajuusmuuttajan kellonajan ja paivamaaran asetukset
nollautuvat jokaisen irtikytkennan yhteydessa.

AIKAKANAVAT

Voit kytkea aikavalien ja ajastintoimintojen lahdot aikakanaviin 1-3. Aikakanavien avulla
voidaan ohjata paalle/pois-tyyppisia toimintoja, kuten relelahtoja tai digitaalituloja. Voit
maarittaa aikakanavien paalle/pois-logiikan kytkemalld niihin aikavaleja tai ajastimia. Useat
aikavalit tai ajastimet voivat ohjata aikakanavaa.

CP| Kytkents kanavaan )

E Aikavali 1 Aikakanava 1

Aikavali 2

( Aikavéli 3 |

( Aikavéli4 ) Yo 5

IKakanava

Aikavali 5

( ) /

( Ajastini Y |

( Ajastin 2 | :

( Ajastin 3 Aikakanava 3 |

I
Kuva 73: Aikavélit ja ajastimet voidaan kytked aikakanaviin joustavasti. Jokaisella aikavalilla ja
ajastimella on oma parametri aikakanavaan kytkentaa varten.

AIKAVALIT

Maarita jokaiselle aikavalille PAALLE- ja POIS-ajat parametrien avulla. N3ma ovat aikavalin
paivittaiset kayttoajat Alkamispaiva- ja Loppumispaiva-parametreilla asetettuina paivina.
Esimerkiksi alla esitetty parametriasetus tarkoittaa, etta aikavali on kaytossa kello 7-9 joka
paiva maanantaista perjantaihin. Aikakanava on kuin virtuaalinen digitaalitulo.

PAALLE-aika: 07:00:00
PQOIS-aika: 09:00:00
Alkamispaiva: Maanantai
Loppumispaiva: Perjantai

AJASTIMET

Ajastimilla voidaan maarittaa aikakanava aktivoitumaan tietyksi ajaksi digitaalitulon tai
aikakanavan komennolla.
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Kuva 74: Aktivointisignaali tulee digitaalitulosta tai virtuaalisesta digitaalitulosta, kuten
aikakanavasta. Ajastin aloittaa laskemisen laskevasta reunasta.

A. Jaljellad oleva aika D. Aika
B. Aktivointi E. OUT
C. Kesto

Seuraavat parametrit aktivoivat ajastimen, kun korttipaikan A digitaalitulo 1 sulkeutuu, ja
pitavat ajastimet aktiivisena 30 sekunnin ajan digitaalitulon avautumisen jalkeen.

*  Kesto:30s
» Ajastin: DigIN paikka A.1

Maarittamalla kestoksi 0 sekuntia voit ohittaa digitaalitulon aktivoiman aikakanavan.
Laskevan reunan jalkeen ei ole irtikytkemisviivetta.

Esimerkki:
Ongelma

Taajuusmuuttajaa kaytetaan varaston ilmastoinnissa. Sen taytyy toimia arkipaivina klo 7-17
ja viikonloppuisin klo 9-13. Taajuusmuuttajan taytyy myos toimia naiden aikojen ulkopuolella,
jos rakennuksessa on ihmisia, ja pysya kaynnissa 30 minuuttia ihmisten poistumisen jalkeen.

Ratkaisu

Maaritetaan kaksi aikavalia, yksi arkipaiville ja yksi viikonlopuille. Myos tydajan
ulkopuoliseen aktivointiin tarvitaan ajastin. Katso alla oleva kokoonpano.
Aikavali 1

P3.12.1.1: PAALLE-aika: 07:00:00

P3.12.1.2: POIS-aika: 17:00:00

P3.12.1.3: Paivat: maanantai, tiistai, keskiviikko, torstai, perjantai
P3.12.1.4: Kytkenta kanavaan: Aikakanava 1
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Kuva 75: Ajastintoimintojen kaytté aikavalin luontiin
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Kuva 76: Siirtyminen muokkaustilaan
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Kuva 77: Viikonloppujen valintaruutuvalinta

Aikavali 2

P3.12.2.1: PAALLE-aika: 09:00:00
P3.12.2.2: POIS-aika: 13:00:00

P3.12.2.3: Paivat: lauantai, sunnuntai
P3.12.2.4: Kytkenta kanavaan: Aikakanava 1

Ajastin 1

P3.12.6.1: Kesto: 1 800 s (30 min])

P3.12.6.2: Ajastin 1: DigIN paikka A.1 (parametri sijaitsee digitaalitulojen valikossa)
P3.12.6.3: Kytkenta kanavaan: Aikakanava 1
P3.5.1.1: Ohj.signaali 1 A: 1/0 Kay -komennon aikakanava 1
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Aikavali 1
Paivat = maanantaista perjantaihin
Paalle = 07:00:00 Pois = 17:00:00 CP Ohj.signaali 1@ -
Aikavali 2 :
Paivat = lauantai ja sunnuntai | - -
Paélle = 09:00:00 Pois = 13:00:00 AIEEEE L

Digitaalitulo 1,
paikka A Ajastin 1
Kesto = 1 800s

Kuva 78: Kdynnistyskomennon ohjaussignaalina kdytetddn aikakanavaa 1 digitaalitulon sijasta.

P3.12.1.1 PAALLE-AIKA (ID 1464)

Taman parametrin avulla valitset kellonajan, jolloin intervallitoiminnon lahto kaynnistyy.

P3.12.1.2 POIS PAALTA -AIKA (ID 1465)

Taman parametrin avulla valitset kellonajan, jolloin intervallitoiminnon lahto pysahtyy.

P3.12.1.3 PAIVAT [ID 1466)

Taman parametrin avulla valitset ne viikonpaivat, jolloin intervallitoiminto on kaytossa.

P3.12.1.4 KYTKE KANAVAAN (ID 1468]

Taman parametrin avulla valitset aikakanavan, johon intervallitoiminnon lahto kytketaan.
Aikakanavien avulla voidaan ohjata paalle/pois-tyyppisia toimintoja, kuten releldhtgja tai
digitaalisignaalilla ohjattavia toimintoja.

P3.12.6.1 KESTO [ID 1489)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan ajastin toimii sen jalkeen, kun
aktivointisignaali loppuu (OFF-viive).

P3.12.6.2 AJASTIN 1 (ID 447)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa ajastimen.

Ajastimen lahto aktivoituu, kun tama signaali aktivoituu. Ajastin alkaa laskea, kun taman
signaalin aktivointi paattyy (laskeva reuna). Lahdon aktivointi paattyy, kun kestoparametrilla
maaritetty aika on kulunut.

Nouseva reuna kaynnistaa ryhmassa 3.12 ohjelmoidun ajastimen 1.

P3.12.6.3 KYTKE KANAVAAN (ID 1490)

Taman parametrin avulla valitset aikakanavan, johon ajastintoiminnon lahto kytketaan.
Aikakanavien avulla voidaan ohjata p&alle/pois-tyyppisia toimintoja, kuten releldhtgja tai
digitaalisignaalilla ohjattavia toimintoja.
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10.14 PID-SAADIN

10.14.1 PERUSASETUKSET

P3.13.1.1 PID-SAATAJAN VAHVISTUS (ID 118)

Talla parametrilla maaritetaan PID-saatimen vahvistus.
Jos parametrin arvoksi asetetaan 100 %, 10 prosentin muutos virhearvossa muuttaa
saatimen lahtoarvoa 10 prosentilla.

P3.13.1.2 PID-SAATIMEN I-AIKA (ID 119)

Talla parametrilla maaritetaan PID-saatimen l-aika.
Jos parametrin arvoksi asetetaan 1,00 s, 10 prosentin muutos virhearvossa muuttaa
saatimen lahtoarvoa 10,00 prosentilla sekunnissa.

P3.13.1.3 PID-SAATIMEN D-AIKA (ID 132)

Talla parametrilla maaritetaan PID-saatimen D-aika.
Jos parametrin arvoksi asetetaan 1,00 s, 10 prosentin muutos virhearvossa 1,00 sekunnin
aikana aiheuttaa 10,00 prosentin muutoksen saatimen lahtoarvossa.

P3.13.1.4 YKSIKON VALINTA (ID 1036}

Taman parametrin avulla valitset PID-saatajan takaisinkytkenta- ja asetusarvosignaalien
yksikon.
Valitse oloarvon yksikko.

P3.13.1.5 VALITUN YKSIKON MINIMI (ID 1033]

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalin minimiarvon.
Esimerkiksi analogiasignaali 4-20 mA vastaa 0-10 baarin painetta.

Arvo prosessiyksikoissa (takaisinkytkentd tai asetusarvo 0 %). Skaalaus tehdaan vain
valvontatarkoituksiin. PID-saadin kayttaa edelleen prosenttiarvoa sisaisesti
takaisinkytkennoissa ja asetusarvoissa.

P3.13.1.6 VALITUN YKSIKON MAKSIMI (ID 1034)

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalin maksimiarvon.
Esimerkiksi analogiasignaali 4-20 mA vastaa 0-10 baarin painetta.

Arvo prosessiyksikoissa (takaisinkytkentd tai asetusarvo 0 %). Skaalaus tehdaan vain
valvontatarkoituksiin. PID-saadin kayttaa edelleen prosenttiarvoa sisaisesti
takaisinkytkennoissa ja asetusarvoissa.

P3.13.1.7 VALITUN YKSIKON DESIMAALIT (ID 1035]

Taman parametrin avulla valitset prosessiyksikkoarvojen desimaalien maaran.
Esimerkiksi analogiasignaali 4-20 mA vastaa 0-10 baarin painetta.

Arvo prosessiyksikdissa (takaisinkytkentd tai asetusarvo 0 %). Skaalaus tehdaan vain
valvontatarkoituksiin. PID-saadin kayttaa edelleen prosenttiarvoa sisaisesti
takaisinkytkennoissa ja asetusarvoissa.
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P3.13.1.8 ERON KORJAUS ALAS (ID 340)

Taman parametrin kaannat PID-saatajan virhearvon.

P3.13.1.9 KUOLLUT ALUE [ID 1056)

Taman parametrin avulla asetat PID-asetusarvon ymparilla olevan kuolleen alueen.
Parametrin arvo annetaan valittuna prosessiyksikkona. PID-saatimen lahto lukittuu, jos
takaisinkytkentaarvo pysyy kuolleella alueella ennalta asetetun ajan.

P3.13.1.10 KUOLLEEN ALUEEN VIIVE (ID 1057]

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan takaisinkytkentaarvon tulee pysya
kuolleella alueella, ennen kuin PID-saatimen lahto lukittuu.

Jos oloarvo pysyy ohjearvon ymparille maaritetylla kuolleella alueella ennalta asetetun ajan,
PID-saatimen lahto lukittuu. Toiminto estaa ohjainten, kuten venttiilien, tarpeettomat liikkeet
ja kulumisen.

T/

\
\

\
\

Kuva 79: Kuollut alue -toiminto

A. Kuollut alue (ID1056) D. Oloarvo
B. Kuolleen alueen viive (ID1057) E. Lahto lukittu
C. Reference

10.14.2 ASETUSARVOT

P3.13.2.1 PANEELIN ASETUSARVO 1 (ID 167)

Tama parametri maarittaa asetusarvon PID-saatimelle, kun asetusarvon lahde on AA-
paneeli.
Parametrin arvo annetaan valittuna prosessiyksikkona.
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P3.13.2.2 PANEELIN ASETUSARVO 2 (ID 168)

Tama parametri maarittaa asetusarvon PID-saatimelle, kun asetusarvon lahde on AA-
paneeli.
Parametrin arvo annetaan valittuna prosessiyksikkona.

P3.13.2.3 ASETUSARVON KIIHDYTYS-/HIDASTUSAIKA [ID 1068)

Taman parametrin avulla maaritat nousevat ja laskevat ramppiajat asetusarvon muutoksille.
Ramppiaika on aika, joka tarvitaan asetusarvon kasvamiseen minimista maksimiin. Jos
taman parametrin arvona on 0, ramppeja ei kayteta.

P3.13.2.4 PID-ASETUSARVON TEHOSTUS [ID 1046)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi PID-asetusarvon
tehostuksen.

P3.13.2.5 PID-ASETUSARVON VALINTA (ID 1047]

Taman parametrin avulla asetat digitaalitulosignaalin, joka valitsee kaytettavan PID-
asetusarvon.

P3.13.2.6 ASETUSARVON LAHTEEN 1 VALINTA (ID 332]

Taman parametrin avulla valitset PID-asetusarvosignaalin lahteen.
Jarjestelma kasittelee analogiatulot ja ProcessDataln-tulot prosenttiosuuksina (0,00-100,00
%) ja skaalaa ne asetusarvon minimin ja maksimin mukaan.

HUOMAUTUS!
ProcessDataln-prosenttiluvun tarkkuus on kaksi desimaalia.

Jos lampdatilatulot on valittu, parametrien P3.13.1.5 (Valitun yksikon minimi) ja P3.13.1.6
(Valitun yksikon maksimi) arvot taytyy asettaa lampétilanmittauskortin skaalan mukaisesti:
Valitun yksikon minimi = -50 °C ja Valitun yksikon maksimi = 200 °C.

P3.13.2.7 ASETUSARVO 1 MINIMI [ID 1069)]

Taman parametrin avulla maaritat asetusarvosignaalin minimiarvon.
P3.13.2.8 ASETUSARVO 1 MAKSIMI (ID 1070]

Taman parametrin avulla maaritat asetusarvosignaalin maksimiarvon.
P3.13.2.9 ASETUSARVON 1 TEHOSTUS (ID 1071)

Taman parametrin avulla asetat kertoimen asetusarvon tehostustoiminnolle.
Kun asetusarvon tehostuskomento annetaan, jarjestelma kertoo asetusarvon taman
parametrin maarittamalla kertoimella.
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10.14.3 TAKAISINKYTKENTA

P3.13.3.1 TAKAISINKYTKENTATOIMINTO (ID 333)

Taman parametrin avulla valitset, tuleeko takaisinkytkentaarvo yhdesta signaalista vai
kahden signaalin yhdistelmasta.

Voit valita matemaattisen funktion, jota kaytetaan kahden takaisinkytkentasignaalin
yhdistamiseen.

P3.13.3.2 TAKAISINKYTKENNAN VAHVISTUS (ID 1058)

Taman parametrin avulla maaritat takaisinkytkentasignaalin vahvistuksen.
Tata parametria kaytetaan esimerkiksi Takaisinkytkentatoiminto-parametrin arvon 2 kanssa.

P3.13.3.3 TAKAISINKYTKENTA 1 PAIKKA (ID 334]

Taman parametrin avulla valitset PID-takaisinkytkentasignaalin lahteen.
Jarjestelma kasittelee analogiatulot ja ProcessDataln-tulot prosenttiosuuksina (0,00-100,00
%) ja skaalaa ne takaisinkytkentaarvon minimin ja maksimin mukaan.

HUOMAUTUS!
ProcessDataln-prosenttiluvun tarkkuus on kaksi desimaalia.

Jos lampéatilatulot on valittu, parametrien P3.13.1.5 (Valitun yksikén minimi) ja P3.13.1.6
(Valitun yksikon maksimi) arvot taytyy asettaa lampotilanmittauskortin skaalan mukaisesti:
Valitun yksikon minimi = -50 °C ja Valitun yksikon maksimi = 200 °C.

P3.13.3.4 TAKAISINKYTKENTA 1, MINIMI (ID 336}

Taman parametrin avulla maaritat takaisinkytkentasignaalin minimiarvon.

P3.13.3.5 TAKAISINKYTKENTA 1, MAKSIMI (ID 337)

Taman parametrin avulla maaritat takaisinkytkentasignaalin maksimiarvon.

10.14.4 MYOTAKYTKENTA

P3.13.4.1 MYGTAKYTKENTATOIMINTO (ID 1059)

Taman parametrin avulla valitset, tuleeko myotakytkentaarvo yhdesta signaalista vai kahden
signaalin yhdistelmasta.

Voit valita matemaattisen funktion, jota kaytetaan kahden myotakytkentasignaalin
yhdistamiseen.

Myotakytkentatoiminto edellyttaa yleensa tarkkoja prosessimalleja. Joissakin tilanteissa
vahvistus ja siirtyma -tyyppinen myotakytkenta riittaa. Myotakytkenta ei kayta todellisen
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valvotun prosessiarvon takaisinkytkentamittauksia. Myotakytkentaohjaus kayttaa mittauksia,
joilla on vaikutus valvottuun prosessiarvoon.

ESIMERKKI 1:

Voit ohjata veden pinnan tasoa sailiossa virtausvalvonnan avulla. Haluttu pinnan taso
maaritetaan asetusarvoksi, ja pinnan tason oloarvo saadaan takaisinkytkennasta.
Ohjaussignaali valvoo sisaanvirtausta.

Ulosvirtaus voidaan ajatella mitattavaksi hairioksi. Mittauksien perusteella hairiota voidaan
kompensoida yksinkertaisella myotéakytkentdohjauksella (vahvistuksella ja siirtymalla), joka
lisataan PID-saatimen lahtoon. PID-saadin reagoi ulosvirtauksen muutoksiin paljon
nopeammin kuin jos olisi kaytetty vain pinnan tason mittausta.

®- PID ___T_Qf ....... FFW  f

%ﬂ

S o o

\
L

Kuva 80: Myotdkytkentdohjaus.

A. Ohjearvo C. Ulosvirt. valvonta
B. Pinnan tason valvonta

P3.13.4.2 MYOTAKYTKENTAVAHVISTUS (ID 1060)

Taman parametrin avulla maaritat myotakytkentasignaalin vahvistuksen.

P3.13.4.3 MYOTAKYTKENTA 1, PAIKKA (ID 1061]

Taman parametrin avulla valitset PID-myotakytkentasignaalin lahteen.

P3.13.4.4 MYOTAKYTKENTA 1, MINIMI (ID 1062)

Taman parametrin avulla maaritat myotakytkentasignaalin minimiarvon.

P3.13.4.5 MYOTAKYTKENTA 1, MAKSIMI (ID 1063)

Taman parametrin avulla maaritat myotakytkentasignaalin maksimiarvon.
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10.14.5 LEPOTILA

P3.13.5.1 SP1 LEPOTAAJUUS [ID 1016)

Taman parametrin avulla maaritat tason, jonka alapuolella taajuusmuuttajan lahtotaajuuden
on pysyttava maaritetyn ajan verran, ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.

Taman parametrin arvoa kaytetaan, kun PID-saatimen asetusarvosignaali otetaan
asetusarvon 1 lahteesta.
Ehdot lepotilaan siirtymiselle

» Lahtotaajuus pysyy lepotaajuusrajan alapuolella pidempaan kuin maaritetyn lepoviipeen
ajan.
» PID-takaisinkytkentasignaali pysyy maaritetyn havahtumisrajan ylapuolella.

Ehdot lepotilasta palautumiselle

» PID-takaisinkytkentasignaali laskee maaritetyn havahtumisrajan alapuolelle.

HUOMAUTUS!
Jos havahtumistaso asetetaan vaarin, taajuusmuuttaja ei ehka pysty siirtymaan
lepotilaan.

P3.13.5.2 SP1 LEPOVIIVE (ID 1017)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkdan taajuusmuuttajan lahtétaajuuden on
pysyttava maaritetyn tason alapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.
Taman parametrin arvoa kaytetaan, kun PID-saatimen asetusarvosignaali otetaan
asetusarvon 1 lahteesta.

P3.13.5.3 SP1 HAVAHTUMISRAJA (ID 1018)

Taman parametrin avulla maaritat, milla tasolla taajuusmuuttaja palautuu lepotilasta.
Kun PID-takaisinkytkennan arvo laskee talla parametrilla asetetun tason alapuolelle,
taajuusmuuttaja palautuu lepotilasta. Taman parametrin toiminta valitaan
havahtumistilaparametrilla.

P3.13.5.4 SP1 HAVAHTUMISTILA (ID 1019]
Taman parametrin avulla valitset toiminnon havahtumisrajaparametrille.

Taajuusmuuttaja palautuu lepotilasta, kun PID-takaisinkytkennan arvo laskee
havahtumisrajan alapuolelle.

Tama parametrin maarittaa, kaytetaanko havahtumisrajaa staattisena, absoluuttisena
tasona vai PID-asetusarvoa noudattelevana suhteellisena tasona.

Valinta 0 = Absoluuttinen taso (havahtumisraja on staattinen taso, joka ei vaihtele
asetusarvon mukaan)

Valinta 1 = Suhteellinen asetusarvo (havahtumisraja on asetusarvon alapuolella oleva erotus,
ja havahtumisraja vaihtelee asetusarvon mukaan).
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Asetusarvo PID-asetusarvo
=

Havahtumisraja

» t
Kuva 81: Havahtumistila: absoluuttinen taso.
Asetusarvo PID-asetusarvo
A
Havahtumisraja
» t

Kuva 82: Havahtumistila: suhteellinen asetusarvo.

P3.13.5.5 SP1 LEPOTILAN TEHOSTUS (ID 1793

Taman parametrin avulla maaritat arvon, joka lisataan varsinaiseen asetusarvoon silloin,
kun lepotilan tehostustoiminto on kaytdssa.

Ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan, PID-saadon asetusarvo kasvaa
automaattisesti, jolloin prosessiarvo kasvaa. Lepotila on pidempi myads silloin, kun
jarjestelmassa on kohtuullista vuotoa.

Jarjestelma kayttaa tehostustasoa, kun taajuuskynnys seka viive on asetettu ja
taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan. Kun oloarvo on saavuttanut asetusarvon, asetusarvon
tehostuslisays poistuu, taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan ja moottori pysahtyy.
Tehostusliséys on positiivinen kaytettaessa suoraa PID-s&atelya (P3.13.1.8 = Normaali) ja
negatiivinen kaytettdessa kaanteistd PID-saatelya (P3.13.1.8 = Kaanteinen).

Jos oloarvo ei saavuta kasvanutta asetusarvoa, jarjestelma poistaa tehostusarvon kaytosta
parametrin P3.13.5.5 maarittaman ajan jalkeen. Taajuusmuuttaja palaa normaalisaatelyyn ja
kayttaa normaalia asetusarvoa.

Jos apupumppu kaynnistyy tehostuksen aikana monipumppukokoonpanossa, tehostusjakso
keskeytyy ja jarjestelma jatkaa normaalisaatelya.

P3.13.5.6 SP1 LEPOTILAN TEHOSTUKSEN MAKSIMIAIKA ((ID 1795)

Taman parametrin avulla asetat aikarajan lepotilan tehostustoiminnolle.

P3.13.5.7 SP2 LEPOTAAJUUS [ID 1075]

Taman parametrin avulla maaritat tason, jonka alapuolella taajuusmuuttajan lahtotaajuuden
on pysyttava maaritetyn ajan verran, ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.
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P3.13.5.8 SP2 LEPOVIIVE (ID 1076)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan taajuusmuuttajan lahtotaajuuden on
pysyttava maaritetyn tason alapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.

P3.13.5.9SP2 HAVAHTUMISRAJA (ID 1077)

Taman parametrin avulla maaritat, milla tasolla taajuusmuuttaja palautuu lepotilasta.

P3.13.5.10 SP2 HAVAHTUMISTILA (ID 1020)

Taman parametrin avulla valitset toiminnon havahtumisrajaparametrille.

P3.13.5.11 SP2 LEPOTILAN TEHOSTUS (ID 1794)

Taman parametrin avulla maaritat arvon, joka lisataan varsinaiseen asetusarvoon silloin,
kun lepotilan tehostustoiminto on kaytossa.

P3.13.5.12 SP2 LEPOTILAN TEHOSTUKSEN MAKSIMIAIKA [(ID 1796]

Taman parametrin avulla asetat aikarajan lepotilan tehostustoiminnolle.

10.14.6 TAKAISINKYTKENNAN VALVONTA

Takaisinkytkenn&n valvonnalla voit varmistaa, ettd PID-takaisinkytkentaarvo (prosessin
oloarvo) pysyy maaritetylla alueella. Talla toiminnolla voidaan esimerkiksi havaita putkivika
ja estaa tulviminen.

Nama parametrit maarittavat alueen, jolla PID-takaisinkytkennan signaaliarvo pysyy
normaalitilanteissa. Jos PID-takaisinkytkentasignaali ei pysy alueella ja tila jatkuu
maaritettya viivetta pidempaan, jarjestelma nayttaa takaisinkytkennan valvontavian
(vikakoodi 101).

P3.13.6.1 KAYTA TAKAISINKYTKENNAN VALVONTAA (ID 735)

Taman parametrin avulla otat takaisinkytkennan valvontatoiminnon kayttoon.
Takaisinkytkennan valvonnalla voit varmistaa, etta PID-takaisinkytkennan arvo pysyy
asetettujen rajojen sisapuolella.
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Kuva 83: Takaisinkytkenndn valvontatoiminto

A. Ylaraja (ID736) E. Viive (ID737)
B. Alaraja (ID758) F. Saatelytila
C. Oloarvo G. Halytys taivika

D. Reference

P3.13.6.2 YLARAJA (ID 736)

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalin ylarajan.
Jos PID-takaisinkytkentasignaalin arvo ylittaa taman rajan maaritettya aikaa kauemmin,
tapahtuu takaisinkytkennan valvontavika.

P3.13.6.3 ALARAJA (ID 758)

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalin alarajan.

Jos PID-takaisinkytkentasignaalin arvo alittaa taman rajan maaritettya aikaa kauemmin,
tapahtuu takaisinkytkennan valvontavika.

Aseta yla- ja alaraja ohjeen ymparille. Kun oloarvo on rajojen ulkopuolella, laskuri alkaa
laskea ylospain. Kun oloarvo on rajojen sisapuolella, laskuri laskee alaspain. Kun laskurin
lukema on suurempi kuin parametrin P3.13.6.4 (Viive) arvo, jarjestelma nayttaa halytyksen
tai vian. Voit valita vasteen parametrin P3.13.6.5 (Vaste PID1-valvontavikaan) avulla.

P3.13.6.4 VIIVE (ID 737)

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalille maksimiajan, jonka
signaali pysyy valvontarajojen ulkopuolella ennen kuin tapahtuu takaisinkytkennan
valvontavika.

Jos kohdearvoa ei saavuteta taman ajan kuluessa, nayttoon tulee vika tai halytys.
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P3.13.6.5 VASTE PID-VALVONTAVIKAAN [(ID 749]

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen PID-valvontavikaan.
Jos PID-takaisinkytkennan arvo on valvontarajojen ulkopuolella valvontaviivetta kauemmin,
tapahtuu PID-valvontavika.

10.14.7 PAINEHAVION KOMPENSOINTI

Kun paineistetaan pitkaa putkea, jossa on useita ulosottoja, paras paikka anturille on
tavallisesti suunnilleen putken keskivaiheilla (kuvan paikka 2). Voit sijoittaa anturin myés heti
pumpun jalkeen. Talloin mitattu paine on oikea heti pumpun jalkeen mutta putoaa
pidemmalla putkessa virtauksen maaran mukaan.
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Kuva 84: Paineanturin paikka.
A. Paine D. Putken pituus
B. Eivirtausta E. Paikka1
C. Virtaus F. Paikka 2

P3.13.7.1 KAYTA ASETUSARVOLLE 1 (ID 1189)]

Taman parametrin avulla otat kayttoon pumppujarjestelman painehavion kompensoinnin.
Paineohjatussa jarjestelmassa tama toiminto kompensoi painehavion, jonka nesteen virtaus
aiheuttaa putkilinjan paassa.

P3.13.7.2 ASETUSARVO 1 MAKSIMIKOMPENSOINTI (ID 1190]

Taman parametrin avulla maaritat PID-asetusarvon maksimikompensoinnin, jota kaytetaan,
kun taajuusmuuttajan lahtotaajuus on maksimissa.

Kompensointiarvo lisataan asetusarvoon lahtotaajuuden funktiona.

Asetusarvon kompensointi = maksimikompensointi * (laht6taajuus-minimitaajuus)/
(maksimitaajuus-minimitaajuus).
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Anturi asennetaan paikkaan 1. Putken paine pysyy vakiona, kun virtausta ei ole. Jos putkessa
on virtausta, paine kuitenkin putoaa kauempana putkessa. Tata voidaan korjata
suurentamalla asetusarvoa virtauksen kasvaessa. Talloin lahtotaajuutta kaytetaan
virtauksen arviona ja asetusarvo kasvaa lineaarisesti virran mukana.

Asetusarvo
A

Asetusarvo + maksimikompensointi

Asetusarvo
Minimitaajuus ja -virtaus Maksimitaajuus ja -virtaus
Paine
A
e :
I Y; -
Ei virtausta mtaus ja kompensoint;
//
//

Putken pituus

Paikka 1 Paikka 2

Kuva 85: Painehédvion kompensoinnin asetusarvo 1 on kdytossa.

10.14.8 PEHMOTAYTTO

Pehmotayttotoiminnon avulla prosessi tuodaan tietylle tasolle pienella nopeudella, ennen
kuin PID-saadin alkaa ohjata toimintaa. Jos prosessi ei saavuta haluttua tasoa maaritetyn
ajan kuluessa, taajuusmuuttaja nayttaa vian.

Taman toiminnon avulla voit tayttaa tyhjan putken hitaasti ja valttaa voimakkaat vesivirrat,
jotka saattaisivat rikkoa putken.

Pehmotayttotoimintoa on suositeltavaa kayttaa aina monipumpputoimintoa kaytettaessa.
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P3.13.8.1 PEHMOTAYTTOTOIMINTO (ID 1094)

Taman parametrin avulla otat pehmotayttotoiminnon kayttoon. Taman toiminnon avulla voit
tayttaa tyhjan putken hitaasti ja valttaa voimakkaat nestevirrat, jotka saattaisivat rikkoa
putken.

Taulukko 120: Valintataulukko

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

0 Estetty

Kaytossa (taso) Taajuusmuuttaja toimii vakiotaajuudella (P3.13.8.2, Pehmo-
tayttotaajuus), kunnes PID-takaisinkytkentasignaali saavut-
taa pehmotéayttotason (P3.13.8.3, Pehmotayttotaso). PID-s&&-
din aloittaa saatelyn.

Lisaksi, jos PID-takaisinkytkentasignaali ei saavuta pehmo-
tayttotasoa pehmotaytolle maaritetyn ajan (P3.13.8.4, Peh-
motayton aikaraja) kuluessa, jarjestelmé palauttaa pehmo-
tayttovian (parametrin P3.13.8.4, Pehmot&yton aikaraja, arvo
on suurempi kuin 0).

Pehmotayttotilaa kaytetaan pystyasennuksissa.

Kaytossa (aikakatkaisu) Taajuusmuuttaja toimii vakiotaajuudella (P3.13.8.2, Pehmo-
tayttotaajuus), kunnes pehmotayttoaika (P3.13.8.4, Pehmo-
tayton aikaraja) on kulunut. Kun pehmotéayttéaika on kulunut,
PID-saadin aloittaa saatelyn.

Pehmotayttovika ei ole kaytettdvissa tassa tilassa.
Pehmotayttotilaa kaytetaan vaaka-asennuksissa.

P3.13.8.2 PEHMOTAYTON TAAJUUS (ID 1055)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajalle vakionopeusohjeen, jota kaytetaan,
kun pehmotayttotoiminto on kaytossa.

P3.13.8.3 PEHMOTAYTTOTASO (ID 1095)

Taman parametrin avulla maaritat tason, jonka alapuolella pehmotayttovalvonta on kaytossa
taajuusmuuttajaa kaynnistettaessa.

Taajuusmuuttaja kay PID-saatimen kaynnistystaajuudella, kunnes takaisinkytkenta
saavuttaa asetetun arvon. Taman jalkeen PID-saadin aloittaa taajuusmuuttajan saatelyn.
Tatd parametria kdytetdan, jos pehmotayttotoiminnon arvoksi on asetettu Kaytossa (taso).

P3.13.8.4 PEHMOTAYTON AIKARAJA (ID 1096)

Taman parametrin avulla asetat aikarajan pehmotayttotoiminnolle. Kun
pehmotayttétoiminnon arvoksi on asetettu Kaytossa (taso), tama parametri maarittaa
pehmotayttotason aikarajan, jonka jalkeen tapahtuu pehmotayttovika. Kun
pehmotayttotoiminnon arvoksi on asetettu Kaytossa (aikaraja), taajuusmuuttaja toimii
pehmotayttotaajuudella, kunnes taman parametrin maarittama aika umpeutuu.

Jos valitsit parametrin P3.13.8.1 (Pehmotayttétoiminto) arvoksi Kaytossa (aikaraja),
Pehmotayton aikaraja -parametri maarittaa ajan, jonka taajuusmuuttaja kay pehmotayton
vakiotaajuudella (P3.13.8.2, Pehmotayttétaajuus), ennen kuin PID-s&adin aloittaa saatelyn.
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P3.13.8.5 PID-PEHMOTAYTTOVIKA (ID 748)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen PID-pehmotayttovikaan. Jos
PID-takaisinkytkentaarvo ei saavuta asetettua tasoa maaritetyn ajan kuluessa, tapahtuu
pehmotayttovika.

0 = Ei kaytossa

1 = Halytys

2 = Vika (pyséaytys pikapysaytystavalla)
3 = Vika (pysaytys vapaasti pyérien)

10.14.9 SYOTTOPAINEEN VALVONTA.

Syottopaineen valvonnalla varmistetaan, etta pumpun syottopuolella on riittavasti vetta.
Talloin pumppu ei ime ilmaa eika kavitaatiota tapahdu. Jotta voit kayttaa toimintoa, asenna
paineanturi pumpun syottopuolelle.

Jos pumpun sydttopaine laskee maaritetyn halytysrajan alapuolelle, taajuusmuuttaja nayttaa
halytyksen. PID-saatimen asetusarvo pienenee ja aitheuttaa pumpun lahtopaineen
alenemisen. Jos paine laskee vikarajan alapuolelle, pumppu pysahtyy ja jarjestelma nayttaa
vian.

[]

oo
ool

)
e‘ye <

Kuva 86: Paineanturin paikka

A. Sahkoverkko C. Lahto
B. Syotto
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Syottdépaine
A

Syo6ttopaineen valvonta

Valvonnan
halytysraja| :___________: ____________________________________________________
Valvonnan vikaraja{------------ oo Fomoo NSoTTooennooenmosoooooeeooeoooooooo
PID-asetusarvo ;’\/alvonnani ,\/alvonnani
ivikaviive | vikaviive |
A g | | |

PID-asetusarvo b ——o4ovnn—

PID-asetusarvon
alenema

|
4
|
|
|
|
|
L
]
|
|
|
|
|
|
|

Syéttopainehalytys
(digitaalilahtdsignaali)
Moottori kaynnissa

Kuva 87: Syéttopaineen valvontatoiminto

P3.13.9.1 KAYTA VALVONTAA (ID 1685)

Taman parametrin avulla otat sy6ttdpaineen valvontatoiminnon kayttoon.
Talla toiminnolla voit varmistaa, etta pumpun syottopuolella on riittavasti nestetta.

P3.13.9.2 VALVONTASIGNAALI [ID 1686)

Taman parametrin avulla valitset syottopainesignaalin lahteen.

P3.13.9.3 VALVONTAYKSIKGN VALINTA (ID 1687)

Taman parametrin avulla valitset syottopainesignaalin yksikon.
Voit skaalata valvontasignaalin (P3.13.9.2) paneelin prosessiyksikdiden mukaiseksi.

P3.13.9.4 VALVONTAYKSIKON DESIMAALIT (ID 1688)

Taman parametrin avulla valitset syottopainesignaalin desimaalien maaran.
Voit skaalata valvontasignaalin (P3.13.9.2) paneelin prosessiyksikdiden mukaiseksi.

P3.13.9.5 VALVONTAYKSIKON MINIMIARVO (ID 1689]

Taman parametrin avulla valitset syottopainesignaalin minimiarvon.
Anna arvo valittuna prosessiyksikkona. Esimerkiksi analogiasignaali 4-20 mA vastaa 0-
10 baarin painetta.

P3.13.9.6 VALVONTAYKSIKGON MAKSIMIARVO (ID 1690)

Taman parametrin avulla maaritat tulopainesignaalin maksimiarvon.
Anna arvo valittuna prosessiyksikkona. Esimerkiksi analogiasignaali 4-20 mA vastaa 0-
10 baarin painetta.
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P3.13.9.7 VALVONNAN HALYTYSRAJA (ID 1691)

Taman parametrin avulla maaritat syottopaineen halytysrajan.
Jos mitattu syottopaine laskee taman raja-arvon alapuolelle, tapahtuu tulopainehalytys.

P3.13.9.8 VALVONNAN VIKARAJA [ID 1692)

Taman parametrin avulla maaritat syottopaineen vikarajan.
Jos mitattu syottopaine pysyy taman raja-arvon alapuolella maaritettya aikaa kauemmin,
tapahtuu tulopainevika.

P3.13.9.9 VALVONNAN VIKAVIIVE [ID 1693)

Taman parametrin avulla maaritat tulopaineelle maksimiajan, jonka paine pysyy vikarajan
alapuolella ennen kuin tapahtuu tulopainevika.

P3.13.9.10 PID-ASETUSARVON ALENEMA [ID 1694]

Taman parametrin avulla maaritat PID-asetusarvon aleneman, kun mitattu syottopaine
alittaa halytysrajan.

10.14.10 LEPOTILATOIMINTO, KUN KYSYNTAA EI HAVAITA

Tama toiminto varmistaa, ettei pumppu toimi suurella nopeudella, kun jarjestelmassa ei ole
kysyntaa.

Toiminto aktivoituu, kun PID-takaisinkytkentasignaali ja taajuusmuuttajan lahtotaajuus
pysyvat maaritetylld hystereesialueella pidempaan kuin parametrin P3.13.10.4 (SNDD-
valvonta-aika) maarittaman ajan.

PID-takaisinkytkentasignaalille ja lahtotaajuudelle on erilaisia hystereesiasetuksia. PID-
takaisinkytkennan hystereesi (P3.13.10.2, SNDD-toiminnon virhehystereesi) maaritetaan
valituissa prosessiyksikoissa PID-asetusarvon ymparistosta.

Kun toiminto on kaytossa, jarjestelma lisaa takaisinkytkentdarvoon sisaisesti lyhytaikaisen

poikkeama-arvon (SNDD-lisays oloarvoon).

» Jos jarjestelmassa ei ole kysyntaa, PID-lahto ja taajuusmuuttajan lahtotaajuus
pienenevat nollan suuntaan. Jos PID-takaisinkytkentaarvo pysyy hystereesialueella,
taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.

» Jos PID-takaisinkytkentdarvo ei pysy hystereesialueella, toiminto poistuu kaytosta ja
taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa.
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®
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Kuva 88: Lepotila, ei kysynndn havaitsemista

A. Taajuusmuuttujan lahtotaajuus H. PID-takaisinkytkennan arvo ja

B. PID-vastearvo taajuusmuuttajan lahtotaajuus ovat

C. PID-asetusarvo hystereesialueella maaritetyn ajan

D. SNDD-taajuuden hystereesi (P3.13.10.3) (SNDD-valvonta-aika). PID-

E. SNDD-toiminnon virhehystereesi takaisinkytkentaarvoon lisataan
(P3.13.10.2) poikkeama (SNDD-lis&ys oloarvoon).
PID-asetusarvon ympérilla oleva I.  SP1 Lepoviive (P3.13.5.2)
hystereesialue. J. Taajuusmuuttaja siirtyy lepotilaan.

F. SNDD-lisays oloarvoon (P3.13.10.5) K. Prosessiyksikkd (P3.13.1.4)

G. SNDD-valvonta-aika (P3.13.10.4)

P3.13.10.1 LEPOTILAAN, KUN EI PYYNTOA (SNDD) -TOIMINNON KAYTTOGNOTTO ((ID 1649)
Taman parametrin avulla voit aktivoida Lepotilaan, kun ei pyyntéd (SNDD]) -toiminnon.
P3.13.10.2 SNDD-VIRHEHYSTEREESI (ID 1658)

Taman parametrin avulla asetat hystereesin PID-saatajan eroarvolle.

P3.13.10.3 SNDD-TAAJUUDEN HYSTEREESI (ID 1663)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan lahtotaajuudelle hystereesin.

P3.13.10.4 SNDD-VALVONTA-AIKA (ID 1668)

Talla parametrilla voit asettaa ajan, jonka taajuusmuuttajan lahtotaajuuden ja PID-saatimen
virhearvon taytyy pysya hystereesialueilla, ennen kuin SNDD-toiminto aktivoituu.

P3.13.10.5 SNDD TODELLINEN LISAYS (ID 1669)

Taman parametrin avulla maaritat arvon, joka lisataan hetkeksi PID-takaisinkytkennan
varsinaiseen arvoon silloin, kun SNDD-toiminto on kaytossa.
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10.15 ULKOINEN PID-SAADIN

P3.14.1.1 OTA ULKOINEN PID KAYTTGON (ID 1630)

Taman parametrin avulla otat PID-saatimen kayttoon.

HUOMAUTUS!
Tama saadin on vain ulkoiseen kayttoon. Sita voidaan kayttaa analogialahdossa.

P3.14.1.2 KAYNNISTYSSIGNAALI (ID 1049)

Taman parametrin avulla asetat signaalin, joka kaynnistaa ja pysayttaa ulkoisesti kaytettavan
PID-saatimen 2.

HUOMAUTUS!
Parametrilla ei ole vaikutusta, jos PID2-saadinta ei ole otettu kayttoon PID2-

perusvalikossa.

P3.14.1.3 LAHTO STOP-TILASSA (ID 1100)

Talla parametrilla voit asettaa PID-saatimen lahtoarvon prosentteina maksimilahtoarvosta,
kun saadin pysaytetaan digitaalilahdon kautta.

Jos parametrin arvo on 100 %, 10 prosentin muutos virhearvossa aiheuttaa 10 prosentin
muutoksen saatimen lahdossa.

10.16 MONIPUMPPUTOIMINTO

Monipumpputoiminnon avulla voit ohjata jarjestelmaa, jossa kaytetaan rinnakkain enintaan
kahdeksaa moottoria (esimerkiksi pumppua, puhallinta tai kompressoria). Taajuusmuuttajan
sisainen PID-saadin ajaa tarvittavaa maaraa moottoreita ja ohjaa moottorien nopeutta
kysynnan mukaan.

10.16.1 USEAN TAAJUUSMUUTTAJAN MONIPUMPPUJARJESTELMAN KAYTTOONOTON
TARKISTUSLUETTELO

Tarkistusluettelo auttaa maarittamaan usean taajuusmuuttajan monipumppujarjestelman
perusasetukset. Jos asetat parametrit paneelin avulla, ohjattu sovellustoiminto auttaa myos
naissa perusasetuksissa.

Aloita kayttoonotto taajuusmuuttajista, joissa on analogiatuloon (oletus: Al2) kytketty PID-
takaisinkytkentasignaali (esimerkiksi paineanturi). Kay lapi kaikki jarjestelman
taajuusmuuttajat.
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Vaihe Toimenpide

Tarkista kytkennat.

. Tarkista taajuusmuuttajan verkkokaapelin ja moottorikaapelin oikeat kytkennat Asennu-
soppaasta.

1 . Katso ohjauskaapelien (I/0, PID-takaisinkytkentaanturi, tietolilkenne) oikeat kytkennat:
Kuva 18 Usean taajuusmuuttajan monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 1A ja
Kuva 16 Usean taajuusmuuttajan monipumppusovelluksen oletusohjausliitdnnat.

. Jos tarvitaan korvautuvuutta, varmista, ettd PID-takaisinkytkentasignaali (oletus: Al2) on
kytketty vahintaan kahteen taajuusmuuttajaan. Katso kytkentaohjeet: Kuva 18 Usean taa-
Jjuusmuuttajan monipumppujarjestelmén kytkentdkaavio, esimerkki 1A.

Kytke taajuusmuuttajaan virta ja aloita parametrien maaritys.

2 +  Aloita parametrien maaritys niista taajuusmuuttajista, joihin on kytketty PID-takaisinkyt-
kentasignaali. N&ita taajuusmuuttajia voidaan kadyttaa monipumppujarjestelman master-
laitteina.

. Voit maarittaa parametrit paneelilla tai PC-tyokalulla.

Valitse usean taajuusmuuttajan monipumppusovelluksen kokoonpano
parametrilla P1.2.

. Jarjestelma tekee useimmat monipumppukokoonpanoon liittyvat asetukset ja maarityk-

3 set automaattisesti, kun usean taajuusmuuttajan monipumppusovellus on valittu para-
metrilla P1.2, Sovellus (ID 212). Katso 2.5 Ohjattu usean taajuusmuuttajan monipumppuso-
vellustoiminto.

. Jos asetat parametreja paneelin avulla, ohjattu sovellustoiminto kaynnistyy, kun para-
metria P1.2, Sovellus (ID 212) muutetaan. Ohjattu sovellustoiminto opastaa monipump-
pukokoonpanoon liittyvissa kysymyksissa.

Aseta moottorin parametrit.

4
. Aseta moottorin arvokilpiparametrit moottorin arvokilven tietojen mukaisesti.
Aseta monipumppujarjestelmassa kaytettavien taajuusmuuttajien luku-
maara.

5 .

Tama3 arvo asetetaan parametrilla P1.35.14 (Nopean kaytt6noton parametrit -valikko).

. Sama parametri on myds valikossa Parametrit -> Ryhma 3.15 -> P3.15.2.

. Oletusasetuksen mukaan monipumppujarjestelméssa on kolme pumppua (taajuusmuut-
tajaal.
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Vaihe Toimenpide

Valitse taajuusmuuttajaan kytkettavat signaalit.

Siirry parametriin P1.35.16 (Nopean k&yttéonoton parametrit -valikko).

Sama parametri on myos valikossa Parametrit -> Ryhma 3.15 -> P3.15.4.

Jos PID-takaisinkytkentasignaali on kytketty, taajuusmuuttajaa voidaan kayttaa moni-
pumppujarjestelman master-laitteena. Jos signaalia ei ole kytketty, taajuusmuuttaja toi-
mii slave-laitteena.

Valitse Signaalit kytketty, jos taajuusmuuttajaan on kytketty kdynnistyssignaali ja PID-
takaisinkytkentédsignaali (esimerkiksi paineanturi).

Valitse Vain kdynnistyssignaali, jos taajuusmuuttajaan on kytketty vain kdaynnistyssignaali,
ei PID-takaisinkytkentasignaalia.

Valitse Ei kytketty, jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty kdynnistyssignaalia eika PID-
takaisinkytkentasignaalia.

Aseta pumpun tunnus.

Siirry parametriin P1.35.15 (Nopean k&ytt6onoton parametrit -valikko).

Sama parametri on myos valikossa Parametrit -> Ryhma 3.15 -> P3.15.3.

Kullakin monipumppujarjestelman taajuusmuuttajalla taytyy olla yksiléllinen tunnus,
jotta taajuusmuuttajien valinen tietoliikenne toimii oikein. Tunnusten on oltava numero-
jarjestyksessa alkaen numerosta 1.

Taajuusmuuttajilla, joihin on kytketty PID-takaisinkytkentasignaali, on pienimmat tun-
nukset (esimerkiksi 1 ja 2). Nain kdynnistysviive on mahdollisimman lyhyt, kun jarjestel-
maan kytketaan virta.

Maarita lukitustoiminto.

Siirry parametriin P1.35.17 (Nopean k&yttonoton parametrit -valikko).

Sama parametri on myos valikossa Parametrit -> Ryhma 3.15 -> P3.15.5.
Lukitustoiminto on oletusasetuksen mukaan poissa kaytdsta.

Valitse Kdytdssd, jos taajuusmuuttajan digitaalituloon DI5 on kytketty lukitussignaali.
Lukitussignaali on digitaalitulosignaali, joka kertoo, onko pumppu kaytettavissa moni-
pumppujarjestelmassa.

Valitse Ei kdytdssd, jos taajuusmuuttajan digitaalituloon DI5 ei ole kytketty lukitussignaa-
lia. Jarjestelma nakee, etta kaikki monipumppujarjestelman pumput ovat kaytettavissa.

Tarkista PID-asetusarvosignaalin ldahde.

Oletusasetuksen mukaan PID-asetusarvo saadaan parametrista P1.35.9, Paneelin ase-
tusarvo 1.

Voit tarvittaessa muuttaa PID-asetusarvosignaalin ldhteen parametrilla P1.35.8. Voit
valita esimerkiksi analogiatulon tai kenttavaylan prosessidata In 1-8.

Monipumppujarjestelman perusasetukset on nyt maaritetty. Voit kayttaa samaa
tarkistusluetteloa maarittaessasi loput jarjestelman taajuusmuuttajat.
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10.16.2 JARJESTELMAN MAARITYKSET

Monipumpputoiminnossa on kaksi erilaista kokoonpanoa. Kokoonpano maaraytyy
jarjestelmassa olevien taajuusmuuttajien maaran mukaan.

YHDEN TAAJUUSMUUTTAJAN KOKOONPANO

Yhden taajuusmuuttajan tila ohjaa jarjestelmaa, jossa on yksi muuttuvanopeuksinen pumppu
ja enintaan seitseman apupumppua. Taajuusmuuttajan sisainen PID-saadin ohjaa yhden
pumpun nopeutta ja antaa apupumppujen kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjaussignaalit
relelahtojen kautta. Apupumppujen kytkeminen verkkojannitteeseen edellyttaa ulkoisia
kontaktoreja.
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Kuva 89: Yhden taajuusmuuttajan kokoonpano (PT = paineanturi).

USEAN TAAJUUSMUUTTAJAN KOKOONPANO

Usean taajuusmuuttajan tilat (monisdatd ja rinnans&ats) on suunniteltu ohjaamaan
jarjestelmaa, jossa on enintaan kahdeksan muuttuvanopeuksista pumppua. Kutakin
pumppua ohjataan taajuusmuuttajalla. Taajuusmuuttajan sisdinen PID-saadin ohjaa kaikkia
pumppuja. Taajuusmuuttajat kayttavat tietoliikenteessa tietoliikennevaylaa (Modbus RTU].
Seuraavassa kuvassa esitetaan usean taajuusmuuttajan kokoonpanon periaate. Katso myos
monipumppujarjestelman yleinen kytkentakaavio, Kuva 18 Usean taajuusmuuttajan
monipumppujérjestelman kytkentdkaavio, esimerkki 1A.
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Kuva 90: Usean taajuusmuuttajan kokoonpano [PT = paineanturi).

P3.15.1 MULTI-PUMP-TILA (ID 1785]

Taman parametrin avulla maaritat monipumppujarjestelman kokoonpanon ja ohjaustilan.
Monipumpputoiminnon avulla voit ohjata PID-saatimella enintaan kahdeksaa moottoria
(pumppua, puhallinta tai kompressoria).

0 = YKSI TAAJUUSMUUTTAJA

Yhden taajuusmuuttajan tila ohjaa jarjestelmaa, jossa on yksi muuttuvanopeuksinen pumppu
ja enintaan seitseman apupumppua. Taajuusmuuttajan sisainen PID-saadin ohjaa yhden
pumpun nopeutta ja antaa apupumppujen kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjaussignaalit
relelahtojen kautta. Apupumppujen kytkeminen verkkojannitteeseen edellyttaa ulkoisia
kontaktoreja.

Yksi pumpuista on kytketty taajuusmuuttajaan ja ohjaa jarjestelmaa. Kun ohjaava pumppu
havaitsee lisakapasiteetin tarpeen (pumppu toimii maksimitaajuudella), taajuusmuuttaja
antaa relelahdon kautta ohjaussignaalin, joka kaynnistaa seuraavan apupumpun. Kun
apupumppu kaynnistyy, ohjaava pumppu jatkaa ohjausta ja kaynnistyy minimitaajuudella.
Kun jarjestelmaa ohjaava pumppu havaitsee, ettd kapasiteettia on liikaa (pumppu toimii
minimitaajuudella), se pysayttaa kdynnistetyn apupumpun. Jos apupumppuja ei ole kaytossa,
kun ohjaava pumppu havaitsee ylikapasiteetin, pumppu siirtyy lepotilaan (jos lepotoiminto on
kaytossa).
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Kuva 91: Ohjaus yhden taajuusmuuttajan tilassa

P1 Jarjestelmaa ohjaava pumppu B Verkkojannitteeseen kytketyt apupumput
(suorakaynnistys)

1 = RINNANSAATO

Rinnansaatotila ohjaa jarjestelmaa, jossa on enintadn kahdeksan muuttuvanopeuksista
pumppua. Kutakin pumppua ohjataan taajuusmuuttajalla. Taajuusmuuttajan sisainen PID-
saadin ohjaa kaikkia pumppuja.

Yksi pumpuista huolehtii aina jarjestelman ohjauksesta. Kun ohjaava pumppu havaitsee
lisdkapasiteetin tarpeen (pumppu toimii maksimitaajuudella), se kdynnistaa seuraavan
pumpun tietoliikennevaylan kautta. Seuraava pumppu lisda nopeutta ja alkaa toimia samalla
nopeudella kuin ohjaava pumppu. Apupumput toimivat jarjestelmaa ohjaavan pumpun
nopeudella.

Kun jarjestelmaéd ohjaava pumppu havaitsee, ettd kapasiteettia on liikaa (pumppu toimii
minimitaajuudella), se pysayttda kaynnistetyn apupumpun. Jos apupumppuja ei ole kaytossa,
kun ohjaava pumppu havaitsee ylikapasiteetin, pumppu siirtyy lepotilaan (jos lepotoiminto on
kaytossa).

= = >
HY LB LS
— —
P1 P2 P3
Kuva 92: Ohjaus rinnansaatétilassa.
P1 Pumppu ohjaa jarjestelmaa. P2 Pumppu seuraa pumpun P1 nopeutta.
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P3 Pumppu seuraa pumpun P1 nopeutta. A Kayra A kuvaa pumpun 1 nopeutta
seuraavia apupumppuja.

1 = MONISAATO

Monisaatotila ohjaa jarjestelmas, jossa on enintaan kahdeksan muuttuvanopeuksista
pumppua. Kutakin pumppua ohjataan taajuusmuuttajalla. Taajuusmuuttajan sisainen PID-
saadin ohjaa kaikkia pumppuja.

Yksi pumpuista huolehtii aina jarjestelman ohjauksesta. Kun ohjaava pumppu havaitsee
lisdkapasiteetin tarpeen (pumppu toimii maksimitaajuudella), se lukittuu
vakiotuotantonopeudelle ja asettaa seuraavan pumpun kaynnistymaan ja ohjaamaan
jarjestelmaa.

Kun jarjestelmaé ohjaava pumppu havaitsee, etta kapasiteettia on liikaa (pumppu toimii
minimitaajuudella), se pysahtyy. Vakiotuotantonopeudella toimiva pumppu aloittaa
jarjestelman ohjaamisen. Jos jarjestelmassa on useita vakiotuotantonopeudella toimivia
pumppuja, kaynnistynyt pumppu aloittaa jarjestelman ohjaamisen. Jos yksikaan pumppu ei
toimi vakiotuotantonopeudella, kun ohjaava pumppu havaitsee ylikapasiteetin, pumppu
siirtyy lepotilaan (jos lepotoiminto on kaytossa).

RPM

A
f:min /

5 N o :
5B HE HS
— e
P1 P2 P3
Kuva 93: Ohjaus moniséatotilassa.
A. Kayrat A kuvaavat pumppujen B. Pumput lukittuvat
ohjauksen. vakiotuotantonopeudelle.

P3.15.2 PUMPPUJEN MAARA (ID 1001)

Tama parametri maarittaa monipumppujarjestelmassa kaytettyjen moottorien tai pumppujen
kokonaismaaran. Monipumppujarjestelmassa voi olla enintdan kahdeksan pumppua.

Aseta tama parametri asennuksen aikana. Jos poistat yhden taajuusmuuttajan esimerkiksi
huoltoa varten, tata parametria ei tarvitse muuttaa.

HUOMAUTUS!
Rinnansaato- ja monisaatotiloissa taajuusmuuttajien valisen tietoliikenteen

toiminta edellyttas, etta talla parametrilla on sama arvo kaikissa
taajuusmuuttajissa.
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P3.15.3 PUMPUN TUNNUS (ID 1500)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajan tunnuksen. Tata parametria kaytetaan
vain rinnansaato- ja monisaatotiloissa.

Kullakin pumppujarjestelman taajuusmuuttajalla on oltava yksilollinen jarjestysnumero
(tunnus). Ensimmainen tunnus on aina 1.

Pumppu 1 on aina monipumppujarjestelman ensisijainen master-laite. Taajuusmuuttaja 1
ohjaa prosessia ja PID-saadinta. PID-takaisinkytkenta- ja PID-asetusarvosignaalit taytyy
kytkea taajuusmuuttajaan 1.

Jos taajuusmuuttajaa 1 ei ole kaytettavissa jarjestelmassa (jos esimerkiksi taajuusmuuttaja
on jannitteeton), seuraava taajuusmuuttaja aloittaa toiminnan monipumppujarjestelman
toissijaisena master-laitteena.

ﬂ HUOMAUTUS!
Muiden taajuusmuuttajien valinen tietoliikenne ei toimi normaalisti, jos

« pumppujen tunnukset eivat ole numerojarjestyksessa (alkaen numerosta 1) tai
» kahdella taajuusmuuttajalla on sama tunnus.

P3.15.4 KAYNNISTYS- JA TAKAISINKYTKENTASIGNAALIT (ID 1782)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajaan kytkettavat signaalit.

0 = Kaynnistyssignaalia ja PID-takaisinkytkentasignaalia ei ole kytketty kyseiseen
taajuusmuuttajaan

1 =Vain kaynnistyssignaali kytketty kyseiseen taajuusmuuttajaan

2 = Kaynnistyssignaali ja PID-takaisinkytkentasignaali on kytketty kyseiseen
taajuusmuuttajaan

HUOMAUTUS!
Tama parametri maarittaa toimintatilan (master tai slave)

monipumppujarjestelmassa. Taajuusmuuttaja, johon on kytketty
kaynnistyskomento ja PID-takaisinkytkentasignaali, voi toimia
monipumppujarjestelman master-taajuusmuuttajana. Jos
monipumppujarjestelmassa on useita taajuusmuuttajia, joihin on kytketty kaikki
signaalit, taajuusmuuttaja, jolla on pienin pumpun tunnus (P3.15.3) alkaa toimia
master-laitteena.

10.16.3 LUKITUKSET

Lukitukset kertovat Multi-Pump-jarjestelmalle, ettei moottori ole kaytettavissa. Nain voi
kayda esimerkiksi silloin, kun moottori on poistettu jarjestelmasta huollon vuoksi tai sita
ohjataan manuaalisesti.

P3.15.5 PUMPUN LUKITUS (ID 1032)

Taman parametrin avulla voittaa ottaa kayttoon ja poistaa kaytosta lukituksia.
Lukitussignaali kertoo monipumppujarjestelmalle, onko moottori kaytettavissa.
Lukitussignaalit annetaan Dl-signaaleilla.
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Voit kayttaa lukituksia ottamalla parametrin P3.15.2. kayttoon. Valitse kunkin moottorin tila
digitaalitulon avulla (parametrit P3.5.1.34-P3.5.1.39]. Jos tulon arvo on CLOSED (tulo on
aktiivinen), monipumppulogiikka kytkee moottorin monipumppujarjestelmaan.

10.16.4 TAKAISINKYTKENTAANTURIN KYTKENTA MONIPUMPPUJARJESTELMASSA

Saavutat parhaan tarkkuuden ja korvautuvuuden monipumppujarjestelmassa kayttamalla
takaisinkytkentaanturia kussakin taajuusmuuttajassa.

b [ o |
Oloarvo 4 |A12+ Analogiatulo 2+
5 |A12- Analogiatulo 2-
(0)4-20 mA ,_ 6|24V, 24 V:n apujannite
L 7 | GND I/0O maa
Taajuusmuuttaja 2: Vakiolaajennuskortti
G | o |
Oloarvo 4 |A12+ Analogiatulo 2+
,— 5 |A12- Analogiatulo 2-
(0)4-20 mA 6|24V, 24 V:n apujannite
L 7 | GND I/O maa
Taajuusmuuttaja 3: Vakiolaajennuskortti
i S
,— 5 [A12- Analogiatulo 2-
(0)4-20 mA 6|24V, 24 V:n apujannite
L 7 | GND I/0 maa

Kuva %4: Takaisinkytkentdanturien kytkenta taajuusmuuttajiin

Voit myos kayttaa samaa anturia kaikille taajuusmuuttajille. Anturiin voidaan syottaa
jannitetta ulkoisesta 24 voltin jannitelahteesta tai taajuusmuuttajan ohjauskortista.
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Oloarvo

(0)4-20 mA| +

Taajuusmuuttaja 1: Vakiolaajennuskortti

i [ S|
4 |A12+ Analogiatulo 2+
Al2- Analogiatulo 2-

24V,

24 V:n apujannite

GND

I/0 maa

12
17

NN

CM

Yhteinen tuloille DI1-DI6

Liitin

Al2+

Analogiatulo 2+

{ Taajuusmuuttaja 2: Vakiolaajennuskortti
( 4

Al2-

Analogiatulo 2-

5
12124V _, 24 V:n apujannite
13| GND I/O maa
3 17(CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
| s
L | 4 |A12+ Analogiatulo 2+
! 5 [A12- Analogiatulo 2-
12124V , 24 V:n apujannite
13| GND I/O maa
17(CM Yhteinen tuloille DI1-DI6
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Ulkoinen 24 V

Taajuusmuuttaja 1: Vakiolaajennuskortti

i [ s |

Oloarvo S 4 |A12+ Analogiatulo 2+
—1 5 |Al12- Analogiatulo 2-
(0)4-20 mA[™ 6|24V 24 V:n apujannite
7 | GND I/O maa

Taajuusmuuttaja 2: Vakiolaajennuskortti

T B

L1 4 |Al12+ Analogiatulo 2+

—1 5 |Al2- Analogiatulo 2-
624V, 24 V:n apujannite
7 | GND I/0 maa

Taajuusmuuttaja 3: Vakiolaajennuskortti

L1 4 |A12+ Analogiatulo 2+
5|A12- Analogiatulo 2-
6124V, , 24 V:n apujannite
7 | GND I/0 maa

Kuva 96: Saman anturin kytkeminen kaikkiin taajuusmuuttajiin (sy6tté ulkoisesta 24 voltin
janniteldhteesta).

Jos anturia syotetaan taajuusmuuttajan laajennuskortista ja liittimien 12 ja 17 valiin
kytketaan diodit, digitaalitulot taytyy eristaa maasta. Aseta DIP-eristyskytkin kellunta-
asentoon.

Digitaalitulot ovat aktiivisia, kun ne on kytketty maahan. Tama on oletustila.
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Kuva 97: DIP-eristyskytkin.
A. Digitaalitulot C. Kytketty maahan (oletus)

B. Kelluva

P3.15.6 VUOROTTELU (ID 1027)

Ota kaynnistysjarjestyksen ja moottorien prioriteetin kierto kayttoon tai poista se kaytosta
taman parametrin avulla.
Vuorottelu muuttaa moottorien kdynnistymisjarjestysta, jotta moottorit kuluvat tasaisesti.

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
Normaalitoiminnassa moottorien jarjestys on aina 1, 2, 3, 4,
5. Jarjestys voi muuttua kayton aikana, jos lukituksia lisataan
0 Estetty S . ) a s
tai poistetaan. Kun taajuusmuuttaja pysahtyy, jarjestys palaa
aina ennalleen.
Jarjestelma vaihtaa jarjestyksen tietyin valiajoin, jotta moot-
1 Kaytoss (aikavali torit kuluvat tasaisesti. Voit saataa vuorotteluvaleja paramet-
Y rilla P3.15.8. Vuorotteluvalin ajastin kay vain, kun moni-
pumppujarjestelma on kadynnissa.
Kaynnistymisjarjestys muuttuu valittuna viikonpaivana ja kel-
lonaikana. Tee valinnat parametreilla P3.15.9 ja P3.15.10.
2 Kaytossa (reaaliaika)
Taman tilan kaytto edellyttaa, etta taajuusmuuttajassa on
asennettuna reaaliaikakellon paristo.
EsimerkKki

Vuorottelun jalkeen ensimmainen moottori siirtyy jarjestyksessa viimeiseksi. Toinen moottori
siirtyy yhden sijan ylospain.

Moottorien kaynnistysjarjestys: 1, 2, 3, 4, 5
--> Vuorottelu -->
Moottorien kaynnistysjarjestys: 2, 3, 4, 5, 1
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--> Vuorottelu -->
Moottorien kaynnistysjarjestys: 3, 4,5, 1, 2
P3.15.7 VUOROTTELEVAT PUMPUT (ID 1028)

Taman parametrin avulla liitat kontrolloidun pumpun/moottorin mukaan vuorottelu- ja
lukitusjarjestelmaan.

VEULLED
numero

Valinnan nimi Kuvaus

Taajuusmuuttaja on aina kytketty moottoriin 1. Lukitukset
0 Apupumput eivat vaikuta moottoriin 1, eika se sisally vuorottelulogiik-
kaan.

Taajuusmuuttajan voi kytkea mihin jarjestelman moottoriin
1 Kaikki pumput tahansa. Lukitukset vaikuttavat kaikkiin moottoreihin. Kaikki
moottorit sisaltyvat vuorottelulogiikkaan.

JOHDOTUKSET

Parametrien arvojen 0 ja 7 kytkennat ovat erilaiset.

VALINTA 0, APUPUMPUT

Taajuusmuuttaja kytketaan suoraan moottoriin 1. Muut moottorit ovat apumoottoreita. Ne on
kytketty syottoverkkoon kontaktoreilla, ja niita ohjataan taajuusmuuttajan releilla.
Vuorottelu- tai lukituslogiikalla ei ole vaikutusta moottoriin 1.

VALINTA 7, KAIKKI PUMPUT

Voit sisallyttaa saatavan moottorin vuorottelu- tai lukituslogiikkaan alla olevan kuvan
ohjeiden mukaisesti. Jokaista moottoria ohjaa yksi rele. Kontaktorilogiikka kytkee aina
ensimmaisen moottorin taajuusmuuttajaan ja seuraavat moottorit verkkoon.
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Sahkoverkko

Moottori 1 Moottori 2 Moottori 3
ohjaus releella ohjaus releella ohjaus releella
| | |
| | |
| | |
K3 K2 \ K3 K3 K1 \ K3 K1 K2 \ K1
K2 K1 K2
Ki.1 K1 K2.1 K2 K3.1 K3
K1 K1. K2 K2. K3 K3.

Kuva 98: Valinta 1

P3.15.8 VUOROTTELUVALI (ID 1029)

Voit saataa vuorotteluvaleja taman parametrin avulla.

Vuorotteluvali on aika, jonka jalkeen vuorottelu alkaa, jos kaytossa olevan kapasiteetin taso
on asetetun tason alapuolella. Taman ajastimen arvo ei kasva, kun monipumppujarjestelma
on pysdytettyna tai lepotilassa. Kayta parametria valitsemalla Kaytdssa (véli)

parametrilla P3.15.6 (Vuorottelutapal.

Vuorottelu toteutuu, jos
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« monipumppujarjestelma on kdynnissa (kaynnistyskomento on aktiivinen)

» vuorottelun aikavali on umpeutunut

« jarjestelmé&a ohjaava pumppu kay parametrin P3.15.11 (Vuorottelutaajuuden raja-arvo)
maarittaman taajuuden alapuolella

* kaynnissa olevien pumppujen maara on pienempi tai yhta suuri kuin parametrin P3.15.12
(Vuorottelupumpun raja-arvo) méaarittama arvo.

P3.15.9 VUOROTTELUPAIVAT (ID 1786)

Talla parametrilla valitset viikonpaivat, jolloin vuorottelutoiminto kaynnistyy. Taman
parametrin arvoa kaytetaan, jos vuorottelutavaksi on valittu Kaytéssa (viikonpaivat).

P3.15.10 VUOROTTELUN KELLONAIKA [ID 1787)

Taman parametrin avulla valitset kellonajan, jolloin vuorottelutoiminto kaynnistyy. Taman
parametrin arvoa kaytet&aan, jos vuorottelutavaksi on valittu Kaytossa (viikonpaivat).
Kayta parametria valitsemalla Kéytdssé (reaaliaika) parametrilla P3.15.6 (Vuorottelu].

Vuorottelu toteutuu, jos

« monipumppujarjestelma on kdynnissa (kaynnistyskomento on aktiivinen)

* on maaritetty vuorottelupaiva ja -kellonaika

« jarjestelmé&s ohjaava pumppu kay parametrin P3.15.11 (Vuorottelutaajuuden raja-arvo)
maarittaman taajuuden alapuolella

* kaynnissa olevien pumppujen maara on pienempi tai yhta suuri kuin parametrin P3.15.12
(Vuorottelupumpun raja-arvo) méaarittama arvo.

P3.15.11 VUOROTTELUTAAJUUDEN RAJA-ARVO (ID 1031)

Taman parametrin avulla maaritat vuorottelutaajuuden raja-arvon.
Vuorottelutaajuuden raja-arvo on arvo, jonka alapuolella saatavan taajuusmuuttajan
lahtotaajuuden tulee pysya, jotta vuorottelu kaynnistyy.

P3.15.12 VUOROTTELUPUMPUN RAJA-ARVO (ID 1030)

Taman parametrin avulla maaritat monipumpputoiminnossa kaytettavien pumppujen
maaran.

Vuorottelupumpun raja-arvo on arvo, jonka alapuolella kdynnissa olevien moottorien maaran
tulee pysya, jotta vuorottelu kaynnistyy.

Jos monipumppujarjestelman kaynnissa olevien pumppujen maara on pienempi tai yhta
suuri kuin parametrin P3.15.12 maarittama arvo ja jarjestelmaa ohjaava pumppu kay
parametrin P3.15.11 arvoa pienemmalla taajuudella, vuorottelu voi alkaa.

HUOMAUTUS!
Naita parametreja kaytetaan yhden taajuusmuuttajan tilassa, silla vuorottelu voi
kaynnistaa jarjestelman uudelleen (sen mukaan, miten monta moottoria on ajossa).

Aseta rinnansaato- ja monisaatotiloissa naille parametreille maksimiarvot, jotta vuorottelu
voi alkaa heti vuorottelukellonaikana. Ajossa olevien pumppujen maara ei vaikuta
vuorotteluun rinnansaato- ja monisaatotiloissa.
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P3.15.13 SAATOALUE (ID 1097)

Taman parametrin avulla asetat PID-asetusarvolle saatoalueen, jolla apumoottorit
kaynnistyvat ja pysahtyvat.

Kun PID-takaisinkytkentdarvo on saatoalueella, apumoottorit eivat kaynnisty tai pysahdy.
Parametrin arvo annetaan asetusarvon prosenttiosuutena.

P3.15.14 SAATOALUEEN VIIVE (ID 1098)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan kestaa, ennen kuin apumoottorit
kaynnistyvat tai pysahtyvat.

Kun PID-takaisinkytkentaarvo ei ole saatoalueella, talla parametrilla asetetun ajan taytyy
kulua, ennen kuin apumoottorit kaynnistyvat tai pysahtyvat. Jos PID-saadin ei pysty pitamaan
prosessiarvoa (takaisinkytkentaarvoa) maéritetylld séatoalueella asetusarvon tuntumassa,
jarjestelma lisaa tai vahentaa kaynnissa olevien pumppujen maaraa.

Saatoalue maaritetaan prosenttiosuutena PID-asetusarvosta. Kun PID-takaisinkytkentdarvo
pysyy saatoalueella, kaynnissa olevien pumppujen maaraa ei tarvitse lisata eika vahentaa.

Kun takaisinkytkentaarvo siirtyy saatoalueen ulkopuolelle, parametrin P3.15.14 maarittaman
ajan taytyy kulua, ennen kuin kaynnissa olevien pumppujen maara kasvaa tai pienenee.
Kaytossa on oltava lisaa pumppuja.

P3.15.14 P3.15.14 @
/.
I [

P3.15.13: :

b i
\I\IJ:N/ | | >

| | | |

| | |

@/ | \@> I |

| | | |

| | | |

| | | |

= I I | |
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Kuva 99: Apupumpun k&ynnistys tai pyséytys [P3.15.13 = Sdatéalue, P3.15.14 = Sdétoalueen viive)

A. Jarjestelmaa ohjaava pumppu toimii C. Jos PID-saadin ei pysty pitamaan
taajuudella, joka on lahellda maksimia prosessin takaisinkytkentaarvoa
(-2 Hz). Tama kasvattaa kaytossé olevien maaritetylla saatoalueella asetusarvon
pumppujen maaraa. tuntumassa, jarjestelma lisaa tai

B. Jarjestelmaa ohjaava pumppu toimii vahentaa kaynnissa olevien pumppujen
taajuudella, joka on lahellda minimia maaraa.
(+2 Hz). Tama pienentaa kaytossa D. Asetusarvon ymparilla oleva maaritetty
olevien pumppujen maaraa. saatoalue.
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P3.15.15 VAKIOTUOTANTONOPEUS (ID 1513)

Taman parametrin avulla asetat vakionopeuden, johon moottori lukittuu, kun seuraava
moottori kaynnistyy monisaatotilassa.
Taman parametrin arvo annetaan prosenttiosuutena minimitaajuudesta maksimitaajuuteen.

P3.15.16 KAYNTIPUMPPUJEN RAJA (ID 1187)

Taman parametrin avulla maaritat maksimimaaran moottoreille, jotka ovat samanaikaisesti
toiminnassa monipumppujarjestelmassa.

HUOMAUTUS!
Jos parametrin P3.15.2 (Pumppujen m&ara) arvoa muutetaan, uusi arvo paivittyy
automaattisesti tahan parametriin.
Esimerkki:
Monipumppujarjestelmassa on kolme pumppua, mutta vain kaksi niista voi olla kaynnissa
samanaikaisesti. Kolmas pumppu asennetaan jarjestelmaan varapumpuksi. Samanaikaisesti
kaynnissa olevien pumppujen maara:

«  Kayntipumppujen raja =2

P3.15.17.1 PUMPUN 1 LUKITUS [ID 426)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetadn
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

Kun pumpun lukitustoiminto (P3.15.5] on kaytossa, taajuusmuuttaja lukee pumpun
lukituksen (takaisinkytkennan) digitaalitulojen tilat. Kun tulo on CLOSED, moottoria voi
kayttaa monipumppujarjestelmassa.

Kun pumpun lukitustoiminto (P3.15.5) on poissa kaytosta, taajuusmuuttaja ei lue pumpun
lukituksen (takaisinkytkennan) digitaalitulojen tiloja. Monipumppujarjestelma nakee, etté
kaikki jarjestelman pumput ovat kaytettavissa.

* Yhden taajuusmuuttajan tilassa talla parametrilla valittu digitaalitulosignaali
ilmaisee pumpun 1 lukituksen tilan monipumppujarjestelmassa.

* Rinnansaato- ja monisaatotiloissa talla parametrilla valittu digitaalitulosignaali
ilmaisee tahan taajuusmuuttajaan liitetyn pumpun lukituksen tilan.

P3.15.17.2 PUMPUN 2 LUKITUS [ID 427)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.15.17.3 PUMPUN 3 LUKITUS (ID 428)]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.
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P3.15.17.4 PUMPUN 4 LUKITUS [ID 429)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.15.17.5 PUMPUN 5 LUKITUS (ID 430]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.15.17.6 PUMPUN & LUKITUS (ID 486)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.15.17.7 PUMPUN 7 LUKITUS [ID 487]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetadn
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

P3.15.17.8 PUMPUN 8 LUKITUS [ID 488)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, jota kaytetaan
monipumppujarjestelman lukitussignaalina.

HUOMAUTUS!
Naita parametreja kaytetaan vain yhden taajuusmuuttajan tilassa.

Kun pumpun lukitustoiminto (P3.15.5) on kaytéssé, taajuusmuuttaja lukee pumpun
lukituksen digitaalitulojen tilat. Kun tulo on CLOSED, moottoria voi kayttaa
monipumppujarjestelmassa.

Kun pumpun lukitustoiminto (P3.15.5) on poissa kaytosta, taajuusmuuttaja ei lue pumpun
lukituksen digitaalitulojen tiloja. Monipumppujarjestelma nakee, etta kaikki jarjestelman
pumput ovat kaytettavissa.

10.16.5 YLIPAINEEN VALVONTA

Voit kayttaa ylipaineen valvontatoimintoa monipumppujarjestelmassa. Kun esimerkiksi
pumppujarjestelman ensisijainen venttiili suljetaan nopeasti, paine putkistoissa kasvaa
nopeasti. Paine saattaa kasvaa niin nopeasti, ettda PID-saadin ei ehdi reagoida siihen.
Ylipaineen valvonnalla voidaan estaa putkien rikkoontuminen pysayttamalla
monipumppujarjestelman apumoottorit.

P3.15.18.1 KAYTA YLIPAINEEN VALVONTAA (ID 1698)

Taman parametrin avulla otat ylipaineen valvontatoiminnon kayttoon.

Ylipaineen valvonta valvoo PID-sa&timen takaisinkytkentésignaalia (painetta). Jos signaali
nousee ylipainetason ylapuolelle, kaikki apupumput pysahtyvat heti. Vain saatava moottori
jatkaa kayntia. Kun paine laskee, jarjestelman toiminta jatkuu normaalina ja apumoottorit
kytkeytyvat takaisin yksi kerrallaan.
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Paine PID-takaisinkytkenta
(ID21)
Valvonta
Halytysraja
ID1699

PID-asetusarvo

1
ID167 !
i
M2 | ------------------------ PAALLE
= ; POIS
M35))== oo PAALLE
= POIS

Kuva 100: Ylipaineen valvontatoiminto

P3.15.18.2 VALVONNAN HALYTYSRAJA (ID 1699)

Taman parametrin avulla maaritat ylipainerajan ylipaineen valvonnalle.

Jos PID-takaisinkytkentasignaali nousee asetetun ylipainerajan ylapuolelle, kaikki
apumoottorit pysahtyvat heti. Vain saatava moottori jatkaa kayntia.

10.16.6 PUMPUN KAYNTIAIKALASKURIT

Monipumppujarjestelmassa kayntiaikalaskuri valvoo kunkin pumpun kayntiaikaa.
Esimerkiksi pumppujen kaynnistymisjarjestys perustuu kayntiaikalaskurien arvoihin, jotta
kaikkia jarjestelman pumppuja voidaan kayttaa tasapuolisesti.

Lisaksi pumppujen kayntiaikalaskurit ilmaisevat kayttajalle, etta pumpulle taytyy tehda
huoltotoimia (katso jaljempana kuvatut parametrit P3.15.19.4-P3.15.19.5).

Pumppujen kayntiaikalaskurit ovat valvontavalikossa, katso Taulukko 23
Monipumpputoimintojen valvonta.

P3.15.19.1 ASETA KAYNTIAIKALASKURI (ID 1673)

Taman parametrin avulla maaritat arvon, jonka Aseta kayntiaika: arvo -parametri maarittaa
valitun pumpun kayntiaikalaskurille.

P3.15.19.2 ASETA KAYNTIAIKALASKURI: ARVO (ID 1087]

Taman parametrin avulla maaritat kayntiaikalaskurin lukeman valitulle pumpulle, kun Aseta
kayntiaikalaskuri -parametri on valittuna.
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HUOMAUTUS!

Jos kaytetaan rinnansaato- tai monisaatotilaa, vain pumpun 1 kayntiaikalaskurin
lukeman voi nollata tai asettaa haluttuun arvoon. Monisaato- ja rinnansaatotiloissa
Pumpun (1) kdyntiaika -valvonta-arvo ilmaisee tahan taajuusmuuttajaan liitetyn
pumpun kayntitunnit, eikda pumpun tunnuksella ole vaikutusta.

ESIMERKKI

Yhden taajuusmuuttajan monipumppujarjestelmassa pumppu 4 korvataan uudella pumpulla.
Pumpun 4 kayntiaikalaskurin arvo taytyy nollata.

Valitse Pumppu 4 parametrilla P3.15.19.3.
Aseta parametrin P3.15.19.2 arvoksi 0 h.
Paina painiketyyppista parametria P3.15.19.1.
Pumpun 4 kayntiaika on nollattu.

LN~

P3.15.19.3 ASETA KAYNTIAIKALASKURI: PUMPUN VALINTA (ID 1088]

Taman parametrin avulla valitset pumput, joiden kayntiaikalaskurin lukeman maarittaa
parametri "Aseta kayntiaika: arvo”.

Jos valittuna on yhden taajuusmuuttajan monipumpputila, seuraavat valinnat ovat
kaytettavissa:

0 = Kaikki pumput

1 =Pumppu (1)
2 = Pumppu (2)
3 = Pumppu (3)
4 = Pumppu (4)
5= Pumppu (5)
6 = Pumppu (6)
7 = Pumppu (7)
8 = Pumppu (8)

Jos valittuna on rinnansaato- tai monisaatotila, kaytettavissa on vain seuraava valinta:

1 =Pumppu (1)

HUOMAUTUS!

Jos kaytetaan rinnansaato- tai monisaatotilaa, vain pumpun 1 kayntiaikalaskurin
lukeman voi nollata tai asettaa haluttuun arvoon. Monisaato- ja rinnansaatotiloissa
Pumpun (1) kdyntiaika -valvonta-arvo ilmaisee tahan taajuusmuuttajaan liitetyn
pumpun kayntitunnit, eikda pumpun tunnuksella ole vaikutusta.

ESIMERKKI

Yhden taajuusmuuttajan monipumppujarjestelmassa pumppu 4 korvataan uudella pumpulla.
Pumpun 4 kayntiaikalaskurin arvo taytyy nollata.
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Valitse Pumppu 4 parametrilla P3.15.19.3.
Aseta parametrin P3.15.19.2 arvoksi 0 h.
Paina painiketyyppista parametria P3.15.19.1.
Pumpun 4 kayntiaika on nollattu.

PN~

P3.15.19.4 PUMPUN KAYNTIAJAN HALYTYSRAJA (ID 1109]

Taman parametrin avulla maaritat pumpun kayttoaikalaskurille halytysrajan.

Kun pumpun kayntiajan laskurin lukema nousee taman rajan ylapuolelle, jarjestelma antaa
kayntiajan halytyksen.

P3.15.19.5 PUMPUN KAYNTIAJAN VIKARAJA (ID 1110}

Taman parametrin avulla maaritat pumpun kayttoaikalaskurille vikarajan.

Kun pumpun kayntiajan laskurin lukema nousee taman rajan ylapuolelle, tapahtuu
kayntiajan vika.

10.16.7 LISAASETUKSET

P3.15.22.1 KYTKENTATAAJUUS (ID 15545)

Taman parametrin avulla voit saataa lahtotaajuusrajaa, jossa monipumppujarjestelman
apumoottori kaynnistyy.

HUOMAUTUS!
Parametrilla ei ole vaikutusta, jos sen arvo on suurempi kuin suurimman sallitun

taajuusohjeen (P3.3.1.2) arvo.

Oletusasetuksen mukaan apupumppu kaynnistyy (kytkeytyy), jos PID-
takaisinkytkentasignaali laskee maaritetyn saatoalueen alapuolelle ja jarjestelmaa ohjaava
pumppu kay maksimitaajuudella.

Apupumppu voi kaynnistya pienemmalla taajuudella, jolloin saavutetaan paremmat
prosessiarvot tai kulutetaan vahemman energiaa. Aseta sitten tdman parametrin avulla
apupumpun kaynnistystaajuus maksimitaajuutta pienemmaksi.

| LT | JA ON-VIIVE
(M [PID-takaisinkytkenta ) IN1 IN1 IN Ou V |[Kéynnistd apupumppu
——— N2 IN2 ATKA
SUB
(M]|PiD-asetusarvo —{IN1

(P [Saatoalue )~ N2
(M[L&htbtaajuus

MIN
(P |Maks.taajuusohje —IN1

(P [Kytk.taajuus )~ UN2_J

(P |S&atoal. viive Da

Kuva 101: Kytkentataajuus
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P3.15.22.2 POISKYTKENTATAAJUUS (ID 15546)

Taman parametrin avulla voit saataa lahtotaajuusrajaa, jossa monipumppujarjestelman
apumoottori pysahtyy.

HUOMAUTUS!
Parametrilla ei ole vaikutusta, jos sen arvo on pienempi kuin pienimman sallitun

taajuusohjeen (P3.3.1.1) arvo.

Oletusasetuksen mukaan apupumppu pysahtyy (kytkeytyy pois), jos PID-
takaisinkytkentasignaali nousee maaritetyn saatoalueen ylapuolelle ja jarjestelmaa ohjaava
pumppu kay minimitaajuudella.

Apupumppu voi pysahtya suuremmalla taajuudella, jolloin saavutetaan paremmat
prosessiarvot tai kulutetaan vahemman energiaa. Talloin parametria kaytetaan apupumpun
minimitaajuutta suuremman kaynnistystaajuuden asettamiseen.

[(GT ] [JIA ON-VIIVE
IN1 IN1 IN Ou V |Pysaytd apupumppu )
IN2 AIKA

( M |PID-takaisinkytkenta )

(M|[pP1D-asetusarvo
(P |saatoalue
(M|Lahtétaajuus

(P [Min.taajuusohje
(P [Poiskytk.taajuu

(P |S&atoal. viive Da

Kuva 102: Poiskytkentataajuus

10.17 HUOLTOLASKURIT

Huoltolaskuri ilmaisee, kun huoltotoimia on tehtava (kun esimerkiksi hihna tai
vaihdelaatikon &ljy on vaihdettava). Huoltolaskurille on kaksi tilaa, tunnit tai kierrokset x 1
000. Laskurien arvo kasvaa vain taajuusmuuttajan ollessa Kay-tilassa.

C VAROITUS!
Al3 tee huoltotoimia, jos sinulla ei ole niihin valtuuksia. Vain hyviksytty
sahkoasentaja saa tehda huoltotoimia. Muussa tapauksessa toimiin saattaa liittya
vammautumisen vaara.

HUOMAUTUS!
Kierroslukutila perustuu arvioon moottorin nopeudesta. Taajuusmuuttaja mittaa
nopeutta joka sekunti.

Kun laskurin lukema on suurempi kuin sille maaritetty raja-arvo, jarjestelma nayttaa
halytyksen tai vian. Voit kytkea halytys- ja vikasignaalit digitaali- tai relelahtoon.

Kun huoltotoimet on tehty, laskuri voidaan nollata digitaalitulon kautta tai parametrilla
P3.16.4 (Laskurin 1 nollaus) avulla.
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P3.16.1 LASKURIN 1 TILA (ID 1104)

Taman parametrin avulla otat huoltolaskurin kayttoon.
Huoltolaskuri kertoo, etta huolto taytyy tehda, kun laskurin lukema laskee asetetun arvon
alapuolelle.

P3.16.2 LASKURIN 1 HALYTYSRAJA (ID 1105)

Taman parametrin avulla maaritat huoltolaskurille halytysrajan.
Kun laskurin lukema nousee taman rajan ylapuolelle, jarjestelma palauttaa
huoltohalytyksen.

P3.16.3 LASKURIN 1 VIKARAJA (ID 1106)

Taman parametrin avulla maaritat huoltolaskurille vikarajan.
Kun laskurin lukema nousee taman rajan ylapuolelle, jarjestelma palauttaa huoltovian.

P3.16.4 LASKURIN 1 NOLLAUS [(ID 1107)

Talla parametrilla voit nollata huoltolaskurin.

P3.16.5 LASKURIN 1 NOLLAUS, DIGITAALITULO [ID 490]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka nollaa huoltolaskurin.

10.18 FIRE MODE

Kun Fire Mode -tila on kaytossa, taajuusmuuttaja kuittaa kaikki ilmenneet viat ja jatkaa
toimintaa samalla nopeudella niin pitkdan kuin mahdollista. Taajuusmuuttaja ohittaa kaikki
paneelin, kenttavaylien ja PC-tydkalun kautta annetut komennot. Se noudattaa vain I/0-
signaaleja Aktivoi Fire Mode, Fire Mode taakse, Kaynnistys sallittu, Kay lukitus 1 ja Kay
lukitus 2.

Fire Mode -toiminnossa on kaksi kayttotilaa, testitila ja aktiivinen tila. Voit valita tilan
kirjoittamalla salasanan parametriin P3.17.1 (Fire Mode -salasana). Testitilassa
taajuusmuuttaja ei kuittaa vikoja automaattisesti, ja vika pysayttaa taajuusmuuttajan.

Fire Mode -tilan voi maarittaa myos ohjatulla Fire Mode -toiminnolla, jonka voi aktivoida
Nopea kayttoonotto -valikon parametrin B1.1.4 avulla.

Kun Fire Mode -toiminto aktivoidaan, paneelissa nakyy halytys.

c HUOMIO!
Takuu ei ole voimassa, kun Fire Mode -toiminto on aktivoituna. Testitilan avulla
Fire Mode -toimintoa voidaan testata niin, etta takuu pysyy voimassa.

P3.17.1 FIRE MODE -SALASANA [(ID 1599)

Taman parametrin avulla otat Fire Mode -toiminnon kayttoon.
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HUOMAUTUS!
Kun Fire Mode -tila on kaytossa ja talle parametrille on maaritetty oikea salasana,
kaikki Fire Mode -parametrit lukittuvat.

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero
1002 Kivtbsss Taajuusmuuttaja kuittaa kaikki ilmenneet viat ja jatkaa toi-
y mintaa samalla nopeudella niin pitkdan kuin mahdollista.
1234 Testitila Taaljluus“rrwuut.taja ei kwttga vikoja automaattisesti, ja vika
pysayttaa taajuusmuuttajan.

P3.17.2 FIRE MODE -TAAJUUSLAHDE (ID 1617]

Taman parametrin avulla valitset Fire Mode -tilassa kaytettavan taajuusohjelahteen.
Taman parametrin avulla voit valita esimerkiksi Al1-tulon tai PID-sadtimen ohjelahteeksi
Fire Mode-toiminnon ollessa kaytossa.

P3.17.3 FIRE MODE -TAAJUUS (ID 1598)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusohjeen, jota kaytetaan, kun Fire Mode on kaytdssa.
Taajuusmuuttaja kayttaa tata taajuutta, kun parametrin P3.17.2 (Fire Mode -taajuuslahde)
arvona on Fire Mode -taajuus.

P3.17.4 AKTIVOI FIRE MODE AUKI (ID 1596)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi Fire Mode -toiminnon.
Jos tama digitaalitulosignaali aktivoidaan, paneeliin tulee nakyviin halytys ja takuu raukeaa.
Tama digitaalitulosignaali on tyyppia NC (normaalisti kiinni).

Voit kokeilla Fire Mode -toimintoa kayttamalla salasanaa, joka aktivoi testitilan. Talloin takuu
pysyy voimassa.

HUOMAUTUS!

Jos Fire Mode -tila on kaytossa ja oikea Fire Mode -salasana annetaan, kaikki Fire
Mode -parametrit lukittuvat. Jos haluat muuttaa Fire Mode -parametreja, muuta
ensin parametrin P3.17.1 (Fire Mode -salasana) arvoksi 0.
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Kuva 103: Fire Mode -toiminto

P3.17.5 AKTIVOI FIRE MODE KIINNI (ID 1619)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi Fire Mode -toiminnon.
Tama digitaalitulosignaali on tyyppia NO (normaalisti auki). Katso parametrin P3.17.4 (Aktivoi
Fire Mode auki) kuvaus.

P3.17.6 FIRE MODE TAAKSE (ID 1618)

Talla parametrilla valitset digitaalitulosignaalin, joka antaa kaskyn moottorin
pyorimissuunnan vaihtamiseen Fire Mode -tilassa.
Parametrilla ei ole vaikutusta normaalitoimintaan.

Jos moottorin halutaan pyorivan Fire Mode -tilassa aina ETEEN tai aina TAAKSE, valitse
oikea digitaalitulo.

DigIN-paikka 0.1 = Aina ETEEN
DigIN-paikka 0.2 = Aina TAAKSE

V3.17.7 FIRE MODE -TILA (ID 1597)

Tama valvonta-arvo nayttaa Fire Mode -toiminnon tilan.

V3.17.8 FIRE MODE -LASKURI (ID 1679]

Tama valvonta-arvo nayttaa Fire Mode -aktivointien maaran.
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HUOMAUTUS!

Laskuria ei voi nollata.

10.19 MOOTTORIN ESILAMMITYSTOIMINTO

P3.18.1 MOOTTORIN ESILAMMITYSTOIMINTO (ID 1225)

Taman parametrin avulla otat kayttoon tai pois kaytosta moottorin esilammitystoiminnon.
Moottorin esilammitystoiminto pitaa taajuusmuuttajan ja moottorin lampimana
pysaytystilassa. Moottorin esilammityksen aikana jarjestelma syottaa moottoriin tasavirtaa.
Moottorin esilammitys estaa esimerkiksi kosteuden tiivistymisen.

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Ei kaytossa Moottorin esilammitystoiminto on poissa kaytosta.

Moottorin esilammitystoiminto on aktiivinen aina, kun taa-

1 Aina pyséytystilassa juusmuuttaja on pysaytystilassa.

Moottorin esilammitystoiminto aktivoituu digitaalitulosignaa-
2 Ohjaus digitaalitulolla lilla, kun taajuusmuuttaja on pysaytystilassa. Voit valita akti-
voitavan digitaalitulon parametrin P3.5.1.18 avulla.

Moottorin esilammitystoiminto aktivoituu, kun taajuusmuut-
Lampdtilaraja (jaghdytysele- |taja on pysaytystilassa ja taajuusmuuttajan jaghdytyselemen-

mentti) tin lampotila laskee parametrin P3.18.2 maarittaman lampo-
tilarajan alapuolelle.

Moottorin esilammitystoiminto aktivoituu, kun taajuusmuut-
taja on pysaytystilassa ja moottorin mitattu lampétila laskee
parametrin P3.18.2 maarittaman lampatilarajan alapuolelle.
Voit asettaa moottorin lampotilan mittaussignaalin paramet-

illa P3.18.5.
Lampétilaraja (mitattu mootto- rilla P3.18.5

rin lampaotila)

HUOMAUTUS!

Taman toimintatilan kaytto edellyttaa, etta laitteeseen on
asennettu lampotilanmittauksen lisékortti (esimerkiksi
OPT-BH).

P3.18.2 ESILAMMITYSRAJA (ID 1226}

Taman parametrin avulla asetat lampotilarajan moottorin esilammitystoiminnolle.
Moottorin esilammitys kaynnistyy, kun jadhdytyselementin lampadtila tai mitattu moottorin
lampotila laskee taman rajan alapuolelle ja parametrin P3.18.1 arvona on 3 tai 4.

P3.18.3 MOOTTORIN ESILAMMITYSVIRTA (ID 1227)

Taman parametrin avulla asetat moottorin esilammitystoiminnon tasavirran.
Pysaytystilassa olevan moottorin ja taajuusmuuttajan esilammitykseen kaytettava tasavirta.
Aktivointi kuten parametrissa P3.18.1.
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P3.18.4 MOOTTORIN ESILAMMITYS PAALLA (ID 1044)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi moottorin
esilammitystoiminnon.

Tata parametria kaytetaan, kun parametrin P3.18.1 arvona on 2. Kun parametrin P3.18.1 arvo
on 2, voit myos liittaa tahan parametriin aikakanavia.

10.20 LOHKOJEN OHJELMOINTI

P3.19.1 TOIMINTATILA (ID 15001)

Taman parametrin avulla valitset lohkojen ohjelmoinnin toimintatilan.

Valinnan

Valinnan nimi Kuvaus
numero

Suorita ohjelma Lohkojen ohjelmointitoiminto on kaynnissa. Lohkojen ohjel-
mointitoimintoa ei voi maarittaa.

Ohjelmointi Lohkojen ohjelmointitoiminto ei ole kdynnissa. Lohkojen
ohjelmointitoiminnon voi maarittaa.

10.21 PUMPUN OHJAUS

10.21.1 AUTOMAATTINEN PUHDISTUS

Automaattisella puhdistustoiminnolla voidaan poistaa pumpun juoksupyoraan tarttunut lika
ja muu materiaali. Toimintoa voidaan kayttaa myos tukkeutuneen putken tai venttiilin
tyhjentamiseen. Voit kayttaa automaattista puhdistusta esimerkiksi yllapitamaan
jatevesijarjestelman pumpun suorituskykya.

P3.21.1.1 PUHDISTUSTOIMINTO (ID 1714]

Taman parametrin avulla otat automaattisen puhdistustoiminnon kayttoon.

Valinnan Valinnan nimi Kuvaus
numero
0 Estetty
Kaytossé (DIN) Puhdistus kaynnistetaan digitaalitulosignaalilla. Digitaalitu-
losignaalin (P3.21.1.2) nouseva reuna kaynnistda puhdistuk-
1 sen, jos taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on aktiivinen.
Puhdistuksen voi aktivoida myds, jos taajuusmuuttaja on
lepotilassa (PID-lepotilassal.
Kaytéssa (virta) Puhdistus kaynnistyy, kun moottorin virta on nousee virtara-
2 jan (P3.12.1.3) yldpuolelle ja pysyy sielld pidempaan kuin
parametrin P3.21.1.4 maarittaman ajan.
3 Kaytossa (reaaliaika) Puhdistusjakso noudattaa taajuusmuuttajan sisaista reaa-
liaikakelloa.
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HUOMAUTUS!
Reaaliaikakellon pariston on oltava asennettuna.

Puhdistus alkaa valittuina viikonpaivina (P3.21.1.5) maaritettyyn kellonaikaan (P3.21.1.6), jos
taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on aktiivinen. Puhdistuksen voi aktivoida myds, jos
taajuusmuuttaja on lepotilassa (PID-lepotilassal.

Voit pysayttaa puhdistuksen poistamalla taajuusmuuttajan kdynnistyskomennon kaytosta.
Kun valittuna on 0, puhdistustoiminto ei ole kaytossa.

P3.21.1.2 PUHDISTUKSEN AKTIVOINTI [ID 1715]

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aloittaa
automaattipuhdistuksen.
Puhdistus keskeytyy, jos aktivointisignaali poistuu ennen puhdistusjakson paattymista.

HUOMAUTUS!
Jos tulo on aktivoitu, taajuusmuuttaja kaynnistyy.

P3.21.1.3 PUHDISTUKSEN VIRTARAJA (ID 1712)

Taman parametrin avulla maaritat virtarajan, jossa automaattipuhdistus alkaa.
Jos moottorin virta pysyy taman rajan ylapuolella asetettua arvoa kauemmin, automaattinen
puhdistus kaynnistyy.

P3.21.1.4 PUHDISTUKSEN VIRTAVIIVE (ID 1713)

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan moottorin virran tulee pysya rajan
ylapuolella, ennen kuin automaattipuhdistus kaynnistyy.

Parametreja P3.21.1.3 ja P3.21.1.4 kaytetaan vain, kun P3.21.1.1 = 2.

Puhdistus kaynnistyy, kun moottorin virta on nousee virtarajan (P3.21.1.3) ylapuolelle ja
pysyy siella pidempaan kuin parametrin P3.21.1.4 maarittaman ajan. Virtaraja maaritetaan
prosenttiosuutena moottorin nimellisvirrasta.

P3.21.1.5 PUHDISTUSPAIVAT (ID 1723)

Talla parametrilla valitset viikonpaivat, jolloin automaattipuhdistus tapahtuu.
Tata parametria kaytetaan vain, kun parametri P3.21.1.1 = 3.

P3.21.1.6 PUHDISTUKSEN VIIVE (ID 1700)

Taman parametrin avulla valitset kellonajan, jolloin automaattipuhdistus tapahtuu.
Tata parametria kaytetaan vain, kun parametri P3.21.1.1 = 3.

HUOMAUTUS!
Reaaliaikakellon pariston on oltava asennettuna.
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P3.21.1.7 PUHDISTUSJAKSOT (ID 1716)

Taman parametrin avulla valitset puhdistusjaksojen (eteen/taakse) maaran.

P3.21.1.8 PUHDISTUSTAAJUUS, ETEEN (ID 1717)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajalle automaattisen puhdistusjakson
eteenpain suuntautuvan puhdistuksen taajuusohjeen.

Voit maarittaa puhdistustoiminnon taajuuden ja ajan parametreilla P3.21.1.4, P3.21.1.5,
P3.21.1.6 ja P3.21.1.7.

P3.21.1.9 PUHDISTUSAIKA, ETEEN (ID 1718)

Taman parametrin avulla maaritat automaattisen puhdistusjakson eteenpain suuntautuvan
puhdistuksen taajuuden toiminta-ajan.
Katso parametri P3.21.1.8 (Puhdistustaajuus, eteen).

P3.21.1.10 PUHDISTUSTAAJUUS, TAAKSE (ID 1719)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajalle automaattisen puhdistusjakson
taaksepain suuntautuvan puhdistuksen taajuusohjeen.
Katso parametri P3.21.1.8 (Puhdistustaajuus, eteen).

P3.21.1.11 PUHDISTUSAIKA, TAAKSE (ID 1720)

Taman parametrin avulla maaritat automaattisen puhdistusjakson taaksepain suuntautuvan
puhdistuksen taajuuden toiminta-ajan.
Katso parametri P3.21.1.8 (Puhdistustaajuus, eteen).

P3.21.1.12 PUHDISTUKSEN KIIHDYTYSAIKA (ID 1721)

Taman parametrin avulla maaritat moottorin kiihtyvyysajan, kun automaattipuhdistus on
aktiivisena.

Voit maarittaa automaattiselle puhdistustoiminnolle erilliset kiihdytys- ja hidastusrampit
parametreilla P3.21.1.12 ja P3.21.1.13.

P3.21.1.13 PUHDISTUKSEN HIDASTUSAIKA (ID 1722)

Taman parametrin avulla maaritat moottorin hidastusajan, kun automaattipuhdistus on
aktiivisena.

Voit maarittaa automaattiselle puhdistustoiminnolle erilliset kiihdytys- ja hidastusrampit
parametreilla P3.21.1.12 ja P3.21.1.13.
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Kuva 104: Automaattinen puhdistustoiminto

10.21.2 PAINEEN YLLAPITOPUMPPU

P3.21.2.1 PAINEENYLLAPITOTOIMINTO (ID 1674)

Taman parametrin avulla voit ohjata paineen yllapitopumpun toimintaa.
Paineen yllapitopumppu on pieni pumppu, joka yllapitaa putkiston painetta, kun paapumppu
on lepotilassa esimerkiksi yolla.

Paineen yllapitopumpun toiminto ohjaa paineen yllapitopumppua digitaalilahtosignaalin
avulla. Voit kayttaa paineen yllapitopumppua, jos paapumppua ohjataan PID-saatimella.
Toiminnossa on kolme toimintatilaa.

Valinnan
numero

Valinnan nimi Kuvaus

0 Ei kaytossa

Paineen yllapitopumppu kaynnistyy, kun paapumpun PID-
1 PID-lepotila lepotila aktivoituu. Paineen yllapitopumppu pysahtyy, kun
paapumppu palautuu lepotilasta.

Paineen yllapitopumppu kaynnistyy, kun PID-lepotila on
aktiivisena ja PID-takaisinkytkentasignaali laskee paramet-
rin P3.21.2.2 maarittaman tason alapuolelle.

Paineen yllapitopumppu pysahtyy, kun PID-takaisinkytkenta-
signaali nousee parametrin P3.21.2.3 maarittaman tason yla-
puolelle tai kun padpumppu palautuu lepotilasta.

2 PID-lepotila (raja)
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PID-takaisinkytkenta

Paineen
ylldpitopumpun
pysaytysraja
Yllapitop. kdynn.raja
PID-saatimen
havahtumisraja

Lahtotaajuus  PID-lepoviive

PID-lepotila

Paineen ylléapitopumpun ohjaus
(valittu arvo = PID-lepotila)

Paineen yllapitopumpun | — 1 1
ohjaus (valittu arvo '

= PID-lepotila (raja))

Kuva 105: Paineen yllapitopumpun toiminto

P3.21.2.2 PAINEEN YLLAPITOPUMPUN KAYNNISTYSRAJA (ID 1675)

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalin tason, jolla paineen
yllapitopumppu kaynnistyy, kun padapumppu on lepotilassa.

Paineen yllapitopumppu kaynnistyy, kun PID-lepotila on aktiivisena ja PID-
takaisinkytkentasignaali laskee taman parametrin maarittaman rajan alapuolelle.

HUOMAUTUS!
Tata parametria kaytetaan vain, jos parametri P3.21.2.1 = 2 (PID-lepotila (rajal).

P3.21.2.3 PAINEEN YLLAPITOPUMPUN PYSAYTYSRAJA (ID 1676)

Taman parametrin avulla maaritat PID-takaisinkytkentasignaalin tason, jolla paineen
yllapitopumppu pysahtyy, kun padapumppu on lepotilassa.

Paineen yllapitopumppu pysahtyy, kun PID-lepotila on aktiivisena ja PID-
takaisinkytkentasignaali nousee taman parametrin maarittaman arvon ylapuolelle tai kun
PID-saadin havahtuu lepotilasta.
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HUOMAUTUS!
Tata parametria kaytetdan vain, jos parametri P3.21.2.1 = 2 (PID-lepotila (rajal).

10.21.3 SIEMENVESIPUMPPU

Siemenvesipumppu on pieni pumppu, joka syottaa paapumpun tulopuolelle vetts, jotta
pumppuun ei joudu ilmaa.

Siemenvesipumpputoiminto ohjaa siemenvesipumppua digitaalilahtosignaalin avulla. Voit
maarittaa jarjestelmaan viipeen, jotta siemenvesipumppu kaynnistyy ennen paapumppua.
Siemenvesipumppu kay jatkuvasti niin kauan kuin paapumppu on toiminnassa. Paapumpun
pysahtyessa siemenvesipumppu pysahtyy myos vastaavaksi ajaksi. Lepotilasta herattaessa
paapumppu ja siemenvesipumppu kaynnistyvat yhtaaikaisesti.

® | I

—‘
. ©

o

Kuva 106: Siemenvesipumpputoiminto

A. Kaynnistyskomento (paapumppu) C. Lahtotaajuus (paapumppul)
B. Siemenvesipumpun ohjaus D. Siemenveden syottoaika
(digitaalilahtdsignaali)

P3.21.3.1 SIEMENVESITOIMINTO (ID 1677)

Taman parametrin avulla otat siemenvesipumpputoiminnon kayttoon.
Siemenvesipumppu on pieni pumppu, joka syottaa paapumpun tulopuolelle vetta, jotta
pumppuun ei joudu ilmaa. Siemenvesipumpputoiminto ohjaa siemenvesipumppua
relelahtosignaalin avulla.

P3.21.3.2 SIEMENVEDEN SYGTTOAIKA (ID 1678]

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan siemenvesipumppu on kaynnissa ennen
paapumpun kaynnistymista.

10.21.4 TUKKEUTUMISESTOTOIMINTO

Tukkeutumisestotoiminto estaa pumpun tukkeutumisen, jos pumppu on pitkaan pysaytettyna
lepotilassa. Pumppu kaynnistyy lepotilan aikana tietyin valiajoin. Voit maarittaa
tukkeutumisestotoiminnon kaynnistymisvalin, kayntiajan ja nopeuden.
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P3.21.4.1 TUKKEUTUMISESTOVALI (ID 1696)

Taman parametrin avulla maaritat tukkeutumisenestotoiminnon intervallin.

Tama parametri maarittaa ajan, jonka jalkeen pumppu kaynnistyy maaritetylla nopeudella
(P3.21.4.3 Tukkeutumisestotaajuus) ja kdy maaritetyn ajan (P3.21.4.2 Tukkeutumiseston
kayntitunnit).

Tukkeutumisestotoimintoa voidaan kayttaa yhden ja usean taajuusmuuttajan jarjestelmissa
vain, kun pumppu on lepotilassa tai valmiustilassa (usean taajuusmuuttajan jarjestelma).

Tukkeutumisestotoiminto on kaytossa, kun taman parametrin arvo on suurempi kuin nolla,
ja poissa kaytosta, kun parametrin arvo on nolla.

P3.21.4.2 TUKKEUTUMISESTON KAYNTITUNNIT (ID 1697]

Taman parametrin avulla maaritat, kuinka pitkaan pumppu toimii asetetulla nopeudella, kun
tukkeutumisenestotoiminto aktivoidaan.

P3.21.4.3 TUKKEUTUMISESTOTAAJUUS (ID 1504)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajalle taajuusohjeen, jota kaytetaan, kun
tukkeutumisenestotoiminto on kaytossa.

10.21.5 JAATYMISENESTO

Jaatymisenestotoiminnon avulla voit suojata pumppua pakkasen aiheuttamilta vaurioilta. Jos
pumppu on lepotilassa ja pumpusta mitattu lampdtila laskee jaatymisenestotoiminnolle
maaritetyn lampotilan alapuolelle, kdyta pumppua vakionopeudella (joka asetetaan
parametrilla P3.13.10.6, Jaatymisenestotaajuus). Jotta voit kayttda toimintoa, pumpun
koteloon tai pumpun lahella olevaan putkistoon on asennettava lampétila-anturi.

P3.21.5.1 JAATYMISENESTO (ID 1704)

Taman parametrin avulla otat jaatymisenestotoiminnon kayttoon.

Jos pumpun mitattu lampotila laskee taman asetetun tason alapuolelle ja taajuusmuuttaja
on lepotilassa, jaatymisenestotoiminto pakottaa pumpun kaynnistymaan ja toimimaan
vakionopeudella.

P3.21.5.2 LAMPOTILASIGNAALI (ID 1705)

Taman parametrin avulla valitset jaatymisenestotoiminnon kayttaman lampotilasignaalin
lahteen.

P3.21.5.3 LAMPOTILASIGNAALIN MINIMI (ID 1706)

Taman parametrin avulla maaritat lampotilasignaalin minimiarvon.
Esimerkiksi lampotilasignaalialue 4-20 mA vastaa -50-200 Celsius-asteen lampatila-aluetta.

P3.21.5.4 LAMPOTILASIGNAALIN MAKSIMI (ID 1707)

Taman parametrin avulla maaritat lampotilasignaalin maksimiarvon.
Esimerkiksi lampaotilasignaalialue 4-20 mA vastaa -50-200 Celsius-asteen lampotila-aluetta.
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P3.21.5.5 JAATYMISENESTOLAMPOTILAN RAJA-ARVO (ID 1708]

Taman parametrin avulla maaritat lampotilarajan, jossa taajuusmuuttaja kaynnistyy.
Jos pumpun lampatila laskee taman raja-arvon alapuolelle ja taajuusmuuttaja on
lepotilassa, jaatymisenestotoiminto kaynnistaa taajuusmuuttajan.

P3.21.5.6 JAATYMISENESTOTAAJUUS (ID 1710)

Taman parametrin avulla maaritat taajuusmuuttajalle taajuusohjeen, jota kaytetaan, kun
jaatymisenestotoiminto on kaytossa.

V3.21.5.7 JAATYMISENESTON LAMPOTILANVALVONTA (ID 1711)

Tama valvonta-arvo nayttad jaatymisenestotoiminnon kayttaman lampaotilasignaalin arvon.

10.22  LASKURIT

VACON®-taajuusmuuttajassa on erilaisia laskureita, jotka perustuvat taajuusmuuttajan
kayttoaikaan ja energiankulutukseen. Jotkin laskurit mittaavat kokonaisarvoja, ja jotkin
laskurit voidaan nollata.

Energialaskurit mittaavat syottoverkosta otetun energian maaraa. Muita laskureita kaytetaan
mittaamaan esimerkiksi taajuusmuuttajan kayttoaikaa tai moottorin kayntiaikaa.

Kaikkien laskurien lukemia voidaan ohjata tietokoneesta, paneelista tai kenttavaylan
valityksella. Jos kaytat paneelia tai tietokonetta, voit valvoa laskurien lukemia Viat ja tiedot
-valikossa. Kenttavaylaa kaytettaessa laskurit voidaan lukea tunnusnumeroiden avulla. Tassa
luvussa on tietoja naista tunnusnumeroista.

10.22.1 KAYTTOAIKALASKURI

Ohjausyksikon kayttoaikalaskuria ei voi nollata. Laskuri sijaitsee Laskurit-valikossa.
Laskurin lukemassa on viisi 16-bittista arvoa. Voit lukea laskurin lukeman kenttavaylan
kautta kayttamalla seuraavia tunnusnumeroita:

+ 1D 1754 Kayttoaikalaskuri [vuodet)

« ID 1755 Kéayttoaikalaskuri [paivat)

« ID 1756 Kayttoaikalaskuri (tunnit)

+ ID 1757 Kayttoaikalaskuri [minuutit)
« 1D 1758 Kayttoaikalaskuri [sekunnit)

Esimerkki: Kayttoaikalaskurin arvo Ta 743d 02:21 luetaan kenttavaylasta.

e ID1754: 1 (vuosi)

« ID1755: 143 (paivaa)

e ID1756: 2 (tuntia)

« ID1757: 21 [(minuuttia)
« ID1758: 0 (sekuntia)

10.22.2 KAYTON VALIAIKALASKURI

Ohjausyksikon kayton valiaikalaskurin voi nollata. Laskuri sijaitsee Valiaikalaskurit-
valikossa. Laskurin voi nollata tietokoneesta, ohjauspaneelista tai kenttavaylan kautta.
Laskurin lukemassa on viisi 16-bittista arvoa. Voit lukea laskurin lukeman kenttavaylan
kautta kayttamalla seuraavia tunnusnumeroita:
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+ 1D 1766 Kayton valiaikalaskuri (vuodet)

« 1D 1767 Kayton valiaikalaskuri (paivat)

« 1D 1768 Kayton valiaikalaskuri (tunnit)

+ ID 1769 Kayton valiaikalaskuri (minuutit)
« 1D 1770 Kayton valiaikalaskuri (sekunnit)

Esimerkki: Kayton valiaikalaskurin arvo Ta 743d 02:21 luetaan kenttavaylasta.

+ ID1766: 1 (vuosi)

« ID1767: 143 (paivaa)

e ID1768: 2 (tuntia)

e ID1769: 21 [(minuuttia)
« ID1770: 0 (sekuntia)

ID 2311 KAYTON VALIAIKALASKURIN NOLLAUS

Kayton valiaikalaskurin voi nollata tietokoneesta, ohjauspaneelista tai kenttavaylan kautta.
Jos kaytat ohjauspaneelia tai tietokonetta, nollaa laskuri Viat ja tiedot -valikossa.

Jos kaytat kenttavaylas, voit nollata laskurin asettamalla nousevan reunan (0= 1)
tunnukseen 1D2311 (K&yton valiaikalaskurin nollaus).

10.22.3 KAYNTIAIKALASKURI

Moottorin kayntiaikalaskuria ei voi nollata. Laskuri sijaitsee Laskurit-valikossa. Laskurin
lukemassa on viisi 16-bittista arvoa. Voit lukea laskurin lukeman kenttavaylan kautta
kayttamalla seuraavia tunnusnumeroita:

« 1D 1772 Kayntiaikalaskuri (vuodet)

« 1D 1773 Kayntiaikalaskuri (paivat)

« 1D 1774 Kayntiaikalaskuri (tunnit)

« 1D 1775 Kayntiaikalaskuri (minuutit)
+ ID 1776 Kayntiaikalaskuri (sekunnit)

Esimerkki: Kayntiaikalaskurin arvo Ta 143d 02:21 luetaan kenttavaylasta.

e ID1772: 1 (vuosi)

. ID1773: 143 (paivaa)

e ID1774: 2 (tuntia)

« ID1775: 21 [(minuuttia)
« ID1776: 0 (sekuntia)

10.22.4 VIRRAN PAALLAOLOAJAN LASKURI

Teho-osan virran paallaoloajan laskuri sijaitsee Laskurit-valikossa. Laskuria ei voi nollata.
Laskurin lukemassa on viisi 16-bittista arvoa. Voit lukea laskurin lukeman kenttavaylan
kautta kayttamalla seuraavia tunnusnumeroita:
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« ID 1777 Virran paalldoloajan laskuri (vuodet)

« 1D 1778 Virran pailldoloajan laskuri [paivat)

« ID 1779 Virran paalldoloajan laskuri (tunnit)

« 1D 1780 Virran paalldoloajan laskuri (minuutit)
« ID 1781 Virran paalldoloajan laskuri (sekunnit)

Esimerkki: Virran paallaoloajan laskurin arvo Ta 240d 02:18 luetaan kenttavaylasta.

e ID1777: 1 (vuosi)

« ID1778: 240 (paivaa)

e ID1779: 2 (tuntia)

« |D1780: 18 [(minuuttia)
« ID1781: 0 (sekuntia)

10.22.5 ENERGIALASKURI

Energialaskuri laskee taajuusmuuttajan syottoverkosta saaman energian kokonaismaaran.
Tata laskuria ei voi nollata. Voit lukea laskurin lukeman kenttavaylan kautta kayttamalla
seuraavia tunnusnumeroita:

ID 2291 Energialaskuri

Arvossa on aina nelja numeroa. Laskurin esitysmuoto ja yksikkdo muuttuvat energialaskurin
lukeman mukaan. Katso alla oleva esimerkki.

Esimerkki:

« 0,001 kWh
« 0,010 kWh
« 0,700 kWh
« 1,000 kWh
« 10,00 kWh
« 100,0 kWh
« 1,000 MWh
« 10,00 MWh
« 100,0 MWh
« 1,000 GWh
* Jne.

ID2303 Energialaskurin muoto

Energialaskurin muoto maarittaa desimaalipilkun paikan energialaskurin lukemassa.
e 40 =4 numeroa, 0 desimaalia

e 41 =4numeroa, 1 desimaali

e 42 =4 numeroa, 2 desimaalia
e 43 =4numeroa, 3 desimaalia

Esimerkki:

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 356 PARAMETRIKUVAUKSET

« 0,001 KWh (muoto = 43)
« 100,0 kWh (muoto = 41)
« 10,00 MWh (muoto = 42)

ID2305 Energialaskurin yksikko

Energialaskurin yksikkd maarittaa energialaskurin lukeman yksikon.

+ 0=kWh
« 1=MWh
« 2=GWh
« 3=TWh
* 4=PWh

Esimerkki: Jos ID2291 antaa arvon 4 500, ID2303 arvon 42 ja ID2305 arvon 0, tulos on
45,00 kWh.

10.22.6 ENERGIAN VALIAIKALASKURI

Energian valiaikalaskuri laskee taajuusmuuttajan syottoverkosta saaman energian maaran.
Laskuri sijaitsee Valiaikalaskurit-valikossa. Voit nollata laskurin tietokoneesta,
ohjauspaneelista tai kenttavaylan kautta. Voit lukea laskurin lukeman kenttavaylan kautta
kayttamalla seuraavia tunnusnumeroita:

ID 2296 Energian valiaikalaskuri

Arvossa on aina nelja numeroa. Laskurin esitysmuoto ja yksikkdo muuttuvat energian
valiaikalaskurin lukeman mukaan. Katso alla oleva esimerkki. Voit tarkastella
energialaskurin muotoa ja yksikkoa tunnuksilla ID2307 Energian valiaikalaskurin muoto ja
ID2309 Energian valiaikalaskurin yksikko.

Esimerkki:

« 0,001 kWh
« 0,010 kWh
« 0,700 kWh
« 1,000 kWh
« 10,00 kWh
« 100,0 kWh
« 1,000 MWh
« 10,00 MWh
« 100,0 MWh
« 1,000 GWh
* jne.

ID2307 Energian valiaikalaskurin muoto

Energian valiaikalaskurin muoto maarittaa desimaalipilkun paikan energian valiaikalaskurin
lukemassa.
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e 40 =4 numeroa, 0 desimaalia
e 41=4numeroa, 1 desimaali

e 42 =4numeroa, 2 desimaalia
e 43 =4numeroa, 3 desimaalia

Esimerkki:
« 0,001 KWh (muoto = 43)

« 100,0 KWh (muoto = 41)
« 10,00 MWh (muoto = 42)

ID2309 Energian valiaikalaskurin yksikko

Energian valiaikalaskurin yksikko maarittaa energian valiaikalaskurin lukeman yksikon.

« 0=kWh
« 1=MWh
« 2=GWh
« 3=TWh
+ 4=PWh

ID2312 Energian valiaikalaskurin nollaus

Voit nollata energian valiaikalaskurin tietokoneesta, ohjauspaneelista tai kenttavaylan
kautta. Jos kaytat ohjauspaneelia tai tietokonetta, nollaa laskuri Viat ja tiedot -valikossa. Jos
kaytat kenttavaylaa, aseta nousevaksi reunaksi ID2312 (Energian valiaikalaskurin nollaus).

10.23  YLIAALTOSUODATTIMEN LISAASETUKSET

P3.23.1 VASTUKSEN IRTIKYTKENTARAJA (ID 15510)

Taman parametrin avulla asetat yliaaltosuodattimen irtikytkentarajan. Parametrin arvo on
prosenttiosuus taajuusmuuttajan nimellistehosta.

P3.23.2 VASTUKSEN IRTIKYTKENNAN HYSTEREESI (ID 15511)

Taman parametrin avulla asetat yliaaltosuodattimen irtikytkennan hystereesin. Parametrin
arvo on prosenttiosuus taajuusmuuttajan nimellistehosta.

P3.23.3 AHF-YLILAMPOTILA (ID 15513)

Taman parametrin avulla valitset digitaalitulosignaalin, joka aktivoi AHF-ylilampdtilan
tunnistuksen (vikatunnus 1118).

P3.23.4 AHF-VIRHEVASTE (ID 15512)

Taman parametrin avulla valitset taajuusmuuttajan vasteen AHF-ylilampotilavikaan.
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11  VIANETSINTA

Kun taajuusmuuttajan valvontadiagnostiikka havaitsee epatyypillisen tilanteen laitteen
toiminnassa, laite nayttaa ilmoituksen ohjauspaneelin naytossa. Paneelissa nakyvat vian tai
halytyksen koodi, nimi ja lyhyt kuvaus.

Lahdetiedot ilmaisevat vian alkuperan, aitheuttajan ja ilmenemispaikan seka muita tietoja.

Jarjestelma kayttaa kolmentyyppisia ilmoituksia.

* Infoilmoitus ei vaikuta taajuusmuuttajan toimintaan. Infoilmoitus taytyy kuitata.

» Halytys ilmoittaa taajuusmuuttajan epatavallisesta toiminnasta, mutta ei pysayta
taajuusmuuttajaa. Halytys taytyy kuitata.

+ Vika pysayttaa taajuusmuuttajan. Kuittaa talloin vika ja ratkaise sen aiheuttanut
ongelma.

Voit ohjelmoida erilaisia vasteita joillekin sovelluksen vioille. Lisatietoja on luvussa 5.9
Ryhmé 3.9: Suojaukset.

Kuittaa vika ohjauspaneelin kuittauspainikkeella tai riviliittimen, kenttavaylan tai PC-
tyokalun avulla. Viat tallentuvat vikahistoriavalikkoon, jota voi myohemmin selata. Tietoja eri
vikakoodeista on luvussa 11.3 Vikakoodit.

Ennen kuin otat hairidtilanteessa yhteytta jalleenmyyjaan tai tehtaaseen, merkitse muistiin
kaikki paneelissa nakyneet vikatekstit, vikakoodi ja vian tunnus, lahdetieto, lahdetiedot,
aktiivinen vikaluettelo seka vikahistoria.

11.1 VIKA TULEE NAKYVIIN

Kun taajuusmuuttaja nayttaa vian ja pysahtyy, selvita vian syy ja kuittaa vika.
Vian voi kuitata joko kuittauspainikkeella tai parametrilla.

KUITTAAMINEN KUITTAUSPAINIKKEELLA

1 Paina paneelin kuittauspainiketta kahden sekunnin
ajan.

KUITTAAMINEN GRAAFISEN PANEELIN PARAMETRILLA

1 Siirry Viat ja tiedot -valikkoon.

STOP|C| READY| | 110

G Main Menu

ID: M4
Monjgtor

( )

Y Parameters
( 12)
= Diagnostics
)

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VIANETSINTA

VACON - 359

2 Siirry Kuittaa viat -alivalikkoon.

3 Valitse parametri Kuittaa viat.

KUITTAAMINEN TEKSTIPANEELIN PARAMETRILLA

1 Siirry Viat ja tiedot -valikkoon.

2 EtsiKuittaa viat -parametri yla- ja
alanuolipainikkeilla.
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ID: M4.2

Va Reset faults
@ Help
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3 Valitse Kylld-vaihtoehto ja paina OK-painiketta.

11.2 VIKAHISTORIA

Vikahistoria sisaltaa lisatietoja vioista. Siina voi olla enintaan 40 vian tiedot.

VIKAHISTORIAN TARKASTELEMINEN GRAAFISESSA PANEELISSA

1 Saat lisatietoja viasta siirtymalla Vikahistoria-
valikkoon.

2 Voit tarkastella vian tietoja painamalla oikeaa
nuolipainiketta.

VIANETSINTA
READY  RUN STOP  ALARM  FAULT
A
\ /7 7N
- LI -
TL[ _
7/ AN
A 4 A 4
FWD REV 1I/0  KEYPAD BUS
STOP|C| READY 110
@ Diagnostics
ID: M4.1
Active faults
(0)
Reset faults
Iil Fault history
( 39)
STOP|C| READY | 110
E’ Fault history
ID: M4.3.3
External Fault 51
- Fault old 891384s
External Fault 51
. Fault old 871061s
— Device removed 39
Info old 862537s
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3  Tiedot nakyvat luettelossa.

VIKAHISTORIAN TARKASTELEMINEN TEKSTIPANEELISSA

1 Siirry Vikahistoria-valikkoon painamalla OK-

painiketta.

2 Voit tarkastella vian tietoja painamalla OK-

painiketta uudelleen.
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Fault history

ID: M4.3.3.2
Code 39 I
ID 380
State Info old
Date 7.12.2009
Time 04:46:33
Operating time 862537s
Source 1
Source 2
Source 3

READY  RUN STOP ALARM FAULT

. _
A 4
FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A
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3 Jos haluat tarkastella kaikkia tietoja, kayta

alanuolipainiketta.

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A
-

v v

FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
A A

[ T

v h 4
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS
READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
A A

'~

[
~~
=~
|
~~
~
v

v v

FWD REV 1/0  KEYPAD  BUS
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11.3 VIKAKOODIT
Vian . - . . .
Vian nimi Mahdollinen syy Korjaustoimet
tunnus
1 1 Ylivirta (laitevika) Moottorikaapelissa on lilan | Tarkista kuorma.
suuri virta (>4* H): Syyna Tarkista moottori.
2 Ylivirta (ohjelmisto- voi olla jokin seuraavista: Tarkista kaapelit ja liitannat.
vika) Suorita tunnistusajo.
N . Maarita pidempi kiihdytysaika
* dkillinen voimakas (P3.4.1.2 ja P3.4.2.2).
kuormituksen lisays
. oikosulku moottorikaa-
peleissa
. vaara moottorityyppi
. vaarat parametriase-
tukset.
2 10 Ylijannite (laitevika) Valipiirin jannite on maarite- |Maarita pidempi hidastusaika
tyn rajan ylépuolella. (P3.4.1.3 ja P3.4.2.3).
1 Ylijannite (ohjelmisto- Aktivoi ylijannitesaadin.
vika) ) ) . Tarkista tulojannite.
. hidastusaika on liian
lyhyt
. syottojannitteessa suu-
ria jannitepiikkeja.
3 20 Maasulku (laitevika) Virranmittaus on havainnut, [Tarkista moottorikaapelit ja moot-
ettd moottorildhddn vaihe- tori.
21 Maasulku (ohjelmis-  |virtojen summa eiole nolla. |Tarkista suodattimet.
tovika)
. eristevika kaapelissa
tai moottorissa
. suodattimen (du/dt,
siniaalto) vika.
5 40 Latauskytkin Latauskytkin on suljettu, Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
mutta takaisinkytkentatie- muuttaja uudelleen.
don arvo on OPEN. Tarkista takaisinkytkentasignaali
seka ohjauskortin ja tehokortin
o ) valinen kaapelikytkenta.
: t9|m.|ntaV|ka . Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
. viallinen komponentti. leenmyyjalta.
7 60 Saturaatiovika Tata vikaa ei voi kuitata ohjauspa-
«  Viallinen IGBT neelista.
. IGBT:n kylldisyyska- Katkaise taajuusmuuttajan virta.
dosta johtuva oikosulku [ALA KAYNNISTA TAAJUUSMUUT-
«  jarruvastuksen oiko- TAJAA TAI KYTKE VIRTAA UUDEL-
sulku tai ylikuormitus. LEEN!
Pyyda ohjeita tehtaalta.
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Vian Vian nimi Mahdollinen syy Korjaustoimet
tunnus
8 600 Jarjestelmavika Ohjauskortin ja teho-osan Kuittaa vika ja kdynnista taajuus-
valissa ei ole tietoliiken- muuttaja uudelleen.
601 netta. Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
602 Viallinen komponentti. se taajuusmuuttajaan.
Toimintavika. Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
leenmyyjalta.
603 Viallinen komponentti.

Toimintavika.
Teho-osan aputehon jannite
on liian alhainen.

604 Viallinen komponentti.
Toimintavika.
Lahtovaiheen jannite ei ole
ohjearvon mukainen.
Takaisinkytkentavika

605 Viallinen komponentti.
Toimintavika.

606 Ohjausyksikon ohjelmisto ei
ole yhteensopiva teho-osan
ohjelmiston kanssa.

607 Jarjestelma ei pysty luke-
maan ohjelmistoversiota.
Teho-osassa ei ole ohjel-
mistoa.

Viallinen komponentti.
Toimintavika (tehokortin tai
mittauskortin ongelma).

608 Keskusyksikon ylikuormi-
tus.

609 Viallinen komponentti. Kuittaa vika ja katkaise taajuus-
Toimintavika. muuttajasta virta kaksi kertaa.

Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
se taajuusmuuttajaan.
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Vian
tunnus

Vian nimi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

8 610

614

647

648

649

Jarjestelmavika

Viallinen komponentti.
Toimintavika.

Maaritysvirhe.
Ohjelmavirhe.

Viallinen komponentti (vialli-
nen ohjauskortti).
Toimintavika.

Viallinen komponentti.
Toimintavika.

Toimintavika.
Jarjestelmaohjelmisto ei ole
yhteensopiva sovelluksen
kanssa.

Kuittaa vika ja kaynnista laite
uudelleen.

Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
se taajuusmuuttajaan.

Jos vika toistuu, pyyda ohjeita jal-
leenmyyjalta.

Resurssin ylikuormitus.
Virhetoiminta parametrin
arvon latauksessa, palau-
tuksessa tai tallennuksessa.

Lataa tehdasasetukset.

Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
se taajuusmuuttajaan.
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Vian
tunnus

Vian nimi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

8 667

670

827

828

829

830

Jarjestelmavika

Ethernet-piiria ei tunnistettu
tai se on vaarassa tilassa.

Kuittaa vika ja kdynnista taajuus-
muuttaja uudelleen.

Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
se taajuusmuuttajaan.

Jos vika toistuu, pyyda ohjeita
lahimmalta jalleenmyyjalta.

Lahtojannite on liian alhai-
nen ylikuormituksen, kom-
ponenttivian tai oikosulun
vuoksi.

Tarkasta apusyoton kuormitus.
Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
muuttaja uudelleen.

Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
se taajuusmuuttajaan.

Jos vika toistuu, pyyda ohjeita
lahimmalta jalleenmyyjalta.

Maaritettiin virheellinen
lisenssinumero (joko nép-
paimiston tai VCX-ohjelmis-
topaketin valityksella).
Taman taajuusmuuttajan
lisenssinumero on virheelli-
nen.

Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
muuttaja uudelleen.

Syota oikea lisenssinumero, jotta
taajuusmuuttaja voidaan kaynnis-
taa uudelleen.

Lataa uusin ohjelmisto Danfoss
Drives -verkkosivustosta. Paivita
se taajuusmuuttajaan.

Jos vika toistuu, pyyda ohjeita
lahimmalta jalleenmyyjalta.

Syétetty lisenssinumero
hyvaksyttiin ja tallennettiin
taajuusmuuttajaan.

Kayttoon on otettu uusia
lisenssinumeroita edellisen
kaynnistyksen jalkeen.

Lisenssinumeroita on pois-
tettu kaytosta taajuusmuut-
tajassa.
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Vian
tunnus

Vian nimi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

lampétila (vika)

mentin tai tehokortin lam-
potila on liilan matala.

9 80 Alijannite (vika) Valipiirin jannite on maarite- |Jos kyseessa on tilapdinen sy6tto-
tyn rajan alapuolella. jannitekatkos, kuittaa vika ja kayn-
nista taajuusmuuttaja uudelleen.
o . Tarkista syottojannite. Jos se on
: syottdjannite on liian riittava, kyseessa on sisainen vika.
matgla . Tarkista, onko sahkoverkossa hai-
. viallinen komponentti rigita.
*  viallinen tulopuolen Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.
sulake
. ulkoinen latauskytkin
ei ole kiinni.
HUOMAUTUS!
Tama vika aktivoituu vain
taajuusmuuttajan ollessa
kayntitilassa.
10 91 Tulovaihe Tarkista syottdjannite, sulakkeet ja
. sy6ttojannitteen hairio | syottékaapel, tasasuuntaussilta
. sulakevika tai sy6tto- seka tyristorin hilan ohjaus (MR6-
kaapelien vika >).
Kuorman on oltava vahin-
taan 10-20 prosenttia, jotta
valvonta toimii.
1" 100 Lahtovaiheen val- Virranmittauksessa on Tarkista moottorikaapeli ja moot-
vonta havaittu, ettd yhdessa moot- |tori.
torin vaiheessa ei ole virtaa. |Tarkista du/dt- tai sinisuodatin.
. vika moottorissa tai
moottorikaapeleissa
«  suodattimen (du/dt,
siniaalto) vika.
13 120 Taajuusmuuttajan ali- | Teho-osan jaahdytysele- Ympariston lampdatila on liian

matala taajuusmuuttajalle. Siirra
taajuusmuuttaja lAmpimampaan
paikkaan.
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Vian Vian nimi Mahdollinen syy Korjaustoimet
tunnus
14 130 Taajuusmuuttajan yli- |Teho-osan jaahdytysele- Tarkista jaahdytysilman todellinen
lampétila (vika, jaah- | mentin tai tehokortin (dm- maara ja virtaus.
dytyselementti) potila on lilan matala. Jaah- [Varmista, ettei jaahdytyselementti
dytyselementin lampdatilara- |ole pdlyinen.

131 Taajuusmuuttajan yli- |jat vaihtelevat rungon Tarkista ympariston lampotila.
lampatila (halytys, mukaan. Varmista, ettei kytkentataajuus ole
jadhdytyselementti) lilan suuri ympariston lampétilaan

ja moottorin kuormitukseen nah-

132 Taajuusmuuttajan yli- den.
lampétila (vika, kortti) Tarkista puhallin.

133 Taajuusmuuttajan yli-

&mpdtila (halytys,
kortti)

136 Ylijannitesuojauspiirin |Liian korkea lahtokapasi- Tarkasta kaapelit ja moottori.
Empotila (halytys) tanssi tai kelluvan piiriver-

kon maasulku.

137 Ylijannitesuojauspiirin |Liian korkea lahtokapasi- Tarkasta kaapelit ja moottori.
lampétila (vika) tanssi tai kelluvan piiriver-

kon maasulku.
15 140 Moottori jJumissa Moottori on jumissa. Tarkista moottori ja kuormitus.
16 150 Moottorin ylilampotila |Moottorin kuormitus on lilan |Pienenna moottorin kuormitusta.
suuri. Jos moottorissa ei ole ylikuormi-
tusta, tarkista moottorin lampo-
suojaparametrit (parametri-
ryhma 3.9, Suojaukset).
17 160 Moottorin alikuormi- | Moottorin kuormitus on liilan |Tarkista kuorma.
tus pieni. Tarkista parametrit.
Tarkista du/dt- ja sinisuodattimet.
19 180 Yliteho (hetkellinen Taajuusmuuttajan teho on Pienenna kuormaa.
valvonta) lilan suuri. Tarkista taajuusmuuttajan mitoi-
tus. Tarkista, onko taajuusmuuttaja

181 Yliteho (jatkuva val- lilan pieni kuormitukseen nahden.
vonta)

25 240 Moottorin ohjausvika [Tama vika nakyy jarjestel- Kuittaa vika ja kaynnista taajuus-
massa vain, jos kaytat asia- | muuttaja uudelleen.

241 kaskohtaista sovellusta. Kasvata tunnistusvirtaa.

Hairio alkukulman tunnis- Lisatietoja on vikahistorian lahde-
tuksen kaynnistymisessa. tiedoissa.
. Roottori lilkkuu tunnis-
tuksen aikana.
. Uusi kulma ei vastaa
vanhaa arvoa.
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Vian
tunnus

Vian nimi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

sopiva laitteiston kanssa.

26 250 Kaynnistys estetty Taajuusmuuttajaa ei voi Kuittaa vika ja pysayta taajuus-
kaynnistad. Kun kaynti- muuttaja.
pyynto on aktiivinen, taa- Lataa ohjelmisto ja kaynnista taa-
juusmuuttajaan ladataan juusmuuttaja.
uusi ohjelmisto (laiteoh-
jelma tai sovellus), para-
metriasetus tai jokin muu
taajuusmuuttajan toimin-
taan vaikuttava tiedosto.

29 280 Atex-termistori ATEX-termistori on havain- [Kuittaa vika. Tarkista termistori ja
nut ylilampétilan. sen liitannat.

30 290 Turvakatkaisu Turvakatkaisun signaali A ei |Kuittaa vika ja kdynnista taajuus-
salli taajuusmuuttajan siir- | muuttaja uudelleen.
tamista Valmis-tilaan. Tarkista ohjauskortista teho-osaan

ja D-liittimeen tulevat signaalit.

291 Turvakatkaisu Turvakatkaisun signaali B ei
salli taajuusmuuttajan siir-
tamista Valmis-tilaan.

500 Turvamaaritykset Jarjestelmaan on asennettu |Poista turvamaarityskytkin ohjaus-
turvamaarityskytkin. kortista.

501 Turvamaaritykset Jarjestelmassa on liian Pida yksi STO-lisakorteista. Poista
monta STO-lisdkorttia. Kort- [ muut kortit. Lisatietoja on turvaop-
teja voi olla vain yksi. paassa.

502 Turvamaaritykset STO-lisakortti on asennettu | Pane STO-lisakortti oikeaan paik-
vaaraan korttipaikkaan. kaan. Lisatietoja on turvaoppaassa.

503 Turvamaaritykset Ohjauskortissa ei ole turva- [Asenna turvamaarityskytkin
maarityskytkinta. ohjauskorttiin. Lisatietoja on tur-

vaoppaassa.

504 Turvamaaritykset Turvamaarityskytkin on Asenna turvamaarityskytkin
asennettu ohjauskorttiin oikeaan ohjauskortin paikkaan.
vaarin. Lisatietoja on turvaoppaassa.

505 Turvamaaritykset Turvamaarityskytkin on Tarkista STO-lisakortin turvamaa-
asennettu STO-lisakorttiin rityskytkimen asennus. Lisatietoja
vaarin. on turvaoppaassa.

506 Turvamaaritykset Ei yhteytta STO-lisakorttiin. |Tarkista STO-lisakortin asennus.

Lisatietoja on turvaoppaassa.

507 Turvamaaritykset STO-lisakortti ei ole yhteen- |Kuittaa vika ja kdynnista taajuus-

muuttaja uudelleen. Jos vika tois-
tuu, pyyda ohjeita lahimmalta jal-
leenmyyjalta.
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Vian

Vian nimi
tunnus

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

Mode -tila on kaytossa. Taa-
juusmuuttajan suojaukset
eivat ole kaytdssa.

Tama halytys kuittautuu
automaattisesti, kun Fire
Mode poistetaan kaytosta.

30 520 Turvadiagnostiikka STO-tuloilla on eri tilat. Tarkista ulkoinen turvakytkin. Tar-
kista turvakytkimen tuloliitanta ja
kaapeli.

Kuittaa vika ja kaynnista laite
uudelleen.
Jos vika toistuu, pyyda ohjeita
lahimmalta jalleenmyyjalta.
521 ATEX-termistorin vianmaa- | Kuittaa vika ja kdynnista laite
rityksen hairio. ATEX-ter- uudelleen.
mistoritulon liitantda ei ole. |Jos vika toistuu, vaihda lisdkortti.
522 ATEX-termistoritulon liitan- | Tarkista ATEX-termistoritulon lii-
nan oikosulku. tanta.
Tarkista ulkoinen ATEX-liitanta.
Tarkista ulkoinen ATEX-termistori.
530 Safe torque off (STO) [H&t&pysadytystoiminto on Kun STO-toiminto on aktiivinen,
kytkeytynyt tai jokin muu taajuusmuuttaja on turvallisessa
STO-toiminto on aktivoitu- tilassa.
nut.

32 3N Jaahdytys Puhaltimen nopeus ei nou- |Kuittaa vika ja kdynnista taajuus-
data nopeusohjetta tarkasti, |muuttaja uudelleen. Puhdista tai
mutta taajuusmuuttaja toi-  [vaihda puhallin.

mii oikein. Tama vika esiin-
tyy vain MR7-mallissa ja sita
suuremmissa taajuusmuut-
tajissa.
312 Jaahdytys Puhaltimen kayttoika Vaihda puhallin ja nollaa puhalti-
(50 000 tuntia) on kulunut. men kayttoikalaskuri.
33 320 Fire Mode kaytossa Taajuusmuuttajan Fire Tarkista parametriasetukset ja sig-

naalit. Jotkin taajuusmuuttajan
suojauksista eivat ole kaytdssa.
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mutta kyseessa on kortti-
paikka E.

Vian Vian nimi Mahdollinen syy Korjaustoimet
tunnus
37 361 Laite vaihdettu (sama |Teho-osa on vaihdettu Kuittaa vika.
tyyppi uuteen samankokoiseen Taajuusmuuttaja kaynnistyy uudel-
osaan. Laite on toimintaval- |[leen, kun vika on kuitattu.
mis. Parametrit ovat kaytet-
tavissa taajuusmuuttajassa.
362 Laite vaihdettu (sama |Paikassa B oleva lisakortti Kuittaa vika. Taajuusmuuttaja
tyyppi on vaihdettu uuteen korttiin, |alkaa kayttaa vanhoja parametria-
jota on aiemmin kaytetty setuksia.
samassa korttipaikassa.
Laite on toimintavalmis.
363 Laite vaihdettu (sama |Sama syy kuin viassa ID362,
tyyppi mutta kyseessa on kortti-
paikka C.
364 Laite vaihdettu (sama |Sama syy kuin viassa ID362,
tyyppi) mutta kyseessa on kortti-
paikka D.
365 Laite vaihdettu (sama |Sama syy kuin viassa ID362,
tyyppi mutta kyseessa on kortti-
paikka E.
38 372 Laite lisatty (sama Korttipaikkaan B on asetettu [Laite on toimintavalmis. Taajuus-
tyyppi lisdkortti. Samaa korttia on [ muuttaja alkaa kayttaa vanhoja
kaytetty jo aiemmin parametriasetuksia.
samassa korttipaikassa.
Laite on toimintavalmis.
373 Laite lisatty (sama Sama syy kuin viassa 1D372,
tyyppi mutta kyseessa on kortti-
paikka C.
374 Laite lisatty (sama Sama syy kuin viassa ID372,
tyyppi) mutta kyseessa on kortti-
paikka D.
375 Laite lisatty (sama Sama syy kuin viassa 1D372,
tyyppi mutta kyseessa on kortti-
paikka E.
39 382 Laite poistettu Paikasta A tai B on poistettu [Laite ei ole kaytettavissa. Kuittaa
lisakortti. vika.
383 Laite poistettu Sama syy kuin viassa 1D380,
mutta kyseessa on kortti-
paikka C.
384 Laite poistettu Sama syy kuin viassa 1D380,
mutta kyseessa on kortti-
paikka D.
385 Laite poistettu Sama syy kuin viassa 1D380,
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VIANETSINTA

Vian
tunnus

Vian nimi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

tyyppil

mutta kyseessa on kortti-
paikka D.

40 390 Tuntematon laite Jarjestelmaan on liitetty Laite ei ole kaytettavissa. Jos vika
tuntematon laite (teho-osa toistuu, pyyda ohjeita lahimmalta
tai lisakortti). jalleenmyyjalta.

41 400 IGBT-lampatila Laskennallinen IGBT-lam- | Tarkista parametriasetukset.
pétila on liian korkea. Tarkista jaghdytysilman todellinen

maara ja virtaus.
) . Tarkista ympariston lampotila.
* mog.ttorln ku.orm|tus Varmista, ettei jaahdytyselementti
on ll!gp S_L_Jur'__ . ole polyinen.
: ympgrlston l@mpatila Varmista, ettei kytkentataajuus ole
on l”"_an qukea lilan suuri ympariston lampdtilaan
' laitteistovika. ja moottorin kuormitukseen nah-
den.
Tarkista puhallin.
Suorita tunnistusajo.
44 431 Laite vaihdettu (eri Jarjestelmdssa on uusi, eri- | Kuittaa vika.
tyyppi tyyppinen teho-osa. Para- Taajuusmuuttaja kaynnistyy uudel-
metriasetuksia on muutet- leen, kun vika on kuitattu.
tava. Maéarita teho-osan parametrit
uudelleen.
433 Laite vaihdettu (eri Paikassa C oleva lisakortti Kuittaa vika. Aseta lisakortin para-
tyyppi on vaihdettu uuteen korttiin, |metrit uudelleen.
jota ei ole aiemmin kaytetty
samassa korttipaikassa.
Parametriasetukset on
maaritettava uudelleen.
434 Laite vaihdettu (eri Sama syy kuin viassa 1D433,
tyyppi mutta kyseessa on kortti-
paikka D.
435 Laite vaihdettu (eri Sama syy kuin viassa ID433,
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kennevika

vaylan master-laitteen ja
kenttavaylakortin valilla on
katkennut.

Vian Vian nimi Mahdollinen syy Korjaustoimet
tunnus
45 441 Laite lisatty (eri Jarjestelmassa on uusi, eri- | Kuittaa vika.
tyyppi tyyppinen teho-osa. Para- Taajuusmuuttaja kaynnistyy uudel-
metriasetuksia on muutet- leen, kun vika on kuitattu.
tava. Maarita teho-osan parametrit
uudelleen.
443 Laite lisatty (eri Korttipaikkaan C on asetettu [Aseta lisakortin parametrit uudel-
tyyppi lisékortti, jota ei ole aiem- leen.
min kaytetty samassa pai-
kassa. Parametriasetukset
eivat tallennu.
Lbb Laite lisatty (eri Sama syy kuin viassa 1D443,
tyyppi mutta kyseessa on kortti-
paikka D.
445 Laite lisatty (eri Sama syy kuin viassa ID443,
tyyppi) mutta kyseessa on kortti-
paikka E.
46 662 Reaaliaika Reaaliaikakellon pariston Vaihda paristo.
varaus on vahissa.
47 663 Ohjelmisto paivitetty [Taajuusmuuttajan ohjel- Toimia ei tarvita.
misto on paivitetty (koko
ohjelmistopaketti tai sovel-
lus).
50 1050 Matala analogiatulo - |Vahintaan yksi kdytettavissa |[Vaihda vialliset osat.
vika olevista analogiatulosignaa- |Tarkista analogiatulopiiri.
leista on pudonnut alle 50 Tarkista Al1-signaalialue-paramet-
prosenttiin maaritetysta rin asetus.
minimisignaalialueesta.
Ohjauskaapeli on viallinen
tai irti.
Signaalilahteen vika.
51 1051 Ulkoisen laitteen vika |Parametrilla P3.5.1.11 tai Tama on kayttajan maarittama
P3.5.1.12 asetettu digitaali- [vika.
tulosignaali on aktivoitu. Tarkista digitaalitulot ja kaaviot.
52 1052 Ohjauspaneelin tieto- [Ohjauspaneelin ja taajuus- | Tarkista ohjauskaapelin liitanta
lilkennevika muuttajan valinen yhteys ei | seka ohjauspaneelin kaapeli, jos
1352 toimi. sellainen on kaytdssa.
53 1053 Kenttavaylan tietolii- | Tietoliikenneyhteys kentta- |Tarkista asennus ja kenttavaylan

master-laite.
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Vian

Vian nimi
tunnus

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

54 1354 Vika korttipaikassa A |Lisakortti tai korttipaikka on | Tarkista kortti ja korttipaikka.
viallinen. Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.

1454 Vika korttipaikassa B

1554 Vika korttipaikassa C

1654 Vika korttipaikassa D

1754 Vika korttipaikassa E

57 1057 Tunnistus Tunnistusajo epaonnistui. Varmista, etta moottori on kytketty

taajuusmuuttajaan.

Varmista, ettei moottorin akseli ole
kuormitettu.

Varmista, ettd kaynnistyskomento
ei poistu ennen tunnistusajon paat-
tymista.

1157 Tunnistusajon aikana ei saa- |Varmista, ettd taajuusohjeen
vutettu taajuusohjeen edel- [ minimi- ja maksimitaajuudet on
lyttamaa nopeutta. maaritetty oikein. Liian pieni mak-

simitaajuuden arvo voi estaa taa-
juusmuuttajaa saavuttamasta edel-
lytettya taajuutta.

1257 Tunnistusajon aikana ei saa- |Varmista, etta kiihtyvyysaika on
vutettu taajuusohjeen edel- |maaritetty oikein. Liian pitka kiihty-
lyttamaa nopeutta. vyysajan arvo voi estaa taajuus-

muuttajaa saavuttamasta edelly-
tettya taajuutta 40 sekunnin
aikana.

1357 Tunnistusajon aikana ei saa- |Varmista, etta taajuusmuuttajan
vutettu taajuusohjeen edel- |[virta-, momentti- ja tehorajat on
lyttamaa nopeutta. maaritetty oikein. Liian matalat

raja-arvojen asetukset voivat estaa
taajuusmuuttajaa saavuttamasta
edellytettya taajuutta.

63 1063 Pikapysaytyksen vika |Pikapysaytystoiminto on Etsi pikapysaytyksen aktivoitumi-
otettu kayttoon. sen syy ja korjaa se. Kuittaa vika ja

1363 Pikapysaytyshalytys kdynnista taajuusmuuttaja uudel-

leen.
Katso parametri P3.5.1.26 seka
pikapysaytyksen parametrit.

65 1065 PC-tiedonsiirtovika Tietokoneen ja taajuus- Tarkista tietokoneen ja taajuus-
muuttajan valinen tietolii- muuttajan valiset asennukset, kaa-
kenneyhteys on katkennut. pelit ja liittimet.

66 1366 Termistoritulon 1 vika |Moottorin lampdtila on kas- | Tarkista moottorin jaghdytys ja
vanut. kuormitus.

1466 Termistoritulon 2 vika Tarkista termistorin liitanta.

Jos termistorituloa ei kayteta, se

1566 Termistoritulon 3 vika on oikosuljettava.

Pyyda ohjeita jalleenmyyjalta.
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Vian

Vian nimi
tunnus

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

toiminnossa on aikaraja.
Taajuusmuuttaja ei saavut-
tanut haluttua prosessiar-
voa maaraajan kuluessa.
Syyna voi olla rikkoontunut
putki.

68 1301 Huoltolaskurin 1 Huoltolaskurin arvo on haly- |Tee tarvittavat huoltotoimet. Nollaa
halytys tysrajan ylapuolella. laskuri. Katso parametri B3.16.4
tai P3.5.1.40.
1302 Huoltolaskurin 1 vika [Huoltolaskurin arvo on vika-
rajan ylapuolella.
1303 Huoltolaskurin 2 Huoltolaskurin arvo on haly-
halytys tysrajan ylapuolella.
1304 Huoltolaskurin 2 vika [Huoltolaskurin arvo on vika-
rajan ylapuolella.
69 1310 Kenttavaylan tietolii- | Kenttavaylan ProcessDa- Tarkista Kenttavayladatan kartoi-
kennevika taOut-arvoihin liitetty tun- tus -valikon parametrit.
nus on virheellinen.
1311 Kenttavaylan ProcessDa- Arvon tyyppia ei ole maaritetty.
taOut-arvoja ei voi muuntaa. |Tarkista Kenttavayladatan kartoi-
tus -valikon parametrit.
1312 Ylivuoto maaritettaessa ja Tarkista Kenttavayladatan kartoi-
muunnettaessa kenttavay- tus -valikon parametrit.
lén ProcessDataOut-arvoja
(16-bittisia arvoja).

76 1076 Kaynnistys estetty Kaynnistyskomento on Palauta taajuusmuuttaja normaali-
estetty, jotta moottori ei toimintaan kuittaamalla ilmoitus.
paase pyorimaan vahin- Parametriasetukset ilmaisevat,
gossa ensimmaisen kayn- taytyyko taajuusmuuttaja kaynnis-
nistyksen aikana. taa uudelleen.

77 1077 > b liitantaa Jarjestelmassa on yli viisi Jata viisi aktiivista liitantaa. Poista
aktiivista kenttavayla- tai muut liitannat.
PC-tyokaluliitantaa. Voit
kayttaa samanaikaisesti vain
viitta liitantaa.

100 1100 Pehmotayton aikaraja |PID-saatimen pehmotaytto- |Tarkista prosessi.

Tarkista valikon M3.13.8 paramet-
rit.
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VIANETSINTA

Vian
tunnus

Vian nimi

Mahdollinen syy

Korjaustoimet

101

1101

Takaisinkytkennan
valvontavika (PID1)

PID-saadin: Takaisinkytken-
taarvo ei ole valvontarajojen
(P3.13.6.2 ja P3.13.6.3) sis&-
puolella eika tayta viipeen
arvoa (P3.13.6.4), jos viive on
asetettu.

105

1105

Takaisinkytkennan
valvontavika (ulkoi-
nen PID)

Ulkoinen PID-saadin: Takai-
sinkytkentdarvo ei ole val-
vontarajojen (P3.14.4.2 ja
P3.14.4.3) sisdpuolella eika
tayta viipeen arvoa
(P3.14.4.4), jos viive on ase-
tettu.

Tarkista prosessi.
Tarkista parametrien asetukset,
valvontarajat ja viive.

109

1109

1409

Syottopaineen val-
vonta.

Tulopaineen valvontasignaa-
lin taso (P3.13.9.2]) on haly-
tysrajan (P3.13.9.7) alapuo-
lella.

Tulopaineen valvontasignaa-
lin taso (P3.13.9.2) on vika-
rajan (P3.13.9.8) alapuolella.

Tarkista prosessi.

Tarkista valikon M3.13.9 paramet-
rit.

Tarkista syottopaineanturit ja lii-
tannat.

1

1315

1316

Lampotilavika 1

Vahintaan yksi paramet-
rilla P3.9.6.1 asetetuista
lampotilatulosignaaleista on
halytysrajan (P3.9.6.2] yla-
puolella.

Vahintaan yksi paramet-
rilla P3.9.6.1 asetetuista
lampotilatulosignaaleista on
vikarajan (P3.9.6.3) ylapuo-
lella.

112

1317

1318

Lampotilavika 2

Vahintaan yksi paramet-
rilla P3.9.6.5 asetetuista
lampotilatulosignaaleista on
vikarajan (P3.9.6.6) ylapuo-
lella.

Vahintaan yksi paramet-
rilla P3.9.6.5 asetetuista
lampotilatulosignaaleista on
vikarajan (P3.9.6.7) ylapuo-
lella.

Etsi lampotilan nousun syy.
Tarkista lampdtila-anturi ja liitan-
nat.

Jos anturia ei ole kytketty, var-
mista, etta lampotilatulo on langoi-
tettu.

Lisatietoja on lisakortin oppaassa.
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Vian Vian nimi Mahdollinen syy Korjaustoimet
tunnus
113 1113 Pumpun kayntiaika Vahintaan yksi pumpun Tee tarvittavat huoltotoimet, nollaa
kayntiaikalaskuri moni- kayntiaikalaskuri ja kuittaa halytys.
pumppujarjestelmassa on Katso kohta Pumpun kayntiaika-

ylittanyt kayttajan maaritta- |laskurit.
man halytysrajan.

1313 Vahintaan yksi pumpun
kayntiaikalaskuri moni-
pumppujarjestelmassa on
ylittanyt kayttajan maaritta-
man halytysrajan.

118 1118 AHF-ylilampdtila Yliaaltosuodattimen toi- Tarkasta yliaaltosuodattimen toi-
minto on aiheuttanut digi- minto.

taalitulossa havaitun lampo-
tilasignaalin mukaisen yli-
lampovian.

300 700 Ei tuettu Sovellus ei ole yhteensopiva |Vaihda sovellus.
(jarjestelma ei tue sitd).

701 Lisakortti tai korttipaikka ei | Poista lisakortti.
ole yhteensopiva (jarjes-
telma ei tue sita).
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12 LITE1

12.1 ERI SOVELLUSTEN PARAMETRIEN OLETUSARVOT

Taulukon symbolien selitykset

A = Vakiosovellus

B = HVAC-sovellus

C = PID-saatosovellus

D = Yhden taajuusmuuttajan monipumppusovellus
E = Usean taajuusmuuttajan monipumppusovellus
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Taulukko 121: Eri sovellusten parametrien oletusarvot

Parametri

P3.2.1 Etdohjauspaikka |0 0 0 0 0 172 0 = I/0-ohjaus
P3.2.2 Paik/Kauko 0 0 0 0 0 211
0 = Etdohjaus
P3.2.6 I/0 A logiikka 2 2 2 0 0 300
Eteen-Taak
2 = Eteen-Taakse
(reuna)
P3.2.7 I/0 B logiikka 2 2 2 2 2 363
2 = Eteen-Taakse
(reuna)
P3.3.1.5 I/0 A -ohjearvo- |6 6 7 7 7 17
paikan valinta 6=Al1+AI2
7=PID
P3.3.1.6 I/0 B -ohjearvo- |4 4 4 4 4 131
paikan valinta 4=Al1
P3.3.1.7 Paneelin ohjear- |2 2 2 2 2 121
von valinta 2 = Paneelin
ohjearvo
P3.3.1.10 Kenttavaylan 3 3 3 3 3 122
ohjgarvon 3 = Kenttavaylan
valinta ohjearvo
P3.3.3.1 Vakionopeustila |0 0 0 0 0 182
0 = Binaaritila
P3.3.3.3 Vakionopeus 1 10.0 |10.0 [10.0 [10.0 [10.0 |[Hz 105
P3.3.3.4 Vakionopeus 2 15.0 [15.0 [15.0 [15.0 [15.0 |[Hz 106
P3.3.3.5 Vakionopeus 3 20.0 ]20.0 ]20.0 ]20.0 ]20.0 |Hz 126
P3.3.6.1 Huuhteluohje 0 0 0 0 101 532
kayttoon
P3.3.6.2 Huuhteluohje 0 0 0 0 101 530
P3.3.6.4 Ryémintdohje 1 0.0 0.0 0.0 0.0 50.0 Hz 1239
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Taulukko 121: Eri sovellusten parametrien oletusarvot

Numero Parametri . Kuvaus

P3.3.6.6 Ryominnan 10.0 10.0 10.0 10.0 ]3.0 s 1257
ramppi

P3.5.1.1 Ohjaussignaali 1 100 100 100 100 100 403
A

P3.5.1.2 Ohjaussignaali 2 101 101 0 0 0 404
A

P3.5.1.4 Ohjaussignaali 1 |0 0 103 101 0 423
B

P3.5.1.7 Pakota ohjaus 0 0 105 102 0 425
I/0B

P3.5.1.8 Pakota taajuus- |0 0 105 102 0 343
ohje 1/0 B

P3.5.1.9 Pakota kentta- |0 0 0 0 0 411
vaylaohjaus

P3.5.1.10 Pakota paneeli- [0 0 0 0 0 410
ohjaus

P3.5.1.11 Ulkoinen vika 102 102 101 0 105 405
(kiinni)

P3.5.1.13 Vian kuittaus 105 105 102 0 103 414
(kiinni)

P3.5.1.21 Vakionopeusva- [103 103 104 0 0 419
linta 0

P3.5.1.22 Vakionopeusva- |104 104 0 0 0 420
linta 1

P3.5.1.23 Vakionopeusva- |0 0 0 0 0 421
linta 2

P3.5.1.31 PID-asetusar- 0 0 0 0 102 1047
von valinta

P3.5.1.35 DI ryéminta 0 0 0 0 101 532
kayttoon

P3.5.1.36 Huuhteluohjeen |0 0 0 0 101 530
kayttoonotto

P3.5.1.42 Pumpun 1 luki- |0 0 0 103 0 426
tus
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Taulukko 121: Eri sovellusten parametrien oletusarvot

Numero Parametri . Kuvaus

P3.5.1.43 Pumpun 2 luki- |0 0 0 104 0 427
tus
P3.5.1.44 Pumpun 3 luki- |0 0 0 105 0 428
tus
P3.5.2.1.1 Al1-signaalin 100 100 100 100 100 377
valinta
P3.5.2.1.2 Al1 suodatus- 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 s 378
aika
P3.5.2.1.3 Al1 signaalialue |0 0 0 0 0 379
0=0-10V/0-20
mA
P3.5.2.1.4 Al1 oma minimi 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 380
P3.5.2.1.5 Al1 oma mak- 100.0 [100.0 |100.0 [100.0 |100.0 381
simi
P3.5.2.1.6 Al1-signaalin 0 0 0 0 0 387
kaanto
P3.5.2.2.1 Al2-signaalin 101 101 101 101 101 388
valinta
P3.5.2.2.2 Al2 suodatus- 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 s 389
aika
P3.5.2.2.3 Al2 signaalialue |1 1 1 1 1 390
1=2-10V/4-20
mA
P3.5.2.2.4 Al2 oma minimi 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 391
P3.5.2.2.5 Al2 oma mak- 100.0 [100.0 |100.0 [100.0 |100.0 392
simi
P3.5.2.2.6 Al2-signaalin 0 0 0 0 0 398
kaanto
P3.5.3.2.1 RO1 toiminto 2 2 2 49 2 11001
2 = Kay
P3.5.3.2.4 RO2 toiminto 3 3 3 50 3 11004
3 =Vika
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Taulukko 121: Eri sovellusten parametrien oletusarvot

Numero Parametri . Kuvaus

P3.5.3.2.7 RO3 toiminto 1 1 1 51 1 11007
1 =Valmis
P3.5.4.1.1 AO1 toiminto 2 2 2 2 2 10050
2 = Lahtotaajuus
P3.5.4.1.2 AO1 suodatus- 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 s 10051
aika
P3.5.4.1.3 AO1 sign. min. 0 0 0 0 0 10052
P3.5.4.1.4 AO1-minimis- 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 10053
kaalaus
P3.5.4.1.5 AO1-maksimis- 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 10054
kaalaus
P3.10.1 Autom.viankuitt. |0 0 1 1 1 731
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa
P3.13.2.5 PID-asetusar- 0 0 0 0 102 1047
von valinta
P3.13.2.6 PID-asetusar- - - 1 1 1 332
von lahde 1 1 = Paneelin ase-
tusarvo 1
P3.13.2.10 PID-asetusar- - - - - 2 431
von lahde 2 2 = Paneelin ase-
tusarvo 2
P3.13.3.1 PID-takaisinkyt- |- - 1 1 1 333
kentatoiminto
P3.13.3.3 PID-takaisinkyt- |- - 2 2 2 334
kennan lahde
P3.15.1 Multi-Pump-tila |- - - 0 2 1785
P3.15.2 Pumppujen 1 1 1 3 3 1001
maara
P3.15.5 Pumpun lukitus |- - - 1 1 1032
P3.15.6 Vuorottelu - - - 1 1 1027
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Taulukko 121: Eri sovellusten parametrien oletusarvot

Numero Parametri . Kuvaus

P3.15.7 Vuorottelevat - - - 1 1 1028
pumput

P3.15.8 Vuorotteluvali - - - 48.0 ]48.0 1029

P3.15.11 Vuorottelutaa- - - - 25.0 50.0 Hz 1031
juuden raja-arvo

P3.15.12 Vuorottelupum- |- - - 1 3 1030
pun raja-arvo

P3.15.13 Saatoalue - - - 10.0 100 |% 1097

P3.15.14 Saatoal. viive - - - 10 10 s 1098

P3.15.15 Vakiotuotanto- - - - - 100.0 |% 1513
nopeus

P3.15.16 Kayntipumppu- |- - - 3 3 1187
jen raja

P5.7.1 Aikaraja 5 5 5 5 5 min 804

P5.7.2 Oletussivu 4 5 4 4 4 2318

4 = Monivalvonta
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