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Enocellin sellutehtaalla on useita taajuusmuuttajien malleja ja laitesukupolvia, jotka
vioittuvat harvoin ja joiden viat ovat usein monimutkaisia. Koska taajuusmuuttajien kayt-
t6- ja vianselvitysohjeille ei ollut tiettya paikkaa, ohjeiden etsimiseen kulunut aika saattoi
aiheuttaa ylimaaraisia tuotannonmenetyksid. Lisaksi taajuusmuuttajien kaytossa ja
vianselvityksessa hyddynnettavia ohjelmistoja eivat useimmat tehtaan tyontekijoista
olleet koskaan kayttaneet.

Taman opinnaytetyon tarkoituksena oli tutustua taajuusmuuttajiin yleisesti seka laatia
Enocellin kunnossapidosta vastaavalle Efora Oy:lle taajuusmuuttajien kaytto- ja viansel-
vitysohjeita siséaltava kansio. Kansioon tuli koota kaikkien tehtaalla kayttssa olevien taa-
juusmuuttajien manuaalit seka henkiloston tekeméat ohjeet. Lisdksi kansioon tuli laatia
kayttdohjeet kolmelle eri taajuusmuuttajaochjelmistolle, joita voidaan hyddyntaa taajuus-
muuttajien kaytossa ja vianselvityksessa.

Kansion kokoaminen tapahtui etsimalla tehtaalta ja internetistd taajuusmuuttajien ma-
nuaalit, sekéd haastattelemalla tyontekijoitd muiden ohjeiden osalta. Taajuusmuuttajaoh-
jelmistojen ohjeiden laatiminen suoritettiin ohjelmien manuaaleja ja testikokoonpanoa
seka kaytossa olevia taajuusmuuttajia apuna kayttden. Kaikki ohjeet ja ohjelmat koottiin
kansioon, joka tuli Eforan henkilokunnan kaytettavaksi taajuusmuuttajien kayttbéa ja
vianselvitysta varten.
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In Enocell paper mill, there are many different kinds of frequency converters in use.
Frequency converters break down rarely and their faults are often complicated. Be-
cause there were not a specific place for the fault tracing guides, time spent to finding
them might cause extra production losses. In addition, most of the factory workers had
never used any computer applications for using frequency converters and finding faults
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Lyhenteet

CsSl Current Source Inverter, virtavalipiiritaajuusmuuttaja

DTC Direct Torque Control, suora vaantdomomentin saato

GTO Gate Turn-off Thyristor, hilalta sammutettava tyristori

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor, bipolaaritransistori jonka hila on
eristetty

PAM Pulse-Amplitude Modulation, pulssiamplitudimodulointi

PWM Pulse-Width Modulation, pulssinleveysmodulointi



1 Johdanto

Sahkovoimatekniikan sovelluksissa vaihtosahkomoottorit ovat huomattavasti
yleisempia kuin tasaséahkodmoottorit. Vaihtosahkémoottoreista kaytetyimpia ovat
epatahtikoneet. Vaihtosahkomoottorit ovat rakenteeltaan yksinkertaisia, kesta-
via ja helposti huollettavia. Vaihtosahkémoottoreiden pydrimisnopeudensaato ei
kuitenkaan ole aivan niin yksinkertaista kuin tasavirtamoottoreissa, varsinkin jos
se halutaan tehda portaattomasti ja energiaa saastavasti. Tama kuitenkin onnis-
tuu moottorin ja sahkéverkon valiin asennettavalla taajuusmuuttajalla, jolla vaih-
tosahkdmoottorille tulevaa jannitetta ja taajuutta voidaan muuttaa. [1, s. 3—4; 2,
S. 456.]

Taajuusmuuttajat kuitenkin sisaltdvat monimutkaista elektroniikkaa ja niiden
asentaminen, kayttoé ja huoltaminen vaativat asiantuntemusta. Taajuusmuuttaja
on siis yksi mahdollisesti vikaantuva osa lisdd moottorikaytdossa, mik& vaatii
huoltoa ja vikatilanteissa vikojen paikantamista. Suurissa teollisuuslaitoksissa,
joissa taajuusmuuttajia voi olla jopa satoja ja useita eri malleja, niiden kunnos-

sapito voi olla ongelmallista.

Taman opinnaytetyon tarkoituksena on helpottaa Enocellin sellutehtaan taa-
juusmuuttajien kayttéa ja vianselvitysta. Opinnaytetydssa esitelladn ensin taa-
juusmuuttajat seka Enocellin tehdas yleisesti. Taman jalkeen perehdytaan teh-
taan taajuusmuuttajien vikatilanteisiin seka ratkaisuihin, joilla vikatilanteiden
selvittdmistd voidaan nopeuttaa. Lopuksi opinnadytetydssa esitellaan taajuus-

muuttajaohjelmistoja seka tekemiani ohjeita niiden kayttoéon.



2 Taajuusmuuttajat

Taajuusmuuttajat ovat sahkolaitteita, joilla vaihtosdhkon taajuutta ja jannitetta
voidaan muuttaa. Taajuusmuuttajat ovat erittéin tarkeitd vaihtosahkémoottorei-
den sovelluksissa, joissa tarvitaan tarkkaa portaatonta pyérimisnopeudensaa-
téa. Niilla voidaan myds saavuttaa huomattavaa energian saastéa, materiaa-
lisdastoja, tuotannon kasvua, yllapitokustannuksien vahenemista seka proses-
sin ja laadun paranemista [1, s. 4-5]. Taajuusmuuttajilla voidaan myos vahen-

taa meluhaittoja.

2.1 Toiminta

Taajuusmuuttajien toiminta vaihtosdhkdmoottoreiden pydrimisnopeuden oh-

jauksessa perustuu syottojannitteen taajuuden muuttamiseen. Epatahtimootto-

rin pyoérimisnopeuden n riippuvuus eri tekijdista ilmenee yhtalosta 1:

f
n==—An 1
; ®
jossa f = syottoverkon taajuus

p = moottorin napapariluku

An = jattama

Taajuuden muuttamisen lisdksi siis epatahtimoottorin pyodrimisnopeuteen voi-
daan vaikuttaa moottorin napaluvun tai jattdman muuttamisen avulla. Prosessin
toiminnan ja taloudellisuuden kannalta ndma vaihtoehdot eivat kuitenkaan ole
aina sopivia. Kaamityksen napalukua muuttamalla paastdén vain synkronisiin
pyorimisnopeuksiin sidottuihin nopeusportaisiin, eikd samaan koneeseen voida
rakentaa kuin suhteellisen pieni maaré eri napalukuja. Jattdmaa muutetaan
esimerkiksi roottoripiirin resistanssia muuttamalla, jolloin osa moottorille syo6te-
tystd sédhkdenergiasta muuttuu vastuksissa lampdenergiaksi. Jattamaa muut-
tamalla hyotysuhde ja sdatbominaisuudet jaavat huonoksi, ellei jattdman saa-

tamiseen kulunutta energiaa kayteta hyvaksi. [3, s. 134.]



Moottorin vaantdbmomentti on riippuvainen sen magneettivuosta. Moottorin
magneettivuo muuttuu taajuuden muuttuessa, jos syottdjannite pidetddn vakio-
na. Magneettivuon muutos on siis kompensoitava muuttamalla syo6ttdjannitetta
taajuuden muutoksen mukaisesti. Jos vaantdmomentin halutaan pysyvan va-
kiona, tulee syottojannitteen ja taajuuden suhde pitaa vakiona. Hyvin pienilla
kierroksilla moottori kuitenkin lakkaisi pyorimésta, koska jannite laskisi lian ma-
talaksi, silla kdamien resistanssit aiheuttavat jannitehavioitd. Talldin taajuus-
muuttajassa suoritetaan IR-kompensointi, joka kompensoi hama jannitehaviot
syottamalla lisgjannitetta nollaa lahestyvilla taajuuksilla.

[3,s.135; 4,s.136.]

Taajuusmuuttajalla voidaan syoéttaa moottorin nimellistaajuuden yli olevaa taa-
juutta, mutta se ei voi antaa verkkojannitettd korkeampaa jannitettd. Moottorin
nimellistaajuutta korkeammilla taajuuksilla toimimista kutsutaan kenténheiken-
nysalueeksi. Talla alueella jannite pysyy vakiona, mutta taajuus kasvaa. Taa-
juusmuuttajan syoéttama jannite taajuuden funktiona on esitetty kuvassa 1.
Moottorin induktiivinen reaktanssi kasvaa verrannollisena taajuuteen, josta seu-
raa magneettivuon pieneneminen taajuuden kasvaessa. Tama johtaa moottorin
maksimimomentin pienenemiseen verrannollisena magneettivuon neliéon.
Moottorista saatava mekaaninen teho kuitenkin pysyy vakiona, koska pyorimis-
nopeus kasvaa. Moottorit eivat kuitenkaan mekaanisista syistéa kesta mita ta-
hansa taajuuksia, mutta useimpia voidaan syéttaa 2xf,:a4an asti. Maksimimo-
mentin laskeminen kentanheikennysalueella tulee ottaa huomioon moottorin
kuormittamisessa. Moottorit voivat kipata jumiasentoon, jos niiden maksimimo-

mentti ylitetdan. [4, s. 137.]
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Kuva 1. Taajuusmuuttajan syottdma jannite taajuuden funktiona [4, s. 138].

2.2 Rakenne

Taajuusmuuttajat koostuvat neljasta paaosasta: tasasuuntaajasta, valipiirista,
vaihtosuuntaajasta ja ohjauspiirista. Kuvassa 2 esitetaan taajuusmuuttajan pe-

riaatteellinen lohkokaavio.

R— T N e - Vaihto- -
-8 | Tasasuuntaaja Valipiiri . .
~T . suuntaaja ,

[ ! |

Ohjaus- ja saatopiiri

Kuva 2. Taajuusmuuttajan periaatteellinen lohkokaavio [11].

Taajuusmuuttajia on toimintaperiaatteiltaan erilaisia. Taajuusmuuttajat eroavat
toisistaan myds komponenttitasolla. Naitd ovat pulssiamplitudimoduloitu (PAM),
pulssinleveysmoduloitu (PWM), seka virtavalipiirillinen taajuusmuuttaja (CSI).

[1, s. 7-8.] Kuvassa 3 on esitetty PWM-taajuusmuuttajan piirikaavio.
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Kuva 3. PWM-taajuusmuuttajan piirikaavio [4, s. 133].
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Tasasuuntaajat koostuvat diodeista tai tyristoreista, mutta ne eivét voi koostua
transistoreista, koska niiden napaisuutta ei voi muuttaa. Tyristoreista voidaan
valmistaa ohjattu tasasuuntaaja, jolla tasajannitettd voidaan pienentaa vahen-
tamalla tyristorin johtoaikaa. Tata kutsutaan vaiheleikkaukseksi. Se kuitenkin
aiheuttaa alhaisella tasajannitteella huomattavia haviéita ja hairidita syottbver-
kossa suuresta loistehosta johtuen. Vaiheleikkauksella voidaan kuitenkin val-
mistaa taajuudenmuuttaja, jolla jarrutusteho voidaan vieda takaisin verkkoon

lisdvaihtosuuntaajan avulla. [1, s. 18-19.]

Valipiiri toimii energian valivarastona, ja sielld suodatetaan tasasuuntaajaan
tuottama tasasahko. Valipiirien toiminta ja rakenne vaihtelevat hieman taajuus-
muuttajatyyppien valilla. Yleisimmin valipiiri koostuu kondensaattorista ja kuris-

timesta.

Vaihtosuuntaajan eli invertterin toiminta perustuu puolijohdekytkimien kayttoon,
joista nykyisin kaytetdan IGBT-tehotransistoreja tai GTO-tyristoreja. Nama puo-
lijohteet kytkevat tasajannitel&hteen positiivisen ja negatiivisen navan halutussa
tahdissa moottorijohtimiin. N&in moottori saa halutun taajuista vaihtosahkoa.
Valipiiri antaa vaihtosuuntaajalle taajuusmuuttajasta riippuen joko muuttuvan
jannitteen, vakiotasajannitteen tai muuttuvan tasavirran. Transistorit avautuvat
ja sulkeutuvat nopeammin kuin tyristorit antaen korkeamman hydtysuhteen,

mutta vaativat tarkemman kantaohjauksen. [4, s. 133-134; 1, s. 11.]

Ohjauspiiri mittaa taajuusmuuttajan sahkaoisia arvoja ja ohjaa puolijohteita halu-

tun syoéttojannitteen ja taajuuden mukaisesti. Ohjauspiiri voi vastaanottaa sig-
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naaleja taajuusmuuttajaan liitetyista laitteista seka lahettaa viesteja muille lait-
teille.

2.3 Toimintatavat

Taajuusmuuttajat toimivat paaperiaatteiltaan samanlaisesti, eli tasasuuntaaja
muuttaa syottéverkon vaihtojannitteen tasajannitteeksi, joka suodatetaan valipii-
rissd, jonka jalkeen vaihtosuuntaaja muuttaa taméan tasajannitteen halutun taa-
juiseksi ja suuruiseksi vaihtojannitteeksi. Taajuusmuuttajia on kuitenkin toimin-

tatavaltaan erilaisia. [1, s. 7.]

PWM-taajuusmuuttajat ovat teollisuudessa yleisimmin kaytettyja, koska ne ovat
edullisia ja antavat hyvan hyoétysuhteen [5]. PWM-taajuusmuuttajissa tasasuun-
taajan antama vakiosuuruinen tasajannite katkotaan invertterissa kestoltaan ja
leveydeltaan vaihtelevankokoisiksi pulsseiksi, joista integroimalla muodostuu
siniaaltoa muistuttava syo6ttojannite. Tama tapahtuu sulkemalla ja avaamalla
puolijohdekatkojia siten ettda saadaan kampamainen paajannite, jossa piikkien
leveys ja lukumé&ara muuttuvat halutun taajuuden mukaisesti. [3, s. 134-135.]

Kuvassa 4 esitetaan pulssinleveysmodulaation periaate.

UA

+Unc b — 3

-Unc - L L

Kuva 4. Pulssinleveysmodulaation periaate [4, s. 134].
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PAM-taajuusmuuttajissa janniteohjaus tapahtuu verkkokommutoidun tyristo-
risuuntaajan tai tasasahkopiirissa olevan tasavirtakatkojan avulla. Vaihtosuun-
taaja ohjaa taajuutta. Virtavalipiiritaajuusmuuttajissa ohjataan virtaa verkko-
kommutoidun tyristorisuuntaajan tai tasasahkovalipiirissa tasavirtakatkojan avul-
la. [2, s. 459.]

2.4 Ohjaus- ja saatdtavat

Skalaariohjauksessa moottorin py6rimisnopeutta ohjataan taajuusmuuttajan
taajuusohjetta muuttamalla. Jannitteen ja taajuuden suhde pidetaan skalaarioh-
jauksessa vakiona kaikissa tilanteissa. Skalaariohjaus tapahtuu niin etta taa-
juusmuuttaja laskee moottorin kahden staattorivaiheen virtojen seka staattori-
kdamia syottavan vaihtosuuntaajaan hetkellisarvomittauksen avulla staattorivir-
ran patdkomponentin. Taajuusmuuttajalle annetaan halutut pydrimisnopeuden
ja vaantbmomentin ohjearvot, joiden perusteella lasketaan taajuusohje. Tahan
taajuuteen taajuusmuuttaja laskee janniteohjeen niin etta syotettdvan jannitteen
ja taajuuden suhde pysyy vakiona. Tall6in alhaisilla taajuuksilla tulee kayttaa IR-
kompensointia. [2, s. 472—-473.]

Skalaariohjaus on yksinkertainen ja kustannuksiltaan edullinen ohjaustapa. Se
kattaa useimmat teollisuuden tarpeet, jotka eivat vaadi tarkkaa ohjausta. Ska-
laariohjaukseen voidaan kuitenkin lisata pyoérimisnopeuden ja momentin saadot
siihen vaadittavalla saatopiirilla, jos vaaditaan tarkempaa vaantomomenttia tai
pyorimisnopeutta. [2, s. 473.] Kuvassa 5 esitetddn skalaariohjauksen ja s&adon

lohkokaavioesitys.
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Kuva 5. Skalaariohjauksen ja saadon lohkokaavioesitys [2, s. 474].

Jos vaaditaan pydrimisnopeuden ja vAddntdbmomentin tarkkaa ja nopeaa saatbva
seka toimintatarkkuutta hyvin pienillakin pydrimisnopeuksilla, tulee kayttaa vek-
torisdatoa. Vektorisadadossa moottorille syottettavasta virrasta muodostetaan
laskennallisesti vaantomomenttia aiheuttava patbkomponentti sekd magneetti-
vuota yllapitava loiskomponentti. Taajuusmuuttajassa on naille komponenteille
omat saatdalgoritmit. Vektorisdddon toiminta vaatii nopeaa laskentaa taajuus-
muuttajan mikroprosessorilta. Vanhemmissa taajuusmuuttajissa vektorisaadon
toteuttamiseen tarvittiin aina takogeneraattori, mutta uudempi tekniikka tukee
my06s anturitonta vektorisaatoa. [4, s. 139.] Kuvassa 6 esitetdén vektorisaddon

lohkokaavioesitys.
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Kuva 6. Vektorisaadon lohkokaavioesitys [2, s. 475].

Suorassa vaantomomentin saadossa eli DTC:ssa moottorin kAamivuota sdade-
tdan suoraan ja sitd kautta vaantdomomenttia. Saatdé koostuu kahdesta osasta,
joita ovat nopeudensadatopiiri ja momentinsdatopiiri. Vuovektorisdatd toteute-
taan ilman takaisinkytkentdd. Toisin kuin muissa saatdtavoissa, moottorille ei
pyritd syottdmaan sinimuotoista virtaa tai jannitettd, vaan invertterin kytkimien
ohjaus tapahtuu halutun vaantdomomentin ja pyérimisnopeuden mukaisesti valit-
tamattd moottorille menevastd aaltomuodosta. DTC:n etuja ovat nopea mo-
menttivaste, tarkka momentinsaato alhaisilla taajuuksilla, momentin lineaarisuus
ja dynaaminen nopeustarkkuus. [10, s. 12-18.] Kuvassa 7 esitetdan suoran

vaantdmomentin saadon lohkokaavioesitys.
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Kuva 7. Suoran vaantémomentin saadon lohkokaavioesitys [10, s.26].

2.5 Hydbdyt ja haitat

Taajuusmuuttajakaytdilld voidaan saavuttaa huomattavia etuja muihin sdatéme-
kanismeihin nahden. Taajuusmuuttajilla voidaan ohjata prosessia erittain tar-
kasti, eivatkd ne vaadi mekaanisia saatdosia. Perinteisilla saatémenetelmilla
moottori usein pyodrii tarpeettoman suurella nopeudella kuluttaen turhaan ener-
giaa. Taajuusmuuttajilla moottorin nopeus voidaan sovittaa tdsmaéalleen proses-
sin vaatiman nopeuden mukaiseksi. Varsinkin pumppu- ja puhallinkdytéssa
energiansaastot voivat olla huomattavat, koska moottorin akseliteho on verran-

nollinen virtaukseen kolmanteen potenssiin korotettuna [6, s.23].

Taajuusmuuttajilla moottori voidaan kaynnistaa ja pysayttaa pehmeasti, vahen-
taen moottorille ja prosessille aiheutuvaa rasitusta seka verkolle aiheutuvia hai-
ridita. Talléin huoltokustannukset pienenevét. Taajuusmuuttajakéytossa tuotan-
tolinjat ovat joustavampia, koska prosessin nopeus voidaan helposti sdataa tar-
peen mukaiseksi. Moottoreita voidaan pydrittdd myds yli nimellispydrimisnope-
uksilla, jos vain moottorien maksimimomenttia ei ylitetad. Koska prosessin no-

peus voidaan tarkalleen maarittdd eivatkad tuotteet joudu tarpeettoman kovaan
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kasittelyyn, tuotteiden laatu voi parantua. Taajuusmuuttajilla voidaan vahentaa
myOs moottorikaytoista aiheutuvia meluhaittoja. [1, s. 4-5; 6, s. 23.]

Taajuusmuuttajat ovat kuitenkin investoinniltaan kallimpia kuin esimerkiksi ku-
ristus- tai ohitussaatojarjestelmat. Taman takia prosesseissa, joissa moottorit
likkuvat aina lahes nimellisnopeuksilla, eivat taajuusmuuttajat ole valttamatta
tarpeellisia. Vaikkakin taajuusmuuttajat vahentavat verkkoon aiheutuvia hairioita
moottorin kaynnistyksessa ja pysaytyksessa, taajuusmuuttajan elektroniikka
kuitenkin aiheuttaa yliaaltoja ja loistehoa sahkoverkkoon. Lisaksi taajuusmuutta-
jien kaytto ja huolto vaativat erityisosaamista.

Taajuusmuuttajat aiheuttavat my6s vahinkoa moottoreiden laakereissa. Kun
moottorin laakerin yli indusoituu jannite, sahkovirta paasee kulkemaan laakerei-
den kautta. Naita virtoja kutsutaan laakerivirroiksi. Ne aiheuttavat mikroskooppi-
sia epatasaisuuksia laakereiden vierintapinnoille. Ne aiheuttavat laakerin vierin-
tapinnalle kulumia, ja toistuvana tekevat laakerin kayttokelvottomaksi, jolloin
laakerit joudutaan vaihtamaan. Laakerivirtoja on esiintynyt sahkémoottoreissa
aina, ja pienitaajuiset laakerivirrat onkin saatu nykyisella moottoreiden suunnit-

telu- ja valmistustavoilla poistettua lahes kokonaan. [7, s. 5-7; 8.]

Uudemmat taajuusmuuttajat ovat kuitenkin lisénneet laakerivirtojen esiintymista,
silla niiden tehoasteiden nopeasti nousevat jannitepulssit sekéa korkeat kytkenta-
taajuudet voivat aiheuttaa suuritaajuisia virtapulsseja. Laakerivirrat syntyvat
laakereiden yli indusoituvasta jannitteesta. Tama jannite voi syntya kolmella eri
tavalla, joita ovat staattoria kiertdva virta, akselin maadoitusvirta sekad kapasitii-
vinen purkausvirta. Syntytapa riippuu moottorin koosta seka rungon ja akselin
maadoitustavasta. Laakerivirtoja voidaan kuitenkin estdd oikeaoppisella kaape-
loinnilla ja maadoituksella, suurtaajuisten yhteismuotoisten virtojen vaimentami-

sella ja laakereiden eristamisella. [8.]

Opinnaytetyon tekohetkella ABB ja Vacon tarjosivat internetsivustoillaan ohjel-
mia taajuusmuuttajilla saavutettavien energiansaastdjen laskemiseen pumppu-

ja puhallinkayttéihin.
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3 Taajuusmuuttajat Enocellilla

Enocell on Uimaharjun tehdasalueella sijaitseva Stora Enso Oyj:n alainen sellu-
tehdas. Tehdasalueella sijaitsee myds Storan Enso Oyj:n omistama saha seka
Fortumin voimalaitos, jotka kuuluvat samaan toimintakokonaisuuteen selluteh-
taan kanssa. Tehtaan tuotantokapasiteetti on 500 000 tonnia valkaistua havu-
sellua vuodessa. Tehtaalla sijaitsee kaksi kuitulinjaa, joiden tuotantokapasiteetit
ovat 580 t/vrk seka 1260 t/vrk. Kunnossapidosta Enocellilla vastaa Efora Oy,
jolle tama opinnaytety6 on tehty. Efora Oy on ABB:n tytaryhtid sekd ABB:n ja

Stora Enson yhteisyritys, jolla on toimipisteitd myds muualla Suomessa. [9.]

Enocellilla on jatkuvassa kaytossa lukuisia erityyppisia moottoreita. Suurin osa
moottoreista on vakionopeuskaytt6ja, mutta tehtaalla on myos kaytdéssa noin
250 taajuusmuuttajaa. Taajuusmuuttajia kaytetaan laajalti erilaisissa proses-
seissa, kuten pumppu- ja puhallinkaytdissé sekéd kuljettimissa ja puristimissa.
Tehtaalla on kaytdssa usean eri valmistajan taajuusmuuttajia, mutta suurin osa
niistd on ABB:n tuotteita. Suurin 0sa taajuusmuuttajista on otettu kayttoén teh-

taan uusinnan yhteydessa 1992.

3.1 Vikatilanteet

Koska Enocellilla on monia erilaisia taajuusmuuttajia kaytdssd, on niiden kun-
nossapito ja vianetsinta usein hankalaa. Asiaa vaikeuttaa viela se, etta itse taa-
juusmuuttajat harvemmin vikaantuvat moottorikaytdissa. Koska taajuusmuutta-
jien korjaaminen ei ole talléin rutiinitoimintaa, niiden vianetsintd ja huoltotyot
voivat olla ongelmallisia. Lisaksi taajuusmuuttajista johtuvien ongelmien etsinta

ei aina ole yksinkertaista ja vaatii asiantuntemusta.

Laajamittaisen koulutuksen pitdminen kaikille korjaamon asentajille olisi kallista
ja aikaa vievaa eikd mahdollisesti tarpeellistakaan. Erityisosaamista ei siis aina
ole saatavilla heti tarvittaessa, jolloin vianetsinta ja korjaaminen hidastuvat.

Useimmissa taajuusmuuttajien oppaissa on kuitenkin selkeat ohjeet ainakin pe-
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rusvikojen korjaamiseen. Enocellilla taajuusmuuttajia kuitenkin 16ytyy useita eri
malleja, jotka kaikki tarvitsevat omat oppaansa. Taman takia oikean oppaan
l6ytamiseen voi turhaan kulua aikaa, elleivat ne ole siististi jarjestelty tiettyihin

paikkoihin.

Taajuusmuuttajakaytoissa yksittaiset vikailmoitukset voivat johtua esimerkiksi
syottoverkon hairidista tai prosessissa tapahtuneista muutoksista, kuten vyli-
kuormituksesta tai vioittuneista prosessin laitteista. Jos samat vikailmoitukset
esiintyvat toistuvasti, voi vika olla esimerkiksi vaarin asetelluissa parametreissa.
Taajuusmuuttajan sisaltama elektroniikka ja jaahdytysjarjestelma voi myos hajo-
ta. Taajuusmuuttajan ilmoittama vikailmoitus ja manuaalin korjausehdotus eivat
aina suoraan kerro vian oikeasta aiheuttajasta, jolloin vian aiheuttaja pitaa tutkia
muilla keinoilla. Taajuusmuuttajaohjelmistoja voidaan kayttaad apuna vianselvi-

tyksessa.

3.2 Vianetsinta ja kunnossapito

Taman opinnaytetydn tarkoituksena oli helpottaa taajuusmuuttajien vikatilantei-
den selvitysta ja kunnossapitoa Enocellin tehtaalla. Taajuusmuuttajien ohjekirjo-
ja ja asentajien tekemid ohjeita I6ytyi hajanaisesti ympari tehdasta, ja niiden
l6ytaminen oli valilla hankalaa. Yleisimpiin malleihin ohjeet ja manuaalit 16ytyivat
yleensa joko sahkatiloihin sijoitetuista kirjahyllyista tai taajuusmuuttajan sisalta.
Harvinaisempiin malleihin ohjekirjat olivat joko kadonneet tai sijoitettu niin han-
kaliin paikkoihin, etteivat ne olleet nopeasti I0ydettavissa. Taméa johtunee siita,
ettd yksittaisiin taajuusmuuttajiin ei kovin usein tule vikailmoituksen kuittaamista
vaativampia vikoja, jolloin manuaaleja ei aina tarvita. Ratkaisuna ongelmaan ol
koota kaikkien tehtaalla kaytettdvien taajuusmuuttajamallien ohjeet ja manuaalit

samaan kansioon, seka lisata ne korjaamon palvelimelle.

Koska taajuusmuuttajien manuaalit kokonaisuudessaan ovat jopa satoja sivuja
pitkid, ei kaikkien mallien manuaaleja voinut kokonaisena mahduttaa samaan
kansioon. Manuaalit kuitenkin sisaltavat erilliset osiot taajuusmuuttajien ohjel-

mointiin ja vianetsintaan, jotka riittdvat useimpien vikojen paikallistamiseen seka
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mahdollisesti korjaamiseen. Opinnaytetytssa tuli myos etsid mahdollisia henki-

I6kunnan tekemi& ohjeita, mutta monet niista olivat prosessikohtaisia.

Taajuusmuuttajien manuaaleista osa l6ytyi tehtaalta ja loput internetista valmis-
tajien sivuilta. Kaikkia taajuusmuuttajien manuaaleja ei kuitenkaan ollut interne-
tissa sdhkdisena versiona saatavilla, joten tein sahkoiset kopiot tehtaalta 16yty-
vistd manuaaleista. Kun minulla oli kaikki manuaalit kasassa, sain kasattua niis-
ta sopivat versiot kansioon, joka sisalsi vain ohjelmointi- ja vianetsintdosiot.
Taman jalkeen lisdsin manuaalit kokonaisuudessaan korjaamon palvelimelle.

Kansioon ja palvelimelle lisédsin my6s henkilokunnan tekemié yleisohjeita.

Jotkin taajuusmuuttajavalmistajat tarjoavat taajuusmuuttajaohjelmistoja, joilla
voidaan mm. muuttaa parametreja ja etsia vikoja erilaisten apuohjelmien avulla.
Enocellin taajuusmuuttajista ABB ja Vacon tarjosivat kyseisid ohjelmistoja. Oh-
jelmien kaytté kuitenkin vaatii perehtymista, eika tehtaan asentajista suurin osa
ollut koskaan kayttanyt naita ohjelmistoja. Osa opinnaytetydtani oli tehda perus-
kayttbohjeet ABB:n DriveWindow-ohjelmaan sek& Vaconin NCDrive- ja FCDri-
ve-ohjelmiin. Ohjeiden tuli opastaa perustoimintojen kayttéa niin, ettéd uusilla
kayttajilla olisi valmiudet vikojen etsimiseen ja parametrien vaihtamiseen. Oh-
jelmia ja niiden kayttdmahdollisuuksia esitelladn opinnaytetydn seuraavassa

0siossa.

4 Apuohjelmien hyodyntaminen taajuusmuuttajien huollossa

Taajuusmuuttajia ohjataan ohjauspaneeleiden avulla, joka on yleensa fyysisesti
kiinni taajuusmuuttajassa. Ohjauspaneeleiden kautta asetellaan parametrit seka
tutkitaan vikalokia ja kuitataan vikoja. Taajuusmuuttajien ohjauspaneelit ovat
kuitenkin useimmiten hitaita ja kompeldita kayttda. Naytot ovat usein pienia, ja
valikoista ndkee vain osan kerrallaan. Useimmilla ohjauspaneeleilla ei pystyta
monitoroimaan signaaleja graafisesti eika niilla paasta kaikkiin taajuusmuuttajan
ominaisuuksiin kasiksi, kuten dataloggeriin. Apuna naihin ongelmiin toimivat

ohjelmistot, joita jotkin taajuusmuuttajavalmistajat tarjoavat kayttgjilleen. Tassa



20

opinnaytetydssa on tutkittu ABB:n DriveWindow-ohjelmaa seka Vaconin NCDri-
ve- ja FCDrive-ohjelmia. NAmé& ohjelmat oli valittu opinnaytety6hon, koska teh-
taalta 10ytyy useita taajuusmuuttajia, joihin ohjelmat soveltuivat. Ohjelmiin tutus-

tumisen jalkeen niista tuli tehda peruskayttbohjeet uusille kayttajille.

Opinnaytetydssa tutkituista ohjelmista kaikilla pystyi monitoroimaan oloarvoja
graafisesti ja numeroina, muuttamaan parametreja ja tutkimaan vikalokeja. Dri-
veWindow- ja NCDrive-ohjelmilla pystyi myds vertailemaan parametreja seka
kayttamaan datalogger-toimintoa, jolla taajuusmuuttaja voidaan ohjelmoida tal-
lentamaan tietoja halutun liipaisuohjeen mukaisesti. Ohjelmien kayttd nopeuttaa
parametrien asettelua ja vertailua huomattavasti sekd auttaa taajuusmuuttaja-

kayton vikojen etsimisessa.

Taajuusmuuttajaohjelmistojen kayttd vaatii tietokoneen, jolla on yhteys taa-
juusmuuttajaan. Ohjelmat vaativat tietokoneilta tiettyja kayttojarjestelmia seka
yhteyden saamiseen vaadittuja ajureita. Yhteys taajuusmuuttajaan voidaan
muodostaa joko suoraan tai verkon kautta. Suora yhteys voi tapahtua esimer-
kiksi sarjaportin tai PC-kortin kautta riippuen ohjelman ja taajuusmuuttajan tu-
kemista yhteystavoista. Verkon kautta tapahtuva yhteys vaatii verkkokortin ja

verkkokaapelin.

Ohjelmat asennetaan tietokoneelle asennuspaketeista, jotka voivat olla esimer-
kiksi cd-levylla tai valmistajan sivuilta ladattavissa. Opinnaytetydssa kaytettyjen
ohjelmien asentaminen ei vaatinut muuta kuin asennuskansion valitsemisen.
Yhteystavan muodostaminen voi vaatia erillistd ajurien asentamista, jos kaytto-
jarjestelmassa ei niitd ennestaéan ole. Varsinkin vanhemmilla kayttojarjestelmilla

vaadittujen ajureiden asentaminen voi olla hankalaa.

Taajuusmuuttajaan yhdistettdessa ohjelmissa on valittava kaytettava portti,
verkkopalvelin tai IP-osoite yhteystavasta riippuen. Yhteytté ei ole pakko muo-
dostaa, jos esimerkiksi halutaan tutkia tai muuttaa ennestaan tallennettuja pa-
rametreja. Yhteyden muodostamisen jalkeen taajuusmuuttajan parametrit voi-

daan ladata seka sen oloarvoja seurata.
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Oloarvoja seurataan joko lukuina parametrivalikoista tai graafisesti monitorista.
Parametrit ovat tietoja joiden mukaisesti taajuusmuuttaja toimii. Parametreilla
maaritelladn taajuusmuuttajalle esimerkiksi ettd minka tyyppistd moottoria taa-
juusmuuttajalla ohjataan, tuleeko moottori kaynnistéaa pehmeasti ja missa ajas-
sa tai mika on syotettavan virran tai taajuuden maksimiraja. Taajuusmuuttajan
toiminta prosessissa perustuu siis syottettyihin parametreihin, ja kayttoonotossa
ne on aseteltava prosessille sopiviksi. Parametrien vaihtaminen tapahtuu yksin-
kertaisesti valitsemalla haluttu parametri ja kirjoittamalla sille uusi arvo. Taman
jalkeen parametrit voidaan tallentaa ja siirtda taajuusmuuttajaan, jolloin taa-
juusmuuttaja ottaa uudet parametrit kayttoon. Kayttdonotossa aseteltavia pro-
sessikohtaisia parametreja voi olla jopa satoja, joiden asetteleminen pelkén oh-

jauspaneelin avulla olisi hyvin tydlastd. Kuvassa 8 on esimerkki NCDrive-

ohjelman parametrivalikosta.
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Tiedosto  Muckkas MNaytd Kaytkd  Tydkalut Ikkuna  Ohie

0= = @ & “Yhdigtetty " Eiyhdistety

<8 Parametrointi

Werlaile: LDADED
e Indeksi Parametri Arvo Oletus Thsikkt Min Max |

F211 inirnitaajULE 0.00 Hz 0,00 162,00 a
P212 aksimitaauus 162,00 Hz 0.00 320,00

F213 ihtyypzaika 1 30,00 B 0.01 327.00
P214 Hidastuvuusaikal 30,00 & 0,01 327.00

F215 irtaraja 650 A 0 1300
F216 oottNimd Shnite 630 W 20 630

P217 oottHimT aajuus 160.00 Hz 1.00 320,00

F218 oottMimt opeus 9510 1 32000

F214 oot hirm, virks 650 A 0 1300
F2110 oott. Co Phii 0.85 0.30 1.00
P21 D ajo 0/ Eikaytossa o E
F2112 OhjeRivilitt 17812 1] 16
P21.13 Panesliohj.val. 8 / Pan.ohjearvo a 9
F21.14 Wayldoh. Ref 9 / Renttavapld 0 3
P21.15 Ryimintdnop.ohje 5.00 Hz 0.00 320,00
F21.16 “akionop. ohje 1 10,00 Hz 0.0 320,00
P2117 “Wakionop. ohje 2 15,00 Hz 0.00 320,00
F21.18 ‘W akionap.ohje 3 20,00 Hz 0.00 320,00
P21.139 ‘Wakionop. ohje 4 25,00 Hz 0,00 320,00
F21.20 “Wakionop. ohje 5 30,00 Hz 0.0a 320,00
F21.21 “akionop.ohje B 40,00 Hz 0.oo 320,00
P2122 “Wakionop. ohje 7 50,00 Hz 0.00 320,00
F2211 Ay/Seiz-logik 0/ Eteen-Taskse a 7
P221.2 oottPotlaskunop 1.00 Hzfs 0,01 200,00
F221.3 ootPotMuistTOhj 1/ Mol pus+v. ke 1] 2
P2214 Saatiotulo 0/ Eikaytossa 1] =]
F22156 Saatitulo min 0.0 E3 [if1] 100.0
F2216 Saatotulo max, 0.0 3 00 1000
2217 1/0 Reference 2 14812 0 16
p2221 Al1 sign. valinta AnlM:0.1 AnlM:0.1 AnlM:01 AnlM:E 1D
P2222 Al suodatusaika 0.000 3 0,000 32,000
P2223 A1 signaalialue 0/ 0-100% a 3
F2224 A1 vap.val.min. 0.00 E3 160,00 160,00 =
2225 Al vap.val max 100,00 % -160,00 160,00
2226 Al taa.al.min. 0.00 Hz 320,00 320,00
P2227 A1 taa).al.maw. 0.00 Hz -320.00 320.00 2
CREEL] ALy A A B Ann A0 o = b

Comz @ 1/0 Dhiausoaikka Ddottaa lipaisua. Valmis @ Kaw 17 Vika (7 [Vaotus (7

Kuva 8. NCDrive-ohjelman parametrivalikko.

Taajuusmuuttajaohjelmistot sisaltavat valvontatyokalujen ja parametrien vaih-
tamisen lisdksi muita ominaisuuksia, joista DriveWindow- ja NCDrive-ohjelmissa
tarkeimpia olivat parametrien vertailu seka datalogger. Parametrien vertailun

avulla voidaan verrata parametritiedostoja keskendan tai taajuusmuuttajan kay-
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tossa oleviin parametreihin. Ohjelma tarkastaa parametrit ja ilmoittaa poik-
keavuudet, jolloin esimerkiksi ndhdaan onko taajuusmuuttajan parametreja kay-

ty muuttamassa.

Dataloggerilla taajuusmuuttaja voidaan maarata tallentamaan tietoja halutun
lipaisuohjeen mukaisesti. Sen avulla voidaan esimerkiksi asettaa taajuusmuut-
taja tallentamaan haluttuja oloarvoja vian ilmentyessa. Talléin vian tapahtuessa
taajuusmuuttajan dataloggeriin tallentuu sen muistikapasiteetin sallima maara
dataa ennen vian tapahtumista. Nama tiedot voidaan ladata ohjelmaan, ja seu-
rata graafisesti valittujen oloarvojen muutoksia vikatapahtumaan asti. TAma voi
auttaa huomattavasti selvitettdessa vikoja, joiden syita ei tiedeta. Kuvassa 9 on
esimerkki DriveWindow-ohjelman dataloggerista. Kuvassa nékyvat nopeuden,
jannitteen ja lampdtilan arvot vian tapahtumishetkelld ja hieman ennen lau-

kaisua.
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Kuva 9. DriveWindow-ohjelman datalogger.
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Ohjelmilla pystytaan myds ohjaamaan taajuusmuuttajakayttéa kayton aikana.
Niiden avulla voidaan muun muassa muuttaa moottorin pydrimisnopeutta tai

pyorimissuuntaa seka pysayttamaan ja kaynnistamaan moottori.

5 Tulokset

Opinnaytetyohon valittuihin ohjelmiin tutustuminen alkoi taajuusmuuttajien seké
taajuusmuuttajaohjelmistojen manuaalien lukemisella. Liséksi haastattelin kor-
jaamon tyontekijoita aiheeseen liittyen. Koska korjaamolla oli ylimaarainen
ABB:n ACS 800 taajuusmuuttaja sek& pienikokoinen kolmivaiheinen oikosulku-
moottori, pystyin kokoamaan taajuusmuuttajakdyton ohjelman testausta varten.
Moottorin nimellisjannite oli 400 volttia ja nimellisteho 2,2 kW. Sain myds kayt-

t6oni kannettavan tietokoneen, jonka kayttojarjestelmana oli Windows XP.

Ohjelmien asentaminen tietokoneelle oli helppoa. DriveWindow-ohjelman asen-
nuspaketti oli tehtaan omistamalla CD-levylla ja Vaconin ohjelmat olivat ladatta-
vissa Vaconin internetsivuilta. Pakettien asentamisessa ei ollut mitaan erikoi-

suuksia, ja ne olivat asennuksen jalkeen heti kayttdvalmiita.

Tietokoneen ja taajuusmuuttajien valisen yhteyden pystyi toteuttamaan usealla
eri tavalla. Korjaamolta oli kuitenkin helposti saatavilla PC-kortti sekd DDCS
kaapeli, jotka soveltuivat tietokoneen yhdistdmiseen ACS 800 taajuusmuutta-
jaan. Vaconin taajuusmuuttajien yhdistamiseen kaytin sarjaporttia ja RS-232

kaapelia.

DriveWindow-ohjelmaan tutustumiseen kaytin siis edella mainittua testikokoon-
panoa. Moottoria ei ollut liitetty mihink&&n kuormaan, mutta ohjelmaan tutustu-
miseen sité ei tarvittu. Testikokoonpanon ansiosta pystyin nakemaan ohjelmas-
sa tehtyjen parametrimuutosten vaikutukset moottorissa ja taajuusmuuttajan
ilmoittamissa oloarvoissa. Pystyin myds simuloimaan vikatilanteita, jotka auttoi-

vat dataloggerin kayton opettelemisessa.
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Opittuani kayttamaan DriveWindow-ohjelmaa aloitin ohjeiden tekemisen siihen.
Ohjeiden tekemista varten otin kuvia kokoonpanosta sekd kuvankaappauksia
ohjelman toiminnoista. Dataloggerin kuvankaappauksia varten aiheutin vikail-
moituksen asettamalla moottorin pydrimisnopeudelle ylarajan, jonka jalkeen

laitoin moottorin pydrimaan nopeammin kuin tdma raja olisi sallinut.

Vaconin taajuusmuuttajia ei korjaamolla ollut ylimaaraisia, mutta ohjelmiin pystyi
tutustumaan ilman taajuusmuuttajaakin. Joitakin ohjelmien toimintoja ei kuiten-
kaan pysty kayttdmaan, jos tietokone ei ole yhteydessé taajuusmuuttajaan. Ta-
man takia minun oli kaytava tehtaalla kaytbssa olevien taajuusmuuttajien luona

saadakseni tarvittavat kuvankaappaukset.

Ohjelmien kayttoohjeiden laatimiseen kaytin ottamiani kuvia ja kuvankaappauk-
sia seka ohjelmien ohjekirjoja. Liséksi sain apua korjaamon tyontekij6iltd. Ohjei-
den valmistuttua lisdsin ne tekemaani taajuusmuuttajien kayttd- ja vianselvi-
tysohjeiden kansioon. Kansio sisdltéa myds CD-levyn, josta ohjelmat voidaan
asentaa. Taajuusmuuttajaohjelmiin tekeméani kayttdohjeet ovat opinnaytetytn
liitteissa 1-3.

6 Pohdinta

Opinnaytetyon tarkoituksena oli helpottaa taajuusmuuttajien kayttéa ja viansel-
vitystd Enocellin tehtaalla. Ongelmana oli, ettei tehtaan taajuusmuuttajien ma-
nuaaleille eikd henkiloston tekemille ohjeille ollut mitaan tiettya paikkaa, josta ne
kaikki olisivat olleet I0ydettavissad. Tama tarkoittaa sitd, ettd vian tullessa oikeaa
ohjetta ei valttdAmatta I6ydeta ajoissa, miké johtaa kasvaneisiin tuotannonmene-
tyksiin. Taman takia tehtavakseni annettiin etsid ja koota kaikkien tehtaalla kay-

tossa olevien taajuusmuuttajien manuaalit sekd henkiloston tekemat ohjeet.

Ohjeiden kokoaminen osoittautui hankalammaksi kuin aluksi oletin. Taajuus-
muuttajamalleja oli useita, ja kaikkia ohjeita ei meinannut millaén I6ytya tehtaal-

ta. Onneksi monet valmistajat tarjosivat internetsivuillaan pdf-versioita manuaa-
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leista. Ohjeiden kokoamisen liséksi minun tuli tutkia, mitd osia manuaaleista
tarvitaan taajuusmuuttajan luona tyoskenneltdessa, silla manuaalit eivat olisi
kokonaisena mahtuneet yhteen mappiin. Lisaksi oikeiden sivujen I6ytaminen voi
olla hidasta, kun joudutaan selaamaan laajoja manuaaleja. Onneksi valmistajien
laatimissa manuaaleissa oli selkeat osiot taajuusmuuttajan ohjelmointiin ja vian-
etsintdan sisaltden vikailmoitusten koodien selitykset ja mahdolliset korjausrat-
kaisut. Osaa ohjeista ei internetin avulla 16ytynyt, joten valokopioin tehtaalta
loytyvat versiot, ettd sain Kkaikista ohjeista kokonaiset versiot myds pdf-
tiedostoina. Naistd materiaaleista sain kasattua mappiin tarvittavat osat seka

CD-levylle ja korjaamon palvelimelle menevéat kokonaiset manuaalit.

Toinen opinnaytetydn tavoite oli laatia kayttbohjeet taajuusmuuttajaohjelmistoi-
hin, joita voidaan hyddyntaa taajuusmuuttajien kaytdssa ja vianetsinnassa. Teh-
taan tyontekijoistd useimmat eivat olleet koskaan kayttaneet ohjelmia, ja ohjel-
mien opettelu niiden omista englanninkielisistd manuaaleista voi vieda aikaa.
Minun tuli siis tehda ohjeet ohjelmien kayttéon niin, etta uusi kayttaja pystyisi

hyodyntamaan niitd taajuusmuuttajien vianetsinnassa.

Ohjelmien ohjeiden tekemista varten minun oli ensiksi opeteltava ohjelmien
kayttd. Ohjelmien kayttaminen ei lyhyen opettelun jalkeen ollut kovin vaativaa,
mutta ilman korjaamon henkilékunnan apua alkuun p&&seminen olisi ollut hyvin
hankalaa. Tastd huomasin itsekin, kuinka tarkeitd vaihe vaiheelta -malliset oh-
jeet voivat uusille kayttajille olla, jos ketddn ei olisi opastamassa. Ohjelmien
omat kayttoohjeet olivat muuten kohtalaiset, mutta niista uupuivat ohjeet aloitte-
leville kayttajille. Lisaksi ohjelmien ohjeet olivat vain englanniksi. Opettelun jal-
keen otin kuvankaappaukset ohjelmien toiminnoista, jotka pystyin lisaéamaan
ohjeiden tueksi. Kuvankaappaukset olivat tarkeitd yksinkertaisten kayttdohjei-
den kannalta, koska niiden avulla pystyin laatimaan ohjelman toiminnoille vaihe

vaiheelta -malliset ohjeet ilman monimutkaisia selityksia.

Taman opinnaytetyon tekeminen opetti minulle paljon taajuusmuuttajista ja nii-
den kayttdmahdollisuuksista. Taajuusmuuttajat olivat suhteellisen tuntematon
alue itselleni, ja haastavinta tydssa olikin opetella niiden toiminta teoriassa seka

kaytannossa. Tyota tehdessé opin myds uusia asioita moottoreista ja moottori-
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kaytoista. Huomasin myods kuinka tarkeita taajuusmuuttajat ovat nykyaan teolli-
suudessa, ja kuinka tarkeita ne tulevat olemaan jatkossakin.
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Drivewindow

Kayttoonotto ja vianetsinta
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Johdanto

Drivewindow on ABB:n taajuusmuuttajien (ACS 600, ACS 800, ACS 6000 ja
DCS600) ohjaukseen tehty Windows-ohjelmisto. Ohjelmalla pystytddn mm. hallitse-
maan erilaisia toimintoja, seuraamaan oloarvoja, muuttamaan parametreja, tutkimaan
vikalokia sek& etsimaan mahdollisia vikoja.

Ohjelma siséltdd mm. Datalogger —toiminnon, jolla taajuusmuuttaja voidaan méaarata
tallentamaan tietoja halutun liipaisuohjeen (trigger) tai kdskyn mukaisesti. Tama voi
helpottaa huomattavasti tuntemattoman vian etsinnassa.

Ohjelman kayttd vaatii Windows- kayttojarjestelman sekd fyysisen yhteyden taa-
juusmuuttajaan, jos etdyhteyttd verkon kautta ei ole saatavilla. Taté ohjeistusta teh-
dessa kaytettiin korjaamolta 16ytyvaa PC korttia (PC Card / PCMCIA), DDCS kaape-
lia sekd kannettavaa tietokonetta, josta I0ytyi PC korttipaikka.

Tama opas siséltdé ohjeet taajuusmuuttajan kytkentdan ja kayttéonottoon, oloarvojen
monitorointiin, moottorin ohjaukseen ohjelmalla sekd datalogger -toiminnon kayt-
toon.
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Kytkenta

Taajuusmuuttaja voidaan paikallisesti kytked tietokoneeseen mm. PC-kortin ja
DDCS-kaapelin vélityksellg, jota tdssa ohjeessa on kéaytetty. Esimerkkikuvissa kyt-
kentd tapahtuu ACS-800 taajuusmuuttajaan, mutta kytkenta on samankaltainen myos
ACS-600 taajuusmuuttajiin.

| W v Wt W - War - W

Valmis kytkentd ACS-800 taajuusmuuttajassa
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1. Kytke moottori taajuusmuuttajaan (output) ja taajuusmuuttaja syottoon (input)
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2. Liitd DDCS-kaapeli DDCS/PC adapteriin
3. Liit4 adapteri tietokoneen PC-korttipaikkaan
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4. Yhdistad DDCS-kaapeli taajuusmuuttajaan (CH 3)
e Jos yhteys ei toimi, kokeile vaihtaa johtojen paikat kesken&an. Taajuus-
muuttajan varit eivat valttamatta tasmaa johtojen varien kanssa.

Ohjelman tulisi nyt tunnistaa taajuusmuuttaja, jos kytkennat on tehty oikein. Lisatie-
toja tastd ja muista kytkentatavoista 16ytyy DriveWindow-ohjelman siséltdmasté op-
paasta sekd taajuusmuuttajien manuaaleista.



Kayttoonotto

Interval [msz)

1 Channel 1 1.00=
2 Channel 2 1.00
3 Channel 3 1.00
A4 Channel 4 1.00
B Channel 5 1.00
6 Channel B 1.00

@ History Buffer (5] 100.000
k{5 Az Length ] 10,000
T Asis Mawimurn 10000
b ¢ Avis Minimum 10000

w+0.00
w+0.00
w+0.00
w+0.00
w+0.00
w+0.00

I
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-100-

Time ()

B.0

8.0 10.0

1. Valitse OPC serveri listasta ja paina OK (kdytd ABB.SMP oletuksena)
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& DriveWindow - [ABB.SMP [ACS 800 0003_35R {0H1})]

File  Edit “iew HMetwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

A e e P e 12 e e 2 2 O N e I I s |

ACS 800 0003_35R {0H1
B - oy Browsed I Contral I Faults |
|E| Application

...... & Contral Name | value [ OPC Address |
------ ﬁ Data logger 1
------ ﬁ Data logger 2

8] Event logger
...... B Faultlogger

- e Parameters;
...... (i) Properties
------ ? Statuz

- Monitor
Monitor D atalogger 1004

Setting | Walue -
ﬂ Mode Mormal
Interval [mz] 100 S
@ History Buffer 5] 100,000
ks diz Length () 10.000

T Ais Mawimum 100,00 20 0 a0 an 10
L Asis Minimum 100,00

1 Channel 1 1.00% % +0.00 1

2 Charnel 2 1.00% % +0.00

3 Channel 3 100%%+000 o)

4 Charinel 4 1.00%x +0.00 Timet:l

v |
P —— 4 ans. . non -
1| | ®

| &] 2|

Feady @ ACS 500 0002_35R {041} [ 4

2. Valitse kytkemaési taajuusmuuttaja vasemmassa ylareunassa sijaitsevasta ikkunas-
ta.
e Taajuusmuuttajan alta I6ytyvista valikoista voit muuttaa mm. ohjelman ja kyt-
ketyn taajuusmuuttajan asetuksia sekad taajuusmuuttajan parametreja
3. Valitse ikkunasta ”Parameters”
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& DriveWindow - [ABB.SMP [ACS 800 0003_3SR {0{1}]

File  Edit “iew Metwork Dive Desklop Monitor Datalogger Help

e EEEEEEEEEZ | E OO ERE D 2]

30: VIKAFUNKTIOT -
= =l Browsed Control Faults
[0 31 AUT. VIAN KUITT. . — [orcamm |
ame alue ess
00 32 VALVONNAT | 99.01: KIELI SUDMI {0HTHPar9a.1
3 33 TIEDOTUKSET 99,02 SOVELLUKSET TEHDAS {0H1}Par 9.2
3 34 PROSESSIN NOPEUS 99.03: SOVEL. PALAUTUS El {0H11Par93.3
3 25 M00T LAMPOT MITT 99.04: MOOTTORIOHJAUS oTc {0H1}Par99.4
3 40 PIDSAETALS 99.05: MOOTT NIMJENNITE [v] 400 {0M1}Pa99.5
: 99.06: MOOTT MIMVIRTA [2] 49 {0H11Par93.6
(3 42 JARRUN OHJAUS 93.07: MOOTT NIM TA&JUUS [Hz] 500 {0H1}Par99.7
([0 52 VAKID MODBUS 93.08: MOOTT NIM NOPEUS [rpm] 1430 {0H11Par99.8
3 60 ISENTA/ORIA 99.09: MOOTT MIM TEHO [kiw] 22 {0H1}Par93.9
@ 70 DDCS CONTROL 99.10: MOOTT ID-AJ0 1D MAGN {0H11Par93.10
[ 83 ADAP.OHJELMOINTI
[ 84 ADAPT. OHJELMA,
[0 85 KEYTTAJAN VAKIOT
3 90: DS ¥AST OTTO 0
(3 92 DS LAHETYSOSOITE
3 98 OPTIOMODULIT
S ERE 0o KA TTOONOTTOTIED
® Froperties -
< | »

— Wanitar
Monitor I D atalogger 'm

Setting | Walue | -
ﬂ Mode Marmal

Interval (ms] 100

@ History Buffer (5] 100.000 2
ks dwiz Length [5) 10,000 —
T dis Maimum 100,00

=.——
&
B
B

L s Minimum 100,00 . —
1 Channel 1 1.00 %%+ 0.00 - =
0 ‘
Fieady @M AC5 5000003_35R {0H1} /4

4. Valitse KAYTTOONOTTOTIEDOT parametriryhma (99) ja taytd ne moottorin
Kilpiarvojen mukaisesti

5. Nimed taajuusmuuttaja tyypin ja laitepaikan mukaisesti “Properties” valikosta
tunnistusta varten, jos sitd ei ole jo nimetty.

6. Ota moottori haltuusi alavasemmalla olevasta painikkeesta “Take/release control”
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ID-ajo

Taajuusmuuttaja suorittaa ID-magnetoinnin automaattisesti ensimmaisen kaynnistyk-
sen yhteydessa. Useimmissa sovelluksissa erillista 1D-ajoa ei tarvita.

Jos sovelluksessa toimitaan lahellda nollanopeutta ja/tai on toimittava moottorin ni-
mellismomentin ylittavalla momenttialueella ja ilman nopeuden takaisinkytkentaa,
tulee moottorin ID-ajoksi (par. 99.10) valita:

e "NORMAALI” kun kaytettava laite voidaan irrottaa moottorista
o ”SUPISTETTU” kun kaytettavia laitetta ei voida irrottaa moottorista
Jos parametriarvoja (ryhmat 10 — 98) muutetaan ennen ID-ajoa, tarkista, ettd uudet

arvot tayttavat seuraavat ehdot:

e 20.01 MIN. NOPEUS < Orpm

e 20.02 MAX. NOPEUS > 80 % moottorin nimellisnopeudesta
e 20.03 MAX. VIRTA > 100 % * Ihd

e 20.04 MAX. MOMENTTI >50 %

Tarkempaa tietoa ID-ajosta 16ytyy taajuusmuuttajien ohjelmointioppaista

Huom! Tarkasta moottorin pyorimissuunta ID-ajon jalkeen pienelld kierrosno-
peudella!

Katso ohjeet moottorin ohjaukseen sivulta 14.



Liite 1 12 (25)

Monitori

& DriveWindow - [ABB.SMP [ACS 800 0003_3SR {0{1}]

File Edit “iew Metwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

e e EE OO EERE D 2]

|§| ,Eppl|cTt|0n B Browsed o] e
antral
E]g Dista looger 1 M ame | Walue | OPC Address | -
] 01.01: PROSESSINNOPEUS [%] 0.0 {OH1Par 1.1
G- Datalogger2 0102 NOPEUS [rpm] 0.0 DH1)Par 1.2
-8 Event logger 01.03 TasJUUS [Hz] 0.00 {0H1}Par1.3 |
B Faultlogger 1,04 VIRTA [4] 0.00 {OH1Par1.4
& Memn 01.05 MOMENTTI (%] 0.00 {0H1Par1.5
v 1.06: TEHO [%] 0.00 {0H1Par 1.6
E-J@ Parameters 01.07: DCJANMITE [¥] 5959 [0H1}Par1.7
-1 O1: OLDARYOT (1108 PEEJANMITE [+] 4150 {OH1Par1.8
-3 0z OLo&RVOT 01.09; LEHTOJAMNITE [v] 0o {0H1Par1.9
O3 @ OLOARVOT 0110 ACS800 LEMPATILA [C] 34.4 {OH1Par1.10
: 01.11; ULKOINEM OHJET [rpr] 0o {OH1Par1.11
-+ 03 0L0ARYOT .12 ULKOINEN OHJE 2 [%] 0o {OH1IPar1.12
e [T 10 KAT/SEIS/SUUNTA id | ERTRET IS 11K PAIK 1 MH1Par1 13 =l
i Monitor l D atalogger Monitor
2000+
Setting | Walue |
S Mode Mormal
Interval (mz] 100
@Histor}l Buffer [g] 100,000 1000+
Ja{ ¥ Az Length [5) 60000
T dis Mawimum 200,00
b 0 } } } } f
& s Minimurs 200,00 12.0 240 36.0 480 B0.0
10N = e NAN
Set Variable Channel 1...
2 Channel2 [Ehatge Ve Channel 2... 04
3 Channel3 Fast Mad Channel 3...
4 Channel 4 I_ats ID e Channel 4...
5 Charnel 5 oo Channel 5.
History Buffer... Channel & o4
6 Channel 6 gl bl k.. Time (s)
Scaling 3
Restore Defaults
(St [Sir
[Eopy [Eir{+E I— N
@M ACS 80 T
Easte [t
SetChannel 1~ LDelst= el @M ACS 800 0003_35R {0H1} 4

Kun moottori on otettu haltuun, sit voidaan ohjata parametrein ja alapalkin painik-
keilla. Oloarvoja voidaan seurata reaaliaikaisesti lukuina valitsemalla ”Parameters”
osiosta haluttu parametri, painamalla hiiren oikeaa painiketta ja valitsemalla listasta
”Online/Offline”. Oloarvoja voidaan seurata myds graafisesti monitorilta.

1. Paina valittua oloarvoa (esim. 01.02: Nopeus (rpm)) hiiren vasemmalla painik-
keella kerran
2. Maéérittele haluttu oloarvo seurantaan painamalla hiiren oikeata painiketta alava-
semmalla sijaitsevasta ikkunasta ”Channel 1” kohdasta kuvan mukaisesti
3. Valitse ”OK” esiin tulevasta ikkunasta
e Edelld valitun parametrin nimi ja osoite tulisi nyt olla ikkunassa. Jos et valin-
nut haluttua parametria kohdan 1. mukaisesti, joudut Kirjoittamaan ne itse

Voit seurata useampia oloarvoja samanaikaisesti lisddmalla ne muille kanaville seu-
rattaviksi.
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File Edit “iew Metwork Dive Desktop Monitor

Datalogger Help

EEEEEE R E DO E EEE O

2] |

Appiicati -
PRicatlion 2 Browsed I Contral I Faults | DOpen..
Contral g i
Data logaar 1 Narne [ alue | EEEE EEEEE -
= ] 01.00: PROSESSIN NOPEUS [%] 0.0 A Commet
j Datalongsr 2 01.02: NOPEUS [rp] 0o (ORI ey
Event lngger 1 01.02 NOPEUS [rpmit 0o {OH1)F Expé}i -
Fault loggsr 01.03: TAAJUUS [Hz] il e
M 01.03: TAAIUUS [Hz]#1 0.00 {oH1F RS
s 01.04: VIRTA [4] 0.0 O Zoom Cilsahit
> Parameters 01.04: WIRTA [A]H#1 0.00 {OHUF L S Out
-1 01: OLOARVOT 01.05: MOMENTTI [%] il OHIF o Feeet
(3 02 OLO&RVOT 01.06: TEHO [%] 0.00 (DR Graph Cursor...
3 0 OLOARVOT 01.07: DL JANNITE [¥] 593.3 o -
i 01.0: PEAJANNITE [V] 415.0 {oH1IF t Chrleb
-3 09 0L0aRVOT 01,09 LAHTOJANNITE [v] ] {OH1F Siop il Sttt
[T 10 KA ASEISASUUNT A R o arsenn MPATI A 10 KET MM Pause EikChifter Jid|
- i
Monitor | Datalogzer | Monitor 240
= Tva 2000+ Aoapt e CifeShit
ﬂeh;”gd Na = | Autoscals Eils5hift5
ooe orma Restore Defaults
Interval [mz) 100
& History Buffer (5] 100,000 10004 e -
ki< Az Length [3) B0.000
T dis Masimum 2000.00
B ] } } } } |
B ks M -2000.00 12.0 240 36.0 48.0 B0
1 01.02 HOPEUS [t 1.00 %% + 0.00
2 Chanrel 2 1.00 %%+ 0.00
3 Channel 3 1.00 %% +0.00 -1000+
4 Chanrel 4 1.00 %%+ 0.00
5 Chanrel § 1.00 %%+ 0.00
6 Channel 6 1.00 *x+0.00 -2000- )
Time ()
@ ACS 500 0003_35R {n}{1}| i??l 0| i | @l @l ""l n.l @l ‘
Start or continue monitaring @M ACS 800 0003_35R {01} 5Cl 4

4. Kiaynnistd monitorin seuranta painamalla “Monitor” ikkunasta hiiren oikeata pai-
niketta ja valitsemalla valikosta ”Start”
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Moottorin ohjaus

& DriveWindow - [ABB_SMP [ACS 800 0003_3SR {0H1})]
File Edit “iew Metwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

e EEEEE R E DR E EE DR =)

...... |E| Application _I Browsed Control Faultz
------ éf;) Control
E]“'ﬁ Data loggar 1 Name | Walue | OPC Address | -
= 5 01.01: PROSESSINNOPEUS [%] 00 {0H1)Par 1.1
G- Datalogger 2 01.02: NOPEUS [rpr] oo {0H1Par 1.2
59' Event logger 1 01.02 NOPEUS [rpm]#1 ik} {0H11Par1.2 |
[£] Faukloger 01,03 TAAJULS [Hz] 0o {0H1Par1.3
______ & Memon 01,03 TASIUUS [Hz]#1 0o {0H1Par1.3
Y 01.04: VIRTA [4] 0o {0H1Par1.4
E-J@ Parameters 01.04: VIRTA [8]#1 0.00 {0H1)Par1.4
(] 01: OLOARMOT 1,05 MOMENTTI [%] noa {H1)Par1 6
(3 02 OLOARNVOT 01.06: TEHO [%] 0.00 {0H1Par1.6
B 03 OLOARVOT 01.07: DT JANNITE [V] 5433 {0H1Par1.7
: 1,08 PASJANNITE [v] 4150 {0H1Par1.8
; -3 03 OLOsRVOT 01.09: LEHTHJENNITE [v] 0.0 {0H1)Par1.9
[T 10 KAYASEISASULNTA =B m 1 arsaon dweiT A MR iMH1 a1 10 =l
Monitor | Datalogger | Monitor
2000+
Setting | Value |
ﬂ Mode Mormal
{5 Interval [ms) 100
© ) 1000
& History Buffer (5] 100,000
k{5 iz Length [z) E0.000
T dsis Masimurn 2000.00
e ] } } } } |
B ks M -2000.00 12.0 240 6.0 480 6.0
1 01.02 NOPEUS [ipmt 1.00%x +0.00
2 Charnel 2 1.00% % +0.00
3 Charinel 3 1.00% %+ 0.00 -10004
& Charnel 4 1.00% % +0.00
5 Charnel 5 1.00% % +0.00
& Channel 6 1.00% % +0.00 -2000- )
Tirme (=)
1500
@ AC53000003_35R {n}{1}| ﬂ ﬂ T @@ ﬂﬂ @ ‘
Fieady @ ACS 800 0003_35R {0H1} 500

Moottori saadaan py6riméén seuraavasti:

1. Syotd haluttu referenssiarvo (pyorimisnopeus) alareunassa sijaitsevaan
palkkiin

2. Hyvéksy se oikeanpuoleisesta painikkeesta tai paina Enter

3. Kéynnistd moottori ’Start” painikkeesta

Moottorin tulisi nyt kdyda syotetylld nopeudella. Taajuusmuuttajan ohjauspaneelin
muiden painikkeiden selitykset I0ytyvat seuraavalta sivulta.
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Selitykset alapalkin painikkeille:

W »

DrivePanel

=0 B o8| vl @

@ ACS 6000025356 {n}{1}| 3| 2| ‘

P00 0T OoNOh

O ® 6

|
O @ OD® ® @ ®

Ohjattavan taajuusmuuttajan kuvake

Ohjattavan taajuusmuuttajan nimi ja osoite

Take/release control: Painike, jolla ohjattava taajuusmuuttaja otetaan ohjelman
haltuun tai vapautetaan

Clear Faultlogger: Taajuusmuuttajan vikalokitietojen tyhjennys

Reference value edit field: Referenssiarvojen syottoalue

Current reference value: limaisee nykyisen referenssiarvon

Set reference: Referenssiarvon asettaminen

Start/end step

Reset fault: Lahettaa vikatiedon alustuskéskyn ohjattavalle taajuusmuuttajalle
Start: Lahettdd kaynnistyskaskyn ohjattavalle taajuusmuuttajalle

Stop: Lahettad keskeytyskaskyn ohjattavalle taajuusmuuttajalle

Reverse: Lahettaa taaksepéin késkyn ohjattavalle taajuusmuuttajalle
Forward: Lahettad eteenpdin k&skyn ohjattavalle taajuusmuuttajalle

Coast stop: Vapaa pysaytys
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File  Edit “iew Metwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

B EEEEEENEE <<<|o|ﬁ|\_| y [ mln ]| gl«] »|m]t]z] x]|

..... |E| Application Browsed I Control I Fauls |
----- Cantral
E]“'S.Ef Data | 1 [ ame: |Value | OPC &ddress | -
#atoager 5 01.01: PROSESSIN NOPELS [2] 00 {01 Par 11
G- Datalogger2 01.02: NOPEUS [rpr] 0o DH1}Par1.2
8 Evert logger 1 01.02 NOPEUS [rpr#1 [uli] {0H1Par1.2 b
..... [2] Faul logger 01,03 TAAJUUS [Hz] 0on {0H1Pa1.3
_____ & Memr 01,03 TAAIUUS [Hal#1 00 {0H1Par1.3
Y 01,03 TAAIUUS [Hal#1 00 {0H1Par 1.3
=T @ Parameters 01.04: VIRTA [4] 0.00 {0H1}Par1.4
(] 01 OLOARVOT 01.04: VIRTA [ 00 {0H1)Par1.4
02 OLOARYOT 01,05 MOMENTTI [%] 00 {0H1}Par 1.5
i B .05 TEHO [3] 0on {O0H1Par 16
03: OLOARVOT [ 01.07: DCJANNITE [v] 5871 OH1Par1 7
23 orowsrvat = E o1 0m Pk =
. ZIE .08 PEAJENNITE 1) 4141 {0H1Par 1.8 =l
Monitor ]1 Datalogger Datalogger {0}{1}DL1
100
Setting WValue | -
’2' Statuz Initialized
!? Trigged by
Interval [msz) 10 50+
?ﬁ Pre-Trig [ms] =i}
! Trig Conditions Fault, External
5 Trig Yariable 0 + + + t |
A2 Trig Level a 2.00 1.00 1.00 3.00 5.00
&3 Trig Hysteresis ]
[ ¢ Az Lenath [5) 10.000 504
T ¢ dsis Mawinourn 100.00
AL ¢ s Minimum -100.00
T 01.02 NOPEUS [ipm] 1.00% % +0.00 100
I 0107 DCJANMITE []  1.00%x+0.00 — Tirne (s}
T 01.10: ACS800 LAMPGT... 1.007 % + 0.00 :’
[ 0312 INT KORTIN WIKS  1.007 %+ 0.00 =
@ ACS 800 0003_35R {D}{1}| | 50 | | @l K rxl ©| ‘
Fieady @ ACS 800 0003_35R {0H1} S0

Datalogger -toiminnolla voidaan taajuusmuuttaja maarata tallentamaan tietoja halutun
liipaisuohjeen (trigger) tai kdskyn mukaisesti. Ohjeeksi voidaan maarata esimerkiksi
jollekin parametrille raja, jonka ylittyessa taajuusmuuttajaan tallentuu valittujen pa-
rametrien oloarvot ennen rajan ylitysta.
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Esimerkki Dataloggerin kaytostd maarittamalla nopeudelle raja:
& DriveWindow - [ABB_SMP [ACS 800 0003_3SR {0}1})] =10 x|
File Edit “iew Metwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help
EEEEEE R REE EREEE RO R EEE]
...... |E| Application ;I Browsed Control Faultz
------ &3 Control
E]'"ﬁ Data loggar 1 Mame |Va|ue | OPC Address | -
= 5 01.01: PROSESSIN NOPEUS [%] 0o {0H11Par 1.1
EJ"'E Data logger 2 01.02 NOPEUS [rpm] 0.0 {0H1Par 1.2
59' Event logger 1 01.02 NOPEUS [rpm]#1 0o {0H1}Par1.2 b
...... [£] Foulloger 01.03: TAAJUUS [Hz] n.on {0M1)Par1.3
3 Memor 071.03: TA&JUUS [Hz]# 0.00 {0H1}Par1.3
Y 071.03: TA&JLUS [Hz]H 0.00 {0H1}Par1.3
- @ Parameters 01.04: VIRTA [4] 0.00 {0H1}Par1.4
01.04: VIRTA [A]#1 0.00 {041 )Par 1.4
01.05: MOMENTTI 131 1 {0H11Par 1.5
[E=1l Triggering Conditions E {0H1}Par 1.6
] 01.07: OC } {OH1Par 1.7
[0 08 OLOARYOT =||)E o108 Fa I~ | Differenze oK. I {01 Par1.8 |
™ Extemal
W oritar I Datalogger I I Eat Cancel | talogger {0}{1}DL1
100- =
Setting | Walue - v Level
A Status Iritialized (_"- Falling E dge
.f_) Trigged by ol
Interval [mz) 10 a0-r Lirmi
£ Pre-Trig [ms) 5000 I User
! Trig Conditions Fault, External [~ Waming
£ Trig W ariable 0- t t t i
24 Thig Level 0 -3.00 -1.00 1.00 3.00 5.00
3 Trig Hysteresis 0
k{4 iz Lenath [s] 10.000 50
TF ¢ Asis Masimurn 100.00
b ¢ Asis Minimum -100.00
T 01.02 NOPEUS [rpm] 1.00% % +0.00 .
I .07 DCJANMITE W] 1.007 % +0.00 i Time ()
I 0110 ACSE00 LAMPAT .. 1.00%x +0.00 :I
I 0312 IMT EORTIM YIKA  1.00%%+0.00 | -
@M A0S 8000003 35R {D}{1}| &sl 0| 500 o | J® J‘-\ Jﬂ J© ‘
Fieady @ AC5 500 0003_35R {0H1} [ [

1. Valitse ”Datalogger” ikkuna vasemmasta reunasta
2. Paina hiiren oikeaa painiketta ”Trig Conditons” kohdasta vasemman alanurkan

ikkunasta

o Talla maaritetadén liipaisuohjeen ehdot
3. Valitse "Level” ja ”Rising Edge”, ja paina OK
o Talla valitaan ehdoksi korkeustaso ja reunan ylitys
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File  Edit “iew HMetwork Diwve Desktop Monitor Datalogger Help
e EEE e e ¢| EEEOEEEIE O E ]

...... |E| Applicalion Browsed I Control I Faultz |
------ Contral
B % Data loager 1 Mame |Value | OFC Address | -
= E 01.01: PROSESSINNOPEUS [%] 0.0 {0H1Par 1.1
EJ"'E Datalogger 2 01.02: MOFEUS [rpm] 0.0 {0H1Par1.2
- EX Event logger 01.02: MOPEUS [rpm] 0.0 {0H1Par1.2 b
...... @ Fault logger 01.02: NOPELIS [rpm] 0o {0H1Par1.2
______ oM 1 01.02 NOPEUS [rpm]# 0o {0H11Par1.2
Emer 01,03 TASJUUS [Hz] 0.00 (0411 3
El@ Parameters 01,02 TAAJUUS [Hz]#1 0.00 {0H1Par1.3
(I3 | O: OLOARYOT 01.03: TABJUUS [He]#1 0.00 {0H1Par1.3
-3 02 OLDARVOT 01.04: VIRTA [4] 0.00 §D§§‘I iPar.]A
) 01.04: VIRTA [2]#1 0.00 OH11Par1.4
-0 03 0LOARVDT 01.05: MOMENTTI [%] 0.00 {0H1}Par 1.5
-0 03 0L0ARVOT =B o.08 TEHD 132 0.00 ({1 Par 1.6 =l
Eme logger {O}{1}DL1
10
Setting | Walue - ok
/?I Statug Initialized I_I
!? Trigged by Cancel |
Interval [ms) 10 3
?E Pre-Trig [ms) 5000
! Trig Conditians Rizing Edge, Level
£ Trig Wariable 1] } } 1 t 1
A Tig Level 0 3.00 -1.00 1.00 3.00 5.00
3 Trig Hysteresis 0
ki Awiz Lenath (5] 10.000 -504
T dsis Masimurn 100.00
b ¢ Avis Minimum 10000
T 01.02 NOPEUS [rpm] 1.00% % +0.00 100
Il 01.07: DCJENNITE ] 1.00% % +0.00 — Time (s)
I 071.10: ACS800 LEMPET... 1.00% % +0.00 :I
K 0212 INT KORTIM YIKS  1.00% % +0.00 =l -
@M ACS 800 0003_35R {01} | | | £ | | @l "‘l n.l @l ‘
Fieady @ ACS 800 0003_35R {041} [ [sm

4. Kaksoisndpdytd hiiren vasenta painiketta “Trig Variable” kohtaa vasemman
alanurkan ikkunassa, ja kirjoita haluttu parametri (Par. 1.2 on nopeus) laatikkoon.

Paina OK

e Parametrin osoite pitaisi tulla automaattisesti tdhan, jos se oli valittuna oikean
ylanurkan ikkunassa
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& DriveWindow - [ABB.SMP [ACS 800 0003_35SR {0H1}]

File  Edit “iew HMetwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

e EEE e e ¢||_| v x| &l > [w]via] x|

...... |E| Applicalion Browsed I Control I Faultz |
------ Contral
% Mame | Walue | OFC Address | -
BN Datalogger T 5 01.01: PROSESSIN NOPELS [] 0.0 IR
EJ"'E Data logger 2 01.02 NOFEUS [rpm] 0.0 L.
o Event logger 01.02: NOPEUS [rpm] 00 SAVELS.. -
...... @ Fault logger 01.02: HOPEUS [rpm] oo Camment:.
______ M 1 01.02 NOPEUS [rpm]#1 0.0 Datalogger 2
Emory 0103 TAAJUUS [He] 0o -
El@ Parameters 0103 TAAIUUS [Ha]#1 0o E"”“'t
(2 |o1: DLOARVOT 01,03 TASJUUS [Hel#1 0.0a SHRBI
[ 02 OLOARVOT B .04 VIRTA [4] 0o iy Bl
. () 0104 VIRTA [} .o ZoamIn et
- [ 03:0LOARVDT B 01.05 MOMENTTI [2] 0.0 Zoom Out
-~ 0% DLOARYOT =B o.08 TEHD 132 0.00 et =l
[ Montor | Datalogger | Datalogger {0}{13DL1 il Clasan
1500
Setting | Walue | - Upload
Rstas rieed B
!? Trigged by Hysteresis Detected 12004 Stop
Interval [ms) 10 Tjiig
£ Pre-Trig [ms) 5000 Clear
! Trig Conditians Rizing Edge, Level 800+ [Elearn Grapt
£ Trig Variable 01.02: NOPEUS [rprn] et e Ctr s ry
A7 Trig Level 1233933 500 Autaseale [EtrlShiftrs
3 Trig Hysteresis 0 Restore Defaults
ki i Length (5] 10.000 Preferences...
T dsis Masimurn 1500.00 300+
AL ¢ Asis Minimum 0o
T 01.02 HOPEUS [rpm] 1.00% % +0.00 a ) ) ) ) )
0 .07 DCJSNNITE []  1.00%x +0.00 - -5.00 -300 -1.00 1.00 2.00 500
I 01.10: ACSE00 LAMPET . 1.00 % % +0.00 :I Tirne (s)
I 0312 INT KORTINVIKA 1.0 % +0.00 =r
@ ACS 8000003 35 {0}1) | | | < | | @l ""l “‘l @l ‘
Start datalogger @M ACS 500 0003_35R {0H1} 5Cl 4

5. Valitse "Trig Level” vasemman alanurkan ikkunasta kaksoisndpaytykselld ja maa-
rit4 haluttu liipaisuohjeen arvo (kuvan esimerkkiin valittu 1300)
6. Maarita seurattavat parametrit vasemman alanurkan ikkunaan kanavien kohtiin (I,
1, 111..)
e Parametrien osoitteita ei tarvitse itse kirjoittaa, jos olet valinnut ne oikean
ylanurkan ikkunasta
e N&ma parametrit ovat siis niitd, jotka nakyvét liipaisun jalkeen oikean alanur-
kan ”Datalogger” ikkunassa
7. Madritd muut haluamasi arvot vasemman alanurkan ikkunasta, kuten arvojen ra-
jaaminen seurantaikkunaan (kuvan esimerkkiin muutettu Y-akselin arvot 0-1500
valille, ettd nopeusarvot nékyisivat paremmin)
8. Kaynnista Datalogger painamalla hiiren oikeata painiketta oikean alanurkan ikku-
nassa ja valitsemalla Start”
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B8 Drivewindow - [ABE SMP [ACS 800 0003 _35R {0H1}1]
File  Edit “iew HMetwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

e EEE e e ¢||_| | mm{>x]| &l »{m]vz] x|

...... Anplicati
|E| pRiGaton Browsed I Control I Faultz |
------ 95 Contral
B ﬁ Data loager 1 Mame |Value | OFC Address | -
= 5 01.01: PROSESSINNOPEUS [%] 0.0 {0H1Par 1.1
EJ"'E Datalogger 2 01.02: MOFEUS [rpm] 0.0 {0H1Par1.2
;@é Ewent logger 1 01.02 NOPEUS [rpm]i1 1500.0 {0H1Par1.2 —
...... B Faultlogger 01.03: TASJUUS [Hz] 0o {0H1Par 1.3
...... @ 01.04: VIRTA [4] 0.00 {0H1}Par 1.4
Emer 01.05: MOMENTTI [%] 0.00 (0411 5
El@ Parameters 01.06: TEHO [%] 0.00 {0H1Par 1.6
(3 01: OLOARNVOT [B 01.07: DCJANMITE [v] 587.1 {0H1Par 1.7
3 02 OLDARVOT . 01.08: PASJANNITE [+] A10.0 {0H1Par1.8
G 03 OLOARVOT [ 01.09 LEHTEUANNITE [v] 0o {0H1)Par1.8
: 11,10 ACSE00 LAMPOTILA [T] 32 {0H1Par1.10
-~ 0% DLOARYOT =B 0111 ULKOINEN CHOET [om] 0.0 1P 111 =l
Monitor I Datalogger | Meonitor
- 2000
Setting | Walue |
ﬂ Mode Mormal
Interval ms) 100 16004
@ History Buffer (] 100.000
e8] 3¢ iz Lenath [s] E0.000
T v sis Masimum 2000.00 12004
b ¢ Avis Minimum 0.0
1 01.02 NOPELIS [rpmlt | 1.00 %% + 0.00 g004
2 Channel 2 1.00*«+ 000
3 Charnel 3 1.00% % +0.00
4 Chanrel 4 1.00% % +0.00 400+
5 Charnel 5 1.00% % +0.00
© Charnel 6 1.00% % +0.00 0 ) ) ) ) )
] 12.0 240 36.0 48.0 A0.0
ﬂ Time (=)
(S ACS 8000003_35R {n}{1}| i??l 0| e | @l @l ""l n.l @l ‘
Fieady &¥ ACS 800 0003_35R {0H1} sol

Laukaisuohjeeksi on siis nyt valittu 1300 rpm nopeuden ylitys. Kuvan esimerkissa on
kaynnistetty moottori 1100 rpm nopeudelle, jonka jalkeen se on nostettu 1500 rpm.
Jos Dataloggeriin on sy0tetty tiedot oikein ja se on kdynnissd, sen olisi nyt pitanyt
kaapata kohta, jossa ylitetdadn 1300 rpm.
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File  Edit “iew HMetwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

6 2 ele>| 2l 2]F] ol <<<|o|w||_| v [ o o< | L] > m] ¢ ] ]|

Applicalion Browsed I Control I Faultz |
Contral I | DOper... —
Narne Walue OPC SavEs,,
Datalagger 1 5 01.01: PROSESSIN NOPELS [] 0.0 W Comment.,
i Datalogger 2 01.02 NOFEUS [rpm] 0.0 {0 Datalogger 2
Ewent logger 1 01.02 NOPEUS [rpm]t1 0o {04 =
Fault loggsr 01.03: TaAJUUS [He] 000 {04 Brint..
______ @ 01.04: VIRTA [4] 000 {0 Expo
Emory 01.05: MOMENTTI [%] 0o {04 CopyGraph
=l @ Parameters 01.06: TEHO [%] 0.00 {0 -
[ 0 OLOARVOT 01.07: DC JENNITE [V] 5871 Ity Zoonln Ll hif 2
(3 02 OLOARVOT 01.08: PAAJANNITE [V] 4100 @b ZoomOu
3 03 OLOARVOT 01.08: LEHTOJENNITE [v] 0o iy Zoomfiz
i 01.10: ACS800 LEMPHTILA [C] "2 {0} Graph Cusor...
3 03 0LDARVOT = ﬁ 01,11 ULKDINEN OHJET Tromm] 0.0 1
Moritar I D atalogger I DataloQQer {0}{1}DL1
1400
Setting | Walue -
A Status Filed, Iritislized
!? Trigged by Level 12004
Interval [ms) 10 (el (e anty
£ Pre-Trig (ms) 5000 Edaprts)  ClEShite
! Trig Conditians Rizing Edge, Level 4004 Autascale [t S hiftes
£ Trig Variable 01.02: WOPEUS [rpm] Festore Defaults
Az Trig Lavel 1293933 5004 Preferences...
3 Trig Hysteresis 0
| 3¢ Az Lenath [s] 2.580
T dsis Masimurn 1500.00 300+
b ¢ Avis Minimum 0o
T 01.02 NOPEUIS [rpm] 1.00% % +0.00 a ) ) ) )
0 0107 DCJAMNITE[V]  1.00%x +0.00 - -2.55 204 -1.53 -1.02 -0.51 0
I 01.10: ACSE00 LAMPET . 1.00 % % +0.00 :I Titrie (s)
I 0312 INT KORTINVIKA 1.0 % +0.00 =r
@ ACS 8000003 35 {0}1) | | | e | | @l ""l “‘l @l ‘
Upload and show datalogger values @M ACS 500 0003_35R {0H1} 5Cl 4

9. Kun Dataloggeriin méaaritetty laukaisuohje on tapahtunut, sen tiedot saadaan esille
painamalla hiiren oikeata painiketta oikean alanurkan ikkunassa ja valitsemalla
”Upload”
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& DriveWindow - [ABB.SMP [ACS 800 0003_35R {0H1}]

File  Edit “iew HMetwork Dive Desktop Monitor Datalogger Help

B EEEE R <<<|o|¢||_| | [ <] || & l] [ v | iz] ]

...... |E| Application Browsed I Contral I Faults |
------ Cantrol
s %5 Data logaar 1 | alue | OPC Address | -
99 “PROSESSIN NOPEUS [%] 0.0 {0H1}Par 1.1
EJ"'E Datalogger 2 - NOPEUS [rpm] 0o {0H1}Par1.2
o Event logger .02: NOPEUS [rpm]#1 0.0 {0M1}Par1.2 b
...... B Faultlogger 03 TAsIUUS [Hz] 0.00 {0K11Par1.3
oM 0.04: WIRTA [&] 0.00 {01 Par. 1.4
Emory 01.05: MOMENTTI [%] 0.00 {0H13Par 1.5
@ Paramsters 01.06: TEHO [%] 0.00 {0M1}Par1 B
C1 O1: OLO&RYOT 01.07: DC JANNITE [¥] 5E71 {0H1Par 1.7
3 02 oLosRvOT 01.08: PASJANNITE [+] 4100 {0H1Par1 .8
[ 02 OLo&RvVOT 071.09: LAHTOJANNITE [+] n.o {01 Par1.9
" 01.10: ACS200 LAMPETILA [C] 5.2 {0H41Par1.10
(3 09 OLOARVOT Z1E 111 0 e rIMEN AHIET frnen nn M1 1 11 =l
Monitar I D atalogger I DataloQQer {0}{1}DL1
Setting | Value | - 15007 E
A Status Filled, Iitialized !
n Trigged by Level .
o 1200+ .
Interval[ms] 10 :1193'01 (1]
£6 Pre-Trig [ms] 5000 |
! Trig Conditians Rizing Edge. Level 900+ !
£ Trig Yariable 01.02: MOFEUS [rpm] |
A7 Trig Level 1233.939 g0 !
23 Trig Hysteresis 0 —m 2]
ko< Az Length [3] 2,500 !
? ' Axis M aximum 1500.00 300+ :
v s Mininum 0.00 '
T 01.02 NOPEUS [rpm] 1.00% % +0.00 0 - - - - gumgg[a]
I 01.07: DCJENMITE V] 1.00%x+0.00 - 254 203 167 1.0 0,50 001
0 0110 ACS 800 LAMPOT ... 1.00 % +0.00 ﬂ Time (s}
I 0312 INT KORTIM WIEA  1.00 % +0.00 j =
[ 3 Acsanunuua_3smu}{1}| ‘??jl 0| 15001 J J J. JJ J ‘
Ready @ ACS 200 0003_35R {01} sol

Datalogger nayttdaa nyt kanaville valitut arvot laukaisuohjeen tapahtumahetkelld ja
sitd edeltavaltd ajalta. Taajuusmuuttajaan tallentuva laukaisua edeltdvé aikaa pysty-
tdan ohjelmassa muuttamaan, mutta se on rajallinen.
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Vikaloki

Taajuusmuuttajan vikalokia voidaan seurata “Faults” vélilehdelti. Vikalokin alustus-
kasky ldahetetddn painamalla alapalkin painiketta “Reset fault” (sivulla 15 lista pai-
nikkeista). Vikalokitietojen tyhjennys tapahtuu ”Clear Faultlogger” painikkeesta.
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ISU yksikk

1§ DriveWindow - [ <Disconnected:> (File: 643-134-1SU-SYOTTOYKSIKKD)]

File Edit View MNetwork ODrive Desktop Monitor Datalogger Help

ol »l=mix| 222 Blel «lo]2]] g »lsnx]| @ >tz x|

=[] File: 643-134-I15U-SYOTTOVKSIKKS =

5 El | Browsed Control Faults
[+ Application
B e P Mame l VYalue | OPC Address I
R ] 01.05: FREQUENCY [ Hz] 49.9 Par.1.5
B} 01: ACTUAL SIGNALS 01.06: LINE CURRENT [ 4] 35.6 Par.1.6
(C3 02: ACTUAL SIGNALS 01.07: REACTIVE POWER [ kvar]  -0.0 Par.1.7
(1 03: ACTUAL SIGNALS m.os: POWER [ k] 5.0 Par.1.8
7 B 01.09: POWER[ %] 0.7 Par.1.9
04: INFORMATION
8 01.10: DC YOLTAGE[ V] 1037.0 Par.1.10
(1 07: CONTROL WORDS 01.11: MAINS YOLTAGE [¥] 734 Par.1.11
(Z3 08: STATUS WORDS 01.12: ACSBO0 TEMP[  C] 4.8 Par.1.12
(2] N JA30 f ar. 1.
(1 09: FAULT WORDS [ 01.13: TIME OF USAGE [h] 1.02 Par.1.13
- [ 01.14: KwH SUPPLY [ kiwh] 0 Par.1.14
{14 REERENCE SELECT 01.15: DI7-1 STATUS 1000101b Par.1.15
(] 13: ANALOGLE INPUTS 01.16: KWH MOTORING [ kiwh] i Par.1.16
(Z3 14: DIGITAL OUTPUTS 01.17: KWH GENERATING[ kwh] 0 Par.1.17
(2 15: ANALOGUE OUTPUTS 01.19: AIL [V] 0.0 Par.1.19
2 B 01.20: 12 [ma) 0.0 Par.1.20
16: SYSTEM CTRL INPUTS
u 01.21: AI3 [mA] 0.0 Par.1.21
(] 18: LED PANEL CTRL [ 01.22: RO3-1 STATUS 00001100 Par.1.22
(Z3 19: DATA STORAGE 01.23: A01 [mA] 0.0 Par.1.23
[ 21: START/STOP 01.24: AO2 [mA] 0.0 Par.1.24
2 01.26: LED PANEL OUTP [%] 0 Par.1.26
L;' SEDEVOLTREE 01.27: COSFII 1.00 Par.1.27
(] 24: REACTIVE POWER 01.30: BREAKER COLINTER 19 Par.1.30
(I3 30: FAULT FUNCTIONS 01.31: FAN ON-TIME [ h] 0.20 Par.1.31
(] 31: AUTOMATIC RESET [ 01.32: ExT TMP 1 [C] 0.0 Par.1.32
2 01.33: EXT TMP 2[C] 0.0 Par.1.33
S1: MASTER ADAPTER
u H 01.34: EXT TMP 3[C] 0.0 Par.1.3¢
L] 53t USER PARAMETERS 01.35: EXT TMP 4 [C] 0.0 Par.1.35
E : & Vi 1 -~ 1.39: EXT1 Al [raw ar. 1.
S5: ADAPTIVE PROG B 01.39: ExT1 AL 0 Par.1.39
(] S6: ADAPT PROGI CHTRL 01.40: EXT1 AL2 [raw] 0 Par.1.40
L [ 01.41: ExT2 ATL [raw] 0 Par.1.41
\_J SLADARTIVE FROG [ 01.42: EXT2 A12 [raw] 0 Par.1.42
(Z] 58: ADAPT PROG2 CNTRL
(I3 70: DDCS CONTROL
(1 71: DRIVEBUS COMM
(X3 98: OPTION MODULES
(71 Qa: START-1IP NATA ;]
Monitor
Monitor I Datalogger o
Setting [ value -
S Mode Normal %
Interval {ms) 100
History Buffer ... 100,000 : . ;
Kifx Axis Length (s) 10,000 Bl ) B
T v Axis Maximum 100,00
v fixis Minimum  -100.00 i
1 Channel 1 1.00* x + 0,00 -~
2 Channel 2 1,00 * x + 0,00 o Tl
Channel 3 1.00 % x + 0,00 o
:f ’anne. . % " Ll -

Taajuusmuuttajan yhteyteen on voitu laittaa ISU yksikkd (IGBT Supply Unit), joka
on muuttajan erillinen verkko-osa. Taajuusmuuttajan vianetsinnassa tulee ottaa huo-
mioon myo6s ISU yksikdn mahdolliset viat. Yksikossd on samanlainen ohjelmakortti
kuin taajuusmuuttajassa.

ISU yksikon kasittely onnistuu Drivewindow ohjelmalla tdysin samalla tavalla kuin
taajuusmuuttajan, joten voit kdyttdd samoja vianetsintatyokaluja kuin muuttajaankin.
Kansioon on liitetty ISU yksikon englanninkielisen manuaalin vianetsintdohjeet.



Liite 1 25 (25)

Lahteet

1. DriveWindow Help
2. ACS 800 Ohjelmointiopas, Vakiosovellusohjelmisto 7.x
3. ACS 600 Ohjelmointiopas, Vakiosovellusohjelmisto 6.x



Liite 2 1 (15)

NCDrive

Kayttoonotto ja vianetsinté
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Sisallys

JONAANTO ...ttt nre e 3
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Johdanto

NCDrive on Vacon NX-taajuusmuuttajien kayttéonotto- ja monitorointityokalu. Oh-
jelman avulla voidaan mm. lukea ja ladata parametreja taajuusmuuttajien ja PC:n va-
lillda, monitoroida oloarvoja, ohjata taajuusmuuttajaa, verrata parametreja, asettaa oh-
jearvoja, tutkia vikalokia seka etsid mahdollisia vikoja.

Ohjelma siséltdd myods Datalogger toiminnon, jolla taajuusmuuttaja voidaan maarata
tallentamaan tietoja halutun liipaisuohjeen tai kdskyn mukaisesti. T&ma voi helpottaa
huomattavasti tuntemattoman vian etsinnassa.

Ohjelma tukee Windows ME/2000/XP ja Vista kayttojarjestelmid, ja sen kaytto vaatii
sarjaportin (COM-portti) ja RS-232 kaapelin. Liitdntd onnistuu myds USB-RS232
adapterin vélitykselld, jos tietokoneesta ei 16ydy sarjaporttia.
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Kytkenta

Tietokone kytketddn taajuusmuuttajaan RS-232 kaapelin valitykselld. Taajuusmuutta-
jan liitantapaikka 16ytyy jossain malleissa ohjauspaneelin takaa, jolloin ohjauspaneeli
tulee irrottaa muuttajasta. Suuremmissa muuttajissa liitdntdpaikka 16ytyy taajuus-
muuttajakaapin oven takaa, johon on liitetty kaapin ovessa oleva ohjauspaneeli erilli-
selld johdolla. Tdma johto tulee irrottaa ja liittdd tietokone siihen RS-232 kaapelin
valityksella.
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Ohjelman kayttdéonotto

s

Step Response...

Generate Application WM. ..
Trend Recorder...
Datalogger. ..

Start Datalogger Trigger Poll
Create User Set

ot (] | | [ | | | |

Ohjelman kieli on oletuksena englanti, mutta kayton helpottamiseksi sen voi muuttaa
suomenkieliseksi. Kielen muuttaminen tapahtuu seuraavasti:

1. Valitse Tools” — ”Options”
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File Edit VYiew Drive Tools ‘Window Help

 OM-LINE

OlelE @' & OFF-LINE O «g|-.g| I

= Options

Operating T Communication Real Time Clock T [ atalogger
Drive Tool T Parameter T tMoritor T Fault

— Preference:
¥ Ask confirmation before mode is changed from Online to Offine

¥ Ask confirmation before application is changed in frequency converter
Upload parameters automatically after application change
¥ Ask confitmation before automatic upload

I If target spstem S doesn't support uploading/downloading system parameters, show a message
after uplaading

r Alwayz let the program to use the first compatible database and newver show the compatible
database list.

¥ If a compatible CM iz not found, start generating automatically.

Parametrization language: PC Program Language:
IEninsh - l IEninsh - l

Suomi

LCancel

| Coml 17 | | ,_ |

2. Valitse ”Drive Tool” vililehti
3. Valitse vililehden ”PC Program Language”-luettelosta Suomi
4. Paina "OK”
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1=

Tiedosto  Muokkaa MNawkd  Kaytkd  Tydkalut Ikkuna  Ohje
O5o  -8ld melslt] -

0| &)

© Vhdistetty & Eiphdistetty

Ohjaus

‘Yhdiztd kayttaen:
RS5232

COM portti: Siironopeus:
I 9600 =z l

Peruuta

Comt | | | [ | | | | y

Ohjelman kayttoa varten olisi hyva tietdd RS-232:n kayttdméan COM-portin numero,
mutta oikean portin voi myos kokeilla kdymalla l&pi kaikki ohjelman tarjoamat portit.
Oikean portin voi katsoa Windowsin laitehallinnasta. Portin valinta ohjelmassa tapah-
tuu seuraavasti:

Valitse "Tyokalut” — ”Asetukset”

Valitse "Kommunikointi”-vélilehti

Valitse ”COM portti” kohdasta liitdnnin kdyttdma portti
Valitse siirtonopeudeksi 9600

Paina ”OK”

Valitse ”Yhdistetty” yldpalkista

oo kwihE

Jos oikea portti on valittuna, yhdistdminen taajuusmuuttajaan tulisi onnistua. Jos port-
ti on vaara eiké yhdistdminen onnistu, palaa kohtaan 3. ja kokeile toista porttia.
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B NCDrive

Tiedosto  Muokkaa Maybd  Kayttd  Tydkalut  Tkkuna  Ohje

OlelE @l & “Yhdistetty

" Ei phdistetty QE_Q

= Generoimassa sovellusta... |Z|
Sovellusta ei loydetty.

Ladataan laitteesta tistoja,

Tama voi kestad useita minuutteja.

Suoritetaa-

Kun ohjelma yhdistetd&n taajuusmuuttajaan, se aloittaa sovelluksen generoinnin. T&-
M& voi kestaa useita minuutteja.



Ylapalkin painikkeiden selitykset:

D|ﬁ’r|ﬂ| @' O ‘hdistetty & Ei phoistetty O
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1 2 3 4 5 6 7

Uusi
Avaa
Tallenna
Kopioi

B wnNh e

o

Yhdistetty (taajuusmuuttajaan)
Ei yhdistetty

o

7. Kuvake nayttaa ohjelman nykyisen tilan

8. Lataa yl0Os = lataa parametrit taajuusmuuttajasta
9. Lataa alas = lataa parametrit taajuusmuuttajaan

10. Parametrointi
11. Ohjaus

12. Monitorointi
13. Vikavalvonta

14.Taajuusmuuttajan valinta

8 8

10111213 14
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Parametrit

Engine\tpplications\GeneratedMAPEIFFO8_0_%5_ gen.vcn (Advanced)
Tiedosto Muokkaa Névbd  Kawkttd  Twdkalub  Ikkuna  Ohie

Olezg @ & ‘hdistelty (" Ei phdistetty m[g

=¥ Parametrointi

WVertaile. . LOADED
w Indeksi Parametri Arvo Oletus Tksikki Min I ax |
(23 Main Menu Pa11 iniritaajuus 0.00 Hz 0,00 162,00
F21.2 aksimitaajuuz 162,00 Hz 0,00 320,00
F21.3 ihtyyyzaika 1 30,00 S 0.0 327,00
F21.4 Hidastuvuuszaikal 30.00 S 0.0 327.00
F215 Yirtaraja E50 A a 1300
F21E ootthim] Snnite ES0 W 20 ES0
P21.7 oottMimT aajuus 160,00 Hz 1.00 320,00
Pai18 oattMimMopeus 9510 1 32000
214 oott. hirn. virta 650 A a 1300
F21.10 oott. Cog Phil 0,85 030 1.00
F21.11 D ajo 0/ Ei kaytossa a 5
F21.12 OhjeRivilitt. 17412 a 16
P21.13 Paneeliohj.val. 8 / Pan.ohjearvo i] 9
P21.14 Y aplaoh. Fef 9 / Kenttavayla a ]
P21.15 Ryamintanop. ohje 5.00 Hz 0,00 320,00
P21.18 ‘W akionop. ohie 1 10.00 Hz 0.00 320,00
P21.17 “akionop. ohje 2 15,00 Hz 0,00 320,00
F21.18 “akionop.ohje 3 20.00 Hz 0.00 320,00
F21.15 “akionop.ohje 4 2500 Hz 0.00 320,00
P21.20 “Wakionop.ohje 5 30,00 Hz 0,00 320,00
F21.21 “akionop.ohje B 40.00 Hz 0.00 320,00
P2tz *akionop.ohje 7 50,00 Hz 0,00 320,00
P221.1 ap/Seiz-logik 0/ Eteen-Taakse 1] 7
F221.2 oottPotLaskunop 1.00 Hz/s 0.m 200,00
P221.3 ootPothuigt T Ok 1/ Mol pyps+v.k 1] 2
2214 S satotulo 0/ Ei kaytossa a 5
2215 S Satatulo min. 0.0 % 0.0 100.0
2216 S satotulo max. 0.0 % 0o 100.0
P221.7 1/0 Reference 2 14812 0 16
P2221 Al zign.valinta AnlM:01 AnlM:01 AnlM:0.1 AnlM:E D
Fz2222 Al sundatusaika 0,000 k3 0,000 32,000
P2223 Al signaalialue 0/ 0100 1] 3
P2224 411 vap.val.min. 0.00 % -160.00 160.00
P2225 Al1 vap.val.max. 100.00 % -160.00 160,00
P2226 A1 taaj.al.min. 0.00 Hz -320.00 320,00
P2227 Al1 taaj al. max. 0,00 Hz 320,00 320,00
(= =] £y sl s nnn = nonn helalalyl
Comz @ 1/0 Dhiauspaikka Odottaa linaisua... Yalmis @ Kaw 17 vika 1@ | varoitus (@

Parametrien muuttaminen taajuusmuuttajaan tapahtuu seuraavasti:

1. Valitse "Parametrointi” yldpalkista
2. Tee haluamasi muutokset

e Parametrit on listattu omiin kansioihin vasemmanpuoleisessa ikkunassa
3. Valitse ”Lataa alas” yldpalkista tdma ldhettdd muutoksesi taajuusmuuttajaan
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Monitorointi

NCDrive - C:ANCEngineMpplications\Generated\VAPFIFFO8_0_95 pen.ven (Advanced)
Tiedosto  Muokkaa Mavbd Kawtkd  Twokalut Ikkuna  ©hie
" Eiyhdistetty

* ‘hdistetty

=¥ Parametrointi

=¥ Monitorointi
S Iin [
S]]
— 0,00 162.00
— 0,00 320.00
28: 0.m 327.00
v 0.0 327.00
= 0 13200
9 0 £30
@ 2 1.00 320,00
@ 1 32000
= i 1300
2 0,30 1.00
o
R N N R T v e e e g 12
100" ooo" 0" 7'o0" 00" s'a0" 400" 00" 200" 100" o'oo"
Aika 0 3
0 k]
aajuusmuuttal  Twwppi  [onitoroitava ar| Arvo Yk in [GER Auto | ; 0.00 320.00
B[Drivel Valie EE VD 1000 b0 m| Fia Ta”etUS| o 2
Dirivel Walue Analogiatulo 2 A . )
Value Anglogiatulo 3 Azetukset Falkuva ggg ggggg
Value Analogiatulo 4 ) D:DD SZD:DD
Value joi T Tyhienns | P Teaksslt .00 320,00
Vae |LLiannite .00 320,00
DINT. DINZ, DINIY - = =
Value T PBiilata Palauta i] 7
Value | QTC‘M'U'*D 48‘555'5“8 0. 200,00
— — — 0 2
P2214 Sastotulo 0/ Ei kaytossa i 5
P2215 S&atatulo min. 0o 4 0o 1000
P221E Sasttulo mas. 0.0 % 0o 100.0
P221.7 1/0 Reference 2 1/42 1] 16
2221 Al gign.valinta AnlM:01 Anl:01 Anl:01 AnlM:E D
P2222 A1 suodatusaika 0,000 S 0,000 32,000
P2223 Al signaalialue 0/ 0100% i] 3
F2224 Al wap.val.min. 0.00 % -160.00 160,00
F222h Al vap.val.max. 100,00 % -160,00 160,00
P222E A1 taaj.al.min. 0.00 Hz -320,00 320.00
P2227 A1 taa).al.max. 0.00 Hz -320.00 320,00
27920 £y A mmlad s nnn = nnn anann
Comz @ 1/0 Ohiauspakka (Odottaa lipaisua... Walmis @ Kaw (7 Wika (7 Waroitus (7

Monitorointi-ikkunalla seurataan taajuusmuuttajan oloarvoja reaaliajassa. Monito-
rointi otetaan kayttdon seuraavasti:

1. Valitse "Monitorointi” ylapalkista
2. Valitse seurattavat signaalit listaan.
e Minimi- ja maksimiarvot tulee rajata, jos arvoja haluaa seurata graafisesti, tai
valitse ”Auto” jolloin ohjelma tekee rajauksen automaattisesti.
o Valitse my0s yksikko sopivaksi, jos vaihtoehtoja on useampia.
e Aika-akselia voidaan s&atdd painamalla sen kohdasta hiirelld ja vetamélla va-
semmalle tai oikealle
3. Kaynnistd monitorointi oikealle osoittavasta nuolesta

Valitse graafisesti seurattavat signaalit ikkunan ylépuolella olevista kuvakkeista, jot-
ka vastaavat seurattavan signaalin varia listasta.
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Tiedosto  Muokkaa Mavbd  Kawkkd  Twdkalut  Ikkuna  Ohie

B NCDrive - C:\NCEngine\ipplications\Generated\VAPFIFFO8_0_95_gen.vcn {(Advanced)

Ol @' & Yhdistetty

SN Parametrointi

™ Ej yhdistetty

- |o]x]

Bl 23 Advanced! . ., Min [GEY

DMaunMenu Selaa parametritiedostoja ggg égﬁgg J

Kohde: | 5 oppari x| = @k E- o.m 327,00

0m 327.00

m 681 _148A_turbop_2_4_2012.par 1] 1300

L@ Uimaharju KU1 Turbo_1.par 20 B30

Wimeisimmat || ] Limaharju KUZ Turba_tpar 1.00 320,00

tizdostot 1 32000

0 1300

@ 0,30 1.00

0 [

Tyidpdyta i 16

0 k]

] 3

0.00 320,00

Ormnat tiedostat ggg ggggg

0.00 320,00

0,00 320,00

[ 0.00 320,00

Oma tigtokone 0,00 320,00

0.00 320,00

. 0 7

Q 0m 200,00

L 1] 2

Werkkoymparnst  Tiedostonimi: IUimahariu KU Turbo_1.par j | Avaa I 0 5

Tiedostotyyppi: I Parameter files [ par) LI Peruta | gg :II ggg

0 16

P2221 A7 sigh.valinta Anlk:0.1 Anl:0.1 AnlM:0.1 AnlM:E. 10

P2222 Al1 sundatusaika 0,000 B 0,000 32,000

P2223 Al zignaalialue 0/ 0-100% 1] 3

P2224 411 vap.val.min. 0,00 % -160.00 160,00

Fz225 Al vap.val.max. 100,00 % 160,00 160,00

P222E Al taai. al.min, 0,00 Hz -320,00 320,00

P2227 A1 taa).al. max. 0.00 Hz -320,00 320,00

nnnnn F0T mme e emmbed brin A nn = A An an nn

[coe @ | [/0 Ohisuspaikka [Odotiealipaisua..| | vamis @ | Kiy @ | vka @ [vaots @ |

Ohjelmalla voidaan verrata taajuusmuuttajan parametreja aiemmin tallennettuihin
parametritiedostoihin. Tdma auttaa selvittdm&an sen, onko taajuusmuuttajaan tehty
muutoksia. Verrattavien parametrien on l0ydyttédva tietokoneelta, jotta vertailu voi-

daan tehda.

1. Valitse ”Parametrointi” yldpalkista
2. Valitse "Vertaile” ikkunan vasemmasta ylédnurkasta
3. Valitse verrattava tiedosto tietokoneelta, ja paina ”Avaa”

Ohjelma aukaisee tdman jalkeen vertailuruudun. Jos eroavaisuuksia 16ytyy, ruutuun
tulee nékyviin taajuusmuuttajassa olevat parametrit ja aiemman tallennuksen vertai-

luarvo. Taajuusmuuttajan parametreja voidaan muuttaa suoraan tasta ruudusta.
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Vikaikkuna

Bl NCDrive - CEnginelipplicationsiGenerated\iPFIFFO8_0_95_gen.ven (Advanced)
Tiedosto  Muokkaa Mawtd  Kaytkd  Tydkalut Ikkuna  Ohje

=] @' & ‘hdistetty

&8 Parametrointi

" Ei yhdistetty (miz

= 148A turbop_2 4 2012 pa
=¥ Vikaikkuna

Bl 3 Advanced: == e Y] J
(221 Main Mer 0.00 162,00 a
o Akliviset Viat " Vikahistoria 3310 ggggg
o 2r0
- = = = T — 0 1300
sika [ Koodi | Yika | Tpyppi [ K yttipaivat | K apttiitur 30 &0
=] 1.00 320,00
- 1 32000
I—‘ a 1300
L1 . ] 1,00
 Rekistergidyt tiedat a [
Lahtitaajuus - ] 16
| M oottarin virta g g
Moottorijannite
| Moottarin teha 0.00 320,00
| Maattarin mamentti 0,00 320,00
W almiz 0,00 320,00
K8y 0,00 320.00
Suurta 0,00 320,00
Wika 0,00 320.00
W aroituz 0.00 32000
Ohieella U,Dg 320,02
Mollanopeus
O C-jannite 0.m 200.00
T agjuusmuuttaiat [Smpitils g é
Lisdkoodi
aduli gg :II ggg
Alamodu . ) ;
lamoduuli : 12
AnlM:0.1 AnlM:EAD
0,000 32,000
1] 3
Paldd Al vap.valmin. ALY} A -160.00 160,00 )
P2225 Al wap.val.mas. 100,00 % -160.00 160,00
P22286 Al1 taa.al.min. 0,00 Hz -320,00 320.00
P2227 Al taaj.al.max. 0.00 Hz -320.00 320.00 ’
=R =} A EETRTRE N P PP nnn = nnn anann - .
IEOm2 @ | | 1/0 Dhjauspaikka |Dd0ttaa lipaisua... | Yalmis @ | kay 17 | Vika (@ | Yamitug (7 | 4

Vikaikkuna ilmoittaa taajuusmuuttajan aktiiviset viat ja vikahistorian. Vikaikkunasta
voidaan my0s kuitata aktiiviset viat. Vikaikkunaan péédsee valitsemalla ”Vikavalvon-
ta” yldpalkista.



Datalogger

i'i'l Datalogger - Mo communication

=lolx]

— Signaalit
Lahde:

Signaali:

Tietotywppi:

1: I Firmware

j IDEVoltage

IUINT

2 I Keypad

i3 I Keypad

4 I Keypad

&y I Keypad

E: I Keypad

T I Keypad

Lol Ll LefLef Lef Lef L]

Ll Ll LefLefLef L e L]

& I Keypad

— Liipaisu
= ika

= Muu
Lahde:

Signaali:

Tietatywppi:

I K.eypad
" Bittimaski

=
 Tazo

s |

=l

* Mouseva  Laskeva

Esi arvo %:

M ayte wali:
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|50 i ms

Lataa kaptosts

Azeta |

Datalogger-toiminnolla voidaan taajuusmuuttaja maaraté tallentamaan tietoja halutun
liipaisuohjeen mukaisesti. Liipaisuohje voi olla mik& tahansa taajuusmuuttajan vika,
tai esimerkiksi halutun oloarvon rajan ylitys. Dataloggeria kdytetddn seuraavasti:

1. Valitse "Tyokalut” — “Datalogger”
2. Madrita “’Signaalit”-0sioon seurattavat signaalit, jotka nakyvat liipaisun tapahtues-
sa
3. Madritd liipaisuohje “’Liipaisu”-0sioon
e Jos haluat etté liipaisuohje on mika tahansa taajuusmuuttajan rekister6ima vi-
ka, valitse ”Vika”
e Jos haluat valita oman liipaisuohjeen, valitse "Muu” ja méaaritd haluamasi lii-
paisuohje
4. Paina ”Aseta”

Kun datalogger asetetaan toimintaan, ohjelman alapalkkiin tulee nakyviin ”Odottaa
liipaisua”. Kun liipaisu tapahtuu, taajuusmuuttaja tallentaa dataloggeriin maaritellyt
tiedot. Namé tiedot voidaan nyt ladata ohjelmaan painamalla Datalogger-ikkunan
”Lataa kdytostd” kohtaa. Ohjelma kysyy ensin tiedostonimed, johon tiedot tallenne-
taan, jonka jalkeen se aukeaa ohjelmaan. Lisatietoa dataloggerista 10ytyy ohjelman
siséltdmaésta ohjeesta.
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Lahteet

1. NCDrive Help
2. Vacon nxp/c-taajuusmuuttajat —kayttoohje
3. http://www.vacon.fi/
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Johdanto

FCDrive on Vacon CX-taajuusmuuttajien kayttéonotto- ja monitorointitytkalu. Oh-
jelman avulla voidaan mm. lukea ja ladata parametreja taajuusmuuttajien ja PC:n va-
lilld, monitoroida oloarvoja, ohjata taajuusmuuttajaa ja tutkia vikalokia.

Ohjelma tukee Windows 95/2000 kayttojarjestelmid, mutta toimii uudemmillakin.
Liitdnta tietokoneeseen tapahtuu sarjaportin (COM-portti) ja RS-232 kaapelin véli-
tyksella. Liitantd onnistuu myds USB-RS232 adapterin vélitykselld jos tietokoneesta
ei 16ydy sarjaporttia.
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Kytkenta

Tietokone kytketdédn taajuusmuuttajaan RS-232 kaapelin valitykselld. Taajuusmuutta-
jan liitantapaikka 16ytyy useimmissa malleissa ohjauspaneelin takaa, jolloin ohjaus-
paneeli tulee irrottaa muuttajasta.
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Ohjelman kayttdéonotto

8 FCDrive
N Drive  Window  Help

Mew.., ] = I I EI EI |:|I
Default ==

Open...

Save
Save As...

Print Ta...
Print Presview

Ohjelman kieli on oletuksena englanti, mutta kdyton helpottamiseksi sen voi muuttaa
suomenkieliseksi. Kielen muuttaminen tapahtuu seuraavasti:

1. Valitse ’File” — “Preferences”
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= FCDrive
File DCrive ‘Window Help

[ = | EE

8l Preferences

FCDrive Language:

Englizh - l

Englizh I
r old applications
German finition:

Swedish

Mederlands
Francais .
Dansk nverters powertype as:

p

Firmware file [.as2] : Firmware [.bin]:

smO0DESk as2 _~]| “.*h [SM00085Q BIN

SHO0085T_BIN

2. Valitse "FCDrive Language”-luettelosta ”Finnish”
3. Paina ”OK”
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101
Tiedosto  Taajuusmuuttaja  Ikkuna  Apua
| =) EE IREEEEE

¥alitse sarjaportti. | [ Mittausvali

& 300 ms
) 600 ms
) 900 ms
1200 ms

O CoM 1
O COM 2
® COM 3
O COM 4

Peruuta |

Ohjelman kayttoa varten olisi hyva tietdd RS-232:n kayttdméan COM-portin numero,
mutta oikean portin voi myo6s kokeilla kaymalla l&pi kaikki ohjelman tarjoamat portit.
Oikean portin voi katsoa Windowsin laitehallinnasta. Portin valinta ohjelmassa tapah-
tuu seuraavasti:

1. Valitse ”Taajuusmuuttaja” — “Portit”
2. Valitse sarjaportti ja haluamasi mittausvali
3. Paina ”OK”

Jos oikea portti on valittuna, yhdistdminen taajuusmuuttajaan tulisi onnistua. Jos port-
ti on vaara eikd yhdistdminen onnistu, palaa kohtaan 2. ja kokeile toista porttia.
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Moottorin ohjaus

§ FCDrive - Paik./kauko (smf083b) CEX

Tiedosto  Taajuusmuuttaja  Ikkuna  Apua

1kw | [4a00v ] D“‘IHI*'I*BI@ IIEIEI@

i Operointi

" Status

Paneeli

I Taajuusohje d

I Taajuusohje

Asetus I 15.00 Hz 15.00 HZl
Olo || 15,00 Hz

RS5232 ohjaus

P li
{+ Eteenpain aneelt

" Taaksepain

* RS232

Moottoria voidaan ohjata taajuusmuuttajan valityksell& ohjelman Operointi sivulla.

1. Valitse "Ikkuna” — “Operointi”

2. Valitse RS232 ikkunan oikeasta alanurkasta

3. Valitse haluttu ohjaustapa (esim. Taajuusohje). Asetusarvoa muutetaan “Asetus”
palkin oikealla sijaitsevasta painikkeesta

4. Ohjaus kéynnistetaddn vihreasta painikkeesta ja pysaytetdan punaisesta.
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Monitorointi

§l FCDrive - Paik./kauko (smf083b)

Tiedosto  Taajuusmuuttaja  Ikkuna  Apua

1kw | [4a00v ] E;“‘II*'I*BI@ EEEEE

© Taajuusmuuttaja 2 Trendi
" Moodi

Muuta |0n|ine

" Parametri

Ryhma:
1 PERUSPARAMETRIT 780

Mimi: 500
1.3. Kiihtyvypzaika 1
1.4 Hidastuvuusaikal
1.5. PaikkaA:ohjearvo
1.6. PaikkaB:ohjearvo 0

1.7. Virtaraja T T T

1.8. U/f-suhdevalinta 00:00:30 -0
1.8 U/H-Optimointi 00:00:15
1.10. Moot nim.jannite [#]  Aika: 00:00:00 Arvo: 556V
1.11. Moot nim_taaj
1.12. Moot.nim.nopeus

250

Kanava: Signaali Min: Max: Trendin aika:

[1 =] |pC-ignnite ~| [ov [#] [1zs0v |4 [oo:00:30 3

Monitoroinnilla seurataan taajuusmuuttajan oloarvoja graafisesti. Monitorointi tapah-
tuu ohjelman Trendi-ikkunassa, johon paastddn valitsemalla Tkkuna” — Trendi”.

Seurattava signaali minimi ja maksimiarvoineen valitaan ikkunan alareunan valikois-
ta.
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Valvonta

§l FCDrive - Paik./kauko (smf083b)

Tiedosto  Taajuusmuuttaja  Ikkuna  Apua

1kw | [4a00v ] D“‘IHI*'I*BI@ IIEIEI@

© Taajuusmuuttaja i Operointi

" Moodi " Status
Online

" Parametri

Paneeli

I Taajuusohje d
Ryhma: " Taajuusohje

1 PERUSPARAMETRIT Asctu: BENSNNNNNNN  50.00 Hz 50,00 He|

Nimi: Oc BN 4 5000Hz
1.3. Kiihtyvypzaika 1
1.4 Hidastuvuusaikal
1.5. PaikkaA:ohjearvo
6. PaikkaB:ohjearvo

1.

1.7. Virtaraja

1.8. U/f-suhdevalinta RS5232 ohjaus
1.9. U/i-Optimointi

1.10. Mool.nim._jannite
1.11. Moot nim_taajuus {+ Eteenpain
1.12. Moot.nim.nopeus " Taaksepain

" Paneeli

* RS232

* | Yalvontasivu

|1 Lahtitaajuus ~| [pU.00Hz
|2 Moottorin nopeus | [1499 rpm
|3 Moot. virta BlED
|4 Moot. momentti EREE
|5 Maottarin teho ~| iz%

Valvontasivulla voidaan seurata viitta eri oloarvoa yhtdaikaisesti. Valvontasivulla ei
voida seurata oloarvoja graafisesti, vaan se on tehtdvd Trendi-ikkunassa. Valvon-
tasivuun paastiin valitsemalla ”Tkkuna” — ~’Valvontasivu”



Vikaikkuna

B FCDrive - Paik./kauko (smfO83b)

Tiedosto  Taajuusmuuttaja  Ikkuna  Apua

[11kw =] Jaov -]

" Aktiivinen ¥ika

F 26 Sanal.vika

" Parametri

Ryhma:
|1 PERUSPAR

-2. Maksimi
3. Kbtyv9% 1 yhienna Aktiivinen

" ¥Wikahistoria

26 Sarjal.vika
26 Sanal.vika
26 Sarjal vika
2 Yhijannite
14 Ylilampo
14 ¥Ylilampo
14 ¥lilampo
14 Ylilampo
14 ¥lilampo

Tyhjenna Histona

1.2

1.3

1.4

1.5. Paikk
1.6. PaikkaB®
1.7. Yirtaraja 220 A
1.8
19
1.1

_10. Moot. mim_jannite 400 ¥

.B. U/f-suhdevalinta 0 Lineaarnen
9. U/F-0ptimointi 1 A _mom.maksim

Liite 3
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Vikaikkuna ilmoittaa taajuusmuuttajan aktiiviset viat ja vikahistorian. Vikaikkunasta
voidaan kuitata aktiiviset viat ja tyhjentda vikahistorian. Vikaikkunaan paasee valit-

semalla ”’Ikkuna” — ’Vika”
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Lahteet

1. Vacon CX/CXL/CXS —kéayttoohje
2. http://www.vacon.fi/



http://www.vacon.fi/
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