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Ty6 on tehty Oulun ammattikorkeakoulun toimeksiannosta. Oulun ammattikorkeakoulu
paivitti Pilot-opetuslaitteistoonsa kolme Siemensin Sinamics G120C
-pienjannitetaajuusmuuttajaa. Taajuusmuuttajat ohjaavat kahta pumppua ja sekoitus-
moottoria. Tyon tavoitteena oli tehda naille taajuusmuuttajille kayttéonotto- ja paramet-
rointiohje. Toinen tavoite oli kayttdonottaa ja parametroida sekoitusmoottorin taajuus-
muuttaja.

Kayttéonotto- ja parametrointiohje on tehty kohta kohdalta -etenevané ohjeena Intelligent
Operating Panel 2 -paneelille ja TIA Portal V14 -ohjelmalle. Intelligent Operating Panel 2
-paneeli on taajuusmuuttajassa kiinni oleva paneeli, jolla voi ohjata taajuusmuuttajaa ja
asettaa taajuusmuuttajan asetuksia. TIA Portal V14

-ohjelma on Siemensin kehittdma tietokoneohjelma, jolla voi luoda virtuaalisen tehtaan ja
asettaa laitteisiin asetukset virtuaalisesti tai suoraan keskusteluyhteydessa laitteen
kanssa.

Tybssa sekoitusmoottorin kayttbonotto ja parametrointi on tehty tietokoneella suoralla
keskusteluyhteydella laitteeseen USB-johdon valityksell&a, koska se oli parempi tapa kuin
paneelilla, silla siind saa laitettua enemman asetuksia. Oli my6s helpompaa nappailla
asetukset tietokoneella kuin paneelilla. Tydssa kaytettiin apuna Siemensin Sinamics
G120C-pienjannitetaajuusmuuttajan kayttdohjetta, Intelligent Operating Panel 2 -panee-
lin kayttdohjetta ja parametrointiohjetta.

Tyon tavoitteet saavutettiin. Tuloksena on valmis kayttéonotto- ja parametrointiohje ja
kayttoonotettu ja parametroitu sekoitusmoottorin taajuusmuuttaja. Ohjetta voi kayttaa
apuna kayttéonottaessaan Siemensin taajuusmuuttajia.

Asiasanat: taajuusmuuttaja, Siemens, kayttoonotto, parametrointi
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The work has been commissioned by Oulu University of Applied Sciences. Oulu Univer-
sity of Applied Sciences updated three Siemens Sinamics G120C frequency drivers to
it’s Pilot learning equipment. Frequency drivers control two pumps and mixer motor. The
goal of the work was to make commissioning and parameterization instructions for these
frequency drivers, secondary goal was to commission and parameterize mixer motor’s
frequency driver.

Commissioning and parameterization instructions were made as a step by step style in-
struction for Intelligent Operating Panel 2 panel and TIA Portal V14 program. Intelligent
Operating Panel 2 panel is a panel attached to the frequency driver, which can direct and
set the settings of the frequency driver. TIA Portal V14 program is a computer program
developed by Siemens, which can create a virtual factory and either virtually set the set-
tings of the devices or by directly conversing with the device.

Commissioning and parameterization of the mixer motor were made by computer with
straight discussion to a device via USB cord. It was better way compared to panel, be-
cause more settings can be added and configuring them is easier by computer. Siemens
low-voltage Sinamics G120C converter instructions, Intelligent Operating Panel 2 panel
instructions and parameterization instructions were used as advice. The goals of the work
were achieved. The result was ready for use commissioning and parameterization in-
struction and commissioned and parameterized mixer motors frequency drivers.

Keywords: frequency driver, Siemens, commissioning, parameterization
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1 JOHDANTO

Ty6 suoritettiin Oulun ammattikorkeakoulun toimeksiannosta. Tyon tavoitteena oli tehda
yleinen kayttoonotto- ja parametrointiohje Siemensin Sinamics G120C -pienjannitetaa-
juusmuuttajille. Ohjeiden on tarkoitus auttaa ohjeiden kayttajaa taajuusmuuttajien kanssa
tyoskenneltaessa. Toinen tavoite oli kayttdonottaa ja parametroida koulun Pilot-opetus-
laitteiston sekoitusmoottorin taajuusmuuttaja. Tyosséa perehdyttiin yleisesti taajuuteen ja
taajuusmuuttajan toimintaan, silla ne liittyivat olennaisesti tydn suoritukseen. Tydssa pe-

rehdyttiin myos kenttavayliin.

Taajuusmuuttajat ovat yleistyvia taajuuden saatoon tarkoitettuja laitteita. Taajuusmuutta-
jilla saadaan helposti ohjattua eri laitteita ja optimoitua laitteiden virrankulutus ja kuluvien
osien elinkaari. Niilla saadaan helposti esimerkiksi moottori py6rimaan haluttua nopeutta
tai pumppu pumppaamaan tietylla nopeudella. Naista syista eri laitteistoihin kannattaa

hankkia niihin sopivat taajuusmuuttajat.

Tyo6ssa kayttoonotto- ja parametrointiohje tehtiin Intelligent Operating Panel 2 -paneelille
ja TIA Portal V14 -ohjelmalle kohta kohdalta -etenevéaksi ohjeeksi, jotta sen hyédyntami-
nen taajuusmuuttajan kayttéonoton ja parametroinnin apuna olisi mahdollisimman help-
poa. Intelligent Operating Panel 2 eli IOP-2 on taajuusmuuttajassa oleva paneeli, jonka
kautta pystyy asettamaan asetuksia paneeliin seka taajuusmuuttajaan. TIA Portal V14 on
Siemensin luoma tietokoneohjelma, jolla pystyy luomaan virtuaalisen tehtaan ja asetta-
maan laitteisiin asetuksia seka virtuaalisesti etta laitteiden kanssa suorassa keskustelu-

yhteydessa USB-johdon valityksell&.

Pilot-opetuslaitteiston sekoitusmoottorin taajuusmuuttajan kayttbénotto ja parametrointi
suoritettiin tydssa TIA Portal V14 -ohjelmalla suorassa keskusteluyhteydessa taajuus-
muuttajan kanssa USB-johdon valityksella, koska ohjelma oli helppokayttdisempi kuin

IOP-2-paneeli.



2 TYON TAUSTATIEDOT

2.1 Taajuus

Taajuus saadaan laskemalla, montako kertaa jaksonaika kerkeda mennéd sekunnissa.
Jaksonajalla taas tarkoitetaan jonkun toistuvan asian yhteen toistuvuuteen eli alkupis-
teestd uudelleen alkupisteeseen paasyyn kuluvaa aikaa. Tata voi esimerkiksi verrata kei-
nuun. Kun keinu l&htee takaa eteenpain ja palaa takaisin taakse, se on yksi jakso ja siihen
kulunut aika on jaksonaika. Esimerkiksi jos aikaa kuuluu 4 sekuntia, jaetaan 1 sekunti 4
sekunnilla. Laskutoimituksen tulos on 0,25 ja ndin saadaan taajuudeksi 0,25 hertsia.

1—2 = 0,25 Hz KAAVA 1

Suomessa pistorasiasta tuleva sahko on 50-hertsista vaihtosahkoa, miké tarkoittaa sita,
ettd sdhkdn menosuunta vaihtuu 50 hertsin taajuudella eli jaksonaika saadaan, kun 1
sekunti jaetaan 50:114, joka on 20 millisekuntia. Tama tarkoittaa sita, ettd sahkoé on nolla-
pisteesta mennyt plussapuolen huippuun, sieltd miinuspuolen huippuun ja takaisin nolla-
pisteeseen 20 millisekunnissa. Plussalla ja miinuksella tarkoitetaan sahkén menosuun-
taa. Toisin sanottuna sahkén menosuunta vaihtuu toiseen suuntaan ja takaisin samaan

suuntaan 20 millisekunnissa. Kuvassa 1 U kuvaa jannitetta ja t aikaa.
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KUVA 1. Sinimuotoisen vaihtosahkdn kuvaaja (1.)



2.2 Taajuusmuuttaja

Taajuusmuuttajilla voi ohjata esimerkiksi moottorien pydrimisnopeutta, pumppujen pump-
pausnopeutta tai puhaltimien puhallustehoa. Taajuusmuuttajat saatelevat jannitetta ja te-
hoa muuttamalla nimens& mukaan taajuutta, jolla saadaan sdédettya helposti esimerkiksi
moottorien pyérimisnopeus haluttuun nopeuteen. Jos taajuusmuuttajaa ei ole verkkovir-
ran ja laitteen valill&, laite toimii verkkovirran taajuudella. Taajuusmuuttajalla saadaan op-

timoitua pyorimisnopeus ja sen my6ta myos virrankulutus ja kuluvien osien kesto.

Taajuusmuuttajan rakenne voidaankin jakaa neljdé&n osaan: tasasuuntaus, valipiiri, vaih-
tosuuntaus ja ohjaus. Taajuusmuuttajien toimintaperiaate perustuu siihen, ettd sinimuo-
toista vaihtovirtasahkoa syoétetaan taajuusmuuttajaan, jossa siita tehdaén tasasuuntauk-
sessa sykkivaa tasasahkoa puolijohtimien avulla. Sykkivasta tasasahkosta tehdaan vali-
piirissa stabiilia kondensaattorien avulla, jotka varastoivat virtaa ja syottavat sita tasai-
sesti. Vaihtosuuntauksessa stabiilista tasasahkosta tehdédén uudelleen vaihtosdhkoa
puolijohdekytkimilla. Puolijohdekytkimilla kytketaan kuorma toistuvassa sekvenssissa,
jotta saadaan haluttu jannitetaso tai vaihejannite. Ohjausyksikolla maarataan moottorille
menevan 3-vaihesahkon taajuus ja jannite. Tama rakenne on esitetty kuvassa 2. (2, s.
67-68.)

Ohjaus

71N

|:> Tasasuuntaus |:> Vilipiiri :>Vaihtosuuntaus :>

KUVA 2. Taajuusmuuttajan rakenne

Taajuusmuuttajiin voidaan asettaa erilaisia asetuksia, joilla ne saadaan toimimaan eri

laitteiden kanssa halutulla tavalla. Naita asetuksia kutsutaan parametreiksi. Tarkeimmat



parametrit asetetaan kayttbonoton yhteydessa. Yksi tarkeimmista parametreistéa on aset-
taa oikea kuormitustyyppi ohjattavalle laitteelle.

Yleisimmat kuormitustyypit ovat vakiomomentti, vakioteho, neliéllinen momentti ja vakio-
teho/-momentti. Vakiomomenttia kaytetaan yleensa ruuvikompressoreissa, kuljettimissa
ja syottolaitteissa. Siina kierrosluku on suoraan verrannollinen tehoon ja momentti on ni-
mensa mukaisesti vakio. Vakiotehossa taas kierrosluku on k&&ntaen verrannollinen mo-
menttiin ja teho pysyy vakiona. Vakiotehoa kaytetaan tilanteessa, jossa materiaalia rulla-
taan ja taméan takia lapimitta muuttuu. Nelidllinen momentti on yleisin kuormitustyyppi,
jota kaytetaan yleensa pumpuissa ja puhaltimissa. Nelidllisessa momentissa momentti
on nimensé mukaan neliollinen ja teho kuutiollisesti verrannollinen kierroslukuun. Vakio-
teho/momentissa on seka teho ettd momentti vakio ja se mitoitetaan yleensa suurella
kierrosluvulla tarvittavan tehon mukaan. Tata kuormitustyyppia kaytetaan usein paperite-
ollisuudessa. (3, s. 20-22.)

2.3 Kytkennat

Oikosulkumoottoreiden kaksi yleisinta kytkentdd ovat tahti- ja kolmiokytkenta. Nailla kyt-
kennoilla voidaan muuttaa virran ja jannitteen suuruutta tehon pysyessa vakiona. Kytken-

nat voi toteuttaa joko kolmi- tai yksivaiheisina.
2.3.1 Tahtikytkenta

Tahtikytkentd toteutetaan kolmivaiheisena kytkemalla kaikki kolme vaihetta moottorin
kdameihin yksi vaihe kuhunkin kdamiin. Kéamien toiset paat yhdistetdan keskenadan ja
niista tulee niin sanottu tahtipiste. Talla tavoin saadaan yhden vaiheen resistanssi isom-
maksi, jolloin jannitteen tarve suurenee ja virran tarve pienenee. Tahtikytkennassa yhden
kdamin yli meneva virta on sama kuin paavirta ja yhden kaamin yli meneva jannite saa-
daan jakamalla paajannite neliéjuuri kolmosella. Yksivaiheisessa tahtikytkennassa toinen
vaihe on korvattu nollajohtimella ja kolmannen vaiheen tarvitsema jannite saadaan kon-

densaattorin vaihesiirrolla. Kuvassa 3 L, L1, L2 ja L3 kuvaavat vaiheita ja N nollajohdinta.

(4.)



Yksivaiheinen Kolmivaiheinen
tahtikytkenta tdhtikytkentd

L N L1 L2 L3

l_

KUVA 3. Yksi- ja kolmivaiheinen tahtikytkenta
2.3.2 Kolmiokytkenta

Kolmivaiheisessa kolmiokytkennassa johdetaan myds kolme eri vaihdetta kolmeen eri
kaamiin, mutta kdamien jalkeen ne eivat yhdisty tahtipisteeksi, vaan ne johdetaan toisen
kdaamin alkuun. Talla tavoin saadaan yhden vaiheen resistanssi pienemmaksi, jolloin jan-
nitteen tarve pienenee ja virran tarve suurenee. Kolmiokytkenndssa yhden kaamin yli
meneva jannite on sama kuin paajannite ja yhden kaamin yli meneva virta saadaan jaka-
malla paavirta nelidjuuri kolmosella. Yksivaiheisessa kolmiokytkennassa toinen vaihe on
korvattu nollajohtimella ja kolmannen vaiheen tarvitsema jannite saadaan kondensaatto-

rin vaihesiirrolla. Kuvassa 4 L, L1, L2 ja L3 kuvaavat vaiheita ja N nollajohdinta. (4.)
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KUVA 4. Yksi- ja kolmivaiheinen kolmiokytkent&
2.4 Kenttavaylat

Kenttavaylat ovat automaatiotekniikassa kaytettyja tekniikoita, jotka mahdollistavat tie-
donsiirron logiikalta laitteiston eri osiin ja toisin pain. Ta&ma tieto on yleensa digitaalista
tietoa, jolla logiikka kaskee laitteita ja laitteet antavat mittaustietoa. Tama helpottaa mer-
kittavasti laitteiden kaapelointia, silla se vahenee noin 80% taman tekniikan ansiosta.
Vaylia on paljon erilaisia, koska eri vaylat on suunniteltu eri tehtaviin. Pilot-opetuslaitteis-
ton sekoitusmoottorin ja sen taajuusmuuttajan valilla on Profinet-vayla, ja pumppujen ja

niiden taajuusmuuttajien valilla on Profibus DP -vayla. (5.)
2.4.1 Profibus DP

Profibus DP on yleisesti teollisuudessa kaytetty tiedonsiirtoprotokolla, joka mahdollistaa
nopean tiedonsiirron laitteiston eri laitteiden valille. Profibus DP -vayléan tiedonsiirtono-
peus pystyy siirtdmaan tietoa 12 Mbit/s. Sen suunnittelussa on perehdytty automaatiojar-
jestelman ja hajautetun laitteiston kommunikointiin. Sita kaytetaan yhdistamaan ohjelmoi-
tavia logiikoita, hajautettua 1/0O:ta ja monimutkaisempia laitteita. Vaylasta voidaan poistaa
asemia, ja se ei vaikuta muihin asemiin, mika helpottaa laitteiston kanssa tytskentelya.

Vaylakaapeli on violetin varinen, joten se on helppo tunnistaa. (6, s. 5.)
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2.4.2 Profinet

Profinet-standardi kehitettiin automaatioteollisuuden kayttoon nopeuttamaan tiedonsiir-
toa tavallisen Ethernetin tilalle, koska automaatioteollisuudessa tiedon taytyy kulkea mah-
dollisimman ennustettavasti ja mahdollisimman reaaliaikaisesti. Kun perinteiselle Ether-
netille riittaa, ettd tieto kulkee sekunneissa, on sen automaatiotekniikassa kuljettava mil-
lisekunneissa. Profinet pystyy siirtaméaén tietoa 100 Mbit/s, mik& on yli kahdeksan kertaa

nopeammin kuin Profibus DP :ll&. Tam& onkin Profinetin suurimpia etuja. (7.)
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3 SIEMENSIN SINAMICS G120C -PIENJANNITETAAJUUSMUUTTAJAN
KAYTTOONOTTO JA PARAMETROINTI -OHJE

Tasséa ohjeessa kaydaan lapi Siemensin Sinamics G120C -pienjannitetaajuusmuuttajan
kayttoonottoa suoraan laitteen IOP-2-paneelilla, sekd TIA Portal V14 -tietokoneohjel-
malla. Ohjeet on tehty kohta kohdalta -etenevéna, jotta ne olisivat mahdollisimman help-
poja hyddyntaa. Niiden tarkoitus on helpottaa kayttdonottoa ja parametrointia.

3.1 Kayttéonotto ja parametrointi taajuusmuuttajan IOP-2-paneelilla

IOP-2-paneelissa on nuolinapit, joita voi kayttaa likkumiseen paneelin naytélla. Siina on
myds OK- ja ESC-napit, joilla paasee etenemaan valikoissa eteen- ja taaksepéin. Panee-
lissa on myds vihrea nappi, jolla saadaan moottori kayntiin ja punainen nappi, jolla saa-
daan moottori pysahtymaan, seka HAND/AUTO-nappi, jolla taajuusmuuttaja saadaan ka-
siohjaukselle. Paneelissa on liséksi vielda INFO-nappi, jolla saa lisétietoa esimerkiksi pa-

rametreista tai eri valinnoista. Nama napit on esitetty kuvassa 5. IOP-2-paneelin kayttoon

ohjeita l6ytyy lisaa internetista. (8.)

KUVA 5. Taajuusmuuttajan paneelin napit
3.1.1 Kielen valinta

Tama kayttoohje on tehty IOP-2-paneelilla, johon on valittu suomen kieli. Tehdasasetuk-
sissa kieli on englanti, mutta sen voi vaihtaa suomeksi. Ensimmaiseksi mennaan Menu-

kohtaan, johon paasee oikeasta alareunasta. Menusta valitaan Extras-vaihtoehto. Extras-
13



kohdassa valitaan Panel settings -vaihtoehto. Panel settings -kohdassa valitaan Langu-
age-vaihtoehto. Language-kohdasta valitaan haluttu kieli. TAman jalkeen paneelin kieli

on muutettu. Kuvassa 6 on esitetty kielen vaihtamista koskevat ohjeet kohta kohdalta.

* EXTRAS

Status-screen wizard 5 » LANGUAGE
1/O editor 3
Drive identity

Operator panel factory
Parameter settings

Display backlight
Lighting duratior
2anel identity

Panel settings

KUVA 6. Paneelin kielen vaihtaminen kohta kohdalta
3.1.2 Kayttoonotto IOP-2-paneelilla

Jotta paastaan kayttoonoton alkuun IOP-2-paneelilla taytyy ensimmaiseksi paasta Va-
likko-kohtaan, johon mennaéan valitsemalla nayton oikeasta alareunasta Valikko-vaihto-
ehto. Valikosta valitaan Velhot-vaihtoehto. Velhot-valikosta valitaan Peruskayttéonotto-
vaihtoehto, jotta kaytt6onotto voidaan aloittaa. Kayttbonotto suoritetaan seuraavassa jar-

jestyksessa:
- Kayttéonoton alussa valitaan, halutaanko palauttaa tehdasasetukset vai ei.

- Valitaan Sovellusluokka, jolla kayttdonotto suoritetaan. T&ma ohje on tehty Asiantuntija-

luokalla.

- Valitaan saatttapa. Eri laitteilla on eri sdététapa optimaalinen. Esimerkiksi pumpuille se

on U/f nelibominaiskayra.

- Valitaan, mita perusyksikdita taajuusmuuttaja kayttada. Euroopan alueella valinta on Eu-
rooppa 50 Hz, kW.

- Valitaan, syotetddnkd moottorin tiedot vai ei. Jos kyseessa on Siemensin moottori, voi
valita Ei (sy6ta moottorikoodi) -kohdan ja katsoa, onko koodi listassa. Jos koodia ei [6ydy

listasta, valitaan Kylla (sydta moottoritiedot) -kohta ja sen jalkeen valitaan moottori.
- Valitaan ominaiskayra.

- Seuraavissa vaiheissa asetetaan moottorin arvoja. Arvot ovat moottorin arvokilvesta.

Jos jotain arvoa ei 10ydy suoraan arvokilvestd, taytyy kyseinen arvo katsoa internetista
14



moottorin valmistajan sivuilta. Jotta paastaan tastd kohdasta eteenpain, taytyy painaa

Jatka-painiketta.
- Asetetaan moottorin taajuus, jannite, virta, teho ja pyérimisnopeus.
- Valitaan taajuusmuuttajan ohjaama laite.

-Seuraavaksi taytyy valita, miten haluaa suorittaa moottorin identifiointiajon vai halu-
taanko sita ollenkaan. Identifiointiajo on suositeltavaa, ettd saadaan mitattua tarkeita tie-
toja moottorilta ja talla tavoin optimoitua moottorin toimintaa. ldentifiointiajon voi suorittaa

my06s moottorin ollessa pyséahtynyt, jos moottori ei pysty silla hetkella pydrimaan.
- Valitaan makrolaite.

- Asetetaan minimikierrosluku.

- Asetetaan maksimikierrosluku.

- Asetetaan moottorin kiihdytysaika.

- Asetetaan moottorin hidastusaika.

- Tarkistetaan, etta syottetyt tiedot ovat oikein. Tarkistuksen jalkeen painetaan Jatka-pai-

niketta.
- Sitten painetaan Tallenna-painiketta, jotta asetukset tallentuvat.

- Sen jalkeen tulee ilmoitus, ettd asetuksien tallennus onnistunut, jonka jalkeen painetaan
OK. Sitten painetaan Jatka, jotta paastaan ajamaan ID-ajoa. Kuvassa 7 on esitetty kayt-

toonottoa koskevat ohjeet kohta kohdalta.
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KUVA 7. Kayttéonotto paneelilla kohta kohdalta

Taman jalkeen nayttod palautuu perustilaan. Jotta ID-ajo voidaan suorittaa, taytyy vaihtaa
ajotapa kasiajolle. Kasiajo valitaan painamalla HAND/AUTO-nappia paneelista. Taajuus-
muuttaja on kasiajolla, kun oikeassa ylareunassa nékyy kaden kuva. Kun taajuusmuuttaja
on kasiajolla, painetaan punaista pysaytysnappia ja taman jalkeen vihreda kaynnistys-
nappia. Kun nappeja on painettu, taajuusmuuttaja lahtee suorittamaan ID-ajoa ja kertoo,

kun ID-ajo on suoritettu. Taman jalkeen taajuusmuuttaja on kayttéonotettu.
3.1.3 Parametrointi IOP-2-paneelilla

Jotta paastaan muuttamaan parametreja, alkunaytosta valitaan parametrit-kohta, joka on

alhaalla vasemmalla toiseksi viimeinen vaihtoehto. Parametrit-kohdassa valitaan Haku
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numeron perusteella -kohta. Haku numeron perusteella -kohdassa asetetaan halutun pa-
rametrin numero ja painetaan ok, jotta paastaan tutkimaan ja muuttamaan parametreja.
Numeron asettamisen jalkeen paasee parametrilistaan, josta I0ytyvéat kaikki taajuusmuut-
tajan parametrit. Kuvassa 8 on esitetty parametrointia koskevat ohjeet kohta kohdalta.

&) PARAMETRIT A%

Parametriryhmat
Haku numeron p

5 PARAMETRIT AO‘h &) PARAMETRIT
ZVHAKU NUMERON PERUSTEEL » Kaikki parametrit
Syota haluamasi p295  Fan run-on time
parametrinumero ja vahvista p300  Moott. vali
painamalla OK 1 Epét::’yti:w s
Moott kood.nro val
Moott. U_mitoitus
A3( Moott. |_mitoitus

b Moott. lkm

Omat parametrit

Muutetut paramet
P Parametrisuodatis

KUVA 8. Parametroinnin kohdat kohta kohdalta

Kaikki r-kirjaimella alkavat parametrit ovat Read only -parametreja, joka tarkoittaa, etta
ne vain nayttavat tietoa, eika niitd voi muuttaa. P-kirjaimella alkavat parametrit ovat taas
parametreja, joihin voi syottaa arvoja, jotka ohjailevat taajuusmuuttajan toimintaa. Lis-
tasta voi muuttaa parametreja, jotka eivat ole lukittuja tai kirjoitussuojattuja, painamalla
halutun parametrin kohdalta OK-nappia ja muuttamalla parametri halutuksi. Parametrien
kirjoitussuojan saa pois paalta tietyista parametreista, jos se on paalla. Parametreista saa
lisatietoa painamalla INFO-nappia valitun parametrin kohdalla. Parametreista lisda tietoa

saa myods Siemensin Sinamics G120C -parametrilistasta, joka l0ytyy internetista. (9.)
3.2 Kayttbéonotto ja parametrointi TIA Portal V14 -ohjelmalla

TIA Portal V14 on Siemensin luoma ohjelma, jolla pystyy tietokoneella luomaan virtuaa-
lisen jarjestelman. Talla jarjestelmalla pystytaan suunnittelemaan laitteistoja ja paramet-
roimaan laitteita jo valmiiksi ennen kuin laitteet ovat fyysisesti edes paikalla, tai reaa-
liajassa yhteydessa laitteeseen USB-johdon valityksella. Taman ohjelman saa ladattua
Siemensin sivuilta, jonne taytyy rekisterdityd ennen kuin ohjelman voi ladata. Ohjelma
vaatii 64-bittisen Windowsin. Tassa ohjeessa perehdytaan Siemensin Sinamics G120C -

pienjannitetaajuusmuuttajien kayttéonottoon ja parametrointiin kyseisella ohjelmalla.
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3.2.1 Uuden projektin luominen

Jotta voidaan aloittaa taajuusmuuttajan kayttoonotto- ja parametrointityd virtuaalisesti,
luodaan uusi projekti. Tama tapahtuu painamalla vasemmasta reunasta Create new pro-
ject -painiketta (Kuva 9). Taman jalkeen projekti nimetd&n Project name -kohdassa ja
projektin tallennuspaikkaa voi muuttaa Path-kohdassa. Tassé vaiheessa voi myos kirjoit-
taa tekijan nimen ja kommentteja projektista.

mmmmmm

KUVA 9. Uuden projektin luominen
3.2.2 Laitteen lisays

Kun projekti on luotu, lisatdan taajuusmuuttaja, jonka saa liséttya painamalla vasem-

masta reunasta Devices & networks -painiketta ja Add new device -painiketta (Kuva 10).

1 0pan device vw

KUVA 10. Taajuusmuuttajan lisdys 1/2
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Seuraavaksi valitaan SINAMICS G120C alasvetovalikosta. Sitten valitaan kaytdssa oleva
taajuusmuuttaja valitsemalla ensin vayla, jota se kayttada, ja sen jalkeen ruutuun tulee
erilaisia taajuusmuuttajia. Painamalla kerran listassa olevasta taajuusmuuttajasta saa
sen tiedot esiin (Kuva 11). Kun oikea taajuusmuuttaja on haettu valikosta, tarkistetaan
Article no. -kohdasta, etta sarjanumero vastaa taajuusmuuttajan numeroa. Sarjanumero
on taajuusmuuttajan arvokilvessa. Seuraavaksi valitaan alasvetovalikosta oikea versio ja

painetaan Add-painiketta. Nyt taajuusmuuttaja on lisatty.

Device name:
Drive_1
@ G120CPN, 1P20,3AC3... (4| Device: ol
@& G120CPN, IP20, 3AC3.
4 4 G120CPN, P20, 3AC3
Doves 4 G120CPN, IP20, 3AC3...
[SG120C PN, 1P20, 3AC3... .
2 AC3
& G120CPN, IP20, 3AC 3 o
4 G120CPN, IP20, 3AC 3
4 G120C PN, P20, 3AC 3 e
& G120C PN, 1P20, 3AC3 Article no.: | 65L3210-1KE123UF2
4 G120C PN, IP20, 3AC3 Verson: 476 Tvl
@ G120CPN, IP20, 3AC3...| =
@ G120C PN, IP20, 3AC3 Description:
& G120CPN, IP20, 3AC 3 Device type: G120C PN
= Power Module type:
120C PN, P20,
;1200 20, 3'_‘C 2 G120C PN, IP20, 3AC 380480V, 0.75KW, UF
9E G120CPN, IP20, 3AC3... Bus systems: PROFINET
& G120CPN, IP20, 3AC 3. Analog inputs: 1
=== A Analog outputs: 1
& G120C PN, IP20, 3AC 3 Relay outputs: 1
9 G120CPN, IP20, 3AC3... Digital inputs: 6
4B G120C PN, IP20, 3AC3 Dg'lmloulvu(u:‘
= * Other inputs/outputs:
& GI20CPN, IP20, 3AC3 Safety functions: STO
& G120CPN, P20, 3AC3... Voltage range: 380480V
@ G120C PN, IP20, 3AC 3.. Power(HO): 0.55kw
e 5 Power(LO): 0.75kW
L G120CPN, IP20, 3AC3... Regenerative feedback (to the supply
& GT20C PN, IP20, 3AC 3 system): no
Braking function: motor holding brake, DC
braking, compound braking, dynamic braking
| Degree of protection: IP20
<] v|
Open device view

KUVA 11. Taajuusmuuttajan lisays 2/2
3.2.3 Online-tila

Online-tila tarkoittaa, ettd padsee muuttamaan taajuusmuuttajan asetuksia suoraan re-
aaliajassa taajuusmuuttajalle. Tahan tilaan paaseminen vaatii USB-johdon tietokoneen ja
taajuusmuuttajan valiin. USB-johto kytketdan taajuusmuuttajan paneelissa olevaan USB-
paikkaan ja toinen paa tietokoneeseen. Kun USB-johto on kytketty, painetaan Go online
-painiketta TIA Portal V14 -ohjelman ylareunasta. Kun painiketta on painettu, Go online -
ikkuna avautuu. Tasta ikkunasta valitaan Type of the PG/PC interface -kohtaan S7TUSB
ja PG/PC interface -kohtaan USB (Kuva 12). Seuraavaksi painetaan Start search -paini-

ketta, jolloin taajuusmuuttajan pitaisi I6ytya.
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T4 Siemens - C:\U: tomation\Project3\Project3

Project  Edit Vi

Cf i s

Options  Toels  Window  Help. Totally Integrated Automation

X D2 5 MEE R[5 coonind coofiine gp MR % o 1 z eco | PORTAL

. Go online X L
| Devices Options. B
. | oo Configured access nodes of ‘Drive_1 =l
Oevice Device type st [Type Address Subnet T 5
Snline Orive_t G120CPN 0X150  PNIE 192.168.0.1 ~ [Find and repl...
» Diagno s7Use - =
¥ Functio —_— I:l
Saving 5
:
Type ofthe PGIPC interface: | ¥_s7use [~
PolPCinterfoce:  [WUse - ®E ’
» i3 Ungrouped devices ©
» (3 Unassigned devices =
+ 5 Common damm ) _ — =
o Select target device: Show all compatible devices -
» [£] Documentation settings
DT e Device Device type. Interfacetype  Address Target device
» i Online access
» (i Cord ReaderiUs memery E
- ®
Stansearch
Orline statws information: () bisplay only emor messages <] w | [>]
v
~ | Details view |Languages &..
,— =] cditing Ianguage
info. | ¥ Diagnostics | Ergl (Unied?
— Gener 3
» Geners Concel | # Reference langus
il =1 [English (United §
General i
Ethemet sddresses ; Name: [Drive_t v
¥ Telegram configuration |y, i = AN >
Iig Drive_1 | & onine & dia v Project Project3 opened.

KUVA 12. Keskusteluyhteyteen péaéasy 1/2

Kun taajuusmuuttaja on |6ytynyt, voi varmistua keskusteluyhteydestad painamalla Flash
LED -painiketta, jolloin taajuusmuuttajassa alkaa vilkkumaan keltainen LED-lamppu
(Kuva 13). Seuravaksi painetaan ikkunan oikeassa alalaidassa olevaa Go online -paini-
ketta. Painikkeen painamisen jalkeen pystyy vaihtamaan parametreja ja kayttoonotta-

maan taajuusmuuttajan suoraan tietokoneella reaaliaikaisesti.

Go online x|
Configured access nodes of “Drive_1"
Device Device type Slot Type Address Subnet
Drive_1 G120CPN 0X150  PNIE 192.168.0.1
s7UsB -
Type of the FGIFC interface: |9 _s7use _T
PGIPC interface:  [REUSE I~ ®4]
v -1 ®
©
Select target device: | show all comparible devices I=]
Device Device type. Interface type Address Target device
l G120C_PN SINAMICS drive _ S7USB, XAKB09-002216 -
[ Flash LED
Swrsearch
Online status informaticn: [l Displayonlyerror messages  _ ciarrsen
(i} s:nT‘ U.:mplttt.d 1 :umpa-llblr devices of 1 accessible devices found. T
%2 Retrieving device information._ them in the

Scan and information retrieval completed.

| Go gnline

KUVA 13. Keskusteluyhteyteen paasy 2/2
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3.2.4 Kayttoonotto TIA Portal V14 -ohjelmalla

Kayttbonoton voi suorittaa joko virtuaalisesti ilman taajuusmuuttajaa tai suoraan yhtey-
dessa taajuusmuuttajaan. Jos kayttoonotto tehdaan suoraan yhteydessa taajuusmuutta-
jan kanssa, sité ei voi enda peruuttaa, joten se on tehtava téllaisessa tilanteessa loppuun
asti. Kayttbonottoon kannattaa ottaa avuksi Siemensin Sinamics G120C -parametrilista,
johon paasee tutustumaan internetissa. (9.) Listassa kerrotaan jokaisesta parametrista.
Kayttbonotossa voi siirtdd kursorin asetuksen paalle ja pitaa sité siind vahan aikaa, jolloin
nakyy mihin parametriin asetus vaikuttaa. Jotta kayttdonotto voidaan aloittaa, painetaan
vasemmassa reunassa olevaa Commissioning-painiketta ja Commissioning Wizard -pai-
niketta (Kuva 14).

Pilot1 ¥ Drive_1[G120CPN] » Commissioning

Devices

ining the motor p using
various measurements

» [5G Traces
» i3 Ungrouped devices
» (3 Unassigned devices
» (i Ccommon data
» 5 Documentation settings

"Backing up parameter assignments on a memory card
orlcading parameter 3ssignments fram a memory
card. Restoring the device factory settings.*

» (g Languages & resources
» (1 Online sccess
» [ Cord ReaderUs8 memory

|'d Properties  [yinfo | %l Diagnostics

General | I0tags | System comstants | Texts

KUVA 14. Kayttoonotto 1/13

Kun painiketta on painettu, avautuu Commissioning Wizard -ikkuna ja kayttoonotto alkaa.
Ensimmaiseksi valitaan Application class -kohdassa, minka tason kayttéonoton haluaa.
Tama ohje on tehty Expert-tason kayttéonotolla (Kuva 15). Muita vaihtoehtoja ovat Stand-

ard Drive Control (SDC) ja Dynamic Drive Control (DDC).



Application class

@

Application class:

0] Expert

0] Expert

[1] Standard Drive Control (SDC)
[2] Dyna mic Drive Control (ODC)
-

2 online help

®:
[ ]
®
o
[
®
[}
®
[

KUVA 15. Kayttbéonotto 2/13

Setpoint specification -kohdassa valitaan, ohjaako taajuusmuuttajaa PLC eli logiikka vai
ohjataanko taajuusmuuttajaa taajuusmuuttajasta. Jos logiikka ohjaa taajuusmuuttajaa,
valitaan myods ohjaako se kiihdytys- ja hidastusaikaa, vai ohjataanko ne taajuusmuutta-
jalla (Kuva 16).

Selpoint specification

Selection ifthe drive is connected to a PLC and whers the setpaint s to be created.

(] Selection of the controller connection and the setpoint specification:

@ setpoint specification e Drive

<<Back Next »» Cancel
[ scoacc [ neax | [ nsn [ concel ]

KUVA 16. Kayttoonotto 3/13

Open-loop/closed-loop control type -kohdassa valitaan taajuusmuuttajan avoimen ja sul-
jetun silmukan ohjaustyyppi (Kuva 17). Eri laitteilla on eri ohjaustyyppi optimaalinen. Esi-
merkiksi monille pumpuille ja puhaltimille k&y [0] U/f control with parabolic characteristic

-valinta.
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Commissioning Wizard 71X
Open-loop/closed-loop control type

opendoopiclosed-oop control task.

type according to the losd characteristic and

(< T ]

®

Open-loop/closed-1oop ...

® @ 6 0 06 @0 O

KUVA 17. Kayttoonotto 4/13

Defaults of the setpoints/command sources -kohdassa ensimmaiseksi valitaan alasveto-
valikosta I/O:den oletusrakenne. Esimerkiksi jos laite on kenttavaylassa, voi valita Field-
bus with data set changeover -vaihtoehdon. Seuraavaksi alasvetovalikosta maaritetaan
lahetys- ja vastaanottotiedot (Kuva 18).

Defaults of the setpoints/command sources

telegram. Can be changed later userspecifically.

[7] Fieldbus with

it

Di1:  pl0S6[1]BI: Jog bit 1

DIz p2103[1]eI
P2104[0] B 2nd &

= 1

® Defaults of the setpoi... Ladhdns “

DOO:  r52.3 COIBO: Status word 1
DO1:  r52.7 COIBO: Status word 1

Fault present
:Alarm present

ADO: 121 CO: Actual speed smoothed

Telegram co
[1] Standerd telegram 1, P20-272

o Speed setpoint 16:bit

2 Online help

[ <ctock || Newm | | cancel |

KUVA 18. Kayttoonotto 5/13

Drive setting -kohdassa valitaan ensimmaisesta alasvetovalikosta, miten moottorin ja taa-
juusmuuttajan tehoasetukset ilmaistaan. Esimerkiksi moottorin nimellistehoon voi valita
yksikdksi kW:n tai hp:n. Drive unit line supply voltage -kohtaan asetetaan taajuusmuutta-

jan syottoéjannite. Power unit application -kohtaan valitaan ylikuormitusasetus (Kuva 19).
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Drive setting

Selection of motor standard and load cycle.
Standard:

0] IEC-Motor (50 Hz, S1 units)

Drive unit line supply voltage
00w

Power unit spplication:
ycle with high overlosd for vector drives

 W——— ’—|
|

KUVA 19. Kayttbéonotto 6/13

Drive options -kohdassa merkitaan, onko jarruvastusta ja jos on, kuinka iso jarruvastuk-
sen kuorma on isoimmillaan. Seuraavaksi valitaan Drive filter type motor side -kohdasta,
onko suotimia. Valintamahdollisuutena on ei suotimia, dv/dt-suodin, Siemensin siniaalto-
suodin ja kolmannen osapuolen siniaaltosuodin (Kuva 20). Suotimet ehkéisevat johti-
missa tapahtuvia hairiéitd. Siemensin taajuusmuuttajien kayttdohjeista saa selville, onko

taajuusmuuttajassa suotimia. (10.)

® 00 ¢ 00000

<<Back Hext>> || cancel

KUVA 20. Kayttoonotto 7/13

Motor-kohdassa valitaan ensimmaiseksi, onko moottori Siemensin tilausnumerolistassa
vai syotetdanko moottorin tiedot itse. Jos moottori on Siemensin moottori, se saattaa olla
suoraan listassa. Jos Select from order number list -kohta on valittu alasvetovalikosta,

valitaan seuraavaksi moottori toisesta alasvetovalikosta. Jos taas Enter motor data -kohta
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on valittu, valitaan, onko moottori epatahtimoottori eli induktion motor vai tahtimoottori eli

synchronous motor (Kuva 21).

Motor

‘Specification of motor type and motor data.

Concel |

KUVA 21. Kayttbéonotto 8/13

Moottorin tyypin asettamisen jalkeen valitaan, onko moottori kytketty téhti- vai kolmiokyt-

kentaan, jos moottorin tyypiksi on valittu epatahtimoottori. Sen jalkeen asetetaan mootto-

rin tiedot, jotka nakyvat moottorin arvokilvesta (Kuva 22). Jos jotain tietoa ei 16ydy, taytyy

arvokilvesta katsoa moottorin tyyppi ja etsia internetista tyyppikoodilla tarkemmat tiedot.

Tiedot, jotka asetetaan, ovat moottorin nimellisjannite, nimellisvirta, nimellisteho, tehoker-

roin (cos @), nimellistaajuus, nimelliskierrosnopeus ja jaahdytystapa. Taytyy huomata

my0s, ettd monet tiedot vaihtelevat riippuen siitéd, onko moottori kytketty tahti- vai kol-

miokytkentaan.

Commissioning Wizard
Motor

Specification of motor type and motor data.

p304[0)
p305(0)
p307(0]
p308[0]
p3tolo]
patifo]
p335[0]

-
The motor dat
Complete o

e

KUVA 22. Kayttoonotto 9/13
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Tietojen asetuksen jalkeen, jos taajuusmuuttujaan on kytketty useampi moottori rinnak-
kain, klikataan raksi Parallel motor connection -kohtaan ja asetetaan Number-kohtaan
rinnakkain kytkettyjen moottorien lukuméara. Taman jalkeen valitaan alasvetovalikosta,

onko moottorissa lampétila-anturia ja jos on, mik& anturi on kyseessa (Kuva 23).

[ ] Parallel motar connection Mumber: Ijl

Temperature SENSQr:

|[III]N|:| SENSOr |v|
[0] Mo sensor

[1] FTC alarm & timer

[2] KTra4

[4] Bimetallic MC contactalarm & timer

| < Back | | et oo | Finish | | Cancel

KUVA 23. Kayttéonotto 10/13

Important parameters -kohdassa asetetaan pydrimisnopeudelle viitetaso ja maksimi pyo-
rimisnopeus. Seuraavaksi asetetaan moottorin kiihdytys- ja hidastusaika ja nopeapysah-
dysaika. Sitten asetetaan moottorin virtaraja, joka voi olla maksimissaan nelinkertainen

moottorin kilpiarvossa olevaan virtaan verrattuna (Kuva 24).

Commissioning Wizard P7 X

Synchronization of the speed of the drive with the speed of the PLC:

;[ 1500.000 | rpm

Maximum speed: | 750.000|rpm

Configuration of amp-up and ramp-down time:
Ramp-up time: 10.000 |5

OFF1 ramp-down time : 10.000)s

OFF3 (quick stop) ramp-down time: 0.000]s

These OFF1 and OFF3 ramp-down times apply
forfaults or s safe stop

Configuration of the current limit:

Current limit: 1.17 | Arms.

Next>> | concel |

KUVA 24. Kayttéonotto 11/13

Drive functions -kohdassa ensimmaiseksi asetetaan, mita laitetta taajuusmuuttaja ohjaa.

Valittavana on esimerkiksi tavallinen kayttélaite, pumput ja puhaltimet. Sitten taytyy valita,
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miten haluaa suorittaa moottorin identifiointiajon vai halutaanko sita ollenkaan. Identifi-
ointiajo on suositeltavaa, ettd saadaan mitattua tarkeita tietoja moottorilta ja talla tavoin
optimoitua moottorin toimintaa. ldentifiointiajon voi suorittaa myds moottorin ollessa py-

sahtynyt, jos moottori ei silla hetkella voi pyoria (Kuva 25).

Commissioning Wizard T7X
Drive functions

Specification of the method to measure the motor data.

Technology application

Motor identification:
0] Inhibited -

Caleulstion of the motor parameters

®
o
o
o
o
o
o
o

@ Drive functions

KUVA 25. Kayttonotto 12/13

Summary-kohdassa nakyy yhteenveto, josta voi tarkistaa, etta kaikki asetukset ovat oi-
kein (Kuva 26). Kun on varmistunut, ettéa asetukset ovat oikein, painetaan Finish-paini-
ketta, jolloin kayttéonotto on valmis ja voidaan suorittaa moottorin identifiointiajo taajuus-
muuttajan paneelilla. Jotta ID-ajo voidaan suorittaa, vaihdetaan ajotapa kasiajolle. Ka-
siajo valitaan painamalla HAND/AUTO-nappia paneelista. Taajuusmuuttaja on kasiajolla,
kun paneelin oikeassa ylareunassa nékyy kaden kuva. Kun taajuusmuuttaja on kasiajolla,
painetaan punaista pysaytysnappia ja taman jalkeen vihreda kaynnistysnappia. Kun nap-
peja on painettu, taajuusmuuttaja lahtee suorittamaan ID-ajoa ja kertoo, kun ID-ajo on

suoritettu.
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Commissioning Wizard

“The following drive data has been entered:
Application class: |
Application clasz: [0] Expert
Setpoint specifcation
Basic positioner with control via PLC

Opendoopiclosed-oop control ype
p control operating I

penioop! ) U linear
Defaults of the setpointsicommand sources |

Macro drive unit: 7] Fieldbus with data set changeover

PROFIdrive PZD telegram selection: (1) Standard telegram 1, PZD-2/2

Drive settin
IECINEMA mot stds: (0] IEC-Motor (0 Hz, SI units)

Drive unit line supply voltage: 400

Power unit application: [0] Load duty cycle with high overload for vector drives

Drive options:
Braking resistor active: No
Drive fiter type motor side: [0] No fiter

(]
(]
(]
(]
(]
(]
(]
(]
(]

Motor:
Motor type selection: (1] induction motor
Motor connection type: Star
Motor 87 Hz operation: No
Number of motors connected in parallel: 1
Rated motor voltage: 400 Vims

@® summary

<<Back Finish Cancel

KUVA 26. Kayttoonotto 13/13
3.2.5 Parametrointi TIA Portal V14 -ohjelmalla

Kaikki tarkeimmat parametrit asetetaan kayttéonoton yhteydessa ja kayttoonoton jalkeen
tiettyja parametreja ei voi enda muuttaa kuin kayttéonottamalla uudelleen taajuusmuut-
taja, jos kayttdonotto on tehty suoraan taajuusmuuttajalle. Jos taas kayttéonotto on tehty
virtuaalisesti tietokoneelle, suurin osa parametreistd on muutettavissa. Parametriluette-
loon paéasee painamalla vasemmalta Parameter-painiketta ja oikealta ylhaalta Parameter

View -painiketta (Kuva 27).

| Pilot1 » Drive_1[G120CPN] » Parameter -
\ Devices  Functional view J Parameter View |
| 2 | [Disploystonderd parameters | v] SR & 2
| Number Parameter text Value
~ | 7 Pilot1 All parameters ) L‘L“? E_:an:b [v] <Al ~
B Add new device Commissioning p233 Power unit motor reactor
s Devices & networks Commissioning interface p234 Power unit sine-wave filter capacitance
v '3 Drive_1[G120C PN] Saving & reset p300[0] Motor type selection =
Y Device configuration System information p301[0] Motor code number selection
¥ Parameter Basic settings p304[0] Rated motor voltage
Vi Commissioning » Inputsioutputs p305[0] Rated motor current
%] Online & diagnostics » Setpoint channel p306[0] Number of motors connected in parallel
» [ Traces » Operating mode i p307(0] Rated motor power
» i Ungrouped devices » Drive functions fl p308[0] Rated motor power factor
» [ Unassigned devices » Application functions 1 p310[0] Rated motor frequency
» 4§ Common data » Communication I p311[0] Rated motor speed
» (&1 Documentation settings » Diagnostics p322(0) Maximum motor speed
» (@ Languages & resources p323(0] Maximum motor current
» @ Online access p335[0] Motor cooling type o1~
» [ Card ReaderiUSE memory p340[0) Automatic calculation motoricontrol parameters
psot Technological application (standard drive control) 0] Constant load (
505 Selecting the system of units l
595 Technological unit selection
596 Technological unit reference quantity v
[<] [ >
| e Properties  [*i4Info i) | %l Diagnostics
| General [ I0tags | System constants | Texts )
— » General ~
[|Detalls view. -| ~ PROFINETinterface [x150] Seneral =]
l Genen
Ethemet addresses | Neme: [Drive_1
P » Telegram configuration " G P
~ Advanced options !
Media redundancy d Comment: &S|
» Real time settings
» Port[P1]
» Port[P2] [v]
Minddin Y b

KUVA 27. Parametrointi 1/2
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Kaikki r-kirjaimella alkavat parametrit ovat Read only -parametreja, joka tarkoittaa, etta
ne vain nayttavat tietoa, eika niita voi muuttaa. P-kirjaimella alkavat parametrit ovat taas
parametreja, joihin voi syottdd arvoja, jotka ohjailevat taajuusmuuttajan toimintaa. Vie-
malla kursorin parametrin paélle ja pitdmalla sen siina hetken saa tietoa kyseisesta para-

metrista. Parametreja voi muuttaa kirjoittamalla uuden arvon tai joissakin parametreissa

alasvetovalikosta valitsemalla oikean asetuksen (Kuva 28).

Number Parameter text Value Unit
All parameters B Al <Al <Al <Al
Commissioning p230 Drive filter type motor side [0] No filter
Commissioning interface p233 Fower unit motor reactar 0000 mH
Saving &reset p234 Power unit sine-wave filter capacitance 0000 pF
System information p300[0] Motor type selection [1]induction motor
Basic settings p301[0] Motor code number selection 0
b Inputsioutputs p3040] Rated motor voltage 400 vims
¥ Setpoint channel p305(0] Rated motor current 032 Ams
} Operating mode p306[0] Number of motors connected in parallel 1
¥ Drive functions p307(0] Rated motor power 018 kw
» application functions p308(0] Rated moter power factor 0790
b @D p310[0] Rated motor frequency [50.00] %4
» Diagnostics p311[0] Rated motor speed 9000 1 rpm
p322(0] Mazimum motor speed 00 1rpm
p323[0] Maximum motor current 000 Ams
p33si0] Motor cooling type [0] Nonventilated
p340[0] Automatic calculation motorfcontrol parameters [1] Complete calculation
p500 Technology application [0] standard drive
p501 Technological application (standard drive control) [0] Constant load (linear characteristic)
pso2 Technelogical application (dynamic drive control) [0] standard drive (e.g. pumps, fans)
p505 Selecting the system of units [1]51 system of units
ps9s Technalagical unit selection [UE3
p596 Technological unit reference quantity 1.00
p601[0] Motor temperature sensor type [0] Mo sensor
p604[0] Mot_temp_mod 2KTY alarm threshold 1300 °C
p610[0] IMotor overtemperature response [12] Messages, ne reduction of |_max, temperature 5
p640[0] Current limit 048 Ams
r 722 Ccu digital inputs status OH
p730 8I: CU signal source for terminal DO 0 1523 CO/BO: Status word 1 [
p731 BI: CU signal source for terminal DO 1 5
» 1752(0] CU analog inputs input voltagelcurrent actual, AID (T. 3/4) 0.000
» r755[0] €U analog inputs actual value in percent, Al (T. 3id) 000 %

KUVA 28. Parametrointi 2/2
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4 PILOT-OPETUSLAITTEISTON SEKOITUSMOOTTORIN TAAJUUS-
MUUTTAJAN KAYTTOONOTTO JA PARAMETROINTI

Toinen osa tata opinnaytetyota oli kayttoonottaa ja parametroida Pilot-opetuslaitteiston
sekoitusmoottorin G120C-pienjannitetaajuusmuuttaja. Taajuusmuuttaja on yksi kolmesta
taajuusmuuttajasta, jotka paivitettiin laitteistoon. Kaksi muuta taajuusmuuttajaa ohjaavat
laitteiston pumppuja. Tyossa kayttoonotto ja parametrointi suoritettiin TIA Portal V14 -tie-
tokoneohjelmalla suorassa keskusteluyhteydessa taajuusmuuttajan kanssa USB-johdon

valitykselld, koska tietokoneella kayttbonotto ja parametrointi on helpompaa.
4.1 Pilot-opetuslaitteisto

Oulun ammattikorkeakoululla on Pilot-opetuslaitteisto, joka on suunniteltu suorittamaan
veden lammitys-, varjays- ja annosteluprosessia. Laitteistossa on paljon erilaisia antu-
reita, jotka antavat eri prosessin kohdista mittaustietoja ohjattavalle logiikalle, joka ohjaa
prosessia. Tydssa perehdyttiin varjaysprosessissa olevan veden sekoitusmoottorin
G120C-pienjannitetaajuusmuuttajan kayttoonottoon ja parametrointiin. Kuvassa 29 on Pi-

lot-opetuslaitteisto.

KUVA 29. Pilot-opetuslaitteisto
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4.1.1 Taajuusmuuttaja

Laitteiston sekoitusmoottorin taajuusmuuttaja on Siemensin Sinamics G120C-pienjanni-
tetaajuusmuuttaja. Taajuusmuuttajan tilausnumero on 6SL3210-1kel12-3UF2. Tama ti-
lausnumero kertoo, ettéa taajuusmuuttajan nimellinen [&ahtévirta on 2,2 A, nimellinen lah-
toéteho on 0,75 kW, se kayttdd Profinet-vaylaa, siina on IOP-2-paneeli ja se on suodatta-

maton. Kuvassa 30 on kyseinen taajuusmuuttaja.

KUVA 30. Siemens Sinamics G120C-pienjannitetaajuusmuuttaja
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4.1.2 Sekoitusmoottori

Laitteiston sekoitusmoottori on VEM Motors -yrityksen epatahtimoottori. Moottorin tyyppi
on K21R 80 K8 ja se on tassa kytketty tahtikytkentddn. Moottorin tehtava laitteistossa on

sekoittaa variainetta veteen. Kuvassa 31 on kyseinen sekoitusmoottori.

KUVA 31. Sekoitusmoottori
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4.2 Sekoitusmoottorin taagjuusmuuttajan kayttéonotto ja parametrointi

Sekoitusmoottorin taajuusmuuttajan kayttoonotto ja parametrointi suoritettiin TIA Portal
V14 -tietokoneohjelmalla suoralla keskusteluyhteydell& taajuusmuuttajan kanssa. Yhteys
luotiin USB-johdolla. Kayttoonotto tehtiin Expert-tasolla.

Setpoint specification -kohdassa valittiin, ettéa taajuusmuuttaja ohjaa itse kiihdytys- ja hi-
dastusaikaa, ja logiikka ohjaa taajuusmuuttajaa. Open-loop/closed-loop control type -
kohdassa valittiin ohjaustyypiksi [0] U/f control with linear characteristic -valinta. Defaults
of the setpoints/command sources -kohdassa valittiin 1/0:n oletusrakenteeksi kenttavayla
tietojen vaihdolla. Sitten valittiin alasvetovalikosta lahetys- ja vastaanottotiedoiksi [1]
Standard telegram 1, PZD-2/2 -valinta. Drive setting -kohdassa valittiin moottorin ja taa-
juusmuuttajan yksikoiksi Sl-jarjestelman perusyksikot ja syottojannitteeksi 400 V. Sitten
valittiin kuormitusasetukseksi [0] Load duty cycle with high overload for vector drives -

kohta. Drive options -kohdassa ei valittu jarruvastusta, eika valittu suotimia.

Motor-kohdassa valittiin epéatahtimoottori tahtikytkennalla ja asetettiin moottorin arvot
Taulukon 1 mukaisesti. Moottorin arvokilvesta néhtiin moottorin nimellisjannite, nimellis-
virta, nimellisteho, tehokerroin ja nimellistaajuus. Nimelliskierrosnopeutta ei arvokilvessa

ollut, joten se katsottiin moottorin valmistajan verkkosivuilta.
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TAULUKKO 1. Moottorin kilpiarvot

lation

Parameter Parameter text Value Unit

p304[0] Rated motor voltage 400 | Vrms

p305[0] Rated motor current 0,78 | Arms

p307[0] Rated motor power 0,18 | kW

p308[0] Rated motor power 0,57
factor

p310[0] Rated motor fre- 50 | Hz
quency

p311[0] Rated motor speed 690 | rpm

p335[0] Motor coolin type [0] Natural venti-

Moottorin arvojen syottamisen jalkeen asetettiin, ettei moottoreita ole enempaa kuin yksi
ja ettd moottorissa ei ole lampétila-anturia. Important parameters -kohdassa asetettiin
pyorimisnopeuden viitetasoksi ja maksimipyérimisnopeudeksi 690 rpm, koska se luki
moottorin Kilpitiedoissa. Kiihdytys- ja hidastusajaksi asetettiin 10 sekuntia ja nopeapysah-

dysajaksi O sekuntia. Virtarajaksi asetettiin 0,78 A moottorin kilpitietojen mukaisesti.

Drive functions -kohdassa valittiin tavallinen kayttolaite taajuusmuuttajan ohjaamaksi lait-
teeksi, ja ID-ajoksi valittiin moottorin identifiointimittaus ja moottorin nopeuden ohjauksen
optimointi. Kayttéonoton viimeisessa kohdassa tarkistettiin, etta kaikki asetetut asetukset
olivat oikein (Kuva 32), jonka jalkeen kayttéonotto oli suoritettu. Taman jalkeen suoritettiin

viela ID-ajo IOP-2-paneelilla, jonka jalkeen testattiin, ettd moottori lahti pyorimaan kasioh-

jauksella. Taman jalkeen ty6 oli valmis.
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Drive setting

]
]
]
]
]
]
]
]
]

@ su mmary

Summary

Flease check the data entered and complete the configuration.

The following drive data has been entered:

Hm

Application class:
Application class: [0] Expert

Setpoint specification:
Basic positioner with contral via PLC

Opendoopiclosed-oop contral type:

Defaults of the setpointsicommand sources:
Macro drive unit: [7] Fieldbus with data set changeover
FROFIdrive FZD telegram selection: [1] Standard telegram 1, PZD-2/2

Drive setting:
IEC/INEMA mot stds: [0] IEC-Motor (S0 Hz, Sl units)
Crive unit line supply voltage: 400V
Power unit application: [0] Load duty cycle with high overload for vector drives

Drive options:
Braking resistor active: Mo
Drive filter type motor side: [0] No filter

Motor:
Motor type selection: [1] Induction motor
Motor connection type: Star

Open-loopiclosed-oop control operating mode: [0] Uif control with linear characteristic

[>

A motor data identification is performed once at the next two drive enables.
The motor draws current and ramps up to the maximum speed.

<< Back | | Next > Finish | |

KUVA 32. Sekoitusmoottorin kayttdonoton yhteenveto
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5 POHDINTA

Tyo6n tavoitteet saavutettiin. Tyon ensimmaisen osan tavoitteena oli tehda kayttoonotto-
ja parametrointiohje Siemens Sinamics G120C-pienjannitetaajuusmuuttajille. Ohjeet teh-
tiin IOP-2-paneelilla seka TIA Portal V14 -tietokoneohjelmalla. Ohjeiden on tarkoitus aut-
taa ohjeiden kayttajaa taajuusmuuttajien kanssa tydskenneltaessa. Tyon toisena tavoit-
teena oli kayttoonotettu ja parametroitu Pilot-opetuslaitteiston sekoitusmoottorin G120C-
pienjannitetaajuusmuuttaja. Taajuusmuuttaja paivitettiin vanhan taajuusmuuttajan tilalle.

Kayttéonotto ja parametrointi suoritettiin TIA Portal V14 -tietokoneohjelmalla.

Mielestani ty6 sujui hyvin ja oli opettavainen. Sain tarkeaa lisatietoa jatkoa ajatellen taa-
juusmuuttajista. Siemensin taajuusmuuttajat olivat minulle uutta asiaa, silla olin aikaisem-
min tutustunut vain ABB:n taajuusmuuttajiin. Koen tydn laajentaneen tietojani taajuus-
muuttajista, niiden toimintaperiaatteesta, kayttomahdollisuuksista, kayttdonotosta ja pa-

rametroinnista.
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