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Hoiatused

Kui muundur on sisse liilitatud, on toiteahela detailid ja moned juhtimisahela detailid
tihendatud elektrivorguga. Nende puudutamine on aarmiselt ohtlik. Muunduri korpus tuleb
hoida suletuna.

Enne iikskoik millist toimingut muunduri voi selle kiilge iihendatud seadmestikuga voi
nende elektriliste ja mehhaaniliste osadega tuleb muundur elektrivorgust lahti iihendada.

Parast seda, kui ALTIVAR on valja liilitatud ja naidik taielikult kustunud, tuleb enne t66
alustamist seadmestikuga 10 minutit oodata. See aeg on vajalik kondensaatorite
tiihjakslaadumiseks.

Mootorit saab t60 ajal peatada kaivituskdsu tokestamise teel voi kiiruse regulaatori abil,
samal ajal jaab muundur sisseliilitatuks. Kui inimeste ohutuse tagamiseks on vaja
ootamatuid taaskaivitusi viltida, ei ole niisugune elektrooniline lukustussiisteem piisav. Siis
tuleb toiteahelasse paigaldada liiliti.

Muundur on varustatud ohutusseadistega, mis rikke korral liilitavad kogu seadise ja
jarelikult ka mootori vélja. Mootorit ennast voib peatada mehhaanilise blokeeringuga. Ja
viimaks voib seadis seiskuda ka pingekoikumiste, eriti toitepinge katkestuse tottu.

Kui seiskumise pohjus kaob, voib seadis iseeneslikult taaskaivituda ja ohustada seelabi
masinaid voi seadmestikku, eriti juhtudel, kui see ei ole ohutusnéuetega lubatud.

Sellisel juhul peab kasutaja tarvitusele votma abinéud iseenesliku taaskéivitumise
valtimiseks, nditeks madala p6érlemiskiiruse andurid, mille abil liilitatakse muunduri toide
vélja juhul, kui mootor seiskub programmiviliselt.

Muundur tuleb paigaldada ja seadistada rahvusvaheliste ja riiklike standardite nouete
kohaselt. Seadmestiku nduetekohasuse eest vastutab siisteemi koostaja, kes peab tditma
ka elektromagnetilise Uihilduvuse ja teiste asjakohaste Euroopa Liidu direktiivide néudeid.

Selles dokumendis esitatud tehnilised nouded peavad olema tiidetud, et seadis vastaks
elektromagnetilise tihilduvuse direktiivi pohilistele tingimustele.

Muundurit Altivar 31 tuleb kasitada kui seadist, see ei ole ei masin ega seade, mis on valmis
kasutamiseks vastavalt Euroopa direktiividele (masinadirektiiv ja elektromagnetilise
tihilduvuse direktiiv). Selleparast peab Ioppkasutaja kindlustama seadmestiku vastavuse
neile standarditele.

Muundurit ei tohi kasutada ohutusseadisena masinates, mis voivad tekitada materiaalset
kahju voéi vigastusi (nditeks tosteseadmed). Sellistes rakendustes tuleb liigkiiruse piiramise
ja trajektoori pideva juhtimise kindlustamiseks kasutada eraldi seadiseid, mis on
muundurist séltumatud.

Selles dokumendis kirjeldatud tooteid ja seadmestikku voib nii tehnilisest kiiljest kui ka
kasutusotstarbest lahtudes igal viisil muuta voi modifitseerida. Esitatud kirjeldused ei ole
mingil viisil lepinguliselt siduvad.



Muunduri ulesseadmise etapid

1 Toimetada muundur paigalduskohale.

e Kontrollida, et muunduri etiketil trikitud nimiandmed on samad kui tarnelehel ja et need vastavad
tellimusele.

o Vdtta seadis Altivar 31 pakendist valja ja kontrollida, et see ei ole transpordil kahjustusi saanud.

2 Veenduda, et elektrivorgu pinge jaab muunduri lubatud toitepingete

vahemikku.
(Vt ATV 31 paigaldusjuhendit).

A - Muundur vdib kahjustuda, kui vérgutoite pinge ei vasta ettenahtule.

3 Paigaldada muundur.

4 Uhendada muunduriga:
elektrivérgu toitejuhtmed, eelnevalt veendudes, et:
- vorgupinge jaadb muunduri lubatud toitepingete vahemikku,
- toitepinge on valja liilitatud;
e mootor, eelnevalt veendudes, et toitepinge on sellele vastav;
e juhtseadmete digitaalsisendid;
e Kkiiruse regulaatori digitaal- vdi analoogsisendid.

5 Lulitada muundur sisse, kuid mitte anda kaivituskasklust.

6 Seadistada jargmised parameetrid:
Mootori nimisagedus (bFr), juhul kui see ei ole 50 Hz.

7 Konfigureerida drC- menudus:
mootori parameetrid, ainult sel juhul, kui muunduri tehasekonfiguratsioon ei sobi.

8 Konfigureerida I-O-, CtL- ja FUn- menuds:

kasutusfunktsioonid (ainult juhul, kui muunduri tehasekonfiguratsioon ei sobi), naiteks juhtimisreziim —
3-juhtmeline, 2-juhtmeline siirde detekteerimisega, 2-juhtmeline nivoo tuvastamisega , 2-juhtmeline nivoo
tuvastamisega parisuunas liikumise prioriteediga vdi kohalik juhtimine ATV31eeeA jaoks.

Kasutaja peab veenduma, et programmeeritud funktsioonid vastavad kasutatavale
tiihendusskeemile.

9 Seadistada Set- menius:

- parameetrid ACC (kiirendusaeg) ja dEC (aeglustusaeg);

- parameetrid LSP (madalaim kiirus, kui tugivaartus on null) ja HSP (suurim Kiirus, kui tugivaartus on
maksimaalne);

- parameeter ItH (mootori termokaitse).

10 Kaivitada muundur.

Praktilised soovitused

e  Muunduri programmeerimiseks vdib teha ettevalmistusi, taites konfiguratsiooni ja seadistuste tabelid
(vt. Ik 87), eriti juhul, kui tehasekonfiguratsiooni on vaja muuta.

e Alati on véimalik po66rduda tagasi tehasekonfiguratsiooni juurde, kasutades drC-, I-O-, CtL- ja
FUn- mentu parameetrit FCS (funktsiooni rakendamiseks seadistada see vaartusele Inl, vt Ik 25,
30, 43 voi71).

e Tapsuse ja reageerimisaja parandamiseks vdib kasutada automaathaalestust, mida seadistatakse
drC- menilst. Automaathaalestusreziimis moddetakse mootori staatori takistust ja optimeeritakse
selle alusel juhtimisalgoritme.



Tehasekonfiguratsioon

Tehaseseadistus

Muundur Altivar 31 on tehases eelseadistatud kdige tavalisematele t66tingimustele.

Naidik: teatab muunduri té6valmidusest (rdY) seisva mootori korral ja naitab mootori t66sagedust
té6tava mootori korral.
Mootori toitepinge nimisagedus (bFr): 50 Hz
Konstantse pédrdemomendiga rakendus, anduriteta voovektorjuhtimine (UFt = n)
Normaalne seiskamisreziim aeglustusrambiga (Stt = rMP)
Seiskamisreziim rikke korral: vaba valjajooks
Lineaarsed rambid (ACC, dEC): 3 sekundit
Madalaim kiirus (LSP): 0 Hz
Suurim Kiirus (HSP): 50 Hz
Mootori termovool (ItH) = mootori nimivool (vaartus sdltub ajami parameetritest)
Pidurdusvool seiskamiseni (SdC) = 0.7 x ajami nominaalvool 0,5 sekundi jooksul
Automaatne aeglustusrambi seadistamine aeglustuse ajal
Automaatne taaskaivitus parast riket valja ldlitatud
Impulsisagedus 4 kHz
Digitaalsisendid:
- LI, LI2 (2 té6suunda): 2-juhtmeline siirde detekteerimisega juhtimine; LI1 = edasi, LI2 =
tagasi, ATV31eeeeeeA ajamitel aktiveerimata (seadistamata)
- LI3, LI4: 4 eelseadistatud kiirust (kiirus 1 = etteantud kiirus vdi LSP, kiirus 2 = 10 Hz,
Kiirus 3 = 15 Hz, kiirus 4 = 20 Hz)
- LI5 —LI6: Aktiveerimata (seadistamata)
Analoogsisendid:
- Al1: Etteantud kiiruse seadistamine 0-10 V, ATV31eeeeeeA ajamitel aktiveerimata
(seadistamata)
- Al2: Summeeritud etteantud kiiruse sisend 0+10 V
- Al3: 4-20mA aktiveerimata (seadistamata)
Relee R1: kontaktid avanevad rikke korral (voi ajami valjalllitamisel)
Relee R2: aktiveerimata (seadistamata)
Analoogvaljund AOC: 0-20mA aktiveerimata (seadistamata)

Tuaup ATV 31eeeeeeA

Tehasest tarnitavad ATV31eeeeeeA tlilipi muundurid on seadistatud kohaliku juhtimise reziimi: nupud
RUN ja STOP ning muunduri potentsiomeeter on aktiveeritud. Digitaalsisendid LI1 ja LI2 ning
analoogsisend Al1 on aktiveerimata (seadistamata).

Kui Ulaltoodud vaartused sobivad kasutatava rakendusega, voib muundurit kasutada ilma seadistusi
muutmata.



Pohifunktsioonid

Muunduri termokaitse
Funktsioonid:

PTC anduriga termokaitse, mis on kinnitatud radiaatori kllge vai integreeritud toitemoodulisse.
Muunduri kaudne Ulekoormuskaitse, mis rakendub lubatud t66voolu tletamisel. Tulpilised
rakendusvaartused:

- Mootori vool = 185% muunduri nimivoolust 2 sekundi jooksul

- Mootori vool = 150% muunduri nimivoolust 60 sekundi jooksul

Aeg
(sekundid)

5000 -

3000 |

1000

200

160 +

100 7

60

1 1.1 1.2 13 14 15 1.6 1.7 1.8 19 Mootori vool/muunduri t66

Muunduri ventilatsioon

Ventilaator kaivitub muunduri sisselllitamisel ja lulitub valja 10 sekundi parast, kui kéivituskasku ei ole
antud. Ventilaator kaivitub automaatselt, kui muundur on lukustamata (t66suund + tugivaartus).
Ventilaator lUlitub valja méni sekund parast muunduri lukustumist (mootori kiirus < 0,2 Hz ja
alalisvoolpidurdus on I6ppenud).



Mootori termokaitse
Funktsioon

Termokaitse 1°t arvutusliku vaartuse pdhjal.
Kaitse t66tab ka isejahutuvate mootorite korral.

A Tahelepanu: Kui muundur lilitatakse valja, nullitakse malus mootori termoseisundi vaartus.
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Seadistamine — eelnevad soovitused

Enne muunduri sisselilitamist ja konfigureerimist
- Kontrollida, et vorgupinge vastaks muunduri toitepinge vahemikule (vt. Ik 3 ja 4 ATV 31
paigaldusjuhendist). Muundur véib kahjustuda, kui vorgutoite pinge ei vasta ettenahtule.
A - Veenduda, et digitaalsisendid on valja lllitatud (olek 0), et hoida ara tahtmatut kaivitust.
Vastasel juhul vdib sisend, mis on seadistatud kaivituskasu andmiseks, kaivitada mootori
kohe parast konfiguratsioonimenititdest valjumist.

Toite sisselllitamine kontaktori abil
- Valtida kontaktori sagedast kaitamist (filtri kondensaatorid vananevad enneaegselt).
Muunduri juhtimiseks kasutada sisendeid LI1 — LI6.
- Need juhised on olulised alla 60 s kestusega tsiklite korral, vastasel juhul véivad
laadimistakistid kahjustuda.

Kasutajaseaded ja funktsioonide laiendamine
Kui vajalik, saab naidikut ja nuppe kasutada seadistuste modifitseerimiseks ja funktsioonide
laiendamiseks, nagu on kirjeldatud jargnevatel lehekllgedel. Vaga kerge on péérduda tagasi
tehaseseadistuste juurde, kasutades drC-, I-O-, CtL-, ja Fun- menuu parameetrit FCS (funktsiooni
rakendamiseks seadistada see vaartusele Inl, vt. Ik 25, 30, 43 véi 71).
Parameetrid jagunevad kolme tulpi:

- Naidik: vaartused, mida kuvab muundur

- Seaded: saab muuta nii t66 ajal kui parast muunduri seiskamist

- Konfiguratsioon: modifitseerimine on véimalik ainult siis, kui muundur on seisatud ja

pidurdamine 16ppenud. Parameetrite kuvamine t66 ajal on véimalik.

- Kontrollida, et seadistatud tooparameetrite muutmine ei pohjustaks ohtu.
Soovitatav on teha muudatusi parast muunduri seiskamist.

Kaivitamine

Tahelepanu! Tehaseseadistuses on mootori kdivitamine toite sisselllitamisel, parast rikkesignaali kasitsi
nullimist voi parast stopp-kasklust voimalik ainult siis, kui kasklused ,edasi”, ,tagasi” ja
walalisvoolupidurdus” on nullitud. Kui need kasklused ei ole nullitud, kuvab muundur ,nSt”, kuid ei kaivitu.
Kui automaatse taaskaivituse funktsioon on konfigureeritud (FLt- men(i parameeter Atr, vt Ik 72), ei ole
nimetatud kaskude nullimine parast nende taitmist vajalik.

Test vaikese voimsusega mootoriga voi ilma mootorita

e Tehaseseadistuses on ,mootori faasi kadumise” avastamise funktsioon aktiveeritud (OPL = YES). Et
kontrollida muundurit testimisel voi hooldamisel ilma sellise umbkaudse véimsusega mootorita,
millele muundur on mdeldud (see vdimalus on eriti kasulik vaga vdimsate muundurite korral), tuleb
»,mootori faasi kadumise” avastamise funktsioon deaktiveerida (OPL = NO).

¢ Konfigureerida pinge/sageduse suhe: UFt = L (drC- menuu leheklljel 24).

e Kui mootori todvool on vaiksem kui 20% muunduri nimivoolust, ei ole mootor muunduri
poolt soojuslikult kaitstud.

Mootorite paralleeliihendus
¢ Konfigureerida pinge/sageduse suhe: UFt = L (drC- menuu leheklljel 24).

e Muundur ei kaitse mootoreid enam soojuslikult. Iga mootori jaoks tuleb
kasutada eraldi termokaitse-releed.



Naidiku ja klahvide funktsioonid

. Punane valgusdiood "DC bus ON"
(,alalistoitesiin SEES”) —_—

. Neli 7-segmendilist
indikaatorit

e Viib tagasi eelmise menuu voi
parameetri juurde voi suurendab
kuvatud vaartust

e  Viib jargmise menuu voi parameetri
juurde vdi vahendab kuvatud vaartust

[55] relemecanique

2 CANopen
kommunikatsioonireziimi
seisundi valgusdioodid

Valjub menuust voi parameetri
seadest voi kustutab kuvatud
vaartuse ja p66rdub tagasi varem
salvestatud vaartuse juurde
Siseneb menlisse voi
parameetri seadesse voi

salvestab kuvatud parameetri
voi vaartuse

Q o Klahvide A voi ¥ vajutamine ei salvesta selekteeritud vaartust.

e Naitudes kiiresti liikumiseks tuleb vajutada ja hoida all (>2 s) klahve A
voi V.
Selekteeritud vadrtuse salvestamine: ENT
Naidik vilgatab, kui vaartus on salvestatud.

Tavaline naidikukuva, tookorras ja kaivitamata muundur:

- 43.0: SUP- menuus selekteeritud parameetri kuvamine (vaikevaartusena: mootori
sagedus).

- Voolupiiramisreziimis naidik vilgub.

- init: alglaadimisjarjestus

- rdY: muundur on t66valmis

- dcb: alalisvoolpidurdus kestab

- nSt: toimub mootori vaba valjajooksuga seiskamine

- FSt: pidurdustakistiga pidurdus (generaatorireziimil)

- tUn: automaathaalestus kestab

Rikke tekkel hakkab naidik vilkuma.



ATV31eeeeeeA:

. Punane valgusdiood "DC bus
ON" (,alalistoitesiin SEES”)

. 2 CANopen kommunikatsioonireziimi
seisundi valgusdioodid

e  Valjub menulst voi parameetri
seadest voi kustutab kuvatud
vaartuse ja poérdub tagasi varem
salvestatud vaartuse juurde

. Neli 7-segmendilist indikaatorit

e Viib tagasi eelmise mendii voi
parameetri juurde voi suurendab
kuvatud vaartust

e  Viib jargmise meniu voi parameetri

juurde, voi vahendab kuvatud vaartust ¢ Siseneb menuisse véi parameetri

seadesse, vOi salvestab kuvatud
parameetri voi vaartuse

STOP/RESET nupp
. Kasutatakse rikkesignaalide nullimiseks
. Voib kasutada mootori seiskamise
juhtimiseks
- Kui tCC (I-O- menlus) vaartuseks
ei ole seadistatud LOC, toimub

. Seadistuspotentsiomeeter, rakendatud
juhul, kui CtL- menii parameetri Fr1
vaartuseks on seadistatud AIP

. RUN klahv: juhib mootori

sisselllitamist parisuunas, kui I-O- seiskamine mootori vaba
menil parameetri tCC vaartuseks on valjajooksuga.
seadistatud LOC - Kui tCC (I-O- menuls) vaartuseks

on seadistatud LOC, toimub
seiskamine rambiga,
alalisvoolpidurduse kestel aga
toimub vaba valjajooksuga
seiskamine.

2 o Kilahvide A vdi ¥ vajutamine ei salvesta selekteeritud vaartust.

e Naitudes kiiresti liikumiseks tuleb vajutada ja hoida all (>2 s) klahve A
voi V.

Selekteeritud vaartuse salvestamine: ENT
Naidik vilgatab, kui vaartus on salvestatud.

Tavaline naidikukuva, téokorras ja kaivitamata muundur:
- 43.0: SUP- menuus selekteeritud parameetri kuvamine (vaikevaartusena: mootori
sagedus).
- Voolupiiramisreziimis naidik vilgub.
- init: alglaadimisjarjestus
- rdY: muundur on t6ovalmis
- dcb: alalisvoolpidurdus kestab
- nSt: toimub mootori vaba valjajooksuga seiskamine
- FSt: pidurdustakistiga pidurdus (generaatorireziimil)
- tUn: automaathaalestus kestab

Rikke tekkel hakkab naidik vilkuma.
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Kaugjuhtimisterminali kasutamine

See moodul on lokaalne juhtseadis, mille vdib paigaldada seina kiilge kinnitatud voi pérandale asetatud
korpuse ukse kiilge. Komplektis on kaablid koos pistikutega, mille abil Ghendatakse terminal muunduri
jarjestikpordiga (vt terminaliga kaasnevat juhendit). Terminalil on samasugune naidik ja
programmeerimisklahvid kui muunduril Altivar 31, lisaks nendele liliti, mis lukustab ligipddsu menuidele
ja kolm klahvi muunduri juhtimiseks.

e FWD/REV: p66rlemissuuna muutmine

e RUN: mootori kdivituskask

e STOP/RESET: mootori seiskamine vai rikkesignaalide nullimine
Esimest korda nupu vajutamisel seisatakse mootor ja kui alalisvoolupidurdus on konfigureeritud, 1dpetab
teistkordne vajutus selle pidurduse.

Esipaneeli vaade: Tagapaneeli vaade:

° ©
HHEH e
@ ®

@ @ O Uhenduspistk —— |ol\", .*///o
G @ @ @iz

o % ©
-

Juurdepaasu lukustamise liliti:

2)
4
. asendid: L3 seaded ja ekraan on juurdepééasetavad
(Set- ja SUP- menild)

. asend: ' k&ik meniid on juurdepaésetavad

Markus. Kaitse kliendi parooliga on selle liliti suhtes prioriteetne.

muunduri seadistusele ka klahvistiku kaudu.

¢ Kui kaugjuhtimisterminal on lahti Ghendatud ja muundur oli sel hetkel
lukustatud, jaab ka klahvistik lukustatuks.

e Kaugjuhtimisterminali rakendamiseks peab COM- menlili parameeter tbr
olema tehaseseadistuses. 19.2 (vt Ik 91). Muundur vdib kahjustuda, kui
vorgupinge ei vasta ettenahtule.

: Juurdepaasu lukustamise l{liti kaugjuhtimisterminalil tbkestab juurdepaasu

Konfiguratsioonide salvestamine ja laadimine

Kaugjuhtimisterminalis vdib salvestada kuni neli muunduri ATV 31 taielikku konfiguratsiooni. Neid
konfiguratsioone saab salvestada, siirdada ja kanda uUhelt sama véimsusklassi muundurilt Gle teisele.
Terminali voib salvestada ka 4 erinevat konfiguratsiooni sama muunduri jaoks. Vt SCS ja FCS
parameetreid drC-, I-O-, CtL- ja FUn- menius.
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Programmeerimine

Juurdepaas menuudele

Sisselllitamine

I

— =] XXX Kuvab muunduri seisundit

_ A :'E.-ﬁ
(e ;\_I“ A
L
F I Mootori nimisagedus
__E_ :_JI (tehaseseadistus on n&htav ainult muunduri esimesel sisseldlitamisel)
(En)
f—
@ ~
f:-_-,;: WY _
-« 15F L - — Seaded
|E&C
o A L
0 O, S, %
— o -l = — Mootori juhtimine
= | T - '--=5';".;
i) e p o
O el @
~—di-0-f— = Sisend/valjund IlI
- - |ESC
= | T o
Meniiid — (¥) (&) o
(esc) L
—Jree -[li= —~— Juhtimine IlI
P |:!:| (f:l I{;.\ A
|ESC) M __
- Fr i/ - U= — — Funktsioonid iu
= A R
o = & (&)
— {r i -ll< — Rikked Iﬂ
— = |ESG )
—~ |:_!':| l:f:l Il{-—a_‘\ _—
|ESC) p)
- coan- — — Andmeside iil
—— |Esc)
~ E.I I::___ L .'(h._:‘"
|EC) S
-— Jopyp- = Jalgimine IlI
-
.L.{j (v A

Kasutajasodbralikkuse tdstmiseks paaseb mdne parameetri juurde mitmest menltist:
- Seadete sisestamine
- Tehase algseadete taastamine
- Konfiguratsiooni taastamine ja salvestamine

Meniiude ja alammeniiiide nimetuste jarel on kriips, et eristada neid parameetrite nimetustest.
Naiteks: FUn- menu, parameeter ACC.
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Menuuparameetrite poole poordumine
P
Selekteeritud vaartuse salvestamine: fm;'

Naidik vilgatab, kui vaartus on salvestatud.

Naide:
Menui Parameeter Vaartus voi omistus
L ©
ACLC J= 1 /5.0 o) 1 vilgatus
= o (salvestamine)
@ & @@
- =
dEL chb.0 — c5.0
L
(Jargmine parameeter)
Kdik mentud on rippmentitd, mis thendab, = 0y
.e"t parast viimgse pargmeetrini joéudmist ning — . = csimene
jatkates klahvile ¥ vajutamist kuvatakse -
uuesti esimene parameeter ja vastupidi — i) ¥
klahvile A vajutades voib liikuda otse .
esimeselt parameetrilt viimasele. ) il
n-s i
@
iy
Kui véljuda meniiiist parast mingi (n-nda) “‘#I
parameetri muutmist, mitte p66rduda viimane
vahepeal ihegi teise menll poole ja avada )
hillem uuesti sama menud, avaneb otse n-
nda parameetri seade (vt Ulemist joonist). Kui
po6rduda vahepeal teise meniisse voi
susteem uuesti kaivitada, avaneb alati menii 0
esimene parameeter (vt. alumist joonist). _
esimene
®
P '
p = il
Menda - - n-s o R
-
& ®
Parameetri bFr konfigureerimine @
S
Seda parameetrit saab muuta ainult ilma viimane
kaivituskaskluseta stopp-reziimis. =
WIS
bEFr
Kood Kirjeldus Seadeulatus Tehase-
seadistus
bFr Mootori nimisagedus 50

See parameeter on nahtav ainult muunduri esimesel sisselllitamisel.

Parameetrit voib alati drC- menl kaudu muuta.

50 Hz: IEC

60 Hz: NEMA

See parameeter muudab jargmiste parameetrite eelseadistusi: HSP k16, Ftd lk 21, FrS
Ik 22 ja tFr Ik 25.
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Funktsioonide uhilduvus

Uhildumatud funktsioonid

Jargmised funktsioonid ei lulitu sisse v&i on deaktiveeritud allpool kirjeldatud juhtumitel.

Automaatne taaskaivitus

See funktsioon on vdimalik ainult 2-juhtmelise nivoo tuvastamisega juhtimise korral (tCC = 2C ja
tCt = LEL vdi PFO).

Lendstart

See funktsioon on vdimalik ainult 2-juhtmelise nivoo tuvastamisega juhtimise korral (tCC = 2C ja

tCt = LEL vdi PFO).
See funktsioon on lukustatud, kui automaatne alalivoolupidurdus on konfigureeritud (AdC = Ct).

Revers

ATV31eeeA tilpi muunduritel on see funktsioon lukustatud, kui kohalik juhtimine on aktiveeritud
(tCC =LOC).

Funktsioonide uhilduvuse tabel

Rakendusfunktsioonide arv voib olla piiratud sisendite/valjundite arvuga ja ménede funktsioonide
omavahelise Uhildumatuse téttu. Funktsioonid, mida ei ole tabelis loetletud, on taielikult Ghilduvad.
Kui funktsioonid on iihildumatud, siis esimene konfigureeritud funktsioon takistab lilejaanute
konfigureerimist.

@ ®©
s |2
©
5 g
ke [e]
a Q
= 8
=3 '®
» >
3 |3
2 2 5 g
2 £ 2 |z
[ = ° 3 o S
(%] < =] (2] ke © o
) 2, = =] 5 2 o
e @ © - o) a e 2 €
S o > = S 3 2 = x ®
Z Aus 2 [ S = ‘@ =] B £
$ |18 |2 |2 |€ [§ |8 |8 |2 |%
£ = 2 B > 2 = = = g
g o a 2 4 S 3 = 3 £
5 < o) = = o o © - [}
) + - X o x o < o n
Summeerivad sisendid & 1 @ 1
+/- Kiirus (1) ® [ ] ® ]
Lopplilititega juhtimine 9
Kiiruste eelvalikud - ® ® 4
PI regulaator [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
Roometalitlus L [ ] - ® @
Pidurdusjarjestus ® ® ®
Alalisvoolupidurdus ®
Pidurdustakistiga pidurdus (kiirpidurdus)
Seiskamine mootori vaba véljajooksuga = -
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(1) (1) Vélja arvatud erirakendused etalonkanaliga Fr2 (vt. jooniseid 34 ja 36)

Uhildumatud funktsioonid E’ Uhilduvad funktsioonid I:l Ei ole kasutatav I:l

Esmatahtsad funktsioonid (funktsioonid, mis ei saa olla samaaegselt aktiivsed ):

“ | t Noolega tahistatud funktsioon on teiste ees prioriteetne.

Seiskamisfunktsioonid on kaivitusfunktsioonide ees prioriteetsed.
Kiiruse digitaalsete kaskluste kaudu tugivaartused on analoogvaartuste ees prioriteetsed.

A Digitaal- ja analoogsisendrakenduste funktsioonid

Igat jargnevatel lehekilgedel loetletud funktsiooni saab vastavusse seada Uhega sisenditest.
Uks sisend saab rakendada samaaegselt mitu funktsiooni (naiteks revers ja 2. ramp). Seetéttu peab
kasutaja veenduma, et need funktsioonid oleksid tihilduvad.

SUP- ekraanimenuitid (parameetrid LIA ja AlA, Ik 80) saab kasutada iga sisendiga vastavusse seatud
funktsioonide vaatamiseks, selleks et nende Uhilduvust kontrollida.
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Sisenditegal/valjunditega vastavusse seatud funktsioonide

loend
. . . . . Tehaseseadistus
Digitaalsisendid Lehekiilg Kood ATV31eee | ATV3 eesA
Maaramata LI5 - LI6 LI1-LI2
i j LI5 - LI6
Edasi - - LI1
2 eelseadistatud kiirust 52 PS2 LI3 LI3
4 eelseadistatud kiirust 52 PS4 L4 LI4
8 eelseadistatud kiirust 52 PS8
16 eelseadistatud Kiirust 53 PS16
2 eelseadistatud Pl vaartust 60 Pr2
4 eelseadistatud PI vaartust 60 Pr4
+ kiirus 56 USP
- kiirus 56 dSP
Roometalitlus 54 JOG
Rambi lllitus 46 rPS
Lilitus teisele voolupiirikule 65 LC2
Pidurdustakistiga pidurdus digitaalsisendi 47 Fst
kaudu
Alalisvoolupidurdus digitaalsisendi kaudu 47 dCl
Seiskamine mootori vaba valjajooksuga 48
. . . nSt
digitaalsisendi kaudu
Revers 27 S LI2
Valine rike 74 EtF
RESET (rikkesignaalide nullimine) 72 rSF
Sunnitud kohaliku juhtimise reZiim 76 FLO
Etteantud vaartuse lilitus 40 rFC
Kontrollkanali lllitus 41 CCSs
Mootori lUlitus 66 CHP
Parisuunas liilkumise piiramine (piirlaliti) 70 LAF
Tagasisuunas liikkumise piiramine (piirlaliti) 70 Lar
Rikke tdkestamine 75 InH
Analoogsisendid Lehekilg Kood Tehaseseadistus
ATV31eee ATV31eeeA
Maaramata - - Al3 Al1 - Al3
Etteantud vaartus 1 AlIP
39 Fr1 Al1 (potentsio-
meeter)
Etteantud vaartus 2 39 Fr2
Summeeriv sisend 2 50 SA2 Al2 Al2
Summeeriv sisend 3 50 SA3
Pl regulaatori tagasiside 60 PIF

16




Analoog/digitaalvaljund Lehekiilg Kood Tehaseseadistus
Maaramata - - AOC/AOV
Mootori vool 28 Ocr
Mootori sagedus 28 rkr
Mootori p66rdemoment 28 OLO
Muunduri valjundvéimsus 28 Opr
Muunduri rike (digitaalandmed) 28 FLt
Muundur t66tab (digitaalandmed) 28 rUn
Sageduspiir on saavutatud
(digitaalandmed) 28 FIA
Suurim kiirus (HSP) on saavutatud
(digitaalandmed) 28 FLA
Voolupiir on saavutatud (digitaalandmed) 28 CtA
Etteantud sagedus saavutatud
(digitaalandmed) 28 STA
Mootor on piirtemperatuuril
(digitaalandmed) 28 tSA
Pidurdusjarjestus (digitaalandmed) 64 bLC

Relee Lehekiilg Kood Tehaseseadistus
Maaramata - - R2
Muunduri rike 29 FLt R1
Muundur t66tab 29 rUn
Piirsagedus on saavutatud 29 FtA
Suurim kiirus (HSP) on saavutatud 29 FLA
Voolupiir on saavutatud 29 CtA
Etteantud sagedus on saavutatud 29 SrA
Mootor on piirtemperatuuril 29 tSA
Pidurdusjarjestus 64 bLC

Seadistusmenuu SEt-

SEE -

®
@ [
O]

o] @ |
®

T®|
e
E@

® OO0 |0®||®

Kiiruse tugivaartus terminali kaudu

I

- Parameetri Spd skaleerimistegur
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Seadeparameetreid saab muuta nii muunduri t66 ajal kui seisatud olekus.

A

seisatud reziimis.

konfigureeritud.

Neid parameetreid kuvatakse séltumata sellest, kuidas teised menuid on

Neid parameetreid kuvatakse ainult siis, kui vastav funktsioon on mones teises
mendds valitud. Kui vastav funktsioon on juurdepaasetav ja seadistatav ka
konfiguratsioonimenuiist, on funktsioonide detailne kirjeldus programmeerimise

lihtsustamiseks esitatud selle menid juures, vt viidatud lehekliljele.

Veenduda, et muudatuste tegemine t66 ajal oleks ohutu. Eelistatav on muutusi teha

.I—
SEt—l-'
Kood Kirjeldus Seadeulatus I:eha.se-
eadistus
BEERN Kiiruse tugivadrtus terminali kaudu 0 kuni HSP |
See parameeter kuvatakse, kui LCC = YES (lk 35) v&i Fr1/Fr2 = LCC (lk 33) ja kaugjuhtimisterminal on sidusreziimis.
Sellisel juhul on LFr seadistatav ka muunduri klahvistikult.
LFr vaartus nullistatakse, kui muundur lulitatakse valja.
B Sisemise Pl regulaatori tugivaartus Vtlk60 | 0,0 kuni 100% 0
ACC Kiirendusrambi kestus 0,1 kuni 999,9 s 3s
Defineeritud kui kiirenduse aeg 0-st nominaalsageduseni FrS (parameeter drC- mendds).
2. kiirendusrambi kestus Vit lk 46 0,1 kuni 999,9 s 5s
2. aeglustusrambi kestus Vit Ik 46 0,1 kuni 999,9 s 5s
dEC Aeglustusrambi kestus 0,1 kuni 999,9 s 3s
Defineeritud kui aeglustusaeg nominaalsagedusest FrS (parameeter drC- meniiis) kuni 0-ni. Veenduda, et dEC
vaartus ei oleks peatatava koormuse suhtes liiga vaike.
CUS-tiilipi kiirendusrambi algus, mis on iimardatud protsentvaartuseni kogu 0 kuni 100 10%
rambiajast (ACC voi AC2) Vit lk 44
CUS-tuupi kiirendusrambi 16pp, mis on Umardatud protsentvaartuseni kogu 0 kuni (100-tA1) 10%
rambiajast (ACC vdi AC2) Vtlk 44
CUS-tulipi aeglustusrambi algus, mis on limardatud protsentvaartuseni kogu 0 kuni 100 10%
rambiajast (dEC voi dE2) Vtlk 44
CUS-tlilipi aeglustusrambi 16pp, mis on imardatud protsentvaartuseni kogu 0 kuni (100-tA3) 10%
rambiajast (dEC voi dE2) Vt Ik 44
LSP Vdikseim kiirus 0 kuni HSP 0 Hz
(Mootori kiirus min. tugivaartuse juures)
HSP Suurim Kiirus | LSP kuni tFr | bFr
(Mootori kiirus max. tugivaartuse juures): Kontrollida seadistuse sobivust mootori ja rakendusega.
ItH Mootori termokaitse — maksimaalne termovool 0,2 kuni Vastavalt
1,5In (1) muundu-
ri vdim-
susele

Seadistada ItH vdrdseks mootori andmeplaadil ndidatud nimivooluga.
Soovi korral termokaitset valja lllitada vt OLL lehekiiljel 74.

(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.
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SEt—l-’
Kood Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus
UFr IR kompensatsioon/pingekompensatsioon 0 kuni 100% 20

- Kui UFt (Ik 21) = n v6i nLd: IR kompensatsioon

- Kui UFt = L vdi P: pingekompensatsioon

Kasutatakse pédrdemomendi optimeerimiseks vaga vaikestel pdoretel (suurendada UFr vaartust, kui jbumoment ei ole
piisav).

Veenduda, et UFr ei oleks sooja mootori korral liiga kérge (ebastabiilsuse oht)

A UFt (Ik 24) muutmine pdhjustab UFr vaartuse taastumise tehase algseadistusele (20%).

Sageduskontuuri véimendus | 1 kuni 100% | 20

Parameeter on juurdepaasetav vaid siis, kui UFt (Ik 24) = n v&i nLd.
Parameeter FLG seadistab muunduri voimet jargida kiiruse rampi kaitatavate ajamite inertsi pdhjal.
Liiga kdrge véimendus vdib pdhjustada t66 ebastabiilsust.

Hz Hz Hz
50 Fl G madal 50 FLG 6ice 50 . FLG korae
40 40 a0
30 Sel juhul suurendada FLG 0 30 Sel juhul vahendada FLG
20 vaartust 20 20 vaartust
10 10 10
0 0] 0
T oz o3 o o5 T 0z o o4 o5t M 02 03 o o5t
Sageduskontuuri stabiilsus | 1 kuni 100% | 20

Parameeter on juurdepaasetav vaid siis, kui UFt (Ik 24) = n v&i nLd.

Kasutatakse stabiilse seisundi juurde po6érdumise reguleerimiseks parast kiirusemuutust (kiirendamist voi aeglustamist)
vastavalt ajami dinaamikale.

Muuta stabiilsust jark-jargult, et valtida kiiruse tletamist.

Hz StA madal bz

50 s StA diae StA kérge
40

Sel juhul suurendada StA 404 40

30 vadartust 301

Sel juhul vahendada StA
vaartust

04 02 03 04 05t 0 01 02 03 04 05t 0

0.1 0.2 0.3 0.4 05 t

Libistuse kompenseerimine | 0 kuni 150% | 100

Parameeter on juurdepaasetav vaid siis, kui UFt (Ik 24) = n v&i nLd.

Kasutatakse mootori nimikiirusega maaratud libistuskompensatsiooni vaartuse muutmiseks.

Mootori andmeplaadil antud kiirused ei ole alati tapsed.

¢ Kui libistuse seadistus < tegelik libistus, siis ei té6ta mootor pusivas reziimis dige kiirusega.

e  Kui libistuse seadistus > tegelik libistus, siis on mootor Glekompenseeritud ja kiirus on ebastabiilne.

Digitaalsisendi kaudu voi seisakureziimina (2) valitud pidurdusvoolu 0 kuni In (1) 0,7 In(1)
vaartus. Vit Ik 47 ’

Seisakureziimina (2) valitud alalisvoolpidurduse kogukestus. Vit Ik 47 0,1 kuni 30 s 05s

Automaatse alalivoolupidurduse kestus Vt Ik 49 0,1 kuni30s 0,5s

Automaatse alalivoolupidurduse voolu vaartus Vit Ik 49 Okuni1,21In (1) 0,71In(1)

2. automaatse alalisvoolupidurduse aeg Vit Ik 49 0 kuni 30 s Os

2. automaatse alalivoolupidurduse voolu vairtus Vtlk 49 0 kuni 1,21In (1) 0,5In (1)

(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.
(2) Tahelepanu: need seadistused ei ole seotud automaatse alalisvoolupidurduse funktsiooniga.

Neid parameetreid kuvatakse ainult siis, kui vastav funktsioon on mdnes teises menuus valitud. Kui vastav
I:l funktsioon on juurdepdasetav ja seadistatav ka konfiguratsioonimenuist, on funktsioonide detailne kirjeldus

programmeerimise lihtsustamiseks esitatud selle menui juures, vt viidatud lehekiiljele.

Allajoonitud parameetrid on nahtavad tehaseseadete reziimis.
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5E&—l=
Kood Kirjeldus Seadeulatus Teha.s e
seadistus

JPF Keelatud sagedus 0 kuni 500 O0Hz
Hoiab ara pikemaajalise té6tamise sagedusalas + 1 Hz JPF vaartusest. See funktsioon hoiab ara kriitilise kiiruse, mis voib
pbhjustada resonantsi. Funktsiooni vaartuse seadistamine nulliks muudab selle mitteaktiivseks.

JF2 2. keelatud sagedus | 0 kuni 500 | OHz
Hoiab ara pikemaajalise td6tamise sagedusalas + 1 Hz JF2 vaartusest. See funktsioon hoiab &ra kriitilise kiiruse, mis vdib
pbhjustada resonantsi. Funktsiooni vaartuse seadistamine nulliks muudab selle mitteaktiivseks.

Roometalitluse sagedus Vt Ik 54 0 kuni 10 Hz 10 Hz
Pl regulaatori suhteline voimendus Vt Ik 60 0,01 kuni 100 1
Pl regulaatori integraalne véimendus Vit lk 60 0,01 kuni 100/s 1/s
Pl tagasiside kordistustegur Vt Ik 60 0,1 kuni 100 1

Pl regulaatori korrektsioonisuuna reverseerimine Vt Ik 60 nO - YES nO
2. eelvalitud Pl vaartus Vt Ik 60 0 kuni 100% 30%
3. eelvalitud PI vaartus Vt Ik 60 0 kuni 100% 60%
4. eelvalitud PI vaartus Vt Ik 60 0 kuni 100% 90%
2. eelvalitud kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 10 Hz
3. eelvalitud kiirus Vt 1k 53 0 kuni 500 Hz 15 Hz
4. eelvalitud kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 20 Hz
5. eelvalitud kiirus Vit Ik 53 0 kuni 500 Hz 25 Hz
6. eelvalitud kiirus Vi lk 53 0 kuni 500 Hz 30 Hz
7. eelvalitud kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 35Hz
8. eelvalitud kiirus Vt 1k 53 0 kuni 500 Hz 40 Hz
9. eelvalitud kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 45 Hz
10. eelvalitud kiirus Vit Ik 53 0 kuni 500 Hz 50 Hz
11. eelvalitud kiirus Vi lk 53 0 kuni 500 Hz 55 HZ
12. eelvalitud Kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 60 Hz
13. eelvalitud Kiirus Vt 1k 53 0 kuni 500 Hz 70 Hz
14. eelvalitud kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 80 Hz
15. eelvalitud kiirus Vit Ik 53 0 kuni 500 Hz 90 Hz
16. eelvalitud kiirus Vtlk 53 0 kuni 500 Hz 100 Hz

CLI Voolupiirang 0,25 kuni 1,51n (1) 1,5In (1)
Kasutatakse pd6rdemomendi ja mootori kuumenemise piiramiseks.

2. voolupiirang Vtlk65 | 0,25 kuni 1,51n (1) 1,5In (1)
Viikseimal kiirusel to6tamise aeg 0 kuni 999,9 s 0 (ajapiiri
ei ole)

Parast maaratud aja kestel LSP kiirusel td6tamist edastatakse automaatselt mootori seiskamise kask. Mootor kaivitub
uuesti, kui etteantud sagedus on suurem kui LSP ja kaivituskask on ikka veel aktiveeritud.
Téhelepanu: Vaartus 0 tdhendab piiramatut aega.

Taaskaivituse vealavi (,aratuslavi”) Vt Ik 61 0 kuni 100% 0

IR kompensatsioon, mootor 2 Vit Ik 68 0 kuni 100% 20

Sageduskontuuri voimendus, mootor 2 Vt |k 68 1 kuni 100% 20

Stabiilsus, mootor 2 Vit lk 68 1 kuni 100% 20

Libistuskompensatsioon, mootor 2 Vtlk 68 0 kuni 150% 100%

(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

Neid parameetreid kuvatakse ainult siis, kui vastav funktsioon on ménes teises menuls

valitud. Kui vastav funktsioon on juurdepaasetav ja seadistatav ka

konfiguratsioonimentst, on funktsioonide detailne kirjeldus programmeerimise
lihtsustamiseks esitatud selle men(l juures, vt viidatud lehekdljele.
Allajoonitud parameetrid on nahtavad tehaseseadete reziimis.
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 }

Kood

Kirjeldus

Seadeulatus

Tehase-
seadistus

Ftd

Mootori sageduspiir, millest kérgemal releekontakt (R1 v6i R2 = FtA) sulgub

v6i valjund AOV = 10V (dO = StA)

0 kuni 500 Hz

bFr

ttd

Mootori piirtemperatuur, millest kdrgemal releekontakt (R1 vdi R2 = FtA)

sulgub vai valjund AOV = 10V (dO = StA)

0 kuni 118%

100%

Ctd

Mootori voolu piirvaartus, millest krgemal releekontakt (R1 vdi R2 = FtA)

sulgub vai valjund AOV = 10V (dO = CtA)

0 kuni 1,5 In (1)

In (1)

SdS

Skaleerimistegur naidikuparameetritele SPd1/Spd2/SPd3 (SUP-meniiii

lehekiiljel 65)

0,1 kuni 200

30

Kasutatakse mingi vaartuse skaleerimiseks proportsionaalselt valjundsagedusega rFr: ajami kiirus, mootori kiirus jne.

Kui SdS = 1, kuvatakse SPd1 (véimalik tapsus 0,01)
Kui 1 < SdS = 10, kuvatakse SPd2 (vdimalik téapsus 0,1)

Kui SdS > 10, kuvatakse SPd3 (vdimalik tapsus 1)

Kui SdS > 10 ja SdS x rFr > 9999:
Spd3 kuva = SdS x rFr
1000

Naide: 24 223 korral kuvatakse naidikul 24.22
Kui SdSn> 10 ja SdS x rFr > 65535, lukustub naidikul 65,54.

kuni 2 kimnendkohta

Naide: Naita 4-pooluselise mootori kiirus,1500 p/min sagedusel 50 Hz (siinkroonkiirus):
SdS =30
Spd3 = 1500 ja rFr = 50 Hz

SFr

Lilitussagedus

| 2.0 kuni 16 kHz

| 4 kHz

See parameeter on juurdepaasetav ka drC- meniis.

(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.
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Mootori juhtmenuu drC-

ﬁ @ =-_ @ @ 0 0 0
4&‘: - | | standardne mootori nimisagedus

Frole :l Tagasipdordumine tehaseseadistuse

juurde/konfiguratsiooni taastamine

Valja arvatud tUn, mis voib mootori sisse liilitada, saab parameetreid muuta ainult seisatud

reziimis, kui kaivituskask puudub.

Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see meniii kdttesaadav, kui liliti on asendis .

Muunduri t66d saab optimeerida:

- sisestades muunduri meniiiisse vaartused, mis on antud mootori andmeplaadil
- automaathailestuse teel (standardse asiinkroonmootori korral)

dr [ - J-*- -
- Tehase-
Kood Kirjeldus Seadeulatus -
seadistus
bFr | Standardne mootori nimisagedus 50
50 Hz: IEC
60 Hz: NEMA
See parameeter muudab jargmiste parameetrite eelseadistusi: HSP Ik 17, Ftd Ik 21, FrS lk 22
ja tFr Ik 25.
Mootori nimipinge, mis on antud andmeplaadil Vastavalt Vastavalt
UnS muunduri muunduri
vBimsusele vBimsusele
ATV31eeeM2: 100 — 240 V
ATV31eeeM3X: 100 — 240 V
ATV31eeeN4: 100 — 500 V
ATV31eeeS6X: 100 — 600 V
FrS Mootori nimisagedus, mis on antud andmeplaadil ;8(;«;;; 50 Hz

A Suhe UnS (voltides)
FrS (Hz)

ATV31eeeM2: maks. 7

ATV31eeeM3X: maks. 7

ATV31eeeN4: maks. 14

ATV31eeeS6X: maks. 17

ei tohi Uletada jargmisi vaartusi:

Tehaseseadistus on 50 Hz voi eelseadistus 60 Hz, kui bFr vaartuseks on seadistatud 60 Hz.
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Mootori nimivool, mis on antud andmeplaadil 0,25 kuni Vastavalt
nCr 1,5In (1) muunduri
voimsusele
Mootori nimikiirus, mis on antud andmeplaadil 0 kuni 32760 Vastavalt
nSP p/min. muunduri
voimsusele
0 kuni 9999 p/min ja seejarel 10,00 kuni 32,76 10> p/min.
Kui andmeplaat naitab nimikiiruse asemel slinkroonkiirust ja libistust hertsides vdi protsendina,
tuleb nominaalkiirus arvutada jargmiselt:
- o
e Nimikiirus = siinkroonkiirus x 100 - I1|8|gtus/o
vOi 50 — libistus Hz (50 Hz
e Nimikiirus = stinkroonkiirus x 50 mootoritele)
vOi 60 — libistus Hz (60 Hz
e Nimikiirus = slinkroonkiirus x 60 mootoritele)
Mootori Cos ¢, mis on antud andmeplaadil 0,5 kuni 1 Vastavalt
COSs muunduri
voimsusele

(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

T ||
Kood Kirjeldus Seadeulatus Teh.a se
seadistus
rSC Staatori takistus kiilmalt nO

nO: Funktsioon mitteaktiivne. Rakenduste jaoks, mis ei ndua kdrget jdbudlust vai ei luba

automaatset haalestust (mddtevoolu ljuhtimist mootorisse) iga kord, kui muundur

[Ulitatakse sisse.

Inlt: Rakendab funktsiooni. Joudluse tdstmiseks madalal kiirusel séltumata mootori

temperatuurist.

XXXX: Kilma staatori takistuse vaartus, mQ.

Tahelepanu:

¢ On tungivalt soovitatav aktiveerida see funktsioon toste- ja
transpordirakendustes.

¢ Funktsiooni (Inlt) saab rakendada vaid siis, kui mootor on kiilmas olekus.

o Kui rSC = Inlt, on parameeter tUn sunnitult POn. Jargmise kaivituskasu ajal
mdddetakse automaathaalestuse ajal staatori takistust. Parameetri rSC vaartus
seadistatakse sellega vdrdseks (XXXX) ja see pusib sellisena, tUn vaartus pulsib
sunnitult POn. Parameeter rSC pusib Inlt vaartusena niikaua, kui médtmised ei ole
labi viidud.

o Vaartuse XXXX vdib sunnitult ette anda vdi modifitseerida, kasutades klahve A ja V.
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Y

tUn

Mootori automaathailestus | | nO

On oluline, et kdik mootori parameetrid (UnS, FrS, nCr, nSP, COS) on enne

automaathaalestuse labiviimist digesti konfigureeritud.

nO:  Automaathaalestust ei toimu.

YES: Automaathaalestus toimub niipea kui véimalik, seejarel lUlitub parameeter
automaatselt vaartusele dOnE véi rikke korral vaartusele nO (tnF rikketeade
kuvatakse siis, kui tnL = YES (vt. |k 75)).

dOnE: Kasutatakse viimasel automaathaalestusel saadud vaartusi.

rUn:  Automaathaalestus toimub iga kord, kui saadetakse kaivituskask.

POn: Automaathdalestus toimub igal sisselulitamisel.

LI1 kuni LI6: Automaathaalestus toimub siis, kui muutub juhtsignaal funktsioonile

omistatud digitaalsisendis (0 V 1).

Tahelepanu:

tUn on sunnitult POn, kui rSC vaartus ei ole nO.

Automaathaalestus toimub vaid siis, kui Ukski kask ei ole aktiivne. Kui digitaalsisendile on

omistatud funktsioon ,seiskamine vaba valjajooksuga” voi ,kiirseiskamine”, peab see

sisend olema seadistatud vaartusele 1 (aktiivne on 0).

Automaathaalestus voib kesta 1-2 sekundit. Mitte katkestada seda, oodata, kuni

naidikule tekib kuva ,dOnE” véi ,nO”.

A Automaathaalestuse ajal tdotab mootor nimivoolul.

tuS

Automaathaalestuse staatus (ainult teadmiseks, ei tAb
ole muudetav)

tAb:  Mootori juhtimiseks kasutatakse vaikimisi etteantud staatori takistuse vaartust.

PEnd: Automaathaalestuse kasklus on antud, kuid see ei ole veel toimunud.

PrOG: Automaathaalestus kestab.

FAIL: Automaathaalestus ebadnnestus.

dOnE: Automaathaalestuse kaigus moddetud staatori takistuse vaartust kasutatakse
mootori juhtimiseks.

Strd:  Kilma staatori takistuse vaartus (rSC ei ole nO), mida kasutatakse mootori
juhtimiseks.

UFt

Pinge/sageduse suhte tiiiibi valik | | N

L: Konstantne p66rdemoment paralleelselt ihendatud mootoritele voi
spetsiaalmootoritele

P: Muutuv p66rdemoment: pumpadele ja ventilatsiooniajamitele

n: Anduriteta vektorjuhtimine pusiva p66rdemomendiga rakendustele

nLd: Energiasaastureziim, muutuva péérdemomendiga rakendustele, mis ei ndua suurt
dinaamikat (kaitub sarnaselt P tlilbiga ilma koormuseta ja n tilbiga koormusega)

Pinge
[

UnS

= Sagedus
Frs
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Kood Kirjeldus Seadeulatus Teh?se-
seadistus
nrd Juhuslik impulsisagedus YES
YES: Juhusliku modulatsiooniga kandesagedus
nO:  Fikseeritud kandesagedus
Juhuslik kandesageduse modulatsioon valdib akustilist resonantsi, mis vdib esineda
fikseeritud sageduse korral.
SFr Kandesagedus 2,0 kuni 16 4 kHz
(1) kHz
Sagedust on vdimalik muuta, et vahendada mootori miira.
Kui sageduse vaartuseks on seadistatud rohkem kui 4 kHz, vahendab muundur temperatuuri
intensiivse tdusu korral automaatselt impulsisagedust ja tdstab seda uuesti, kui temperatuur
on muutunud normaalseks.
tFr Maksimaalne viljundsagedus | 10 kuni 500 Hz | 60 Hz
Tehaseseadistus on 60 Hz voi eelseadistus 72 Hz, kui bFr vaartuseks on seadistatud 60 Hz.
SrF Kiiruse tagasisidefiltri aktiveerimine | | nO
nO: Kiiruse tagasisidefilter on aktiivne (hoiab ara kiiruse tugivaartuse lletamise).
YES: Kiiruse tagasisidefilter pole aktiivne (asendijuhtimisega rakendustes, see vahendab
reageerimisaega, kuid kiiruse tugivaartust voidakse uletada).
Hz Hz
50 50 -
40 401
“ SrF = nO . SrF = YES
20 201
10 10
01 0
100 0.1 0,2 03 04 05 t -100 0.1 0.2 0.3 0.4 05 t
SCS | Konfiguratsiooni salvestamine (1) | | nO

nO: Funktsioon mitteaktiivhe

Strl:  Salvestab kehtiva konfiguratsiooni (kuid mitte automaathaalestuse tulemusi)
EEPROMe-i. SCS ldlitub automaatselt tagasi nO-ks kohe, kui salvestus on toimunud. Seda
funktsiooni kasutatakse teise konfiguratsiooni reservis hoidmiseks lisaks to6tavale
konfiguratsioonile.

Tehases valminud muunduril on nii td6tav konfiguratsioon kui ka varukonfiguratsioon
algvaartustatud tehaseseadistustele.

Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Ghendatud muunduriga, tekivad jargmised
lisavaliku voimalused: FIL1, FIL2, FIL3, FIL4 (failid, mis on saadaval kaugjuhtimisterminali
EEPROM-malus td6konfiguratsiooni salvestamiseks). Neid vdib kasutada 1 kuni 4 erineva
konfiguratsiooni sailitamiseks, mida voib ka salvestada voi Ule kanda teistele samade
vBimsusklassi muunduritele.

SCS lilitub automaatselt tagasi nO-ks kohe, kui salvestus on toimunud.
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Tagasipoordumine tehaseseadistuse juurde/
FCS . . . - nO
konfiguratsiooni taastamine (1)

nO: Funktsioon mitteaktiivne
rECI: Téokonfiguratsioon muutub identseks varukonfiguratsiooniga, mis on varem SCS = Strl
poolt salvestatud. rECI on nahtav ainult siis, kui varundus on varem toimunud. FCS muutub
automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.
Inl: Tookonfiguratsioon muutub identseks tehaseseadetega. FCS muutub automaatselt nO-
ks niipea, kui operatsioon on toimunud.
e Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Ghendatud muunduriga, tekivad jargmised
lisavaliku vdimalused, juhul kui vastavad failid on laetud kaugterminali EEPROM-i (0 kuni
4 faili): FIL1, FIL2, FIL3, FIL4. Need vbéimaldavad kehtiva konfiguratsiooni asendada
Uhega neljast konfiguratsioonist, mis véivad olla salvestatud kaugjuhtimisterminalis.
FCS muutub automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.
Tahelepanu: Kui naidikule ilmub lihiajaliselt nAd enne, kui parameeter lulitub tagasi nO-
ks, tdhendab, et konfiguratsiooni ilekanne ei ole vdimalik ja et seda ei ole toimunud (nt
erinevad muundurite andmed).
Kui naidikule ilmub IUhiajaliselt ntr parast seda, kui parameeter on lalitunud tagasi nO-ks,
on toimunud viga konfiguratsiooni lilekandmises ja tehaseseaded tuleb taastada Inl abil.
Mélemal juhul tuleb Glekantavat konfiguratsiooni enne uut katset kontrollida.

A rECI, Inl ja FL1 — FL4 vaartuste salvestamiseks tuleb klahvi ENT hoida all 2 sekundit.

(1) SCS ja FCS on juurdepaasetavad mitme konfiguratsioonimenii kaudu, kuid nende parameetrite
vaartused on koikides mentitdes ja seadistustes Uhtselt kehtivad.
(2) Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmeniist (SEt-).
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Sisendite-valjundite menuu I-O-

® @@
-——gr C 2-juhtmeline/3-juhtmeline juhtimine
] @@ 2]
R

@) Tagasip6ordumine tehaseseadistuse
N F lej- juurde/konfiguratsiooni taastamine
®® =~

Parameetreid saab modifitseerida ainult siis, kui muundur on seisatud ja kdivituskdsku malus ei
ole.

Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see menud juurdepaasetav, kui luliti on
Dﬂ asendis.

IR

A

Kood Kirjeldus Tehaseseadistus
tCC 2-juhtmeline/3-juhtmeline juhtimine (juhtimise titlip) ATV31 .Z.CiA- LOC

Juhtimise konfiguratsioon:

2C = 2-juhtmeline juhtimine

3C = 3-juhtmeline juhtimine

LOC = kohalik juhtimine (muundur KAIVITUS/STOPP/NULLIMINE ainult ATV31eeeA
jaoks (nahtamatu, kui LAC = L3, vt Ik 33).

2-juhtmeline juhtimine: Sisendi avatud voi suletud seisund juhib muunduri t66d voi
seiskamist.

EIVIT 7

Uhendusskeemi naide: L2y U

LI1: parisuund 1T
LIx: tagasisuund

3-juhtmeline juhtimine (impulssjuhtimine) "Edasi” voi ,tagasi” impulss on piisav mootori
kaivitamiseks, ,stopp” impulss on piisav seiskamise juhtimiseks.

Uhendusskeemi naide: e —
LI1: seiskamine [24V LI L2 Lix _}
LI2: parisuund
LIx: tagasisuund FTENE

tCC vaartuse muutmiseks hoida klahvi ,ENT” all 2 s. Sel viisil taastuvad
tehaseseadistuse vaartustele jargmised funktsioonid: rrS, tCt ja kbik
funktsioonid, mis mdjutavad digitaalsisendeid.

27




70 ==

{Ct 2-juhtmelise juhtimise tiilip (parameeter on tn
juurdepaasetav vaid siis, kui tCC = 2C).
LEL: Kaivitamisel vdi seiskamisel on arvestatud seisundit 0 voi 1.
trn: Operatsiooni alustamiseks on vajalik oleku muutus (signaalinivoo siire voi
impulsifront), et hoida ara valekaivitusi parast toitekatkestusi.
PFO: Kaivitamisel vdi seiskamisel voetakse aluseks seisund 0 vo6i 1, kuid ,parisuuna”
sisendil on alati prioriteet ,tagasisuuna” sisendi Ule.
Vastassuunas té6tamine digitaalsisendi kaudu Kui tCC = 2C LI2
rS Kui tCC = 3C: LI3
kui tCC = LOC: nO

Kui rrS = nO, aktiveeritakse reversreziim naiteks negatiivse pinge kaudu Al2 sisendil.
nO: Maaramata
LI2: Digitaalsisend L12, juurdepaasetav juhul, kui tCC = 2C
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L4
LI15: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend LI6

crl3 Vaartus vaikseima kiiruse (LSP) jaoks sisendis Al3, 4 mA
vBib olla seadistatud vahemikus 0 kuni 20 mA
Vaartus suurima kiiruse (HSP) jaoks sisendis Al3, voib olla

CrH3 seadistatud vahemikus 4 kuni 20 mA 20 mA

Neid kahte parameetrit kasutatakse 0-20 mA, 4-20 mA, 20-4 mA jne sisendite
konfigureerimiseks.

Sagedus Sagedus
HSP Hap
Naide:
4 20-4 ma

LSP 4 LSP

o 4]
A3 CrH3 criz A3
CrL3 CrH3 20 5oa) {4 mA) 20mA)  (mA)

AO1t Analoogvaljundi konfigureerimine | 0A

0A: 0 — 20 mA konfiguratsioon (kasutada terminali AOC)
4A: 4 — 20 mA konfiguratsioon (kasutada terminali AOC)
10U: 0 — 10 V konfiguratsioon (kasutada terminali AOV)
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do Analoog/digitaalsisend AOC/AOV | nO
nO: Maaramata
OCr: Mootori vool. 20 mA voi 10 V vastab muunduri kahekordsele nimivoolule.
OFr: Mootori sagedus. 20 mA voi 10 V vastab maksimaalsele sagedusele tFr (lk 25).
Otr: Mootori péérdemoment. 20 mA voi 10V vastab mootori kahekordsele
nimipdéérdemomendile.
OPr: Muunduri valjundvdimsus 20 mA voéi 10 V vastab muunduri kahekordsele
nimivdéimsusele.
Jargmised maaratlused (1) muudavad analoogvaljundi digitaalvaljundiks (vt diagrammi
paigaldusjuhendis):
FLt: Muunduri rike
run: Muundur té6tab
FtA: Sageduspiir on saavutatud (parameeter Ftd SEt- menuus, Ik 21)
FLA: Suurim kiirus (HSP) on saavutatud
CtA: Piirvool on saavutatud (parameeter Ctd SEt- menuus, |k 21)
SrA: Etteantud sagedus on saavutatud
tSA: Mootor on piitemperatuuril (parameeter ttd SEt- menuds, |k 21)
bLC: Pidurdustsiikkel (informatsiooniks, sest seda maaratlust saab aktiveerida voi
deaktiveerida ainult FUn- menuuist, vt Ik 64)
APL: 4-20 mA signaali kadumine, ka siis, kui LFL = nO (lk 74)
Digitaalvaljund on seisundis 1 (24 V), kui valitud maaratlus on aktiivne, valja arvatud
FLt (seisund 1 juhul, kui muundur on tddkorras)
A (1) Nende maaratluste korral konfigureerida AOt = 0A.
r1 Relee r1 | FLt
nO: Maaramata
FLt: Muunduri rike
rUn: Muundur té6tab
FtA: Sageduspiir on saavutatud (parameeter Ftd SEt- menuus, Ik 21)
FLA: Suurim kiirus (HSP) on saavutatud
CtA: Piirvool on saavutatud (parameeter Ctd SEt- menuus, Ik 21)
SrA: Etteantud sagedus on saavutatud
tSA: Mootor on piirtemperatuuril (parameeter ttd SEt- menus, |k 21)
APL: 4-20 mA signaali kadumine, ka siis, kui LFL = nO (lk 75)
Relee on pingestatud, kui valitud maaratlus on aktiivne, valja arvatud FLt korral
(pingestatud, kui muundur on té6korras).
r2 Relee r2 | nO

nO: Maaramata

FLt: Muunduri rike

rUn: Muundur té6tab

FtA: Sageduspiir on saavutatud (parameeter Ftd SEt- menuus, Ik 21)

FLA: Suurim kiirus (HSP) on saavutatud

CtA: Piirvool on saavutatud (parameeter Ctd SEt- menuus, |k 21)

SrA: Etteantud sagedus on saavutatud

tSA: Mootor on piirtemperatuuril (parameeter ttd SEt- mentis, |k 21)

bLC: Pidurduststkkel (informatsiooniks, sest seda maaratlust saab aktiveerida voi
deaktiveerida ainult FUn- menUist, vt Ik 64)

APL: 4-20 mA signaali kadumine, ka siis, kui LFL = nO (lk 75)

Relee on pingestatud, kui valitud maaratlus on aktiivne, valja arvatud FLt korral
(pingestatud, kui muundur on té6korras).
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Kood

Kirjeldus Tehaseseadistus

SCS

Konfiguratsiooni salvestamine

(1)

nO: Funktsioon mitteaktiivne
Strl: Salvestab kehtiva konfiguratsiooni (kuid mitte automaathaalestuse tulemusi)
EEPROM-i. SCS lllitub automaatselt tagasi nO-ks niipea, kui salvestus on toimunud. Seda
funktsiooni kasutatakse teise konfiguratsiooni reservis hoidmiseks lisaks té6tavale
konfiguratsioonile.
Tehases valminud muunduril on nii td6tav konfiguratsioon kui ka varukonfiguratsioon
algvaartustatud tehaseseadistustele.
¢ Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Ghendatud muunduriga, tekivad
jargmised lisavaliku vdimalused: FIL1, FIL2, FIL3, FIL4 (failid, mis on saadaval
kaugjuhtimisterminali EEPROM-malus té6konfiguratsiooni salvestamiseks). Neid voib
kasutada 1 kuni 4 erineva konfiguratsiooni sailitamiseks, mida voib ka salvestada voi
Ule kanda teistele sama véimsusklassi muunduritele.
SCS lulitub automaatselt tagasi nO-ks niipea, kui salvestus on toimunud.

FCS

Tagasipéordumine tehaseseadistuse juurde/ konfiguratsiooni
taastamine (1)

nO: Funktsioon mitteaktiivne

rECI: Tookonfiguratsioon muutub identseks varukonfiguratsiooniga, mis on varem SCS =

Strl poolt salvestatud. rECI on nahtav ainult siis, kui varundus on varem toimunud. FCS

muutub automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.

Inl: Té6konfiguratsioon muutub identseks tehaseseadetega. FCS muutub automaatselt nO-

ks niipea, kui operatsioon on toimunud.

o Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Ghendatud muunduriga, tekivad
jargmised lisavaliku voimalused, juhul kui vastavad failid on laetud kaugterminali
EEPROMe-i (0 kuni 4 faili): FIL1, FIL2, FIL3, FIL4. Need véimaldavad kehtiva
konfiguratsiooni asendada Uhega neljast konfiguratsioonist, mis vdivad olla salvestatud
kaugjuhtimisterminalis.

FCS muutub automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.

Tahelepanu: Kui naidikule ilmub llhiajaliselt nAd enne, kui FCS lilitub tagasi nO-ks,
tdhendab, et konfiguratsiooni Glekanne ei ole véimalik ja et seda ei ole toimunud (nt
erinevad muundurite andmed). Kui naidikule ilmub lihiajaliselt ntr parast seda, kui
parameeter on lulitunud tagasi nO-ks, on toimunud viga konfiguratsiooni tlekandmises
ja tehaseseaded tuleb taastada Inl abil. Mélemal juhul tuleb Ulekantavat
konfiguratsiooni enne uut katset kontrollida.

hoida.

c rECI, Inl ja FL1 — FL4 vaartuste salvestamiseks tuleb klahvi ENT 2 sekundit all

(1)SCS ja FCS on juurdepaasetavad mitme konfiguratsioonimenuu kaudu, kuid nende parameetrite
vaartused on kdikides menuldes ja seadistustes Uhtselt kehtivad.
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Juhtmenuu CtL-

e

Tagasipdérdumine tehaseseadistuse juurde
/konfiguratsiooni taastamine

Parameetreid saab muuta ainult siis, kui muundur on seisatud ja kaivituskdsku ei ole malus.
Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see meniii kattesaadav, kui liliti

on asendis d]
Juhtimis- ja tugikanalid

Kaivituskaske (edasi, tagasi jne) ning parameetrite etteantud vaartusi saab saata jargmistel meetoditel:

Kask CMD

rFr viide

tEr: Terminal (LI.)

Al1-Al2-Al3: Terminal

LOC: Klahvistik (RUN/STOP) ainult ATV31eeeA-|

AIP: Potentsiomeeter, ainult ATV31eeeA-|

LCC: Kaugjuhtimisterminal (pistik RJ45)

LCC: ATV31 klahvistik, ATV31eeeA klahvistik voi
kaugjuhtimisterminal

Mdb: Modbus (pistik RJ45)

Mdb: Modbus (RJ45 pistik)

CAn: CANopen (pistik RJ45)

CAn: CANopen (pistik RJ45)

Markus:

Klahvistiku ja kaugjuhtimisterminali STOP klahvid véivad omada prioriteeti

(parameeter PSt CtL- menads).

Parameetrit LAC CtL- menuds voib kasutada juhtimis- ja tugikanalite prioriteedireziimide valimiseks.

Sellel on 3 funktsionaalset tasandit.

e LAC = L1: Prioriteediga pohifunktsioonid kommunikatsioonisiini kaudu.

See tasand on ATV28-ga sobituv.

e LAC =L2: Pakub tasandiga L1 vorreldes lisafunktsioonide voimalust:
- +/- kiirus (motoriseeritud potentsiomeeter)

- Pidurite juhtimine

- Ldlitus teisele voolupiirile
- Mootori Gmberlulitus

- Lpplulititega juhtimine

e LAC = L3: Samad taiendavad valikud kui tasandil L2, pluss juhtimis- ja tugikanalite segatud reziim.
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Neid kanaleid saab kombineerida jargnevalt, kui parameeter LAC = L1 voi L2.

Kdrgeimast prioriteedist madalaima prioriteedini: Sunnitud kohalik, CANopen, Modbus,
Kaugjuhtimisterminal, Terminal/klahvistik (alloleval joonisel paremalt vasakule).

Terminal/klahvistik |
AR
|
Modbus
LCC
LO

CANopen

F
Kaugjuhtimisterminal . . »
Sunnitud kohtjuhtimise reziim

Vt tapsemaid jooniseid Ik 34 ja 35.

¢ Muunduritel ATV31 toimub tehaseseadete reziimis juhtimise ja tugivaartuste haldamine terminali
kaudu.

e ATV31eeeA muunduritel toimub tehaseseadete reZiimis juhtimine klahvistikult ja tugivaartust
seadistatakse selle klahvistiku potentsiomeetrilt.

¢ Kaugjuhtimisterminali kasutamisel, kui LCC = YES (CtL- men(i), hallatakse juhtimist ja tugivaartusi
kaugjuhtimisterminalilt (etteantud vaartusi LFr SEt- menii kaudu).

Kui LAC = L3, saab neid kanaleid kombineerida ka allpoolkirjeldatud meetoditel.

Kombineeritud juhtimis- ja tugikanal (parameeter CHCF = SIM):

Tugikanali valik:
parameeter Fr1

Juhtimiskanal on

Uhendatud sama allikaga. — Juhtimis- ja tugikanal

Tugikanali valik: FC

parameeter Fr2

Juhtimiskanal on
Uhendatud sama allikaga.

Parameetrit rFC saab kasutada kanali Fr1 voi Fr2 valikuks vdi kas digitaalsisendi voi kauglulitamise
kontrollséna bittide konfigureerimiseks. Vt tapsemaid jooniseid Ik 36 ja 38.
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Eraldi juhtimis- ja tugikanal (parameeter CHCF = SEP):
Tugikanal

Tugikanali valik:
parameeter Fr1

Tugiandmed

rFC

Tugikanali valik:
parameeter Fr2

Parameetrit rFC saab kasutada kanali Fr1 voi Fr2 valikuks voi kas digitaalsisendi voi kauglilitamise
kontrollséna bittide konfigureerimiseks.

Juhtimiskanal

Juhtimiskanali valik:
parameeter Cdl

——— Juhtimine

Juhtimiskanali valik:
parameeter Cd2

Parameetrit CCS saab kasutada kanali Cd1 vdi Cd2 valimiseks voi kas digitaalsisendi voi kauglilitamise
kontrollsdna bittide konfigureerimiseks. Vt tdpsemaid jooniseid Ik 36 ja 37.
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Tugikanal LAC = L1 v6i L2 korral

s
kiirus

[=
Ll
:
=

kiirus

Kiiruste eelvalikud

Pl maaramata
no

Pl méaaratud

r

1

1

[

]

1AM

i

| M2

| Al3 A iF

AP nt—{m

i

Pl funktsioon vt Ik 57 =

Kanal 1

Kanal 2

—ed A
Al
Al
Fed
1 kiiru
UPdt— | [~ .
upaH< | iirus
Ny
Al - :I
A2 -
Al3 -
AlP S
Tahistus:
Parameeter:

Must ruut vastab

tehaseseadistusele.
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Kaugjuhtimisterminal

Markus: Kui +/- kiiruse kasklus on
konfigureeritud (Fr1 = UPdt véi UPdH), ei ole
summeerivad sisendid SA2/SA3 aktiivsed.

LFr

i

L1

T

Roome-
talitlus

"Modbus” véi ,,CANopen” valitakse sidusreziimis,

CAMopen

Rambid

ACC DEC

SN\

aCZ DEZ

Sunnitud kohtjuhtimise reziim

kirjutades vastava kontrollsdna (vt andmesiiniga seotud

dokumentatsiooni).

Funktsioon juurdepaasetav LAC = L2

korral.



Juhtimiskanal LAC = L1 vo6i L2 korral

Parameetrid FLO, LCC ja siinide Modbus vdi CANopen valikud on Uhised nii tugi- kui juhtimiskanalitele.

Naide: LCC = YES korral toimub nii muunduri juhtimine kui ka vaartuste etteandmine
kaugjuhtimisterminali kaudu.

Edasi
CMD Tagasi
R

STOP

Modbus
CANopen
RUN (= RUN
STOP STOP
ATV31eee Kaugo tFWP’fIREV
A Klahvistik augjuhtimistermina ATV31eeeA klahvistik

C STOP

|?| STOP (STOP prioriteet)

Kaugjuhtimisterminal

Tahistus:

Parameeter:
Must ruut vastab
tehaseseadistusele.

35



Tugikanal LAC = L3 korral

-

Kaugjuhtimis-
terminal

7

Kaugjuhtimis-
terminal

LFr

°

Kaugjuhtimis-
terminal

LFr

-

Kaugjuhtimis-
terminal

UPdt

+
kiirus

Markus: Kui +/- kiiruse kasklus on konfigureeritud (Fr1 = UPdt véi UPdH),
ei ole summeerivad sisendid SA2/SA3 aktiivsed.

L]

UPdH

All

.

kiirus

Al2 —
Al3
AlP
- LCC
Mdb —
CAn—

SAZ

—+ LCCH

nO —
Al -

AlZ —
Al3
AIP |
— LCC |
Mdb —
CAn |

nO—Ell—

Al -

Al2 -
Al3
AlP

Mdb
CAn—

—+ LCCH

Kiiruste eelvalikud

FIF

— LCC

LI
Mdb
CAn

i

Pl maaramata

Pl méaaratud

nQ

o

Kaugjuhtimis-
terminal

LI

T

Roome-
talitlus

Kanal 1

Kanal 2

nO

PI funktsioon vt Ik 57

Al
Al2
Al3

UPdt

4
kiirus

L]

UPdH

nO
Al1 -
Al2 -

"

kiirus|

Al3
AlP

Mdb
CAn—
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Tahistus:

Rambid

T
w
o

FrH

2)

ACC DEC

/\

AC2 DE2

FLO

Sunnitud kohtjuhtimise reziim

Parameeter:
Must ruut vastab

tehaseseadistusele.

rFr
—



Juhtimiskanal LAC = L3 korral

Kombineeritud tugi- ja juhtimiskanal

Parameetrid Fr1, Fr2, rFC, FLO ja FLOC on Ghised nii juhtimis- kui ka tugikanalile. Juhtimiskanal on

seet6ttu maaratud tugikanali kaudu.

Naide: Kui tugivaartus Fr1 = A1 (terminaliploki analoogsisend), toimub juhtimine LI kaudu (terminaliploki

digitaalsisend).

ATV31eeeA klahvistik

(RUN / STOP) @— AlP

CHLCF

(RUN/STOP
FWD / REV

Ll o—7— Al

— AI3

—LCC

E_

Kaugjuhtimisterminal

LI

| F L 0| Sunnitud

kohtjuhtimise reziim

Fe i
T _UPdt ||
LUPAH — |
— Al =l
o L A2
ATV31eeeA klahvistik
— AI3! 1
RUN (= - AP |
STOP
— LCC— | M
Mdb
RUMN / STOP ﬁ
FWD / REV CAn|[—
Kaugjuhtimisterminal
Frd
L1o uPdt ||+
LLUPdH - |
nO —
- AN
ATV31eeeA klahvistk [T A2
L A3 |
RUN = oalpd |
STOP C
— LCC— | M
Mdb — |
RUM /[ STOP ﬁ
FWD / REV CAN I
Kaugjuhtimisterminal
Tahistus:
Parameeter:

Must ruut vastab
tehaseseadistusele.
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ATV31eeeA klahvistik

@ STOP
E STOP

Kaugjuhtimisterminal

CMD Edasi
Tagasi

STOP

(STOP-il on
prioriteet.)



Juhtimiskanal LAC = L3 korral

Segareziim (eraldi tugi- ja juhtimiskanal)

Parameetrid FLO ja FLOC on Uhised nii tugi- kui ka juhtimiskanalile.

Naide: Kui tugikanal té6tab sunnitud kohalikus reziimis A1 kaudu (terminaliploki analoogsisend), toimub

juhtimine sunnitud kohalikus reziimis LI kaudu (terminaliploki digitaalsisend).

Ld1!
Ll o——— tEr

ATV31eeeA klahvistik

RUN L LocH |4
STOP

Kaugjuhtimisterminal

RUN /STOP

FWD / REV LCC

Mdb -{ !
CAn— |

Lde

Ll o——— tEr |
ATV31eeeA klahvistik

RUN L LocH |
STOP

RUN / STOP
FWD / REV E aalln
— ) Mdb
Kaugjuhtimisterminal
CAn— |
Tahistus:
Parameeter:

Must ruut vastab
tehaseseadistusele.

LI Al
Al2
ATV31eeeA klahvistik Al3
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(RUN / STOP) @— AlP

i J

Kaugjuhtimisterminal

(RUN/STOP
FWD / REV)

Sunnitud
kohtjuhtimine

ATV31eeeA klahvistik

C STOP

STOP

N

Kaugjuhtimisterminal

CMD Edasi
Tagasi

STOP

(STOP-il on
prioriteet.)



Juhtmenuu CtL-

VAN

V&ib esineda Uhildumatus funktsioonide vahel (vt. Ghildumatuse tabelit 13). Sellisel juhul
takistab esimesena konfigureeritud funktsioon llejaanute konfigureerimist.

CEL -

-

|

Kood Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus
LAC Juurdepaasu tase funktsioonidele L1
L1: Juurdepaas standardsetele funktsioonidele. Oluline on, et see tase on Ghilduv
muunduriga ATV28.
L2: Juurdepaas FUn- men(lU keerukamatele funktsioonidele:
- +/- kiirus (motoriseeritud potentsiomeeter)
- Pidurite juhtimine
- Umberlilitus teisele voolupiirile
- Mootori umberlUlitus
- Lopplilititega juhtimine
L3: Ligipaas keerukamatele funktsioonidele ja segatud juhtimisreZiimide haldus.
Kui LAC vaartuseks seadistada L3, taastub tehaseseadistus
parameetritele FR1 (allpool), Cd1 (lk. 40), CHCF (lk. 40) ja tCC (lk 27).
A Muunduris ATV31eeeA omandab viimane sunnitult vaartuse ,,2C”. L3
saab taastada ainult L2-ks voi L1-ks ja L2 L1-ks, tehaseseadete
taastamise meetodil labi funktsiooni FCS (lk 43).
Et muuta LAC maaranguid, tuleb vajutada klahvi ,ENT” ja hoida seda all 2 sekundit.
Fr1 Tugikanali 1 konfiguratsioon Al1
AIP
ATV31eeeA jaoks

Al1: Analoogsisend Al1
Al2: Analoogsisend Al2
Al3: Analoogsisend AlI3
AIP: Potentsiomeeter (Ainult ATV31eeeA korral)

Kui LAC = L2 vai L3, on vdimalikud jargmised lisamaarangud:

UPdt: (1) + Kkiirus/ - kiirus LI kaudu

UpdH: (1) + Kiirus/ - kiirus klahvide A ¥ kaudu ATV31-l v6i ATV31eeeA-| voi
kaugjuhtimisterminalil. T66ks kuvada sagedus rFr (vt Ik 79)

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised lisamaarangud:

LCC: tugikanal kaugjuhtimisterminali kaudu, parameeter LFr SEt- meniiis Ik 16

Ndb: Tugikanal Modbus’i kaudu
CAn: Tugikanal CANopen’i kaudu
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CeL -]

Fr2 Tugikanali 2 konfiguratsioon nO

nO: Maaramata

Al1: Analoogsisend Al1

Al2: Analoogsisend Al2

Al3: Analoogsisend AI3

AIP: Potentsiomeeter (Ainult ATV31eeeA korral)

Kui LAC = L2 vai L3, on vdimalikud jargmised lisamaarangud:

UPdt: (1) + kiirus/ - kiirus LI kaudu

UpdH: (1) + kiirus/ - kiirus klahvide A V¥ kaudu ATV31-l voi ATV31eeeA-| voi
kaugjuhtimisterminalil. T66ks kuvada sagedus rFr (vt Ik 79)

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised lisamaarangud:

LCC: Tugikanal kaugjuhtimisterminali kaudu, parameeter LFr SEt- mentus |k 17

Ndb: Tugikanal Modbus’i kaudu
CAn: Tugikanal CANopen’i kaudu.

(1)Tahelepanu: Ei ole vdimalik maarata UPdt-d Fr1-le ja Fr2-le ning UpdH-d Fr1-le ja Fr2-le
samaaegselt. Igale tugikanalile on lubatud samaaegselt ainult iks UPdt/UPdH ma&arang.

S ||
Kood Kirjeldus Seadeulatus | Tehaseseadistus
rEC Etteantud vaartuse liilitus Fr1

Parameetrit rFC saab kasutada kanali Fr1 véi Fr2 valimiseks, digitaalsisendi
konfigureerimiseks voi kontrollsdnaks Fr1 voi Fr2 kauglilitamisel.

Fr1: Tugikanal 1

Fr2: Tugikanal 2

LI1: Digitaalsisend LI1

LI12: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend LI4

LI15: Digitaalsisend LI5

LI6: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised lisamaarangud:

C111: Bitt 11 Modbus’i kontrollsdnast
C112: Bitt 12 Modbus’i kontrollsdnast
C113: Bitt 13 Modbus’i kontrollsdnast
C114: Bitt 14 Modbus’i kontrollsdnast
C115: Bitt 15 Modbus’i kontrollsdnast
C211: Bitt 11 CANopen'i kontrolls6nast
C212: Bitt 12 CANopen'i kontrollsénast
C213: Bitt 13 CANopen'i kontrollsGnast
C214: Bitt 14 CANopen’i kontrollsdnast
C215: Bitt 15 CANopen'i kontrollsénast

Tugikanalit véib Umber lulitada muunduri td6tamise ajal.
Fr1 on aktiivne, kui digitaalsisend voi kontrollsdna bitt on seisundis O.
Fr2 on aktiivne, kui digitaalsisend vdi kontrollséna bitt on asendis 1.
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CHCF

Segareziim (juhtimiskanalid on eraldatud SIM
tugikanalitest)

juurdepaasetav, kui LAC = L3
SIN: Kombineeritud

SEP: Eraldi
Juhtimiskanali 1 konfigureerimine tEr
LOC
ATV31eeeA jaoks

Juurdepaasetav, kui CHCF = SEP ja LAC = L3
tEr: Juhtimine terminaliplokilt

LOC: Juhtimine klahvistikult (ainult ATV31eeeA)
LCC: Juhtimine kaugjuhtimisterminalilt

Ndb: Juhtimine Modbus’i kaudu

CAn: Juhtimine CANopen’i kaudu

Juhtimiskanali 2 konfigureerimine | Mdb:

Juurdepaasetav, kui CHCF = SEP ja LAC = L3
tEr: Juhtimine terminaliplokilt

LOC: Juhtimine klahvistikult (ainult ATV31eeeA)
LCC: Juhtimine kaugjuhtimisterminalilt

Ndb: Juhtimine Modbus’i kaudu

CAn: Juhtimine CANopen’i kaudu

Juhtimiskanali liilitus | | Cd1

Juurdepaasetav, kui CHCF = SEP ja LAC = L3
Parameetrit CCS saab kasutada kanali Cd1 v6i Cd2 valimiseks, digitaalsisendi
konfigureerimiseks voi Cd1 vdi Cd2 kauglulitamise kontrollséna bittide konfigureerimiseks.
Cd1: Juhtimiskanal = Kanal 1

Cd2: Juhtimiskanal = Kanal 2

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend LI4

LI15: Digitaalsisend LI5

LI6: Digitaalsisend LI6

C111: Bitt 11 Modbus’i kontrollsdnast

C112: Bitt 12 Modbus’i kontrollsdnast

C113: Bitt 13 Modbus’i kontrollsdnast

C114: Bitt 14 Modbus’i kontrollsdnast

C115: Bitt 15 Modbus’i kontrollsdnast

C211: Bitt 11 CANopen'’i kontrollsdnast

C212: Bitt 12 CANopen’i kontrollsdnast

C213: Bitt 13 CANopen'’i kontrollsdnast

C214: Bitt 14 CANopen'’i kontrollsdnast

C215: Bitt 15 CANopen’i kontrollsdnast

Kanal 1 on aktiivne, kui sisend voi kontrollsdna bitt on seisundis 0.
Kanal 2 on aktiivne, kui sisend voi kontrollsdna bitt on seisundis 1.

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Kood Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus
COp Kanali 1 kopeerimine kanalisse 2 nO
(kopeerimine ainult selles suunas)
Juurdepaasetav, kui LAC = L3
nO: Kopeerimist ei toimu.
SP: Tugikanali kopeerimine
Cd: Juhtimise kopeerimine
ALL: Juhtimise ja tugikanali kopeerimine.
o Kui kanalit 2 juhitakse terminaliploki kaudu, ei kopeerita kanali 1 juhtimist.
o Kui kanali 2 tugivaartused maaratakse Al1, Al2, Al3 voi AIP kaudu, ei kopeerita kanali 1
tugivaartusi.
o Kopeeritav tugivaartus on FrH (enne rampi), valja arvatud juhul, kui kanali 2 tugivaartus
maaratakse +/- kiiruse kaudu. Sellisel juhul kopeeritakse tugivaartus rFr (parast rampi).
[}
A - Juhtimise ja/voi tugivaartuse kopeerimine voib muuta pddérlemissuunda.
LCC Juhtimine kaugjuhtimisterminali kaudu | | nO
Parameeter on juurdepaasetav vaid lisavarustusena paigaldatava kaugjuhtimisterminali
olemasolul ja kui IAC = L1 vdi L2.
nO: Funktsioon mitteaktiivne
YES: Véimaldab muunduri juhtimist, kasutades terminali klahve STOP/RESET, RUN ja
FWD/REV.
Kiiruse tugivaartus maaratakse sel juhul parameetriga LFr SEt- menlst. Terminaliplokil jaavad
aktiivseks ainult vaba valjajooksuga seiskamine, pidurdustakistiga pidurdus ja
alalisvoolupidurdus. Kui muunduri ja terminali Ghendus katkestatakse voi kui terminali ei ole
Uhendatud, lukustub muundur SLF rikkekoodiga.
PSt Stopi prioriteet | | YES
See funktsioon annab klahvistiku STOP-klahvile (ainult ATV31eeeA) vdi kaugjuhtimisterminali
STOP-klahvile eelisbiguse juhtimiskanali ees (terminaliplokk vdi andmesidesiin).
nO: Funktsioon mitteaktiivne
YES: STOP klahvi prioriteet
Et muuta PSt maarangut, tuleb vajutada klahvi ,ENT” ja hoida seda all 2 sekundit.
rOt Todésuuna kinnitamine | | dFr

Kinnitatud t66suund klahvistikul (ainult ATV31eeeA) voi kaugjuhtimisterminali RUN-klahvi jaoks.
dFr: Edasi

drS: Tagasi

bOt: Mélemad suunad on kinnitatud (erand ATV31eeeA klahvistiku jaoks: vaid parisuund).
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Kood

Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus

SCS

Konfiguratsiooni salvestamine (1)

nO: Funktsioon mitteaktiivhe

Strl: Salvestab kehtiva konfiguratsiooni (kuid mitte automaathaalestuse tulemusi) EEPROM-i.

SCS lulitub automaatselt tagasi nO-ks niipea, kui salvestus on toimunud. Seda funktsiooni

kasutatakse teise konfiguratsiooni reservis hoidmiseks lisaks to6tavale konfiguratsioonile.

Tehases valminud muunduril on nii tddtav konfiguratsioon kui ka varukonfiguratsioon

algvaartustatud tehaseseadistustele.

o Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Uhendatud muunduriga, tekivad jargmised
lisavaliku vdimalused: FIL1, FIL2, FIL3, FIL4 (failid, mis on saadaval kaugjuhtimisterminali
EEPROM-malus td6konfiguratsiooni salvestamiseks). Neid vdib kasutada 1 kuni 4 erineva
konfiguratsiooni sailitamiseks, mida v6ib ka salvestada voi Ule kanda teistele sama
vBimsusklassi muunduritele.

SCS lulitub automaatselt tagasi nO-ks niipea, kui salvestus on toimunud.

FCS

Tagasipoordumine tehaseseadistuse
juurde/ konfiguratsiooni taastamine (1)

nO: Funktsioon mitteaktiivhe
rECI: Téokonfiguratsioon muutub identseks varukonfiguratsiooniga, mis on varem SCS = Strl
poolt salvestatud. rECI on nahtav ainult siis, kui varundus on varem toimunud. FCS muutub
automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.
Inl: T6Okonfiguratsioon muutub identseks tehaseseadetega. FCS muutub automaatselt
nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.
o Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Uhendatud muunduriga, tekivad jargmised
lisavaliku vdimalused, juhul kui vastavad failid on laetud kaugjuhtimisterminali EEPROM-i
(0 kuni 4 faili): FIL1, FIL2, FIL3, FIL4. Need véimaldavad kehtiva konfiguratsiooni
asendada uihega neljast konfiguratsioonist, mis vdivad olla salvestatud
kaugjuhtimisterminalis.
FCS muutub automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.
Tahelepanu: Kui naidikule ilmub llhiajaliselt nAd enne, kui FCS lilitub tagasi nO-ks,
tdhendab see seda, et konfiguratsiooni Ulekanne ei ole véimalik ja ei ole toimunud
(nt erinevad muundurite andmed). Kui naidikule ilmub luhiajaliselt ntr parast seda, kui
parameeter on lulitunud tagasi nO-ks, on toimunud viga konfiguratsiooni tlekandmises ja
tehaseseaded tuleb taastada Inl abil. Mélemal juhul tuleb Ulekantavat konfiguratsiooni enne
uut katset kontrollida.

rECI, Inl ja FL1 — FL4 vaartuste salvestamiseks tuleb klahvi ENT
2 sekundit all hoida.

(1)SCS ja FCS on juurdepaasetavad mitme konfiguratsioonimentit kaudu, kuid nende parameetrite
vaartused on koikides meniides ja seadistustes Uhtselt kehtivad.
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Alam-menuu

Parameetreid saab muuta ainult siis, kui muundur on seisatud ja kaivituskasku ei ole malus.
Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see menuu kattesaadav,

kui [Uliti on asendis '.
Ménel funktsioonil on mitu parameetrit. Programmeerimise lihtsustamiseks ja tarbetu parameetrite

sirvimise valtimiseks on need funktsioonid grupeeritud alam-menuidesse.
Nii nagu menUsid, tahistatakse ka alam-menidsid koodile jargneva sidekriipsuga:

Naiteks I

A

-
-

-

Voib esineda uhildumatus funktsioonide vahel (vt Uhildumatuse tabelit 13). Sellisel juhul
takistab esimesena konfigureeritud funktsioon Ulejaanute konfigureerimist.

-

Kood

Maarab kiirendus- ja aeglustusrambi kuju.

Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus
Rambid
rPt Rambi tiilip Lin

Lin: Lineaarne

S: S-ramp
U: U-ramp
CUS: Kasutaja suvand
S-rambid
fiHz) fiHz)
HEP HEP
] ] 0
12 t 2 t
1 il

44

K&verustegur on fikseeritud
vaartustega t2 = 0,6 x t1
ja t1 = rambi maaratud kestus.




rPC-
(jatkub)

ACC
dEC

U-rambid
f (Hz) T {Hz)
ESF HEP
Ve Koéverustegur on fikseeritud
/_ vaartustega t2 = 0,5 x t1
ja t1 = rambi maaratud kestus.
0 B N o B n
t1 1
Kasutaja rambisuvandid
f (Hz) fiHz) tA1: Voib olla vahemikus 0 kuni 100%
HEP HEP (ACC-st voi AC2-st)
tA2: Voib olla vahemikus 0 kuni (100% -
tA1) (Acc-st voi AC2-st)
tA3: Voib olla vahemikus 0 kuni 100%
N L 0 (dEC-st voi dE2-st)
A1 (A2 b oiaa 14 ! tA4: Voib olla vahemikus 0 kuni (100% -
ACC voi AC2 dECvsi dE2 tA3) (dEC-st vbi dE2-st)
CUS-tuupi kiirendusrambi algus, mis on | 0 kuni 100 10%
Umardatud protsentvaartuseni kogu
rambiajast (ACC voi AC2)
CUS-tuupi kiirendusrambi [6pp, mis on | 0 kuni (100-tA1) 10%
Umardatud protsentvaartuseni kogu
rambiajast (ACC voi AC2)
CUS-tuupi aeglustusrambi algus, mis 0 kuni 100 10%
on Umardatud protsentvaartuseni kogu
rambiajast (dEC vbi DE2)
CUS-tiilipi aeglustusrambi I6pp kui 0 kuni (100-tA3) 10%
% kogu rambiajast (dEC v6i dE2)
Kiirendus- ja aeglustusrampide 0,1 kuni 999,9 s 3s
kestused (1) 0,1 kuni 999,9 s 3s

Defineeritud kui kiirendamine ja aeglustamine 0 ja nominaalsageduse FrS vahel

(parameeter drC- menuus).

Tuleb kontrollida, et dEC vaartus ei oleks seisatava koormuse suhtes liiga madal.

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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rPC- rPS Rambi liilitus | | nO

(jatkub) See funktsioon jaab aktiivseks sdltumata kontrollkanalist.
nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI13: Digitaalsisend LI3

Ll4: Digitaalsisend LI14

LI5: Digitaalsisend LI5

L16: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsénast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast

ACC ja dEC on rakendatud, kui digitaalsisend vdi kontrollséna bitt on seisundis 0.
AC2 ja dE2 on rakendatud, kui loogikasisend véi kontrollséna bitt on seisundis 1.

Frt Rambi liilituslavi | Okuni500Hz | 0

Teine ramp lUlitatakse t6dsse, kui Frt vaartus ei vordu 0-ga (0 deaktiveerib
funktsiooni) ja valjundsagedus on kérgem kui Frt.

Rambi lavega Umberlilitamist v6ib kombineerida lllitamisega LI vdi kontrollsdna biti
kaudu, nagu jargnevalt naidatud:

LI voi bitt Sagedus Ramp
0 <Frt ACC, deC
0 >Frt AC2, de2
1 <Frt AC2, de2
1 >Frt AC2, de2
2. kiirendusrambi kestus (1) 0,1 kuni 999,9 s 5s

rakendatakse digitaalsisendi (rPS) voi
sageduslave (Frt) kaudu.

2. kiirendusrambi kestus (1) 0,1 kuni 999,9 s 5s
rakendatakse digitaalsisendi (rPS) voi
sageduslave (Frt) kaudu.

brA Aeglustusrambi kohandamine YES

Selle funktsiooni rakendamine kohandab automaatselt aeglustusrampi, kui see on

seatud liiga madalale vaartusele koormuse inertsi suhtes.

nO: Funktsioon ei ole aktiivne

YES: Funktsioon on aktiivne. Funktsioon ei tGhildu rakendustega, mis nduavad:

o Positsioneerimist rambil

e Pidurdustakistite kasutamist (puudub garantii, et funktsioon t66taks veatult)
brA sunnitakse seisundisse nO, kui pidurduse juhtimine (bLC) on maaratud
(Ik 64).

(1)Parameeter on juurdepaasetav ka SEt- menuist.

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus

Kood

Seiskamisreziimid

Stt

Normaalne seiskamisreziim Stn

Seiskamisreziim kaivituskdsu kadumisel véi stopp-kasu ilmumisel.
rMP: Rambiga

FSt: Pidurdustakistiga pidurdus (mootor td6tab generaatorina)
nSt: Mootori vaba valjajooksuga seiskamine

dCl: Alalisvoolupidurdus

FSt

Kiirseiskamine digitaalsisendi nO
kaudu

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI3: Digitaalsisend LI3
L14: Digitaalsisend L14
LI5: Digitaalsisend LIS
LI6: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen'i kontrollsénast

Cd12: Bitt 12 Modbus’i voi CANopen'i kontrollsénast

Cd13: Bitt 13 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast

Cd14: Bitt 14 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast

Cd15: Bitt 15 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast

Seiskamine rakendatakse, kui sisendi loogiline seisund muutub 0-ks ja kontrollséna
bitt muutub 1-ks. Pidurdustakistiga pidurdus on seiskamine parameetri dCF kaudu
Iihendatud rambiga. Kui sisend taastub seisundisse 1 ja kaivituskask on ikka
aktiivne, taaskaivitub mootor ainult siis, kui 2-juhtmeline nivoodega juhtimine on
konfigureeritud (tCC = 2C ja tCt = LEL v&i PFO, vt Ik 27). Muudel juhtudel tuleb
saata uus kaivituskask.

Aeglustusrambi jagamistegur 0 kuni 10 4
pidurdustakistiga pidurdusel

Veenduda, et luhendatud ramp ei oleks seisatava koormuse suhtes liiga luhike.
Vaartus 0 vastab miinimumrambile.

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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StC- dClI

(jatkub)

(1)Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmeniist (SEt-).

digitaalsisendi kaudu

Alalisvoolupidurdus

nO

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI13: Digitaalsisend LI3
L14: Digitaalsisend L14
LIS: Digitaalsisend LIS
L16: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast

Pidurdus on rakendatud, kui digitaalsisendi seisundi vdi kontrollsdna biti vaartuseks

on 1.

Digitaalsisendi kaudu voi
seisakureziimina valitud
pidurdusvoolu vaartus (1)(3).

0 kuni In (2)

0,7 In (2)

5 sekundi parast piiratakse sisestatava voolu tippvaartus 0

oli seatud kérgemale vaartusele.

.5 Ith—ga juhul, kui see

Alalisvoolpidurduse
kogukestus, kui on valitud
normaalne seiskamisreziim

(1)

0,1 kuni 30 s

0,5s

(2)In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.
(3)Tahelepanu: need seadistused ei ole seotud automaatse peatamise alalispinge sisestuse

funktsiooniga.

Need parameetrid ilmuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.

Kood Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus
StC- nSt Digitaalsisendi kaudu seiskamine nO
(jatkub) mootori vaba viljajooksuga

nO: M&aramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI12: Digitaalsisend LI2
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L14
L15: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend LI6

Seiskamine rakendatakse, kui sisend on loogilises seisundis 0. Kui sisend taastub
seisundisse 1 ja kaivituskask on ikka aktiivne, kaivitub mootor uuesti vaid siis, kui
on konfigureeritud 2-juhtmeline nivoodega juhtimine. Muudel juhtudel tuleb saata

uus kaivituskask.
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Kirjeldus

Seadeulatus

Tehaseseadistus

Kood

Alalisvoolupidurdus

AdC

Automaatne alalisvoolupidurdus

(rambi 16pus)

YES

nO: Sisestus puudub

YES: Alalisvoolupidurdus muudetava ajavahemiku kestel

Ct: Pidev alalisvoolupidurdus

A See parameeter lilitab alalisvoolupidurdus-reziimile ka siis, kui kaivituskasku
ei ole antud. See parameeter on juurdepaasetav té66tava muunduri korral.

Automaatse alalisvoolupidurduse 0,1 kuni 30 s 0,5s
aeg (1)
Automaatse alalisvoolupidurduse 0 kuni 1,2 In (2) 0,7 In (2)
nivoo (1)
A Veenduda, et mootor peab sellele voolule ilma tGlekuumenemiseta vastu.
2. automaatse alalisvoolupidurduse 0 kuni 30 s Os
aeg (1)
2. automaatse alalisvoolupidurduse 0 kuni 1,2 In (2) 0,51In (2)

nivoo (1)

A Veenduda, et mootor peab sellele voolule ilma tGlekuumenemiseta vastu.

AdC SdC2 Tootamine
1
sdc —I
YES X 8dC2 ]
tdC1 tdC1 +tdc2 ¢
1
SdC1 —
Ct =0 S6C2 b |
tdC1 t
1
SdC1 —
Ct =0
t
Kaivituskask 1 —|
0 !
| t
|
|
Kiirus
0
t

(1)Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmeniiist (SEt-).

(2)In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

I:l Need parameetrid ilmuvad menltsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.




Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus

Kood

Summeerivad sisendid
V6ib kasutada Uhe voi kahe sisendi summeerimiseks ainult tugivaartuse Fr1 jaoks.

SA2 | Summeeriv sisend 2 | | Al2

nO: M&aramata

Al1: Analoogsisend Al1

Al2: Analoogsisend Al2

Al3: Analoogsisend Al3

AIP: Potentsiomeeter (ainult tidp A muundurite jaoks)

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Ndb: Tugikanal Modbus’i kaudu

CAn: Tugikanal CANopen’i kaudu.

LCC: Tugikanal kaugjuhtimisterminali kaudu, parameeter LFr SEt- menius Ik 17.
SA3 | Summeeriv sisend 3 | | nO

nO: Maaramata

Al1: Analoogsisend Al1

Al2: Analoogsisend Al2

Al3: Analoogsisend Al3

AIP: Potentsiomeeter (ainult tiip A muundurite jaoks)

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:
Ndb: Tugikanal Modbus’i kaudu

CAn: Tugikanal CANopen'’i kaudu
LCC: Tugikanal kaugjuhtimisterminali kaudu, parameeter LFr SEt- menuus Ik. 17.

Summeerivad sisendid

[Fr

Gazl—~ ¥

SA3

Markus:

Al2 on £10V sisend, mis lubab ka lahutamist negatiivse signaali litmise kaudu.

Vt taielikke jooniseid Ik 34 ja 36.
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Kiiruste eelvalikud

Eelvalida on vbimalik 2, 4, 8 vdi 16 kiirust, selleks on vaja vastavalt 1, 2, 3 voi 4 loogikasisendit.

Tuleb jalgida jargmist maarangute jarjekorda: PS2, PS4, PS8 ja PS16.

Kombinatsioonide tabel eelvalitud kiiruste sisendite jaoks

16 kiirust 8 kiirust 4 Kiirust 2 kiirust Kiiruse tugivaartus
LI (PS16) LI (PS8) LI (PS4) LI (PS2)

0 0 0 0 Tugivaartus (1)

0 0 0 1 SP2

0 0 1 0 SP3

0 0 1 1 SP4

0 1 0 0 SP5

0 1 0 1 SP6

0 1 1 0 SP7

0 1 1 1 SP8

1 0 0 0 SP9

1 0 0 1 SP10

1 0 1 0 SP11

1 0 1 1 SP12

1 1 0 0 SP13

1 1 0 1 SP14

1 1 1 0 SP15

1 1 1 1 SP16

(1)Vt jooniseid Ik 34 ja Ik 36 Tugivaartus 1 = (SP1)
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Kirjeldus | Seadeulatus

| Tehaseseadistus

Kood

Kiiruste eelvalikud

PS2 2 eelvalitud kiirust | If tCC = 2C: LI3
Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni. If tCC =3C: nO
nO: Maaramata If tCC =LOC: LI3
LI1: Digitaalsisend LI1
LI12: Digitaalsisend LI12
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L14
L15: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend LI6
Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsénast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsénast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast

PS4 4 eelvalitud kiirust | If tCC =2C: LI4
Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni. If tCC = 3C: nO
Veenduda, et PS2 oleks méaaratud enne PS4 maaramist. If tCC = LOC: LI4
nO: Maaramata
LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L14
LI5: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend LI6
Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
PS8 8 eelvalitud Kkiirust nO

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
Veenduda, et PS4 oleks maaratud enne PS8 méaaramist.

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI13: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L4
LI5: Digitaalsisend LI5
LI16: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:
Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen'i kontrollsénast
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Kood Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus
PS16 16 eelvalitud kiirust nO
Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
Veenduda, et PS8 oleks maaratud enne PS16 maaramist.
nO: Maaramata
LI1: Digitaalsisend LI1
LI12: Digitaalsisend LI2
LI13: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L14
L15: Digitaalsisend LI5
LI16: Digitaalsisend LI6
Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:
Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 10 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 15 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 20 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 25 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 30 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 35 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 40 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 45 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 50 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 55 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 60 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 70 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 80 Hz
. eelvalitud kiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 90 Hz
. eelvalitud Kkiirus (1) 0,0 kuni 500,0 Hz 100 Hz

(1)Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmeniiist (SEt-).

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Seadeulatus

Tehaseseadistus

Kood Kirjeldus
Roometalitlus

JOG Roometalitlus

Kui tCC = 2C: nO
Kui tCC = 3C: LI4
Kui tCC = LOC: nO

Tugivaartus

JGF tugivaartus

JGF tugivaartus

Maaramata

Digitaalsisend LI1
Digitaalsisend LI2
Digitaalsisend LI3
Digitaalsisend LI4
Digitaalsisend LI5S
Digitaalsisend LI6

Mootori sagedus

Ramp
DEC/DE2

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
nO:
LI1:
LI2:
LI3:
LI4:
LI5:
LI6:

Naide: 2-juhtmeline juhtimine (tCC = 2C)

Rambi sunnitud vaartus on 0.1 s

/

0

LI (JOG)
14

0

Edasi
1

z05s

0

Tagasi
1

0
_ Roometalitluse tugivaartus (1)

0 kuni 10 Hz

10 Hz

(1)Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmeniist (SEt-).

I:I Need parameetrid iimuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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+/- Kiirus
Funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 v6i L3 (vt Ik 33).
Kasutada saab kahte t66reziimi.

1 Uhe funktsiooniga nuppude kasutamine: Lisaks tddsuuna (suundade) maarangutele on vajalikud
kaks digitaalsisendit.
Sisend, mis on maaratud ,+ kiirus” kdsule, suurendab kiirust. Sisend, mis on maaratud - kiirus”
kasule, vahendab Kiirust.

2 Kahe funktsiooniga nuppude kasutamine: Vaja on vaid ihte loogikasisendit, mis on maaratud
»+ Kiirus” kasule.

+ Kiirus/ - kiirus kahefunktsiooniliste nuppudega

Kirjeldus: kummagi pddrlemissuuna korral vajutatakse 1 nuppu kaks korda. Iga tegevus suleb kontakti.

Vabastatud

(- Kiirus)

1. vajutus
(kiirus pusib)

2. vajutus
(+ Kiirus)

Edasisuuna nupp

a

ajab

Tagasisuuna nupp

Cc

cjad

Uhendusskeemi naide:

LI1: edasi
LIx: tagasi
Lly: + Kiirus

ATV 31 juhtklemmid |

]
|
Il U1 Uik Lly  +24 |
—_— —_— p— |

__CJ._

Jb ‘_\I:I
VY

Mootori sagedus

Madalaim kiirus /_'

0 LY 7
Madalaim kiirus /

Edasi

2. vajutus

1. vajutus

Tagasi
2. vajutus

1. vajutus

See +/- kiiruse tuup ei thildu 3-juhtmelise juhtimisega.
Ukskdik millise té6reziimi korral on maksimumkiirus maaratud HSP-ga (vt Ik 17).

Markus:

Kui tugivaartus lllitatakse Gmber rFC kaudu (vt Ik 34) Ukskoik milliselt tugikanalilt teisele ,,+/- kiirusega”,
kopeeritakse tugivaartus rFr (parast rampi) samaaegselt. See hoiab ara kiiruse vaara seadistumise
nulliks UmberlUlitamise ajal.
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Kood Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus

+/- kiirus (motoriseeritud potentsiomeeter)
Funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 vdi L3 ja UPdH v6i UPdt on
valitud (vt Ik 33).

+ kiirus nO
On juurdepéaéasetav ainult UPdt jaoks.

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend L4

LI5: Digitaalsisend LI5

LI6: Digitaalsisend L16

- kiirus nO
On juurdepaasetav ainult UPdt jaoks.

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

L14: Digitaalsisend L14

LI15: Digitaalsisend LIS

LI6: Digitaalsisend L16

Tugivaartuse salvestamine | | nO

Seda parameetrit saab seotult ,+/- kiirus” funktsiooniga kasutada tugivaartuse
salvestamiseks:

o Kui kaivituskask kaob (salvestatakse RAM-i)

e Kui kaob toitepinge voi kaivituskask (salvestatakse EEPROM-i).

Jargmisel kaivitusel on kiiruse tugivaartuseks viimasena salvestatud tugivaartus.
nO: Ei salvestata

rAN: Salvestamine RAM-mallu

EEP: Salvestamine EEPROM-i

I:I Need parameetrid ilmuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Pl regulaator

Joonis
Funktsioon rakendatakse analoogsisendi maaramisega Pl tagasiside jaoks (mddtmine).

LI

Taaskaivituse
{ Fr2 vealavi (,aratus”)
Sisemine Prd \ Rambid

ea-
tugivaartus F IC| inversioon [EL S '/
no n ACC DEC
(P1) EHG | FrH| _/_\_ |rFr_
oA rP2 . PG AC2 DE2
uglvaartus ' P3 Voéimendused Al3
Lehekdljed
33ja 36 P4
i
Eelvalitud PI _ .
tugivaartused Tahistus:
no— FbS
Al Parameeter:
Pl tagasiside x FbS Must ruut vastab
A2 .
tehaseseadistusele.
Al3
Tugivaartus B '

" Lehekillied 33 ja 36

Pl tagasiside
Pl tagasiside tuleb maarata Uhele analoogsisenditest (Al1, Al2 voi Al3).

Pl tugivaartus
Pl tugivaartus voib olla maaratud Uhele jargmistest parameetritest tdhtsuse jarjekorras:

- Eelvalitud tugivaartused digitaalsisendite kaudu (rP2, rP3, rP4)
- Sisemine tugivaartus (rPI)

- Tugivaartus Fr1 (vt Ik 39) LI (Pr4) LI (Pr2) Pr2 =n0O Tugivaartus
| rPl v6i Fr1
0 0 rP1 voi Fr1
. . . . 0 1 rP2
Kombinatsioonide tabel eelvalitud 1 0 P3
Pl tugivaartuste jaoks 1 1 P4

Parameetrid, mis on juurdepaasetavad
seadistusmeniiiist (SEt-):

Sisemine tugivaartus (rPI)

Eelvalitud tugivaartused (rP2, rP3, rP4)

Proportsionaalse voimenduse regulaator (rPG)

Integraalse véimenduse regulaator (rlG)

Parameeter FbS:

Parameetrit FbS vdib kasutada tugivaartuse skaleerimiseks Pl tagasiside muutuse ulatuse (anduri
nimiandmed) baasil.

Naide: Survekontroll

Pl tugivaartus (protsess) 0-5 baari (0-100%)

Surveanduri nimiandmed 0 — 10 baari

FbS = Anduri maksimaalne skalaarvaartus/ protsessi maksimaalne vaartus

FbS =10/5=2

Parameeter rSL:

Vo6ib kasutada Pl vealadve seadistamiseks kdrgemale vaartusest, millel Pl regulaator reaktiveeritakse
(,aratatakse”) parast madalaimal kiirusel to6tamise ajalave (iLS) Uletamisest tingitud peatumist.
Korrektsioonisuuna reverseerimine (PIC): Kui PIC = nO, suureneb mootori kiirus, kui viga on
positiivne, naiteks: kompressori survekontroll. Kui PIC = YES, vaheneb mootori kiirus, kui viga on
positiivne, naiteks: temperatuuri reguleerimine jahutusventilaatoriga.
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Pl kasi — automaattalitlus

See funktsioon Uhildab PI regulaatori ja rFC tugivaartuse imberlilitamise (lk 40). Kiiruse tugivaartus
antakse Fr2 voi Pl funktsiooni kaudu, soltuvalt digitaalsisendi seisundist.

Pl regulaatori seadistamine

1 Pl reziimi konfigureerimine
V1 joonist Ik 57.

2 Viia labi test tehaseseadistuste reziimis (enamikul juhtudest on see piisav).
Muunduri optimeerimiseks muuta astmeliselt ja teineteisest sdltumatult rPG-d véi rLG-d ja jalgida
moju Pl tagasisidele tugivaartuse suhtes.

3 Kui tehaseseaded on ebastabiilsed voi tugivaartus vale:

Viia 1abi test kiiruse tugivaartusega kasitsireziimis (ilma PI regulaatorita) ja muunduriga, mis on
koormatud kogu ststeemi kiirusepiiride ulatuses:
- Pdusivas seisundis peab kiirus olema stabiilne ja vastama tugivaartusele ning Pl tagasiside
signaal peab olema stabiilne.
- Seisundi muutmisel peab kiirus jalgima rampi ja stabiliseeruma kiiresti ning PI tagasiside
peab jargima kiirust.
Kui see ei ole nii, siis tuleb kontrollida muunduri seadeid ja/vdi anduri signaali ning Ghenduste digsust.

Ldlitada Umber PI rezZiimi.

brA vaartuseks maarata nO (rambi automaatset kohandamist ei toimu).

Kiiruserambid (ACC; dEC) seada mehaanika poolt lubatud miinimumile, mis ei péhjusta ObF alarmi.
Integraalne vdéimendus (rlG) seada miinimumiks.

Jalgida PI tagasisidet ja tugivaartust.

Teha mitu RUN/STORP lulitamist voi muuta kiiresti koormust vdi tugivaartust.

Seada proportsionaalne véimendus (rPG) nii, et kindlustada ideaalne kompromiss reageerimisaja ja
stabiilsuse vahel Uleminekufaasides (kerge Ulevise ja 1 kuni 2 vénget enne stabiliseerumist).

Kui tugivaartus erineb stabiilses seisundis eelvalitud vaartusest, suurendada jark-jargult integraalset
vdimendust (rlG), vahendada proportsionaalset véimendust (rPG) ja ebastabiilsuse juhtumil (pumpade
rakendused) leida kompromiss reageerimisaja ja staatilise tdpsuse vahel (vt joonist).

Viia labi testid tédolukorras tugivaartuse muutumispiiride taies ulatuses.

Stabiliseerumisaeg
Reguleeritav

vaartus rPG koérge
Tugi- Ulevise
vaartus] — Staatiline viga
Proportsionaalne \ A
véimendus ! |V
/’ rPG madal
/ Téusuaeg
aeg
rlG kdrge
Tugivaartus
Integraalne 1 A~ ~
vbéimendus !,’
/
I
;!
/’ rlG madal
aeq
Tugivaartus rPG ja rIG 6iged
e
t”
;t
aeg
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Voénkumise sagedus sdltub stisteemi kinemaatikast.

Parameeter

Tdusuaeg

Ulevise

Stabiliseerumis
aeg

Staatiline viga

rPG /

RN

/

N

riG /

N

o

/

AN
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Kood Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus
Pl regulaator
PIF | Pl regulaatori tagasiside | | nO

nO: Maaramata

Al1: Analoogsisend Al1
Al2: Analoogsisend Al2
Al3: Analoogsisend AI3

Pl regulaatori proportsionaalne 0,01 kuni 100 1
voimendus (1)

Méojutab diinaamilist kditumist Pl tagasiside kiirete muutuste ajal.

Pl regulaatori integraalne 0,01 kuni 100 1
véimendus (1)

M@djutab staatilist tdpsust Pl tagasiside aeglaste muutuste ajal.

Pl tagasiside kordistustegur (1) |  0,1kuni100 | 1

Protsessi kohandamiseks

Pl regulaatori korrektsioonisuuna nO
reverseerimine (1)

nO: tavaline
YES: vastupidine

2 eelvalitud PI tugivaartust nO

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend LI4

LI5: Digitaalsisend LI5

L16: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on voimalikud jargmised maarangud:
Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdi CANopen’i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast

4 eelvalitud PI tugivairtust | | nO

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
Veenduda, et Pr2 oleks méaaratud enne Pr4 maaramist.
nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend L14

LI15: Digitaalsisend LI5

LI6: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on véimalikud jargmised maarangud:
Cd11: Bitt 11 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i vdi CANopen’i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i vdi CANopen’i kontrollsdnast
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PI- 2. eelvalitud PI tugivaartus (1) |  Okuni100% | 30%
(jatkub) Nahtav ainult siis, kui Pr2 on sisendi valikuga rakendatud.
3. eelvalitud PI tugivaartus (1) | Okuni100% | 60%
Nahtav ainult siis, kui Pr4 on sisendi valikuga rakendatud.
4. eelvalitud PI tugivaartus (1) |  Okuni100% | 90%
Nahtav ainult siis, kui Pr4 on sisendi valikuga rakendatud.
Taaskaivituse vealavi (,,dratuslavi”) |  Okuni 100% | 0

Kui PI ja madalal kiirusel té6tamise aeg (tLS) (vt Ik 20) on konfigureeritud
samaaegselt, voib juhtuda, et Pl regulaator Uritab seada kiiruse vaartuse allapoole
LSP-d.

See pohjustab t60s haireid, mis seisnevad kaivitumises, tddtamises madalal kiirusel
ja jalle peatumises jne.

Parameetrit rDI (taaskaivituse vealavi) vdib kasutada Pl veapiiri minimiseerimiseks,
et kaivitada mootor uuesti parast pikaajalist madalal kiirusel té6tamist.

Funktsioon ei ole aktiveeritud, kui tLS =0

Sisemine PI regulaatori tugivaartus | | nO

nO: Pl regulaatori tugivaartus on Fr1, valja arvatud UPdH ja UPdt (+/- kiirust ei saa
kasutada Pl regulaatori tugivaartuseks).
YES: PI regulaatori tugivaartus on sisemine parameetri rPl kaudu.

Sisemine Pl regulaatori tugivaartus 0 kuni 100% 0

(1)

(1)Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmeniiist (SEt-).

I:I Need parameetrid ilmuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Piduri juhtimine
See funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 vdi L3 (Ik 28).

See funktsioon, mille saab maarata releele R2 vai digitaalvaljundile AOC, véimaldab muunduril juhtida
elektromagnetilist pidurit.

Pohimote
Piduri vabastamise slinkroniseerimine poérdemomendi kasvamisega kaivitamise ajal ja piduri
rakendamine kiiruse jdudmisel nulli seiskamise ajal, et valtida tdukeid.

Pidurdustsiikkel

Mootori kiirus

Kiiruse tugivaartus

Relee 2 vbi
digitaalvaljund AOC

0 t
Mootori vool

brt

Ibr

0 t
Mootori sagedus

bEt

Kiiruse tugivaartus

brL —
bER

LI edasi voi tagasi

q

t
0
|Piduri seisund | Rakendatud Vabastatud Rakendatud

Seaded, mis on juurdepaasetavad FUN- meniius:
- Piduri vabastamissagedus (brL)

- Piduri vabastamisvool (Ibr)

- Piduri vabastamisaeg (brt)

- Piduri rakendumissagedus (bEn)

- Piduri rakendumisaeg (bEt)

- Piduri vabastamisimpulss (bIP)

- Soovitatav seadistus piduri juhtimiseks:

1 Piduri vabastamissagedus

- Horisontaalne liikumine Seadistada 0-ks.

- Vertikaalne liikumine: Seadistatakse sagedusele, mis on vordne mootori nominaalse
libistusega Hz-des.

2 Piduri vabastamisvool

- Horisontaalne liikumine: Seadistada 0-ks.

- Vertikaalne liikkumine: Eelseadistatakse mootori nimivool, seejarel reguleeritakse seda, et valtida
toukeid kaivitamisel ja tagada maksimaalkoormuse pUsimine piduri vabastamisel.
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Piduri vabastamisaeg (brt)

Kohandada vastavalt piduri tilbile. See on aeg, mis on vajalik mehaanilise piduri vabastamiseks.
Piduri rakendumissagedus (bEn)

Horisontaalne liikumine: Seadistada 0-ks.

Vertikaalne liikumine: Seadistatakse sagedusele, mis on vordne mootori nominaalse

libistusega Hz-des. Tahelepanu: bEn maks = LSP, seetottu tuleb LSP vaartus seada eelnevalt
piisavalt kérgeks.

Piduri rakendumisaeg (bEt)

Kohandada vastavalt piduri tilbile. See on aeg, mis on vajalik mehaanilise piduri rakendumiseks.
Piduri vabastamisimpulss

Horisontaalne liikumine: Seadistada vaartusele nO.

Vertikaalne liikumine: Seadistada vaartusele YES ja veenduda, et mootori p66érdemomendi suund
asendis ,Edasisuunas” vastaks koormuse kasvamisele. Vajaduse korral vahetada mootori toitepinge
kaks faasi omavahel. See parameeter tekitab mootori kasvava poérdemomendi, sdltumata
kasklusega maaratud tddsuunast, et hoida koormust paigal, kui pidur vabastatakse.
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Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus

Kood

Piduri juhtimine
See funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 v6i L3 (Ik 34).

bLC

Piduri juhtimise konfiguratsioon | | nO

nO: Maaramata

r2: Relee R2

dO: Digitaalvaljund AOC

Kui bLC on maaratud, sunnitakse parameetrid FLr (Ik 74) ja brA (Ik 46) vaartusele
nO, parameeter OPL (lk 74) sunnitakse vaartusele YES.

Piduri vabastamise sagedus 0,0 kuni 10,0 Hz | Vastavalt muunduri
voimsusele

Mootori voolulavi piduri 0 kuni 1,36 In (1) | Vastavalt muunduri

vabastamiseks voimsusele

Piduri vabastamisaeg Okuni5s 0,5s

Madal kiirus 0 kuni HSP (lk 17) 0 Hz

Mootori sagedus miinimumtugivaartuse juures. Seda parameetrit saab muuta ka
SEt- menli kaudu (Ik 17)

Pidurite rakendamise sageduspiir | n0O—0kuniLSP | nO

nO: Ei ole maaratud

0 kuni LSP Seadistamise ulatus (Hz)

Kui bLC on maaratud ja bEn jaab vordseks nO-ga, lukustub muundur bLF
veateatega esimese kaivituskdsu juures.

Piduri rakendumisaeg Okuni5s 0,5s

Piduri vabastamisimpulss nO

nO: Kui pidur vabastatakse, vastab mootori péérdemoment kaivituskdsus maaratud
poo6riemissuunale.

YES: Kui pidur vabastatakse, on mootori p66érdemoment suunatud alati
edasisuunas, séltumata kaivituskasuga maaratud podrlemissuunast.

A Veenduda, et mootori pdérdemoment kasu ,Edasi” korral vastaks
koormuse kasvamisele. Vajaduse korral vahetada mootori toitepinge kaks
faasi omavahel.

(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

I:I Need parameetrid ilmuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Kood

Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus

Umberliilitus teisele voolupiirile
See funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 v&i L3 (Ik 34).

LC2

Umberliilitus teisele voolupiirile | | nO

Maaratud digitaalsisendi valik rakendab funktsiooni.
nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI12: Digitaalsisend LI2

LI13: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend LI4

LI5: Digitaalsisend LI5S

L16: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast

CL1 on rakendatud, kui digitaalsisend voi kontrollsdna bitt on seisundis 0 (SEt-
menud lk 20).
CL2 on aktiveeritud, kui digitaalsisend vdi kontrollséna bitt on seisundis 1.

IGEZIN 2. voolupiirang (1) | 0,25 kuni 1,51n (2) | 1,5 In (2)

(1) Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmendudist (SEt-).
(2) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

I:I Need parameetrid ilmuvad menllsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus

Kood

Mootori Umberliilitus
See funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 vdi L3 (Ik 34).

CHP

Mootor 2, iimberliilitus | | nO

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI12: Digitaalsisend LI2
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L4
LI15: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on voimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsdnast

LI v6i bitt = 0 Mootor 1
LI voi bitt = 1 Mootor 2

- Mootori iUmberlilitamise funktsioon deaktiveerib
mootori termokaitse. Seetdttu tuleb kasutusele votta
valised mootori termokaitsevahendid.

A - Seda kasku kasutades ei tohi kasutada
automaathaalestuse funktsiooni tUn (lk 24) ega
konfigureerida tUn = rUn vdi POn.

- Parameetrite muudatusi voetakse arvesse vaid siis,
kui muundur on lukustatud.

Mootori andmeplaadil antud Vastavalt muunduri | Vastavalt muunduri
nimipinge (mootor 2). vbimsusele vBimsusele

ATV31eeeM2: 100 — 240 V

ATV31eeeM3X: 100 — 240 V
ATV31eeeN4: 100 — 500 V..
ATV31eeeS6X: 100 — 600 V

Mootori andmeplaadil antud 10 kuni 500 Hz 50 Hz
nimisagedus.
UnS (voltides) S C
A Suhe FrS (Hz) ei tohi Uletada jargmisi vaartusi

ATV31eeeM2: maks. 7

ATV31eeeM3X: maks. 7

ATV31eeeN4: maks. 14

ATV31eeeS6X: maks. 17

Tehaseseadistus on 50 Hz v6i 60 Hz juhul, kui bFr vaartus on 60 Hz.
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Mootori andmeplaadil antud 0,25 kuni 1,5 In (2) | Vastavalt muunduri
mootori nimivool (mootor 2). vdimsusele

Mootori andmeplaadil antud 0 kuni Vastavalt muunduri
mootori nimikiirus (mootor 2) 32760 p/min. vbimsusele

0 kuni 9999 p/min ja seejarel 10,00 kuni 32,76-10° p/min
Kui andmeplaat naitab nimikiiruse asemel stinkroonkiirust ja libistust hertsides voi
protsendina, tuleb nimikiirus arvutada jargmiselt:

ik o
e Nimikiirus = sinkroonkiirus x Ut 1I|(t)3(|)stusA)

vOi 50 — libistus Hz
¢ Nimikiirus = stinkroonkiirus x 50
VoI 60 — libistus Hz
e Nimikiirus = stinkroonkiirus x 60

(50 Hz mootoritele)

(60 Hz mootoritele)

(1) Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmenuist (SEt-).
(2) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

I:I Need parameetrid ilmuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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CHP-
(jatkub)

Kirjeldus Seadeulatus Tehaseseadistus
Mootori andmeplaadil antud cos ¢ 0,5 kuni 1 Vastavalt muunduri
(mootor 2) vbimsusele
Pinge/sageduse suhte tiibi valik, n

mootor 2

L: Konstantne péérdemoment paralleelselt ihendatud mootoritele voi
spetsiaalmootoritele.

P: Muutuv p66rdemoment: pumpadele ja ventilatsiooniajamitele

n: Anduriteta voovektorjuhtimine pusiva pddrdemomendiga rakendustele

nLd: Energiasadastu-reziim, muutuva péérdemomendiga rakendustele, mis ei ndua
suurt dinaamikat.

(kaitub sarnaselt P suhtega ilma koormuseta ja n suhtega koormusega).

Pinge
Lins
r”' /
L S
f" n ‘,,.-""/
—" P
- ~ Sagedus
Frs
IR 0 kuni 20
kompensatsioon/pingekompensatsioon, 100%
mootor 2 (1)

Kui UFt2 = n vai nLd: IR kompensatsioon. Kui UFt2 = L voi P:
Pingekompensatsioon.

Kasutatakse pédrdemomendi optimeerimiseks vaga vaikesel kiirusel (suurendada
UFr vaartust, kui jbumoment ei ole piisav).

Veenduda, et Ufr2 ei oleks sooja mootori korral liiga kérge (ebastabiilsuse oht)
UFt2 muutmine pohjustab UFr2 vaartuse taastumise tehase algseadistusele (20%).

Sageduskontuuri véimendus, mootor 2 (1) 1 kuni 20
100%

Parameeter on juurdepaasetav vaid siis, kui UFt2 = n voi nLd.

Parameeter FLG seadistab muunduri véimet jargida kiiruse rampi kaitatavate
ajamite inertsi pdhjal.

Liiga suur véimendus vdib pdhjustada t66 ebastabiilsust.

FLG2 vaike FLG2 bige FLG2 suur

Hz He Hz

50 50 50 T4 S

o Sellisel juhul tuleb 4 4o Sellisel juhul tuleb
30 suurendada FLG2 30 30 vahendada FLG2
20 vaartust. 20 20 vaartust.

10 10 10

] 0 0
=10 =10 =10

1 1] -1
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Sageduskontuuri stabiilsus, mootor 2 (1) 1 kuni 20

100%

Parameeter on juurdepaasetav vaid siis, kui UFt2 = n voi nLd.

Kasutatakse stabiilse seisundi juurde pddrdumise reguleerimiseks parast
kiirusemuutust (kiirendamist voi aeglustamist) vastavalt ajami dunaamikale.
Muuta stabiilsust jark-jargult, et valtida kiiruse tletamist.

StA2 vaike StA2 dige StA2 suur

Hz Hz Hz

50 '(\ S0 50

40 40 40 . .

- Sellisel juhul a0 a0 S__elhsel juhul

suurendada StA2 vahendada StA2

= vadrtust 0 20 vaartust

10 10 10

0+ 0 o
=10 =10 =10

o s 0z 0.3 04 [HE-T } 01 0.2 03 0.4 0.5 1 ] 01 0.2 D3 04 s
Libistuskompensatsioon, mootor 2 (1) 0 kuni 100
150%

Parameeter on juurdepaasetav vaid siis, kui UFt2 = n vai nLd.

Kasutatakse mootori nimikiirusega maaratud libistuskompensatsiooni vaartuse
muutmiseks.

Mootori andmeplaadil antud kiirused ei ole alati tapsed.

Kui libistuse seadistatud vaartus < tegelik libistus, siis ei td6ta mootor pisivas
reziimis dige kiirusega.

Kui libistuse seadistatud vaartus > tegelik libistus, siis on mootor
Ulekompenseeritud ja kiirus on ebastabiilne.

(1) Parameeter on juurdepaasetav ka seadistusmenuist (SEt-).

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.

69




Loppliilitiga juhtimine
See funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 vdi L3 (Ik 28).
Muundurit saab juhtida Ghe v6i kahe I6pplilitiga (1 vdi 2 td6suunda):
- Unhe véi kahe digitaalsisendi maaramine (edasisuuna piir, tagasisuuna piir)
- Seiskamise tilbi valik (vaba valjajooks, rambiga vdi pidurdustakistiga pidurdus)
Parast seiskamist v6ib mootor uuesti kaivituda ainult vastupidises suunas.
- Seiskamine toimub, kui sisend on seisundis 0. Konkreetse t66suuna maarab see sisend, mis on

seisundis 1.
Kood Kirjeldus | Seadeulatus | Tehaseseadistus
Loppliilititega juhtimine
See funktsioon on juurdepaasetav vaid siis, kui LAC = L2 v6i L3 (Ik 34).
LAF Piirvaartus edasisuunas | | nO

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI3: Digitaalsisend LI3
L14: Digitaalsisend L14
LI5: Digitaalsisend LIS
LI6: Digitaalsisend L16

LAr Piirvaartus tagasisuunas nO

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI13: Digitaalsisend LI3
L14: Digitaalsisend L14
LI5: Digitaalsisend LI5S
L16: Digitaalsisend LI6

Seiskamise tiiip Ioppliilitiga nSt
juhtimisel

rMP: Rambiga
FSt: Pidurdustakistiga pidurdus
nSt: Mootori vaba valjajooksuga seiskamine

I:I Need parameetrid iimuvad naidikule vaid siis, kui funktsioon on digitaalsisendi valiku teel
rakendatud.
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SCS

Konfiguratsiooni salvestamine (1) | | nO

nO: Funktsioon ei ole aktiivne

Strl: Salvestab kehtiva konfiguratsiooni (kuid mitte automaathaalestuse tulemusi) EEPROM-i.

SCS lulitub automaatselt tagasi nO-ks niipea, kui salvestus on toimunud. Seda funktsiooni

kasutatakse teise konfiguratsiooni reservis hoidmiseks lisaks to6tavale konfiguratsioonile.

Tehases valminud muunduril on nii tddtav konfiguratsioon kui ka varukonfiguratsioon

algvaartustatud tehaseseadistustele.

o Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on GUhendatud muunduriga, tekivad jargmised
lisavaliku vdimalused: FIL1, FIL2, FIL3, FIL4 (failid, mis on saadaval kaugjuhtimisterminali
EEPROM-malus tédkonfiguratsiooni salvestamiseks). Neid vdib kasutada 1 kuni 4
erineva konfiguratsiooni sailitamiseks, mida vdib ka salvestada voi Ule kanda teistele
sama vdimsusklassi muunduritele.

SCS lulitub automaatselt tagasi nO-ks niipea, kui salvestus on toimunud.

FCS

Tagasipoordumine tehaseseadistuse juurde / nO
konfiguratsiooni taastamine (1)

nO: Funktsioon ei ole aktiivne

rECI: Téokonfiguratsioon muutub identseks varukonfiguratsiooniga, mis on varem SCS = Strl

poolt salvestatud. rECI on nahtav ainult siis, kui varundus on varem toimunud. FCS muutub

automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.

Inl: Té6konfiguratsioon muutub identseks tehaseseadistusega. FCS muutub automaatselt

nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.

o  Kui lisavarustuses olev kaugjuhtimisterminal on Ghendatud muunduriga, tekivad
jargmised lisavaliku vdimalused juhul, kui vastavad failid on laetud kaugjuhtimisterminali
EEPROM:-i (0 kuni 4 faili): FIL1, FIL2, FIL3, FIL4. Need vdimaldavad kehtiva
konfiguratsiooni asendada Uhega neljast konfiguratsioonist, mis vdivad olla salvestatud
kaugjuhtimisterminalis.

FCS muutub automaatselt nO-ks niipea, kui operatsioon on toimunud.

Tahelepanu: Kui naidikule ilmub lUhiajaliselt nAd enne, kui FCS lulitub tagasi nO-ks,
tdhendab see seda, et konfiguratsiooni Ulekanne ei ole véimalik ja et seda ei ole toimunud
(nt erinevad muundurite andmed). Kui naidikule ilmub lGhiajaliselt ntr parast seda, kui
parameeter on lUlitunud tagasi nO-ks, on toimunud viga konfiguratsiooni tGlekandmises ja
tehaseseaded tuleb taastada Inl abil.

Mélemal juhul tuleb Ulekantavat konfiguratsiooni enne uut katset kontrollida.

A rECI, Inl ja FL1 — FL4 vaartuste salvestamiseks tuleb klahvi ENT 2 sekundit
all hoida.

(1)SCS ja FCS on juurdepaasetavad mitme konfiguratsioonimentit kaudu, kuid nende parameetrite
vaartused on kdéikides meniides ja seadistustes Uhtselt kehtivad.
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Parameetreid saab muuta ainult siis, kui muundur on seisatud ja kaivituskadsku ei ole malus.
Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see meniii kattesaadav,

kui lliti on asendis .

FLE-

-

Kood Kirjeldus Tehaseseadistus
Atr Automaatne taaskaivitus nO

nO: Funktsioon ei ole aktiivne

YES: Automaatne taaskaivitus parast lukustumist rikke tottu, kui rike on kadunud ja
tootingimused vdimaldavad taaskaivitamist. Taaskaivitamine toimub automaatsete
kaivituskatsete seeriana, milles on kaivituskatsed Uksteisest eraldatud jarjest pikemate
ooteperioodidega: 1's, 5 s, 10 s, seejarel jargmiste perioodide kestus 1 minut.

Kui taaskaivitamine ei ole enne konfigureeritud aja tAr I6ppemist 6nnestunud, peatatakse
protseduur ja muundur jaab lukustatuks seni, kuni see lllitatakse valja ja uuesti sisse.
Seda funktsiooni saab kasutada jargmiste rikete korral:

Valine rike (EPF)

4-20 mA tugivaartuse kadumine (LFF)

CANopen’i rike (COF)

Susteemi Glepinge (OSF)

Toitepinge faasi kadu (PHF)

Mootori faasi kadumine (OPF)

Alalispingesiini Ulepinge (ObF)

Mootori Glekoormus (OLF)

Jarjestikihendus (SLF)

Muunduri Glekuumenemine (OHF)

Muunduri ohutusrelee pusib aktiveerituna, kui see funktsioon on aktiivne. Kiiruse tugivaartus ja
tddsuund tuleb sailitada.

Kasutada 2-juhtmelist juhtimist (tCC = 2C) koos seadistusega tCt = LEL vdi PFO (Ik 27).

Kontrollida, et automaatne taaskaivitus ei ohustaks mingil viisil inimesi
vOi seadmeid.
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rSF

Taaskaivitusprotsessi maksimaalne kestus 5

5: 5 minutit

10: 10 minutit

30: 30 minutit

1h: 1 tund

2h: 2 tundi

3h: 3 tundi

Ct: Piiramatu

See parameeter ilmub menllsse, kui Atr = YES. Seda voib kasutada Uksteisele jargnevate
kaivituskatsete arvu piiramiseks korduva rikke korral.

Aktiivse rikketeate nullimine | ei

nO: M&aramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI12: Digitaalsisend LI12
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L14
L15: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend L16

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.

FLE-

|

-
—

Kood

Kirjeldus Tehaseseadistus

FLr

Lendstart (pdorleva ajami sujuv taaskaivitus) nO

Kasutatakse sujuva taaskaivituse vdimaldamiseks, kui kaivituskask on sailinud parast jargmisi
sindmusi:

- toitepinge kadumine vai valjalllitamine

- aktiivse rikketeate nullimine v6i automaatne taaskaivitus

- ajami seiskamine vaba valjajooksuga.
Muunduri poolt maaratud kiirus Iahtub mootori hinnangulisest kiirusest taaskaivituse hetkel ja
jalgib siis rampi kuni kiiruse tugivaartuse saavutamiseni.
See funktsioon nduab 2-juhtmelist juhtimist ({CC = 2C) koos seadistusega tCt = LEL vdi PFO.
nO: Funktsioon ei ole aktiivne
YES: Funktsioon on aktiivne.
Kui funktsioon on sisse lilitatud, rakendub see iga kaivituskasu korral, pdhjustades vaikest
viivitust
(maks. 1 sekund).
FLr on sunnitud seisundisse nO, kui piduri juhtimine (bLC) on maaratud (lk 64).

EtF

Vline rike | nO

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI3: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L4
LI5: Digitaalsisend LI5
LI6: Digitaalsisend LI6

Kui LAC = L3, on vdimalikud jargmised maarangud:

Cd11: Bitt 11 Modbus’i vdoi CANopen'i kontrollsénast
Cd12: Bitt 12 Modbus’i vdi CANopen'i kontrollsénast
Cd13: Bitt 13 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd14: Bitt 14 Modbus’i voi CANopen’i kontrollsdnast
Cd15: Bitt 15 Modbus’i voi CANopen'i kontrollsénast
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EPL

Seiskamisreziim vilise rikke EPF esinemisel | YES

nO: Riket ignoreeritakse

YES: Rikketeade koos seiskamisega ajami vabal valjajooksul
rNP: Rikketeade koos rambiga seiskamisega

FSt: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

OPL

Mootori faasi kadumise rikketeate konfiguratsioon | YES

nO: Funktsioon ei ole aktiivhe

YES: OPF rikketeate valjastamine.

OAC: Rikketeadet ei valjastata, kuid toimub valjundpinge kontroll, et valtida voolu liiga suureks
kasvamist, kui iUhendus mootoriga taastub, ja lendstarti ka juhul, kui FLr = nO. Kasutada koos
mootori kontaktoriga.

OPL on sunnitud seisundisse YES, kui piduri juhtimine (bLC) on maaratud (lk 64).

IPL

Toitepinge faasi kadumise rikketeate konfiguratsioon | YES

See parameeter on juurdepaasetav ainult 3-faasilistel muunduritel.
nO: Riket ignoreeritakse
YES: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

OHL

Seiskamisreziim muunduri tlekuumenemise rikketeate OHF YES
korral

nO: Riket ignoreeritakse

YES: Rikketeade koos seiskamisega ajami vabal valjajooksul
rNP: Rikketeade koos rambiga seiskamisega

FSt: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

OLL

Seiskamisreziim mootori iilekoormuse rikketeate OLF korral | YES

nO: Riket ignoreeritakse

YES: Rikketeade koos seiskamisega ajami vabal valjajooksul
rNP: Rikketeade koos rambiga seiskamisega

FSt: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

SLL

Seiskamisreziim Modbus’i jarjestikiihenduse YES
rikketeate SLF korral

nO: Riket ignoreeritakse

YES: Rikketeade koos seiskamisega ajami vabal valjajooksul
rNP: Rikketeade koos rambiga seiskamisega

FSt: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

COL

Seiskamisreziim CANopen’i YES
jarjestikiihenduse rikketeate COF korral

nO: Riket ignoreeritakse

YES: Rikketeade koos seiskamisega ajami vabal valjajooksul
rNP: Rikketeade koos rambiga seiskamisega

FSt: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

tnL

Konfiguratsioon automaathaalestuse YES
rikketeate tnF korral

nO: Riket ignoreeritakse (muundur taastab tehaseseadistuse)
YES: Rikketeade koos muunduri lukustamisega.

LFL

Seiskamisreziim 4-20 mA signaali kadumise nO
rikketeate LFF korral.

nO: Riket ignoreeritakse (ainuke vdimalik vaartus, kui CrL3 = 3 mA, vt |k 28)

YES: Rikketeade koos seiskamisega ajami vabal valjajooksul

LFF: Muundur lilitub vahendatud kiirusele (parameeter LFF)

rLS: Muundur sailitab kuni rikke kadumiseni kiirust, millega ta to6tas rikke tekkimise hetkel.
rNP: Rikketeade koos rambiga seiskamisega

FSt: Rikketeade koos pidurdustakistiga pidurdusega

A Enne LFL seadistamist vaartusele YES, rMP voi FSt kontrollida sisendi Al3 Ghendamist.
Vastasel juhul véib muundur anda koheselt LFF rikketeate.
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LFF

Vahendatud kiirus 0 kuni 10 Hz
500 Hz

Vahendatud kiirus seiskamiseks rikkeolukorras.

drn

Piiratud t66 iilepinge korral | | nO

nO: Funktsioon ei ole aktiivne

YES: Jalgitava toitepinge lavi on:

ATV31eeeM2: 130 V

ATV31eeeM3X: 130 V

ATV31eeeN4: 270 V

ATV31eeeS6X: 340 V

Sellisel juhul tuleb kasutada liinifiltrit ja muunduri t66véime ei ole garanteeritud.

Selle funktsiooni maaramiseks tuleb vajutada klahvi ,ENT” ja hoida seda all 2 sekundit.

StP

Juhitud seiskamine toitepinge katkestuse nO
korral

nO: Muunduri lukustamine ja mootori seiskamine vabal valjajooksul

NNS: See seiskamisreziim kasutab inertsi muunduri toitepinge séilitamiseks nii kaua kui
vBimalik.

rNP: Seiskamine vastavalt valitud rambile (dEC voi dE2)

FSt: Pidurdustakistiga pidurdus, seiskamisaeg séltub inertsist ja muunduri pidurdusvéimest.

InH

Rikke tokestamine | | nO

Rikete tdkestamine vdib kahjustada muundurit nii, et see muutub
remondikélbmatuks. Sel juhul garantii kehtivus kaob.

nO: Maaramata

LI1: Digitaalsisend LI1
LI2: Digitaalsisend LI2
LI13: Digitaalsisend LI3
LI4: Digitaalsisend L14
LI5: Digitaalsisend LI5
L16: Digitaalsisend LI6

Rikete jalgimise funktsioon on aktiivne, kui sisend on seisundis 0.

Funktsioon on mitteaktiivhe, kui sisend on seisundis 1.

Koik aktiivsed rikketeated nullitakse sisendsignaali tdusva frondiga (1 kuni 0).

Selle funktsiooni maaramiseks tuleb vajutada klahvi ,ENT” ja hoida seda all 2 sekundit.

rPr

Toédaja nullimine | | nO

nO: Ei
rtH: Tédaja nullimine
Parameeter rPr muutub automaatselt tagasi nO-ks, niipea kui nullimine on toimunud.
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Andmesidemenuu COM-
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Parameetreid saab muuta ainult siis, kui muundur on seisatud ja kaivituskasku ei ole malus.
Parameetritesse Add, tbr, tFO, AdCO ja bdcO tehtud muutused voetakse arvesse alles parast

taaskaivitust.

Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see meniii kattesaadav,

kui lliti on asendis .

Eﬂn—l+l
Kood Kirjeldus Seadeulatus | Tehaseseadistus
Add Modbus: muunduri aadress 1 kuni 247 1
tbr Modbus: edastuskiirus 19200
4.8: 4800 bps
9.6: 9600 bps

19.2: 19200 bps

(Tahelepanu: Kaugjuhtimisterminali saab kasutada ainult sellel seadistuse vaartusel.)

tFO Modbus andmeside formaat

8E1

saab kasutada vaid sellel seadistuse vaartusel.)
8n1: 8 andmebitti, paarsuskontrollita, 1 stopp-bitt
8n2: 8 andmebitti, paarsuskontrollita, 2 stopp-bitti

801: 8 andmedbitti, paarsuskontroll paaritu, 1 stopp-bitt
8E1: 8 andmebitti, paarsuskontroll paaris, 1 stopp-bitt (Tahelepanu: Kaugjuhtimisterminali

ttO Modbus: kontrollaeg 0,1 kuni 10 s 10 s
AdCO CANopen: muunduri aadress 0 kuni 127 0
bdCO CANopen: edastuskiirus 125

10.0: 10 kbps
20.0: 20 kbps
50.0: 50 kbps
125.0: 125 kbps
250.0: 250 kbps
500.0: 500 kbps
1000: 1000 kbps

ErCO CANopen: Vearegister (ainult lugemine)

0: "Viga puudub”

1: ”Siini valjalulitusviga”

2: "Kasutusaja viga”

3: "CAN uletaitumine”

4: "Sunkronisatsiooni viga”

76




FLO Sunnitud kohaliku juhtimise reziim nO

nO: M&aramata

LI1: Digitaalsisend LI1

LI2: Digitaalsisend LI2

LI3: Digitaalsisend LI3

LI4: Digitaalsisend L14

L15: Digitaalsisend LI5

LI6: Digitaalsisend LI6

Sunnitud kohalikus reziimis antakse muunduri juhtimine Gle terminaliplokile ja terminali
naidikule.

Tugikanali ja juhtimiskanali valik sunnitud Al1
kohalikus reziimis AIP
Juurdepaasetav ainult siis, kui LAC =3 ATV31eeeA jaoks.

Sunnitud kohalikus reziimis vbetakse arvesse vaid kiiruse tugivaartust. Pl funktsioonid,
summeerivad sisendid jms ei ole aktiivsed.

Vt jooniseid 1k34 kuni 37.

Al1: Analoogsisend Al1, digitaalsisendid LI

Al2: Analoogsisend Al2, digitaalsisendid LI

Al3: Analoogsisend Al3, digitaalsisendid LI

AIP: Potentsiomeeter (ainult tidp A muundurid), RUN/STOP klahvid

LCC: Kaugjuhtimisterminal: LFr tugivaartus Ik 17, RUN/STOP/FWD/REV klahvid.

I:I Need parameetrid iimuvad menulsse vaid siis, kui funktsioon on aktiveeritud.
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Naidikumenuu SUP-

II.._ = LFr

Alam-menuu

CHT)
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Parameetrid on juurdepaasetavad nii tootava kui ka seisatud muunduri korral.
Lisavarustusse kuuluval kaugjuhtimisterminalil on see meniii kdttesaadav, kui luliti on suvalises
asendis.

Ménel funktsioonil on mitu parameetrit. Programmeerimise lihtsustamiseks ja tarbetu parameetrite
sirvimise valtimiseks on need funktsioonid grupeeritud alam-mendiddesse.
L IA- I

Nii nagu menlUsid, tahistatakse ka alam-meniisid koodile jargneva sidekriipsuga: Naiteks

Kui muundur t66tab, kuvatakse naidikul Ghte jalgitavat parameetrit. Vaikimisi on kuvatavaks
parameetriks mootorile toimiv valjundsagedus (parameeter rFr).

Jalgitava parameeteri muutmise kinnitamiseks ja salvestamiseks vajutada ja hoida all klahvi ,ENT”

(2 sekundit), samaaegselt kuvatakse naidikul jalgitava parameetri uus vaartus. Sellest hetkest alates
kuvatakse to6tava muunduri ndidikul seda parameetrit (ka parast seda, kui muundur on vahepeal valja
[Ulitatud).

Kui uut valikut klahvi ,ENT” vajutamisega teist korda ei kinnitata, p66rdub muundur parast valjaltlitamist
tagasi eelmise parameetri juurde.
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FrH

Kirjeldus Muutuse ulatus

Sageduse tugivaartus juhtimiseks sisseehitatud voi 0 kuni 500 Hz
kaugjuhtimisterminali kaudu

Sisemine PI tugivaartus 0 kuni 100%

Sageduse tugivaartus enne rampi (absoluutvaartus) 0 kuni 500 Hz

rFr

Mootorile toimiv vdljundsagedus - 500 Hz kuni + 500 Hz

SPd1
vOi
SPd2
vOi
SPd3

Viljundvaartus kasutajaiihikutes
SPd1, SPd2 ja SPd3 sdltuvad parameetri SAS vaartusest, vt Ik 21 (tehaseseadistuses SPd3).

LCr

Vool mootoris

Opr

Mootori voimsus

100% = mootori nimivéimsus, mis on arvutatud drC- menuusse sisestatud parameetrite pdhjal.

Uln

Toitepinge (annab toitepinge alalispingesiini kaudu, mootor vdib tdé6tada voi olla seisatud).

tHr

Mootori temperatuuriseisund

100% = Nominaalne temperatuuriseisund
118% = ,OKF” lavi (mootori lUlekoormus)

tHd

Muunduri temperatuuriseisund

100% = Nominaalne temperatuuriseisund
118% = ,OHF” lavi (mootori Glekoormus)

LFt

Viimane rike

bLF: Piduri juhtimise rike

CFF: Konfiguratsioon (parameetrid) ebadige
CFI: Konfiguratsioon (parameetrid) kehtetu
COF: Andmesidehaire liinil 2 (CANopen)
CrF: Kondensaatorite eel-laadimise rike
EEF: EEPROM malu térge

EPF: Valine rike

InF: Sisemine rike

LFF: 4-20 mA rike Al3-I

nOF: Rike ei ole salvestatud

ObF: Alalispingesiini tlepinge

OCF: Ulevool

OHF: Muunduri Glekuumenemine

OLF: Mootori Glekoormus

OPF: Mootori faasi kadumine

OSF: Toite Ulepinge

PHF: Toitepinge faasi kadumine

SCF: Mootori lihis (faas, maa)

SLF: Modbus’i andmesidehaire

SOF: Mootori liigne kiirus

tnF: Automaathaalestuse rike

USF: Toite alapinge

Otr

Mootori péérdemoment

100% = mootori nimipddrdemoment, mis on arvutatud drC- menlUsse sisestatud parameetrite
pdhjal.

rtH

Tobaeg | 0 kuni 65530 tundi

Koguaeg, mille jooksul mootor on olnud sisse lulitatud.
0 kuni 9999 (tundi) ja seejarel 10,00 kuni 65,53-10° (tundi).
Saab nullida parameetriga rPr FLt- mentius (vt Ik 75).

I:I Need parameetrid ilmuvad menlisse vaid siis, kui funktsioon on rakendatud.
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Kood Kirjeldus
Cod Terminali lukustuskood
Véimaldab kaitsta terminalikonfiguratsiooni, kasutades juurdepaasukoodi.
& Tahelepanu: Enne koodi sisestamist tuleb see kindlasti hoolikalt iiles
markida!
e  OFF: Juurdepaasu piiramise koode ei kasutata

- Juurdepaasu lukustamiseks sisestada kood (2 kuni 9999). Vaartust naidikul
saab suurendada A klahvi abil. Seejarel vajutada ,ENT”. Naidikule iimub ,On”,
mis naitab, et parameetrid on lukustatud.

e  On: Kood (2 kuni 9999) lukustab juurdepaasu.

- Juurdepaasu avamiseks sisestada kood (suurendades vaartust naidikul
klahvi A abil). Kood jaab naidikule ja juurdepaas on avatud kuni jargmise
valjaltlitamiseni. Jargmisel sisselllitamisel on juurdepaas parameetritele jalle
suletud.

- Kui sisestatakse vale kood, ilmub naidikule ,On” ja parameetrid jadvad
lukustatuks.

o XXXX: Juurdepaas parameetritele on avatud (kood jaab naidikule).

- Lukustuse uueks aktiveerimiseks sama koodiga, kui parameetrid on
lukustusest vabastatud, podrduda tagasi seisundi ,On” juurde, vajutades klahvi
V ja seejarel klahvi ,ENT”. Naidikule ilmub ,On”, mis naitab, et parameetrid on
lukustatud.

- Etlukustada ligipaas uue koodiga parast seda, kui parameetrid on lukust
vabastatud, sisestada uus kood (naidikul olevat vaartust muuta klahvidega A
voi V) ja seejarel vajutada klahvi “ENT”. Naidikule ilmub ,,On”, mis naitab, et
parameetrid on lukustatud.

- Lukustuse Iopetamiseks, kui parameetrid on lukust vabastatud, p66rduda
tagasi seisundi ,OFF” juurde, vajutades klahvi V¥ ja seejarel klahvi “ENT”.
Naidikule jaab kiri ,OFF” Parameetrid on lukust vabastatud ja jaavad
vabastatuks ka parast jargmist taaskaivitamist.

Kui juurdepaas on lukustatud koodiga, on véimalik juurde paaseda vaid jalgimisparameetritele
kuvatavate parameetrite ajutise valiku kaudu.
tuS Automaathailestuse seisund
tAb: Mootori juhtimiseks kasutatakse vaikimisi etteantud staatori takistuse vaartust.
PEnd: Automaathaalestuse kasklus on antud, kuid see ei ole veel toimunud.
PrOG: Automaathaalestus kestab
FAIL: Automaathaalestus ebadnnestus.
dOnE: Automaathaalestuse funktsiooniga méddetud staatori takistust kasutatakse muunduri
juhtimisel.
Strd: Kllma staatori takistus (rSC ei ole nO), mida kasutatakse mootori juhtimisel.
udpP Kuvab ATV31 pisivara versiooni.

Naiteks: 1102 = V1.1 |IE02.
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Digitaalsisendi funktsioonid.

LITA | VGib kasutada igale sisendile maaratud funktsioonide kuvamiseks. Kui uhtegi funktsiooni ei
LI2A | ole maaratud, kuvatakse nO. Labi funktsioonide kerimiseks kasutada klahve A ja ¥. Kui
LIBA | Ghele sisendile on maaratud mitu funktsiooni, tuleb veenduda, et need on thilduvad.

LI4A

LI5A

LIGA

LIS | Voib kasutada digitaalsisendite seisundi kuvamiseks

(kasutades naidikusegmente: Ulemine = 1, alumine = 0)

e AT

L1 L2 LI3 L4 LI5S LIB

Naide Ulal: LI1 ja LI6 on seisundis 1, LI2 kuni LI5 seisundis O.

Analoogsisendi funktsioonid

AlMA
AlI2A
AlI3A

Vo6ib kasutada igale sisendile maéaratud funktsioonide kuvamiseks. Kui Uhtegi funktsiooni ei
ole maaratud, kuvatakse nO. Labi funktsioonide kerimiseks kasutada klahve A ja V. Kui
Uhele sisendile on maaratud mitu funktsiooni, tuleb veenduda, et need on Ghilduvad.
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Hooldus

Hooldamine

Altivar 31 ei vaja ennetavat hooldust. Sellest hoolimata on soovitatav regulaarselt 1abi viia jargmised

toimingud:

¢ Kontrollida Gihenduste seisukorda ja tugevust.

e Veenduda, et seadme keskkonna temperatuur pisib normaalsel tasemel ja ventilatsioon on tdhus
(ventilaatorite keskmine t66aeg: 3 kuni 5 aastat séltuvalt téotingimustest).

e Puhastada muundur tolmust.

Hooldusabi, rikete kuvamine

Kui seadistamise voi t60 ajal tekib térkeid, veenduda, et té6keskkonna, installeerimise ja Ghenduste
kohta esitatud soovitused on taidetud.

Esimene avastatud rike salvestatakse ja kuvatakse naidikul vilkkuvana: muundur lukustub ja rikkerelee
(RA — RC) kontaktid avanevad, kui see on selleks funktsiooniks konfigureeritud.

Rikete korvaldamine

Mitte-nullitava rikketeate korral lllitada muunduri toitepinge valja.
Oodata naidiku taieliku kustumiseni.
Leida rikke pdhjus, et see likvideerida.

Muundur lukustatakse parast rikketeadet lahti jargmiselt:

e Liulitatakse muundur valja, nii et naidik kustub taielikult, seejarel lllitatakse muundur uuesti sisse.

e Automaatselt juhtumitel, mis on kirjeldatud ,automaatse taaskaivitamise” funktsiooni all (FLt- menad,
Atr = YES).

¢ Digitaalsisendi kaudu, kui sellele sisendile on maaratud ,rikketeate nullimise” funktsioon (FLt- menid,
rSF = LIp).

Jalgimismenuu

Seda kasutatakse rikete drahoidmiseks ja nende tekkepdhjuste leidmiseks, kuvades muunduri seisundit

ja hetkevaartusi.

Varuosad ja remont

Konsulteerida firma Schneider Electric tooteabiga.
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Rikked, nende pohjused ja korvaldamine

Muundur ei kaivitu, rikketeadet ei kuvata

e Kui naidik ei helenda Uldse, kontrollida muunduri toitepinget.

¢ Kiirseiskamise vdi vabajooksuga seiskamise funktsiooni maaramine mingile sisendile ei luba
muunduril kaivituda, kui vastava digitaalsisendi toide ei ole sisse lilitatud. ATV31 kuvab siis
koormuseta t66reziimil seiskamise reziimis ,nSt” ja kiirseiskamise reziimis ,FSt”. See on normaalne,
sest need funktsioonid on aktiivsed 0-seisundi juures. Nii seiskub muundur turvaliselt, kui Ghendus
sisendiga on katkenud.

¢ Kontrollida, et kaivituskasu sisend(id) on aktiveeritud vastavalt valitud juhtimisreziimile (parameeter
tCC I-O mendds).

¢ Kui mingile sisendile on maaratud I6ppluliti funktsioon ja see sisend on seisundis 0, saab muundurit
kaivitada ainult kadsuga kaivitamiseks vastupidises suunas. (vt Ik 70).

e Kui tugikanal (Ik 34) véi juhtimiskanal (Ik 35) on maaratud Modbus'ile vdi CANopen’ile, kuvab
muundur sisselulitamisel nSt ja jaab stopp-seisundisse niikauaks, kuni andmesidesiin saadab kasu.

Rikketeated, mida ei saa automaatselt nullida

Kdigepealt tuleb rikke pdhjus likvideerida ja siis rikketeade nullida, lUlitades muunduri valja ja uuesti
sisse.

Rikketeated CrF, SOF, tmF, bLF ja OPF vdib nullida ka kaugjuhtimise teel digitaalsisendi kaudu
(parameeter rSF FLt- menadus |k 72).

Rike Voimalik pohjus Korvaldamine
bLF e Piduri vabastamiseks e Kontrollida muunduri/mootori Gihendust.
Pidurdustsukkel vajalikku voolutugevust | ¢  Kontrollida mootori mahiseid
ei saavutata e Kontrollida Ibr seadeid FUN- meniiis (vt Ik 64)
e Piduri rakendumise e Labi viia soovitatud bEn seadistamine (vt Ik 63
sagedus bEn =nO ja 64)

(maaramata), kui piduri
bLC loogiline vaartus
on maaratud)

CrF o Laadimisrelee juhtimise | e Vahetada muundur
Kondensaatori rike voi laadimistakisti
laadimisahel kahjustatud
EEF e Sisemalu rike e Kontrollida keskkonda (elektromagnetilist
EEPROM rike Uhilduvust).
e Vahetada muundur.
InF e Sisemine rike ¢ Kontrollida keskkonda (elektromagnetilist

Sisemine rike uhilduvust).

e Vahetada muundur.

OCF o Vaarad parameetrid ¢ Kontrollida SET- ja drC- parameetreid.

Liigvool

SEt- ja drC- menlls
Inerts voi koormus liiga
suur

Mehaaniline blokeering

Kontrollida mootorit/muundurit/ koormuse
suurust.
Kontrollida mehhanismi korrasolekut.
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SCF
LUhis mootoris

Lihis voi maaihendus
muunduri valjundis

Kontrollida muundurit mootoriga tihendavaid
kaableid ja mootori isolatsiooni.

Markimisvaarne
maalekkevool
muunduri valjundis, kui
mitu mootorit on
Uhendatud paralleelselt

Vahendada impulsisagedust
Uhendada mootoritega jarjestikku drosselid.

SOF Ebastabiilsus voi Kontrollida mootori, véimenduse ja stabiilsuse
Liigkiirus tliliritav koormus liiga parameetreid.
kérge Lisada pidurdustakisti
Kontrollida mootorit/muundurit/ koormuse
suurust.
tnF Erimootor voi mootor, Kasutada L vdi P suhet (vt Uft Ik 24).

Automaathaalestuse
rike

mille véimsus ei sobitu
muunduriga.
Mootor ei ole
muunduriga Ghendatud

Kontrollida ihenduse olemasolu mootoriga
automaathaalestuse kestel.

Kui on olemas péarisuuna kontaktor, sulgeda
see automaathaalestuse ajaks.
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Rikketeated, mida saab nullida automaatse nullimise funktsiooniga parast
rikke pohjuse kadumist.

Neid rikketeateid saab ka nullida muunduri vélja ja sisse lllitamisega voi digitaalsisendi kaudu
(parameeter rSF FLt- meniis, lk 72)

Rike Voimalik pohjus Korvaldamine
COF o Katkestus CANopen’i e Kontrollida andmesidesiini
CANopen'i rike andmesidesiinis e Juhinduda tootespetsiifilisest dokumentatsioonist.
EPF e Soltuvalt kasutajast e Soltuvalt kasutajast
Valine rike
LFF e 4-20 mA tugivaartuse e Kontrollida sisendi Al3 Uhendusi
4-20 mA kadumine kadumine sisendist AI3
ObF e Pidurdus voi koormuse | e Suurendada aeglustusaega
Ulepinge juhtimine liiga kiire e Vajadusel paigaldada pidurdustakisti.

aeglustamise ajal

Aktiveerida brA funktsioon (lk 46), kui see on
rakendusega Uhilduv.

OHF e Muunduri temperatuur ¢ Kontrollida mootori koormust, muunduri

Muunduri liga kérge ventilatsiooni ja keskkonnatingimusi. Oodata
tlekuumenemine muunduri jahtumiseni enne taaskaivitamist.

OLF e Pohjustatud mootori e Kontrollida ItH seadeid (mootori temperatuurikaitse)

Mootori Ulekoormus

liigvoolu poolt

(Ik 17), kontrollida mootori koormust. Oodata
muunduri jahtumiseni enne taaskaivitamist.

OPF e Uhe faasi kadumine ¢ Kontrollida muunduri ja mootori Ghendusi.
Mootori faasi muunduri valjundis o Kui kasutatakse parisuuna kontaktorit, seadistada
kadumine e Parisuuna kontaktor OPL vaartuseks OAC (FLt- menii Ik 74).
avatud ¢ Kontrollida vaikese vbimsusega mootoriga voi ilma
¢ Mootor ei ole ihendatud mootorita: kas tehaseseadistuses on mootori faasi
vOi on mootori véimsus kadumise avastamise funktsioon aktiveeritud (OPL
liga madal = YES). Et kontrollida muundurit testimisel voi
¢ Mootori voolu hetkeline hooldamisel ilma sellise umbkaudse véimsusega
ebastabiilsus mootorita, millele muundur on mdeldud (see
vdimalus on eriti kasulik vaga vdimsate muundurite
korral), tuleb mootori faasi kadumise avastamise
funktsioon deaktiveerida (OPL = NO).
o Kontrollida ja optimiseerida parameetrid UFr
(Ik 18), UnS ja nCr (lk 22) ning viia labi
automaathaalestus tUn (lk 24).
OSF o Toitepinge liiga kdrge o Kontrollida toitepinget
Ulepinge e Haired toiteallikas
PHF e Toitepinge muunduriga | e Kontrollida toitelihendusi ja kaitsmeid.
Toitepinge faasi valesti Uhendatud voi
kadumine kaitse labi pdlenud
e Uhe faasi kadumine e Nullimine.
e 3-faasilist muundurit e Kasutada 3-faasilist toiteallikat.
ATV31 kasutatakse
Uhefaasilise toitega
o Balansseerimata o Deaktiveerida rikketeade, seadistades IPL = nO
koormus (FLT- menuu Ik 61)
See kaitse tootab vaid siis,
kui muundur on koormatud.
SLF e Sidekatkestus Modbus’i | ¢ Kontrollida andmesidesiini.
Modbus’i rike siinil ¢ Juhinduda tootespetsiifilisest dokumentatsioonist.
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Rikketeated, mida saab nullida parast nende péhjuse kadumist

Rike

Voéimalik pohjus

Korvaldamine

CFF
Vale konfiguratsioon

Kehtiv konfiguratsioon on

vale.

P66rduda tagasi tehaseseadistusele vdi laadida
varukonfiguratsioon, kui see on kehtiv. Vt
parameetrit FCS I-O-, drC-, CtL- v6i FUn-
menuds.

CFlI

Vale konfiguratsioon
seeriauhenduse
kaudu

Vale konfiguratsioon
Seeriaithenduse kaudu
muundurisse laetud
konfiguratsioon on vale

Kontrollida eelnevalt laetud konfiguratsiooni
Laadida to6tav konfiguratsioon.

USF
Alapinge

Toitepinge liiga madal
Hetkeline pingelangus
Rikkis koormustakisti

Kontrollida pinget ja toitepinge parameetreid.

Vahetada muundur.
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Konfiguratsiooni/seadistuste tabel

U TUT g o TU Ny IR B P
Kliendi ID number (Kui ON OI€MAS) ........ooiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeee ettt e e e e e e e e e e e ee e e e e e e eeeeeeaaaaaaes

Esimese taseme hailestusparameetrid

bFr
Kood Tehaseseadistus Kliendi seade
bFr 50
Seadete menulu oEE 1
Kood Tehaseseadistus Kliendi seadistus Kood Tehaseseadistus Kliendi
seadistus
ACC 3s 30% %
5s 60% %
5s 90% %
3s 10 Hz Hz
10% 15 Hz Hz
10% 20 Hz Hz
10% 25 Hz Hz
10% 30 Hz Hz
LSP OHz 35 Hz Hz
HSP bFr 40 Hz Hz
ItH Vastavalt muunduri 45 Hz Hz
voimsusele
UFr 20% 50 Hz Hz
20% 55 Hz Hz
20% 60 Hz Hz
100Hz 70 Hz Hz
0.7In (1) 80 Hz Hz
05s 90 Hz Hz
05s 100 Hz Hz
0.71In (1) 1.51In (1) A
Os 1.51In (1) A
05In(1) (ajapiiri ei ole) S
JPF OHz 0
JF2 OHz 20% %
10Hz 20% %
1 20% %
1/s 100% %
Ftd bFr Hz
nO ttd 100% %
Ctd In (1) A
SdS 30
SFr 4 kHz kHz
(1) In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

I:I Neid parameetreid kuvatakse ainult siis, kui vastav funktsioon on ménes teises menlls
valitud. Suurem osa neist on juurdepaasetavad ja seadistatavad funktsioonide konfigureerimise mendudus.

Allajoonitud parameetrid on nahtavad tehaseseadete reziimis.
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Mootori juhtimise menui

dr [ ==
Kood Tehaseseadistus Klie_ndi Kood Tehaseseadistus KIie_ndi
seadistus seadistus
bFr 50 Hz Hz tus tAb
UnS Vastavalt muunduri Uft
e \Y N
nimiandmetele
FrS 50 Hz Hz nrd YES
nCr V_as_tavalt muunduri A SFr 4 kHz KkHz
nimiandmetele
nSP V.as.tavalt muunduri RPM tFr 60 Hz Hy
nimiandmetele
COS Vastavalt muunduri SrF
o nO
nimiandmetele
rSC nO
/0 menuu
-0 -l
Kood Tehaseseadistus KI|e_nd| Kood Tehaseseadistus K“e.nd'
seadistus seadistus
tCC 2C AO1t 0A
ATV31eeeA: LOC
tCt Trn do nO
S Kui tCC = 2c¢, LI2 r1
Kui tCC = 3C, LI3 FLt
kui tCC = LOC: nO
CrL3 |4 mA mA r2 nO
CrH3 | 20 mA mA
Juhtimismenuu
ceL ==
Kood Tehaseseadistus Klle_nd| Kood Tehaseseadistus K“e.nd'
seadistus seadistus
LAC L1 Mdb
Fr1 Al1:
AIP ATV31eeeA jaoks Cd1
Fr2 nO COp nO
rFC Fr1 LCC nO
CHCF | SIM PSt YES
tEr rot dEr
LOC ATV31eeeA jaoks

I:I Need parameetrid iimuvad menullsse vaid siis, kui vastav funktsioon on aktiveeritud.
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Rakendusfunktsioonide mentu

89

Kood Tehase- Kliendi Kood Tehaseseadistus Kliendi
seadistus seadistus seadistus
rPC- rPt Lin JOG- | JOG Kui tCc = 2C: nO
Kui tCC = 3C: LI4
Kui tCC = LOC: nO
10% % 10 Hz Hz
10% % nO
10% % nO
10% % nO
ACC 3s s nO
dEC 3s S 1
rPS nO 1
0 Hz 1
5s S nO
5s S nO
brA YES nO
StC- Stt Stn 30% %
FSt nO 60% %
4 90% %
nO 0
0.7 In A nO
05s S 0% %
nSt nO nO
AdC- | AdC YES Vastavalt muunduri Hz
nimiandmetele
05s S A
0.7In (1) A 0.5s s
Os S nO Hz
0.5In (1) A 05s s
SAl- SA2 Al2 nO
SA3 nO nO
PSS- | PS2 Kui tCc = 2C: 1.51In (1) A
LI3
Kui tCC =
3C: LI4
Kui tCC =
LOC: LI3




PS4 Kui tCC = CHP- | CHP nO
PSS- 2C: LI4
(jarg) Kui tCC =
3C:nO
Kui tCC =
LOC: LI4
PS8 nO Vastavalt muunduri \Y
nimiandmetele
PS16 nO 50 Hz Hz
10 Hz Hz Vastavalt muunduri A
nimiandmetele
15 Hz Hz RPM
20 Hz Hz
25 Hz Hz N
30 Hz Hz 20% %
35 Hz Hz 20% %
40 Hz Hz 20% %
45 Hz Hz 100 Hz Hz
50 Hz Hz LSt- nO
55 Hz Hz nO
60 Hz Hz nSt
70 Hz Hz
80 Hz Hz
90 Hz Hz
100 Hz Hz

(1)In vastab muunduri nimivoolule, mis on esitatud paigaldusjuhendis ja muunduri andmeplaadil.

I:I Need parameetrid ilmuvad menllsse vaid siis, kui vastav funktsioon on aktiveeritud. Neid

saab katte ka SEt menudust.




Rikete mentuu

FLE -|=—
Kood Tehaseseadistus KI|e_nd| Kood Tehaseseadistus K“e.nd'
seadistus seadistus
Atr nO SLL YES
| tAr 5 CcoL YES
rSF nO tnL YES
FLr nO LFL nO
EtF nO LFF 10 Hz Hz
EPL YES drn nO
OPL YES StP nO
IPL YES InH nO
OHL YES rPr nO
OLL YES
Andmeside mentui
Kood Tehaseseadistus KI|e_nd| Kood Tehaseseadistus K“e.nd'
seadistus seadistus
Add 1 bdCO 125
tbr 19200 FLO nO
tFO 8E1 FLOC Al1:
AIP ATV31eeeA
jaoks
ttO 10's
AdCO 0

I:I Need parameetrid iimuvad menuUlsse vaid siis, kui vastav funktsioon on rakendatud.
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Parameetrite koodide loend

AC2
ACC
AdC
AdCO
Add
Al1A
Al2A
AlI3A
AO1t
Atr
bdCO
bEn
bEt
bFr
bIP
bLC
brA
brL
Brt
CCSs
Cd1
Cd2
CHCF
CHP
CL2
CLI
Cod
Cop
CcOos
CO0S2
CrH3
CrL3
Ctd
dCF
dCl
dE2
dEC
do
Drn
dSP
EPL
ErCO
EtF
FbS
FCS
FLG
FLG2
FLO

38
38
41
63
63
66
66
66
24
60
63
54
54
20
54
54
38
54
54
35
34
34
34
56
55
18
66
35
20
57
24
24
19
39
39
38
16
24
62
48
61
63
61
51
22
17
57
63

FLOC
FLr
Fr1
Fr2
FrH
FrS
FrS2
Frt
FSt
Ftd
HSP
Ibr
IdC
InH
IPL
ItH
JF2
JGF
JOG
JPF
LAC
LAF
LAr
LAS
LC2
LCC
LCr
LFF
LFL
LFr
LFt
LI1A
LI2A
LI3A
LI4A
LI5A
LIGA
LIS
LSP
nCr
nCr2
nrd
nSP
nSP2
nSt
OHL
OLL
OPL

63
61
33
33
65
20
56
38
39
19
16
54
39
62
61
16
18
46
46
18
33
58
58
58
55
35
65
62
62
65
65
66
66
66
66
66
66
66
16
20
56
22
20
56
40
61
61
61

Opr
Otr
PIC
PIF
Pr2
Pr4
PS16
PS2
PS4
PS8
PSt
r1

r2
rFC
rFr
rlG
rot
rP2
rP3
rP4
rPG
rPl
rPl
rPr
rPS
rPt
S
rSC
rSF
rSL
rtH
SA2
SA3
SCS
SdC1
SdC2
SdS
SFr
SLL
SLP
SLP2
SP10
SP11
SP12
SP13
SP14
SP15
SP16

65
65
51
51
51
51
45
44
44
44
35
24
24
34
65
51
35
51
51
51
51
52
65
62
38
37
23
21
60
52
65
42
42
22
41
41
19
22
62
17
57
45
45
45
45
45
45
45

SP2
SP3
SP4
SP5
SP6
SP7
SP8
SP9
SPd1
SPd2
SPd3
SrF
StA
StA2
StP
Str
Stt
tA1
tA2
tA3
tA4
tAr
tbr
tCC
tCt
tdC
tdC1
tdC2
tFr
tHd
tHr
tLS
ttd
ttoO
tUn
tus
tus
UdpP
UFr
UFr2
UFt
UFt2
ULn
UnS
UnS2
USP

45
45
45
45
45
45
45
45
65
65
65
22
17
57
62
48
39
37
38
38
38
60
63
23
23
39
41
41
22
65
65
18
19
63
21
21
66
66
17
57
21
57
65
20
56
48

92




Funktsioonide loend

+/- Kiirus

2-juhtmeline/3-juhtmeline juhtimine
Aeglustusrambi kohandamine

Aktiivse rikketeate nullimine
Alalisvoolupidurdus digitaalsisendi kaudu
Analoog/digitaalsisend AOC/AQV
Automaatne alalisvoolupidurdus
Automaatne taaskaivitus

CANopen: Muunduri aadress
Impulsisagedus

Juhtimis- ja tugikanalid

Juhtimiskanali lulitus

Juurdepaasutase funktsioonidele

Keelatud sagedus

Kiiruste eelvalikud

Konfiguratsiooni salvestamine

Lendstart (podrleva ajami sujuv kiirendamin)
Lépplulitiga juhtimine

Modbus: Muunduri aadress

Mootori termokaitse

Mootori termokaitse — maksimaalne termovool
Mootori imberlilitus

Mootori automaathaalestus

Muunduri termokaitse

Muunduri ventilatsioon

Pl regulaator

Pidurdustakistiga pidurdus digitaalsisendi kaudu
Piduri juhtimine

Pinge/sageduse suhte tllbi valik

Rambi [Ulitus

Rambid

Relee r1

Relee r2

Roometalitlus

Seiskamine digitaalsisendi kaudu ajami vabal valjajooksul
Seiskamisreziimid

Summeerivad sisendid

Sunnitud kohaliku juhtimise reziim
Tagasipdérdumine tehaseseadistuse juurde/konfiguratsiooni taastamine
Tugivaartuse lUlitus

Voolupiirang

Umberliilitus teisele voolupiirile
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55
27
46
73
47
29
49
72
76
25
31
39
39
20
51
25
73
70
76

18
66
24

57
47
62
24
46
44
29
29
54
48
47
50
77
26
40
20
65
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