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1 JOHDANTO

TyOssa perehdytaan Oulun ammattikorkeakoulun hybridilaboratorioon tulevaan alykkaa-
seen digitaaliseen moottorikeskukseen seka sen alykkaisiin moottorilahtoihin. Tyossa
esitellaan yleisesti kojeisto ja siihen liitettavia komponentteja seka lisamoduuleja. Lisaksi

tyo sisaltaa eri kenttavaylaratkaisuja.

Tyon toteuttamiselle aiheutti haasteita keskuksen seka ohjelmiston lisenssin puuttumi-

nen, minka takia tyon toteutuksessa sovellettiin englanninkielisia ohjekirjoja.

Opinnaytetyon tavoitteena oli laatia ohjeistus, kuinka alykkaan digitaalisen moottorikes-
kuksen lahtoja ohjelmoidaan ja parametroidaan seka miten dokumentaatio pystytaan pi-

tamaan ajantasaisena laboratorioharjoitusten jalkeen.



2 ALYKAS DIGITAALINEN MOOTTORIKESKUS

Tassa luvussa esitelldaan yleisesti Oulu ammattikorkeakouluun tulevan moottorikeskuk-
sen rakenne, sen hyodyt ja asennustavat sekd keskuksen digitaaliseksi muuttamisesta

tulevat mahdollisuudet.
2.1 ABB MNS

MNS on ABB:n kehittdma moottorinohjauskeskus (kuva 1). Tarkemmin sanottuna se on
kytkin- ja hallintalaitteisto, joka on tarkoitettu tehonjakoon ja moottorinohjaukseen. MNS-
keskus tarjoaa paljon standardisoituja ratkaisuja vahentaen nain muun muassa suunnit-
telusta, varastoinnista, kayttdonotosta seka kunnossapidosta aiheutuvia kuluja. Sen hy6-
tyja ovat sen erinomainen henkild- ja materiaalisuojaus, laaja-alainen saatavuus, helppo
huollettavuus seka luotettava, muunneltava ja skaalautuva rakenne. Keskus tarjoaa

moottorilahddlle tarvittavan suojauksen, kayton valvonnan ja ohjauksen. (1.)

KUVA 1. ABB MNS moottorinohjauskeskus (1, s. 6)

MNS-keskus on rakenteeltaan kennokeskus. Kaapelit voidaan tuoda siihen joko yla- tai
alapuolelta. Keskuksen paakiskot on sijoitettu keskuksen takaosaan. Paakiskoston ra-

kenne on huoltovapaa rakenne kiskokiinnityksessa kaytettavien ESLOK-lukiteruuvien ja
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kierrealustalevyjen ansiosta. Kuvassa 2 on kuvattu kiskoston rakenne. Paakiskot kulkevat

vaakasuunnassa ja haarakiskot pystysuunnassa. (1.)
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KUVA 2. ABB MNS kiskosto (1, s. 14)

MNS-keskuksen paakiskot erotetaan taysin laitetilasta monitoimiseinalla (MFW) (kuva 3).
Monitoimiseinaan on upotettu jakelupalkit, jotka ovat vaihe-erotettuja ja eristettyja. Taman
toteutuksen ansiosta moottorikeskuksen moduulit pystytaan vaihtamaan jannitteellisena.
Monitoimiseindn ansiosta valokaari ei paase lapaisemaan paakiskojen ja laitetilan valilla.

(1.)

KUVA 3. Monitoimiseiné (1, s. 19)
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Keskukset pystytddn asentamaan joko seindasenteisina (free standing), back-to-back-
asenteisena, jossa kahden keskuksen selat ovat vastakkain, tai duplex-rakenteisena,

jossa selakkain olevilla keskuksilla on yhteinen paakiskosto (kuva 4) (1).

(’r_\ Free standing n_z Back-to-back u_a Duplex

KUVA 4. Keskuksen asennustavat (1, s. 15)

2.2 MNS Digital

MNS Digital on skaalautuva, modulaarinen ja pienjannitteinen alykas kytkinlaite, johon on
liitetty alykkaita ominaisuuksia, jotka mahdollistavat etakayton, valvonnan ja kunnossapi-
don (2).

MNS Digital voi muodostaa yhteyden ABB Ability -pilvialustaan ja myds paikalliseen
SCADA-jarjestelmaan. Taysin hydédyntamalla ABB Abilitya MNS Digital tarjoaa asiakkaille
oivalluksia heidan toiminnastaan asettamalla tietoja kaikkien liitettyjen laitteiden tai laitos-

ten saataville. (2.)

MNS Digital voi muodostaa yhteyden ABB Ability -alustaan kytkinlaitteessa olevien MNS
Digital -alylaitteiden kautta. Ladatut signaalitiedot voidaan sitten tulkita soveltamalla Big
Data -menetelmia. Tama mahdollistaa ennustavat ominaisuudet, joten post mortem -ana-
lyysin sijaan ABB Ability mahdollistaa paremman kaytettavyyden ja optimoidut kayttokus-
tannukset. (2.)

11



3 MOOTTORIOHJAIMET

Tassa luvussa esitellaan yleisesti Oulun ammattikorkeakoulun kojeistokokoonpanoon tu-

levia moottorinohjaimia ja niiden lisamoduuleja.
3.1 ABB UMC100.3

ABB:n UMC100.3 (kuva 5) on alykas ja modulaarinen moottorin ohjausjarjestelma 1- ja
3-vaiheisille moottoreille. Ohjaimella voidaan ohjata suora-, suunnanvaihto- ja tahti-kol-
miokaynnistyksia. Laitetta voidaan kayttaa moottorin ohjaamisen lisaksi moottorin suo-
jaukseen, vayla- ja Ethernet-tiedonsiirtoon seka vianhakuun. Suojaustoimintoihin kuuluu
vaihevian, maavian, jumitilanteen ja laajasti saadettavan ylikuormituksen havaitseminen.
UMC100.3 suojaus toimii ylikuormitussuojien laukaisuluokkien 5, 10, 20, 30 ja 40 mu-
kaan. Ohjaimen paayksikossa on 6 digitaalista tuloa, 4 relelahtba seka analogiset litannat
PT100-lampdanturille, lisapaneelille ja kayttdpaneelille. Laitteen toimintavirta-alue on

0,24 A - 63 A, joka on laajennettavissa virtamuuntajilla jopa 850 A sovelluksiin. (3.)

KUVA 5. ABB UMC100.3 moottorinohjain (3)

UMC100.3 moottorinohjaimen toimintoja pystytaan laajentamaan lisdamoduuleilla, joista

kerrotaan lisda seuraavassa luvussa. Laite voidaan esimerkiksi liittda eri kenttavayliin
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kayttamalla erillista lisamoduulia. Laitteen kayttaminen "stand alone” -sovelluksissa ilman

kenttavaylayhteyttd on myds mahdollista. (3.)

3.1.1 Lisamoduulit

UMC100.3 toimintoja voidaan laajentaa lisamoduuleilla. Saatavilla olevia moduuleita ovat
muun muassa kayttépaneeli, jannitemoduuli, I/O-moduuli sekd moduuleita eri vaylaliitan-

téja varten. (3.)

UMC100-PAN (kuva 6) on moottorinohjaimeen liitettava LCD-naytollinen kayttopaneel,
jonka kautta ohjainta voidaan hallita paikan paalla. Kayttopaneeli voidaan kytkea paayk-
sikkdon suoraan, valikaapelilla tai sahkdkaapin oveen erillisella asennussarjalla. Panee-
lin kautta on mahdollista muodostaa yhteys moottorinohjaimeen tietokoneella USB-yh-
teydella. Kayttopaneelilla voidaan ohjata moottorinohjaimen kaikkia toimintoja ja muuttaa

tai tallentaa parametreja. (3.)

KUVA 6. UMC100.3 kéyttdpaneeli (3)

Jannitemoduulilla (kuva 7) on mahdollista lisata moottorinohjaimeen toimintoja, joilla voi-
daan maarittaa ja seurata vaihejannitteita, naennaistehoa, tehokerrointa ja harmonista

yliaaltoa. VI150-moduuli on tarkoitettu maadoitetuille jarjestelmille. (3.)
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KUVA 7. VI150 jénnitemoduuli (3)

MTQ22-moduuli (kuva 8) on Ethernet-tiedonsiirtoliittyma, joka mahdollistaa UMC100.3:n
kommunikoinnin Ethernet yhteyden valityksella. Moduuliin on mahdollista liittaa enintaan
nelja UMC100.3 yksikkoa. (3.)

KUVA 8. MTQZ22 Ethernet moduuli (3)
3.1.2 Lisamoduulien liitannat

Lisamoduulit ja paayksikko ovat DIN-kiskokiinnitteisia pois lukien kayttopaneeli, joka kiin-
nitetdan joko suoraan paayksikkoon tai asennuskehikolla sahkokaapin oveen, josta se
litetaan erillisella johdolla paayksikkdon. Johdotuksissa kaytetaan yleensa ABB:n val-

miita johtosarjoja, jotka ovat sopivan mittaisia seka niissa on valmiiksi sopivat liittimet. (3.)
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3.2 ABB ACS880-01

ACS880-01- taajuusmuuttaja (kuva 9) on seindan asennettava malli. Sen teholuokka on
0,55-250 kW ja sita on saatavilla 230 V:n, 400 V:n, 500 V:n ja 690 V:n jannitteille. Taa-
juusmuuttaja on kotelointiluokaltaan IP21. Sen vakiovarusteisiin kuuluu sisaanrakennettu
verkkokuristin, EMC-suodin seka osassa malleista jarrukatkoja. Sisaisesti taajuusmuut-
tajassa on |/O- ja tiedonsiirron paikat seka optio pulssianturille ja vahinkokaynnistyksen

estolle. Ulkoisesti laitteeseen voidaan liittaa lahtdsuotimet seka jarruvastus. (11.)

KUVA 9. ABB ACS880-01 (11)

ACS880-taajuusmuuttajan ohjaus tapahtuu joko paikallisesti laitteen ohjauspaneelilta tai
Drive Composer -PC-tyokalulla seka ulkoisesti ohjauspaneelilla, isanta-orja-liitannalla,
DDCS-liitannalla tai I/O-tuloilla (11).

3.3 MNS Digital Gateway

MNS Digital Gateway on teollisuustietokone, joka on varustettu litantakorteilla ja porteilla.
Nama mahdollistavat laitteen sisaisen tiedonsiirron UMC:n ja ulkoisen tiedonsiirron pro-
sessinohjausjarjestelmien kanssa. Yksi MNS Digital Gateway voi kommunikoida sisai-
sesti jopa 128 UMC:n tai kenttalaitteen kanssa. MNS Digital Gatewayn ja UMC:n valinen
yhteys muodostetaan Modbus TCP-protokollalla. (12.)

MNS Digital Gateway asennetaan moottorikeskuksen sisélle sille tarkoitetulle asennus-
sarjalle. Asennussarjaan on mahdollista asentaa enintaan kolme MNS Digital Gatewayta.
(12.)
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4 KENTTAVAYLAT

Kenttavaylien tehtavana on siirtaa tietoa jarjestelmien valilla. Vaylat korvaavat vanhaa 4—
20 mA:n virta- ja janniteviestitekniikkaa. Kuvassa 10 on esimerkki teollisuuden automaa-
tiojarjestelmasta. Ylimpana on hallinnon tietokone, joka on yhteydessa alempiin valvo-
mon tietokoneisiin avoimella Ethernet-verkolla. Seuraavalla tasolla ovat prosessiasemat,
joihin kuuluvat keskusyksikko, virransyottokortti, liitynta automaatiojarjestelmaan seka in-
put- ja output-litynnat. 1/O-liitantdihin kuuluu kenttavaylakortteja automaatiolaitteille, an-
turivaylakortteja binaariantureille seka laitevaylakortteja taajuusmuuttajille ja moottorikes-
kuksille. I/O-liitantdihin saa myos tarvittaessa perinteisia 4—20 mA:n analogi- ja binaari-
kortteja. Kenttavaylaan liitetaan ns. alykkaita kenttalaitteita kuten esimerkiksi lampaétila-,

paine- ja virtauslahettimet seka venttiilit. (4, s. 32-35.)

= ‘i)
— Internet ~
Hﬂl s .
F| |
Valvomo J J s g
"L ). o
I I Tehdastason Ethernet-verkko
Ristikytkenta- ja
laitetila
Ohjausyksikot HI m @ HUB /Kytkin
Kentta Hart Profibus

KUVA 10. Automaatiojérjestelmén rakenne

Alykkaat laitteet pystyvat kaksisuuntaiseen tiedonsiirtoon ja niilla voidaan saataa proses-
sia. Laitteet saavat ohjausjannitteen joko kenttavaylan runkokaapelista tai erillisesta syo-
tosta. Kenttavaylien yleistyminen johtuu niiden hyvista ominaisuuksista. Naita ovat muun

muassa kaapeloinnin vaheneminen seka kayttdonoton helpottuminen. Laitteet voidaan
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kytkea yhteen vaylaan erilliskaapeloinnin sijasta, jolloin saastetaan asennuskustannuk-
silta. Lisaksi laitteen konfigurointi ja parametrointi helpottuu huomattavasti, koska toimen-

piteet voidaan tehda valvomosta kasin. (4, s. 32-35.)
4.1 CAN

CAN-vayla (Controller Area Network) on alun perin suunniteltu autojen ohjausjarjestel-
mien valiseen kommunikointiin. Vaylalla on kuitenkin olemassa laaja kirjo tuotteita, joissa
sita voidaan soveltaa, kuten esimerkiksi robotiikassa. Vaylaratkaisu soveltuu lahes kaik-
keen, missa on tarve siirtaa lyhyilla etaisyyksilla reaaliaikaista tietoa prosessorien valilla.

CAN-vaylan kautta ei voi siirtaa suuria tietoja. (5.)

CAN-vayla on usean isannan vayla (multi master-bus), jossa solmut (node-ID) voivat |a-
hettaa tietoja vaylalle aina, kun se on vapaana. CAN-vaylassa ei laheteta viestia mille-

kaan tietylle solmulle, vaan kaikki, jotka viestia tarvitsevat, saavat sen. (5.)
4.2 Fieldbus

Foundation Fieldbus -kenttavayla (kuva 11) on Fieldbus Foundation -korporaation kehit-
tama reaaliaikainen, digitaalinen ja kaksisuuntainen kommunikointiprotokolla prosessiau-
tomaation tarpeisiin. Fieldbus tarjoaa alemman tason vaylan H1 ja ylemman prosessin
saatotason HSE. Vaylan kautta kommunikoivia kenttalaitteita valmistavien yritysten tulee
tarkistaa yhteensopivuus Foundation Fieldbus -korporaatiolta, jotta varmistutaan eri val-

mistajien ja Fieldbus-vaylan yhteensopivuuksilta. (6.)

Alemman tason Foundation H1-vaylaa kaytetdan kenttatason tiedonsiirtoon. Vaylan tie-
donsiirtonopeus on 31,25 kbit/s. H1 yhdistaa kenttalaitteet kenttatason verkkoon seka

liittda vaylan prosessiohjausjarjestelmiin. (7.)

Foundation HSE-vayla on korkeamman tason kenttavayla, joka on tarkoitettu kohteisiin,
joissa tarvitaan suurempia tiedonsiirtonopeuksia, kuten esimerkiksi prosessiasemissa.

Vaylan tiedonsiirtonopeus on 100 Mbit/s. (7.)

H1- ja HSE-vaylien liittdminen toisiinsa onnistuu joko linkilla (linking device) tai kytkimella
(coupler). Linkki mahdollistaa viestien puskuroinnin, jonka ansioista vaylat voivat toimia
eri nopeuksilla. Kytkimessa ei ole puskurointimahdollisuutta, minka takia HSE-vayla toimii

hitaammalla nopeudella. (7.)
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Fieldbus-vaylaan voidaan liittaa useampi isantalaite, mutta yksi niista voi olla kerrallaan
aktiivinen. Aktiivisena olevalla laitteella on tehtavana kontrolloida tiedonsiirtoa ja varmis-
taa viestien oikea-aikaisuus. Vaylasegmentin pituus voi olla enintaan 1900 metria. Jos
tiedonsiirto tapahtuu vaylakaapelin kautta, voidaan segmenttiin liittda enintaan 12 laitetta.
Ulkoisen syoton kaytdlla voidaan laitemaara nostaa 32 laitteeseen. Verkon topologiaksi

Fieldbus Foundation suosittelee kaytettavaksi puu- ja vaylatopologioita. (7.)

Data Service

*Linking
Device Plant/Factory

KUVA 11. Foundation Fieldbus -kenttavaylan véayléhierarkia (7)
4.3 Ethernet

Ethernetia on kaytetty teollisuuden ohjaustasolla vaylaratkaisuna jo pitkaan. Tekniikan
kehittyessa on Ethernetin hyvia ominaisuuksia yritetty saada kayttoon myos alimmalla eli
perinteisella kenttalaitetasolla. Perinteinen Ethernet ei kykene reaaliaikaiseen tiedonsiir-
toon vaylan vasteaikojen takia. Ethernetin hyotyja ovat sen laaja kaytettavyys seka stan-
dardisointi. (8.)

Ethernetin huonoja puolia teollisuuden kenttavaylana ovat teollisuudessa esiintyvat suu-
ret sahkdmagneettiset hairiot, jotka aiheuttavat hairidita tiedonsiirrossa Ethernetin suuren
datanopeuden takia. Ongelman korjaamiseen voidaan kayttaa joko paremmin suojattua
parikaapelia tai valokuitukaapelia. Ethernetin huonoihin puoliin lukeutuu myds sen suuri
ohjaustiedon maara. Nain kaistanleveys ei ole yhta tehokkaasti kaytéssa kuin muilla vay-
lilla. Lisaksi kenttalaitetason antureiden ja laitteiden prosessoritehojen pitaa myads riittaa
TCP/IP ohjaustiedon kasittelyyn. (8.)
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4.4 Modbus

Modbus on sarjaliikenneprotokolla, jota kaytetaan ohjelmoitavien logiikoiden ja toimilait-
teiden valisena vaylana. Sen toiminta perustuu laitteiden valiseen kommunikointiin
isanta-orja-tekniikalla, jossa yksi laite on isanta ja toiset orjia. Isanta keskustelee orjalait-
teiden kanssa joko osoittaen kysymyksen yksittaiselle orjalle tai broadcast- tyyppisesti
yleisesti kaikille vaylan laitteille. Yksittaisille orjille tarkoitetuissa viesteissa orja vastaa
isantalaitteelle, mutta kaikille tarkoitetuissa viesteissa orjat eivat vastaa. Orjia voi olla vay-
lalld maksimissaan 247 ja hyvaksyttavia orjaosoitteita ovat 1-247. 0-osoite on varattu
tiedon lahettdmiseen isannalta jokaiselle orjalle. Orjalaitteiden osoitteiden avulla isanta-
laite tietaa, mika laite kommunikoi sen kanssa, silla orja kertoo vastatessaan myos osoit-

teensa. (9.)

Kuvasta 12 ndhdaan isanta- ja orjalaitteiden kyselyn kulku. Aluksi isantalaite muodostaa
kyselyviestit asettamalla joko vastaanottavan orjalaitteen osoitteen tai broadcast- tunnuk-
sen. Taman jalkeen viestiin asetellaan funktiokoodi, lahetettava data ja virheentarkistus-
kentta. Orjalaite muodostaa vastauksen samalla funktiokoodilla seka liittamalla mahdolli-

set palautusarvot ja virheentarkistuskentan. Jos orja ei pysty toteuttamaan isantalaitteen

pyyntda tai huomaa jonkin virheen, se palauttaa virheilmoituksen. (9.)

A

Cusry message rom hagie

Device Addeosn Dwwice Addrens
Funclicn Code Function Coda
Eigh Ba Eighl Bn
Crala Byies Ciatn Bryies
Erroi Check Emor Chack
Respants mesLs ge T Tlave

) @ 4

KUVA 12. Isénté-orja-kysely-vastaus -kierto (12)

19



4.5 Profibus

Profibus (Process Field Bus) on automaatiossa yleisesti kaytetty avoin ja toimittajasta
riippumaton kommunikointiprotokolla, joka perustuu standardiin EN 50 170. Profibus-vay-
l&aan voidaan liittaa eri valmistajien laitteita ilman suurempia rajapintojen muutoksia. Lait-
teilla pitaa olla kuitenkin omat GSD (General Station Description) -tiedostot, jotta ne voi-
daan liittda profibus-vaylaan. Tiedostojen avulla pystytdan maarittdmaan profibus-lait-

teelle perusominaisuudet seka edistetdaan yhteensopivuutta ja vaihdettavuutta. (10.)

Profibus DP on nopeaan tiedonsiirtoon tarkoitettu kenttavayla, jonka tarkoituksena on toi-
mia kommunikointiyhteytena automaatiojarjestelman ja hajautetun laitetason valilla. Pro-
fibus DP jaetaan 3 eri kehitysasteeseen DP-V0, DP-V1 ja DP-V2. Versiot tukevat eri vies-
tintatapoja. DP-VO0 tukee peruskommunikointia isanta-orja-laitteen valilla sisaltaen synk-
ronisen tiedonsiirron. Mydhemmat versiot DP-V1 ja DP-V2 tuovat lisdominaisuuksia, ku-

ten esimerkiksi asyklisen tiedonsiirron ja parametroinnin ajon aikana. (10.)

Profibus PA on tarkoitettu prosessiautomaation tarpeisiin ja sita kaytetaan yleensa Pro-
fibus DP:n rinnalla. PA-signaali tarjoaa kenttalaitteille sy6ton ja tiedonsiirron samassa
kaapelissa. Sen ansiosta kenttalaitteet eivat tarvitse erillista ohjausjannitetta. Vaylan no-
peus on 31.25 kbit/s. PA-datasignaalin tulisi olla valilla 800 mV — 1000 mV ja jannitteen
valilla 9-32 VDC. (10.)
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5 ASETTELUIDEN MUUTOKSET

Tyon tarkoituksena oli laatia ohjeistus, miten alykkaita moottorinohjaimia ohjataan ja oh-
jelmoidaan, miten taajuusmuuttajan parametreja muutetaan seka miten kaytetyt asettelut
pystytaan tallentamaan myohempaa kayttoa varten. Tyon dokumentaatioita olisi tarkoitus

kayttaa myos opetustarkoituksiin.
5.1 Alykkaiden moottorildhtéjen piirikaavio

Alykkaiden moottorilahtdjen piirikaavioiden esittelyssa kaytetdan Oulun ammattikorkea-
kouluun tulevan alykkaan digitaalisen moottorikeskuksen dokumentteja. Kuvassa 13 on
kojeiston layout-kuva. Keskuksessa on ABB:n UMC- ja MNS Digital -laht6ja. Alustavasti
MNS Digital -lahdét sisaltavat yhden pehmokaynnistinlahddn ja kolme taajuusmuuntaja-
lahtoa. UMC-lahtoja kojeistossa on kaiken kaikkiaan viisi. Kyseinen kokoonpano on laa-

jennettavissa myohemmin.
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KUVA 13. Kojeiston layout (13)
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5.2 ABB UMC100.3 moottorinohjaus -ohje

Ohjeessa kasitellaan UMC100.3 moottorinohjaimella tehtavaa moottorinohjausta paikal-
lisesti ohjauspaneelilla ja ohjelmointia ABB:n kehittamalla Field Information Manager -

ohjelmalla, joka on luotu yksinomaan ABB:n instrumentointilaitteille ja ohjaustuotteille.
5.2.1 Ohjaus ohjauspaneelilla

Moottorinohjaus ohjauspaneelilla on mahdollista, kun kuvassa 14 oleva "S1”-kytkin on
asetettu "local’-asentoon. Kytkimen muissa asennoissa vain moottorin pysaytys on mah-
dollista ohjauspaneelilta, mutta "Off"-asennossa moottoria ei pystyta kaynnistamaan ol-

lenkaan. Jos tulee vaylavika, niin kytkin menee automaattisesti "local’-asentoon.
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KUVA 14. Piirikaavio (14, s. 63.)

Jos moottorinohjaus otetaan LCD-paneelin kautta kayttdon, moottori voidaan kaynnistaa
ja pysayttaa "Control’-valikosta, johon paastaan kasiksi paneelin vasemmanpuolimmai-
sesta pikanappaimesta "Cntrl”, kun ollaan paavalikossa. "Control’-valikossa voidaan va-
lita moottorin pydrimissuunta. Moottorin kaynnistaminen tapahtuu paneelin vihreasta na-
pista ja pysaytys punaisesta. Naytdssa nakyva "Present motor status” -kuvake osoittaa

moottorin nykyisen tilan. (Kuva 15.)
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KUVA 15. Ohjauspaneelin navigointi (14, s. 112.)
5.2.2 UMC100.3 ohjelmointi Field Information Manager -ohjelmalla

Ohjelmointiohjeessa kasitelladn moottorinohjaimen kommunikointia Field Information
Manager -ohjelman kanssa seka kaydaan vaihe vaiheelta lapi, miten moottorinohjaimelle
voidaan luoda yksinkertainen ohjaussovellus ja miten tyo voidaan tallentaa ja uudelleen-

kayttaa.
5.2.2.1 Kommunikointi UMC100.3:n kanssa

Kommunikointi Field information managerin ja UMC100.3:n valilla tapahtuu FDI-viestin-
tapalvelimilla. Viestintapalvelimet ovat kaytdéssa heti FIM-sovelluksen asennuksen jal-
keen. Viestintapalvelimiin kuuluu myos HART FDI, mutta sitd ei voida kayttaa
UMC100.3:n kanssa, koska se kayttda samaa COM-porttia. Tama voi aiheuttaa myds
haittaa sarjaliikenteelle, minka vuoksi olisi suositeltavaa ottaa HART FDI pois kaytosta

"Device settings — Deactive the Channel” tai poistamalla se.
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Yhteys tietokoneen ja UMC100.3:n valilla voidaan muodostaa joko USB-kaapelilla yhdis-
tamalla se moottorinohjaimessa olevaan ohjauspaneeliin tai Profibus DP -kenttavaylalla.
Profibus DP:ta kaytettaessa taytyy tehda laitteiston skannaus "Topology — Profibus FDI
Communication Server — Hardware Scan”, jolloin palvelin etsii yhdistetyt asemat (kuva

16). Kuvassa 17 nakyy |oydetyt UMC100.3:set orjaosoitteilla 3 ja 4.
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KUVA 16. Skannaus
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KUVA 17. Léydetyt moottorinohjaimet
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5.2.2.2 Ohjelmointi
Aloitus

UMC100.3:lle voidaan luoda yksittaisia ohjaussovelluksia graafisesti Custom Application
Editorilla. Aluksi valitaan moottorinohjain, jonka ohjelmointiin halutaan paasta kasiksi.
Seuraavaksi avataan moottorinohjaimen valikko, josta valitaan “Device settings”. Aukeaa
kuvan 18 mukainen nakyma, josta valitaan “Parameters — General Settings”, ja otetaan
Custom Application Editor kayttédn painamalla valintaruutua. Lopuksi lahetetdan muu-
tokset UMC100.3:een painamalla “Send”. Custom Application Editor aukeaa valilehdesta

uuteen ikkunaan.

O Ew

KUVA 18. Custom Application Editorin kdyttéénotto
Ensimmaisen sovelluksen luominen

Editorin auetessa varmistetaan tyodkalurivista, etta toimilohkokirjaston 3.0 versio on va-
littu. Talldin kaikki UMC100.3:n toimilohkot ovat kaytettavissa. Uuden sovelluksen luomi-
sessa otetaan huomioon, mista ohjauspaikoista moottorinohjauksen tulisi olla mahdollista
seka mita kaynnistystoimintoja tarvitaan. Esimerkkitapauksessa toimilohkoiksi valitaan
“‘UMC Input” -valikosta “Basic DI”, “Basic Functions” -valikosta “Fault Reset” ja “Control
Functios” -valikosta “Direct Starter”. Toimilohkot saadaan vetamalla ne kirjastosta ja pu-
dottamalla ne tydskentelytilaan. Tulot ja Iahdot johdotetaan kuvan 19 mukaisesti.
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KUVA 19. Toimilohkojen valinta ja tulojen/l&htéjen johdotus

Sovelluksen tarkistaminen tapahtuu klikkaamalla “Apply”-painiketta. Jos sovelluksessa
on ongelmia, ne tulevat nakyviin virheilmoituksena viesti-ikkunaan. Ongelmien korjauk-
sen jalkeen painetaan uudestaan “Apply”. Sovelluksen loppuun saattamiseksi pitaa lisata
viela logiikkatoimintoja viivetoimintojen toteuttamiseksi. Seuraavassa kuvassa 20 on

esitetty taydellinen sovellus.
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KUVA 20. Toimilohkot viivetoiminnan toteuttamiseksi

TOF- ja FTrig-lohkoista tehty yksinkertainen logiikka asettaa lahdéon DO3 seuraamaan
digitaalisen sisaantulon D14 aloituspulssia. 10 sekunnin jalkeen DO3 kytketaan uudelleen

pois paalta. FTrig-lohko havaitsee putoavan reunan ja asettaa sen ulostulon yksi loo-

giseksi yhdelle jaksolle. Tama laukaisee DOL-aloitussyoton.

Valmiin sovelluksen kayttaminen

Valmiisiin sovelluksiin paastaan kasiksi Custom Application Editorin "Import’-kuvak-

keesta (kuva 21). Kuvakkeesta paastaan myos kasiksi sovelluksiin, jotka on tallennettu

edellisissa projekteissa joko "Export’-kuvakkeesta tai Project managementissa.
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KUVA 21. "Import"-kuvake
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Tyon tallennus

Tyo voidaan tallentaa kahdella tapaa. Lisensoidussa FIM-versiossa ohjelman tallennus
voidaan tehda tydkalut-valikosta “Projects — Project management — Save”. [Imaisessa
windows-versiossa ohjelma voidaan tallentaa Custom Application Editorin “Export”-pai-

nikkeesta. Tallennettu ohjelma voidaan ottaa takaisin kayttoon “Import”-painikkeesta.
5.3 ABB ACS880 -taajuusmuuttajan parametrointi -ohje

Taajuusmuuttajan parametrointiohjeessa kaydaan lapi taajuusmuuttajan parametrointia

sen ohjauspaneelilla (kuva 22) tai Drive Composer PC tool -ohjelmalla.

5.3.1 Parametrointi ohjauspaneelilla

KUVA 22. ACS880-taajuusmuuttajan ohjauspaneeli

Ohjauspaneelin navigointi tapahtuu nuolinappaimista. Parametreihin paastaan kasiksi
painamalla paneelin oikeassa ylakulmassa olevaa nappia, jolloin aukeaa paavalikko
(main menu). Paavalikosta valitaan "parameters”, jolloin paastaan parametrien valikkoon
(kuva 23).
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Hemote ™ PumpA 0.0 rpm

Parameters

| Complete list >
by YLONCRION >
Favorites >
Modified N

Back 14:30 Select

KUVA 23. Parametrit-valikko

Parametrit-valikossa voit katsoa ja muokata parametreja. Valikosta 10ytyy nelja alavalik-
koa, joissa jokaisessa on omanlaiset ryhmittelyperiaatteet. Voit muokata parametreja ko-
rostamalla ne ja painamalla sen jalkeen "Edit”. Jotkut parametrit ovat "vain luku” -muo-

dossa, jolloin voit vain tarkastella niitd painamalla "View”.

Taydellinen luettelo (Complete list) -alavalikossa (kuva 24) kaikki parametriryhmat on lue-
teltu numerojarjestyksessa. Parametriryhmat sisaltavat kaikki kyseiseen ryhmaan liittyvat

parametrit.

Remote * PumpA 0.0 rpm

Complete list

01 Actual values

L
03 Input references >
04 Warnings and faults >
05 Diagnostics >
06 Control and status words >

(et [d

Back 14:35 Select

KUVA 24. Taydellinen luettelo
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Suosikit (Favorites) -alavalikossa (kuva 25) on listattu vain kayttajan valitsemat paramet-
rit. Suosikkilistan muokkaus tapahtuu valitsemalla aluksi "Edit”, jonka jalkeen valitaan pa-

rametrit, jotka halutaan listalle nakyviin (kuva 26). Lopuksi tallennetaan parametrit paina-

malla "Done”.

Hemote (™ PumpA 0.0 rpm
Favorites

99.06 Motor nominal current 11A
Back 14:34 Select

KUVA 25. Suosikit-lista

Hemote (™ PumpA 0.0 rpm
Edit favorites list

& 9906 Motor norninal current

& 9907 Motor nominal voltage
& 9908 Motor nominal frequency
O 99.09 Motor nominal speed

O 99.10 Motor nominal power !J
Y i :
Done 1434 Unselect

KUVA 26. Suosikit-listan muokkaus

Muokatut parametrit (Modified parameters) -alavalikossa on listattu vain parametreja, joi-
den arvot poikkeavat oletusarvoista (kuva 27).
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Hemote ™ PumpA 0.0 rpm

Modified parameters
Parameters that differ from defaults:

1I:I 30 RO3 source Not energized
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20.06 Ext2 commands ATF
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013 Coaaad oot oo DR
Back 14:35 Edit

KUVA 27. Muokatut parametrit -lista

Parametriarvojen muokkaus tapahtuu nuolinappaimilla. Aluksi valitaan parametri, jota ha-
lutaan muokata. Kun parametri on valittu, painetaan "Edit”, jonka jalkeen parametrin ar-
voja voidaan vaihdella paneelin nuolinappaimilla. Kun halutut arvot on saatu aseteltua,
painetaan joko "Save”, jolloin nimen mukaisesti arvot tallentuvat, tai "Cancel”, jolloin ase-
tetut arvot eivat tallennu ja poistutaan parametrinakymasta. Parametrien oletusarvojen

palauttaminen tapahtuu, kun nuolindppaimia ylos ja alas painetaan samanaikaisesti.

Numeeriset parametrit (kuva 28) sisaltavat parametrit, joilla on lineaariset numeeriset ar-
vot, paasykoodit seka aika- ja paivamaaraparametrit. Numeerisille parametreille, joilla on
lineaariset arvot, on pienimmat ja suurimmat arvot esitetty alhaalla vasemmassa ja oike-

assa kulmassa.

Local {™ PumpA 12000 rpm|  [Local C*Parp & 12000 rpr Lacal (™ PumpA 120040 rpm
2503 Spead integration time Date Timu
day Month Yoor 51 min  88c
0002.50] o |
|| 8032015 83337
L Ca
000 100000 Koy
\Lancel 1235 Save| [Cancel 1220 Save| [Cancel 1233 Save]

KUVA 28. Numeeriset parametrit
5.3.2 Parametrointi Drive Composer PC tool -ohjelmalla

ACS880-taajuusmuuttajan parametreja paastdan muokkaamaan Drive Composer -ohjel-
malla menemalla asemaluettelopaneeliin (Drives list panel), jonka jalkeen valitaan vali-
kosta ACS880. Taman jalkeen aukeaa kuvan 29 mukainen luettelo, josta valitaan para-

metrit.
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KUVA 29. Aseman parametrien avaus

Seuraavassa kuvassa 30 on esitetty parametri-ikkuna. Taulukoissa 1 ja 2 on selitetty pa-

rametri-ikkunan komentokuvakkeita seka erityyppisia parametreja.

ZCU1Z 1 1241}

Index | Name | value |unit | Min | Max | Defaur
e 1. Actual values
1 Motor speed used 000 rpm  -30000.00 30000.00 0.00
2 Motor speed estimated 000 rpm -30000.00 30000.00 0.00
4 Encoder 1 speed filtered 000 rpm -30000.00 30000.00 0.00
5 Encoder 2 speed filtered 000 rpm -30000.00 30000.00 0.00
6 Qutput frequency 0.00 Hz -500.00 500.00 000
7 Motor current oDo0 A 0.00 30000.00 0.00
10 Motor torque % 0.0 % -1600.0 1600.0 0.0

b 3. Input references

3 4. Uiurnlnun and faults

3 6. Control and status words

3 7. System info
-~ 10. Standard DI, RO
1 DI status 001000 0000 0ODOO | NoUnit Ob0000 Ob1111 11 000000
2 DI delayed status 061000 D000 0000 | NoUnit  Ob000O 0b1111 11 000000
3 DI force selection 000000 | NoUnit 050000 0b1111 11° 00000
4 DI force data D0b00D0 | NoUnit Oo0000 Ob1111 117 0o0000
5 DiI1 ON delay 5.0 s 00 3000.0 0.0
6 DI1 OFF delay 00 s 0.0 30000 0.0
7 Di2 ON deilay 0.0 s 0.0 3000.0 0.0
: ] DI2 OFF delay 10.0 s 0.0 3000.0 0.0
a DI3 ON delay 0.0 8 0.0 30000 0.0
10 D13 OFF delay 0.0 5 0.0 3000.0 0.0

KUVA 30. Parametri-ikkuna: aseman parametrit
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TAULUKKO 1. Parametri-ikkunan yleisimmét kuvakkeet

Kuvake

Kuvaus

Laajentaa/tiivistdd parametriryhmét. Kun parametriryhmat on
laajennettu, kaikki parametriarvot on kerran luettavissa asemalta.

Tallentaa parametrit tiedostoon. Tallentaa ndkyvat parametrit
tiedostoon. Tiedosto laajennus on dcparams(bak).

Ottaa kayttadjan asetustoiminnon kayttoon ja sallii lisata, poistaa,
kopioida ja tallentaa kdyttajan asettamat parametrit

TIg

Voit hakea parametreja avainsanalla. Haku aktivoidaan/deaktivoidaan
painamalla suodatin (Filter) valintaruutua. Kun suodatin valintaruutua ei
ole valittu, kaikki parametrit ndkyvat.

Select columns: n

Antaa sinun valita/poistaa sarakkeita, jotka nakyvat parametri-
ikkunassa.

) Enable updating

Parametrit paivitetaan vasta, kun ryhma on avattu. Ottamalla
paivitystoiminnon kayttoon voidaan kaikki avoimet ja nakyvat ryhmat
paivittaa automaattisesti. Parametrit, jotka on asetettu automaattisesti
paivittyviksi on keltainen tausta.

Mahdollistaa parametrien lataamisen tiedostosta asemalle.
Mukautetulla parametri-ikkunalla voidaan ladata offline arvoja
asemalle.

Change drive

Voit muuttaa ikkunan kohdetta, mika on hyodyllista jos sinulla on Drive
Composer pro ja sinun on tarkistettava tietyt toisen aseman parametrit.
Sisaltyy vain mukautettuihin parametri-ikkunoihin.

Il Not at defauit

Antaa sinulle luettelon kaikista kayttdjan muuttamista parametreista jos
painat valintaruutua. N&illa parametreilla on oranssi tausta.

@IUE

Voit lisdta tai poistaa yhden tai useamman parametrin tai signaalin
mukautetusta parametri-ikkunasta.
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TAULUKKO 2. Parametriluettelon esitys

Esimerkki Selitys

20.3  ExtlInl source D1 Normaalit parametrit
1.1 Motor speed used 0.00 rpm| Signaalit (lihavoitu)

Parametrien bittinimet nakyvat kaksoisnapsauttamalla
10.21 RO status he _ " kyv P

parametria. Uusi ikkuna avautuu.

Parametriarvo asetetaan toisesta parametrista, esimerkiksi
11.6 DIO1 output source P.10.1.1 : . . ] .

parametriryhma 10, indeksi 1, bitti 1.

Parametriarvo on toisen parametrin kddnteinen bitti, ryhma
11.6 DIO1 output source P.10.1.1- i . L.

10, indeksi 1, bitti 1.

Kayttdja on muuttanut parametrin arvoa (na oranssilla
20.1 Extl commands In1 Start yita) P (nakyy

taustalla).

Parametrien arvot paivittyvat, kun niita muutetaan. Arvoja paasee muuttamaan tuplaklik-
kaamalla parametria tai painamalla "ENTER”, kun parametri on korostettu. Parametriryh-

man arvot paivitetaan klikkaamalla hiiren oikeaa nappaintd ryhman nimen kohdalta ja

valitaan "Refresh group parameters”.

Bittinimien katselu

Tiettyjen bindaristen parametrien bittinimet paastaan nakemaan tuplaklikkaamalla arvo-

kentta-ruutua. Esimerkkina alla olevassa kuvassa 31 parametri 10.1 DI status.

04 delayad status
Dl foree selecton
Dl force data

D1 O getay
Dt OFF dolay
Di2 ON celay
DI2 OFF oelay
D13 O aeiay
DI3 OFF delay
D4 ON deiay
D4 OFF delay
D5 0N detay
iS5 OFF delay
Di8 ON delay
NG OFF onlay
RO status

RO source

RO ON delay

Vaiue Unit Pk [TE Defast
[ o IR
|4 Binary paremeter editor Df stanus 33{1) ]
CAd value foin]  Co1000 DOOO 000D 0000 el 000 ldec] 12768
001000 0000 0000 [ &0 == o 000 0000 0 pe] (000 fdec]
061000 0000 0000 |} Mew vatus pinj
De0000 | | |
00000 B Karme Vaiue
[ =01 o
sof | ° gD ]
oo 2 'J
oo 3 a
4 o
100 z 3
o B )
oo T a
. 3 1]
oo q 5
paf| o
L o
L1 || e “ 2
pofl| 14 14 a
oo 5 15 = D
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Aaacy run §i|
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KUVA 31. Parametrin bittinimet
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Parametrin palautus tapahtuu klikkaamalla hiiren oikeaa nappainta ja valitsemalla "Reset

to default”.

Parametriarvot luetaan kerran, kun ryhma avataan. Voit asettaa itsenaisia parametreja
eri ryhmista automaattiseen paivitystilaan klikkaamalla hiiren oikeaa painiketta ja valitse-
malla "Add to auto-update”. Parametreilla, joilla on automaattinen paivitystila kaytdssa,

on kuvan 32 mukaisesti keltainen tausta.

B Fiter [ Not at defautt  Select coumns: [ [l Enavie updating l

Index Name Value Unit Min Max Defauit

i 19. Operation mode
1 Actual operation mode Speed NoUnit Speed
1" Ext1/Exi2 selection "EXT1! «| NoUnit EXT1
12 Ext1 control mode Speed Nolnit Speed
14 Ext2 control mode Speed MNoUnit Speed
16 Local control mode Speed NoUnil Speed
17 Local control disable No NoUnit No
20 Scalar control reference unit Rpm NoUnit Rpm
I 20. Start/stopidirection

| 21. Start/stop mode

| 22. Speed reference selection

I 23. Speed reference ramp

I 24, Speed reference conditionii

3 25. Speed control

i 26. Torque reference chain

3 28. Frequency reference chain

KUVA 32. Parametrien péivitystila

Parametrit tai signaalit voidaan lahettaa nayttdikkunaan napsauttamalla niitad hiiren kak-
kospainikkeella ja valitsemalla "Send to monitor”. Parametrit voidaan kopioida mukautet-
tuun parametri-ikkunaan napsauttamalla niitd hiiren kakkospainikkeella ja valitsemalla

"Copy’”. Lisaksi voit vetaa ja pudottaa parametreja mukautettuun parametri-ikkunaan.
Osoitinparametrien yleiskatsaus

Osoitinparametrit ovat erityisempia parametreja, jotka lukevat arvot sielta, mihin paramet-
rit osoittavat. Riippuen osoitinparametrista, arvosta tai bittiosoittimesta, sen kohde voiolla
toinen parametri tai yksi sen biteista. Voit maarittaa aktiivisen (false) tai ei-aktiivisen (true)

tilan joihinkin osoitinparametreihin.
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Tyypillisesti yleisia asetuksia tarjotaan valintaluettelona. Jos valintaluettelossa ei ole oi-
keaa osoitinta, voit asettaa osoittimen valitsemalla "Other” valintaluettelosta. Valitse pa-
rametrilistasta arvo osoittimelle ja sitten sen bitti 0—31 bittiosoittimelle. Voit myos kirjoittaa
arvon manuaalisesti valitsemalla "Edit manually” -valintaruudun. Kayta arvoja muotoa
P.#.#.#, jossa ensimmainen # on parametriryhman numero, toinen # on parametrin nu-
mero ja kolmas # on bittinumero ilman etummaisia nollia (esim. P.2.1.2). Vakioarvot ovat

aktiivinen (false) ja ei-aktiivinen (true). (Kuva 33.)

v 21. Start/stop mode

Start mode Automatic NoUnit
2 Magnetization time 500 ms
3 Stop mode Coast MoUnit
4 Emergency stop mode Ramp stop (Off1) NoUnit
5 Emergency stop source w | NoUnit
. Zero speed limit Other —
T Zerp speed delay Inactive ::IFIU-EJ
8 DC current control g g:l-.‘ |
5 DC hold speed g:i
10 DC current reference Di4
1" Post magnetization time E:g
13 Autophasing mode g:g; r

KUVA 33. Vakioarvot

Bittiosoittimen kaantaminen tapahtuu kuvan 34 mukaisesti valitsemalla "Set pointer pa-
rameter’ -ikkunassa ”Invert value” -valintaruutu. Kaanteinen bittiosoittimen arvo nayte-

taan miinusmerkilld parametrin lopussa (kuva 35).
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KUVA 34. Bittiosoittimen arvon kdéntaminen

10, Startstopidirection
Exfi commanis
Exti start ingoer
Eat! it

In1 Start. In2 Dwr Nolint

Edge Nolnd

P15 . Nolnt

int Start Ing D
Edge
o

KUVA 35. Kdéanteinen bittiosoittimen arvo miinusmerkilla

Kenttavaylatietojen tulo-/lahtoparametrien asettaminen

Kenttavaylatietojen tulo- /lahtdparametrien siirto ajurilta tai logiikalta tapahtuu parametri-
ryhmilla 52 ja 53. ACS880-asemalla on mahdollista valita tietotyyppi kullekin valitulle pa-
rametrille tai signaalille ryhmissa. Aluksi kaksoisklikataan "FBA data in/out” parametria ja
valitaan "Other” (kuva 36). Taman jalkeen valitaan muoto, jossa arvoa kasitellaan, joko

16-bittinen, 32-bittinen tai "leijuva” pistemuoto (kuva 37). Parametri-ikkunassa valinnat

nakyvat suluissa (kuva 38).
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ZCU12 1 {241}

S Enter keyword

A4 Fiter [ Not at defauit  Select columns: -

Index | Name | value | Unit
|’v 52. FBA A data in
1 FBAA data in1 | =| Nounit
2 FBAA data in2 .%PJnlt
3 FBAA data In3 CW 16bit Unit
4 FBA A data ind m :ggﬂ Unit
5 FBAA data in§ ol nit
6 FBAA data in§ Act2 16bit Unit
7 FBAA data in? ﬁﬂ’?;;‘“ Linit
8 FBAA data in8 Ref2 32bit |
SW 32bit
g FBAA data in9 i:$ ggm Linit
10 FBA A data in10 |'sw2 16bit Pnit
1 FBAA data in11 None NoUnit
12 FBAA data in12 None NoUnit
KUVA 36. Datatyypin valinta
fI Set panter parameter =T
Oid value -  SW 160t
Mew valoe |1 1[18]
[ | Ect manuatly
16bt v |
=_ &=
w1 Actual values =
1 Motor speed used 8
2 Motor speed esimated
4 Encoder 1 speed fitered
5 Encoder 2 speed fiifered
8 Output frequency
T Motor curmant
10 Motor tongue %
11 DC voltage
13_Ouout votage _ >
Ok Cancal |I
KUVA 37. Muodon valinta
el 52. FBA A data in
i FBAA data in1 1.1[‘|E NOUl'l'rt
b FBAA data in2 1.11[16] NoUnit
B FBA A data in3 1.7[16] NoUnit
i FBAA data ind None NoUnit
5 FBAAdala in5 1.4[16] NoUnit

KUVA 38. Muoto néytetéaén suluissa
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Binaariparametrit

Binaariparametreilla on eri merkitys jokaiselle bitille. Naitd parametreja muokataan erityi-
sessa "Set binary parameter” -valintaikkunassa. Voit muokata arvoa numeerisesti binaari-
, heksadesimaali- tai desimaalimuodossa. Tapoja muokata arvoja on kaksi. Ensimmai-
sessa tavassa kentan arvoa voidaan muokata kaksoisklikkaamalla kunkin bitin arvokent-
taa. Jotkin bitit ovat harmaita tai poistettu kaytosta, jolloin niitéa ei voida muokata. Toisessa

tavassa kirjoitetaan bitin arvo suoraan kohtaan "New value”. (Kuva 39.)

Oid value [bin] 0b1000 000D O0DDO 0000 [nex] Ox8000 [dec] 32762
New value [bin] | 0b1000000000000000

| Name
Tl ey, ey
1=DI2
2=DI3
3=Di4
4 =DI5
5=DI6

O~ Ea Wk -

0
1]
0
D
1]
0
]
0
]
]
]
0
1]
0
1

Refresh Cancel

KUVA 39. Bin&éristen parametrien muokkausohjelma
Ryhmien ja parametrien haku

Parametrien ja ryhmien nimia voidaan etsia parametri-ikkunasta. Saat hakutuloksen kai-
kista parametreista, jotka vastaavat hakutekstikriteereja. Esimerkiksi kaikki vaantomo-
menttiin liittyvat parametrit [0ytyvat syottamalla hakukriteereihin englanninkielinen sana
"torque” (suomeksi momentti) "Enter keyword” -kenttaan ja painamalla "Filter” -valinta-

ruutua. (Kuva 40.)
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£ torque 7 Fiter [ Not at defautt  Select cotumns: [ [l Enavie updating l
Index Name Value Unit Min Ma Default

v 26. Torque reference chain

1 Tmﬁne reference to TC 00 % -1600.0  1600.0 0.0
2 Torque reference used 00 % -1600.0  1600.0 00
] Minimum torgue ref 3000 % -1000.0 0.0 -300.0
] Maximum forque ref 000 % 0.0 1000.0 300.0
1 Torgue reft source Zero NoUnit Zem
12 Torque ref2 source Zero NoUnit Zer
13 Torque reft function Ref1 NoUnit Ref
14 Torque ref1/2 selection Torque reference 1 NoUnit Torgue reference 1
16 Torque additive 1 source Zero NoUnit Zemo
17 Torque ref filler time 0000 s 0000 30000 0.000
18 Torgue ramp up time 0000 s 0000 &0000 0.000
19 Torque ramp down fime D000 s 0.000 60.000 0.000
25 Torque additive 2 source Zer0 NoUnit Zefo
26 Force torque ref add 2 zero Not selected NoUnit Not selected
41 Torgue slep 00 % -300.0 300.0 0.0

KUVA 40. Ryhmien ja parametrien haku
Mukautettu parametri-ikkuna
Drive Composerissa voidaan mukauttaa parametri-ikkunoita

- vetamalla ja pudottamalla parametreja tai signaaleja

- muuttamalla parametrien arvoja

- kopioimalla padparametri-ikkunasta tai toisesta mukautetusta parametri-ikkunasta
- nimeamalla mukautetut parametri-ikkunat uudelleen

- keraamalla yhteen ikkunaan parametreja, joita kaytetaan pikakaynnistyksessa

- luomalla erilliset ikkunat eri toiminnoille.
Mukautetussa parametri-ikkunassa on seuraavat ominaisuudet:

- Avautuu automaattisesti, kun yhteys asemaan on muodostettu
- Voidaan kayttaa seka valilehti- etta kelluvissa ikkunoissa
- Voidaan avata myos erikseen.
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Mukautetun parametri-ikkunan tallennus

Mukautetun parametri-ikkunan tallennus tiedostoksi tapahtuu valitsemalla "Save parame-
ters to file” (kuva 41). Voit kayttaa tallennettua tiedostoa toisen aseman parametroinnissa.

Voit myds lahettaa tiedoston toisille kayttajille, jotka voivat avata tiedoston Drive Com-

poser -ohjelmalla ja tarkastella parametriluetteloa.

KUVA 41. Asemalle lataus painike
Kopioitujen parametriarvojen tarkastelu

Kopioituja parametriarvoja paastaan tarkastelemaan luomalla asemaverkkoon mukau-
tettu parametri-ikkuna, joka sisaltaa parametreja ja signaaleja eri asemista. Nakymassa,
jossa kaikki parametrit ovat yhdesta asemasta, klikkaa "Change drive” -painiketta ja va-
litse asema. Toisen aseman parametri- ja signaaliarvot paastaan nakemaan klikkaamalla
hiiren kakkospainikeella parametria tai signaalia ja valitsemalla "Change drive”. (Kuva
42.)

Index ame Value Index Name Value
{142)Par.1.1 Motor speed used {1H2}Par.1.1 Motor speed used 0.00
{(1{2}Par.1.2 Motor speed estimated {1HZ}Par.1.2 Motor ¢ Cor.-; =z 100
{1{2)Par.1.4 Encoder 1 speed filtered {1{Z}Par1.4 Encodi _ 00
{(1H{2}Par.1.5 Encoder 2 speed filtered {12} Par15 Encod Delalc asmidter 00
{1{2}Par.1.6 Qutput frequency {1H2}Par.1.6 Qutput 00
(14{2)Par 1.7 Motor current {1{Z}Par1.T Maotor Send to monitor 00
{1{2}Par.1.10 Motor torque % {1{2}Par.1.10 Motor 1 0.0
(142)Par.1.11 DC voltage {1H2}Par.1.11 DC vol Reset 1o gefault 0o
{1{2)Par1.43  Output voltage {1{2)Par1.13  Output Change drve 0
{1H2Z)Par.1.14 Dutput power {1{2}Par.1.14 Ouipu 0d
{(1}{2)Par1.18  Inverter GWh counter {1{21Par1.18  Invente  reetresh ine parameler 0

KUVA 42. Aseman vaihto
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Parametrien lisays mukautettuun parametri-ikkunaan

Seuraavaksi kdydaan vaihe vaiheelta lapi, miten luodaan uusi mukautettu parametri-ik-
kuna, miten siihen lisataan parametreja, miten "offline value” -sarakkeita muokataan seka

miten kopioidaan tai ladataan parametreja asemalle.

Uuden mukautetun parametri-ikkunan luominen tapahtuu klikkaamalla vasemmasta yla-
kulmasta "File — New — Custom parameter set” (kuva 43). Aukeaa pieni ikkuna (kuva
44), johon kirjoitetaan uuden parametri-ikkunan nimi. Parametrien ja signaalien lisays ik-
kunaan tapahtuu joko kuvan 45 mukaisesti painamalla vasemmassa ylakulmassa olevaa
"Add parameter” -painiketta tai kopioimalla ja liittdmalla toisesta parametri-ikkunasta. Esi-
merkkind on kuva 46, jossa parametri-ikkunaan lisdtdan parametrirynmasta "30 Limits”
suurin ja pienin nopeusarvo valitsemalla "Maximum speed” ja "Minimum speed” ja paina-
malla "Add”, jolloin valitut parametrit nakyvat oikealla laatikossa. Taman jalkeen paine-
taan "Apply changes”, jolloin valitut parametrit tulevat nakyviin parametri-ikkunaan (kuva
47). Parametri-ikkunassa oleva "Value”-sarake nayttaa yhdistetyn aseman arvot. Voit li-
sata samat arvot "Offline value” -sarakkeelle tai kirjoittaa uudet arvot. Parametri-ikkunan

tallennus tapahtuu painamalla "Save parameters to file” -painiketta (kuva 48).

Edit View Tools Help
New.. ’ Custom parameter set Ciri+N I
Open. »
Save workspace Ctri+S
Save workspace as default Ciri+D
Exit Alt+F4
Print Ciri+P
Print real-time monitor view

KUVA 43. Mukautettu parametrijoukko
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O X

Name of window |

Use defauit

KUVA 44. lkkunan nimedminen

Test

(Add parameter| | Name

L

KUVA 45. Parametrien lisdys
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|i§ Choose parameters

= |y

Drive ACS880 21} -

Dirive parameters

= 30 Limits
1 Limit word 1
2  Torgue limit status
11 Minimum speed
12 Maximum speed
13 Minimum frequency
14 Maximum frequency
17 Maximum current
18 Minimum lorque s&i

18 Minimum torgue

Remave

Selecied parameters
24 1}Par 3011 Minimum speed
[2{1}Par.30.12 Maximum speed

Apply changes Cancel

KUVA 46. Liséaéa pienimmét ja suurimmat arvot

Index Name Value
(2 1)Par 30 11 Minmum speed
(ZH1NPar3012  Maximum speed
|
- |

@Jcr\am&anmjjla I e [ Notat defaut Sesect cobumes [ [ Eratee updatng

Cffine vaive Unit | Min W | Defauit
~1500.00 mm  -3900000 3000000
1500.00 mm  -3000000 3000000

-1500.00
1500.00

KUVA 47. Muuta Offline-arvoja

Test
e XD 0 EEEe -
Index | Name | value
{2{1)}Par.30.11 Minimum speed -1500.00
{2{1)Par.30.12 Maximum speed 1500.00
N
w |

KUVA 48. Parametrien tallennus tiedostoon

Drive Composer tallentaa tiedostoon "Offline value” -sarakkeen arvot. Jos edella mainittu

sarake on tyhja, silloin tallentuvat "Value”-sarakkeen arvot.
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Mukautetun parametri-ikkunan tuominen toiselle asemalle tapahtuu klikkaamalla "File —
Open — Custom parameter file”. Parametri-ikkunan "Value”-sarake nayttda uuden ase-
man arvot. "Offline value” -sarakkeen arvot voidaan kopioida uudelle asemalle painamalla

"Download to device” -kuvaketta (kuva 49).

Change dn’ve Enter keyword

Index | Name | Value
{2{1)Par30.11  Minimum speed -1500.00
{2{1}Par.30.12 Maximum speed 1500.00

--------

KUVA 49. Offline parametri-arvojen kopioiminen uudelle asemalle
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6 POHDINTA

Taman tyon paatavoitteena oli laatia ohjeistus, kuinka moottorikeskuksen lahtoja ohjel-
moidaan ja parametroidaan seka miten dokumentaatio pystytaan pitamaan ajantasaisena
laboratorioharjoitusten jalkeen. Tuloksena saatiin luotua yksityiskohtainen ja kuvallinen
ohjeistus taajuusmuuttajan parametrointiin ohjauspaneelilla ja Drive Composer PC tool -
ohjelmalla seka moottorinohjaimen ohjaukseen ohjauspaneelilla ja ohjelmointiin Field In-

formation Manager -ohjelmalla.

Opinnaytetyon aihe oli mielenkiintoinen, mutta myds haastava. Haasteita tydhon toi
niukka materiaalin maara, silla kyseessa oli kuitenkin melko uusi kojeistoratkaisu ja suurin
osa materiaalista oli englanniksi. Tiukan aikataulun takia oli pakko paneutua enemman
ohjeistuksen tekemiseen, jotta paastaisiin paatavoitteisiin. Taman takia teoriaosuus jai
vahan suppeaksi. Tilannetta vaikeutti entisestaan se, etta aihe oli minulle melko uusi, silla

olen yhdella kurssilla ollut kerran tekemisissa vanhan moottorikeskuksen kanssa.

Opinnaytety6 on onnistunut tavoitteiden mukaisesti. Ohjeistus antaa lukijalle yleiskasityk-
sen siitd, mita ja miten voidaan tehda tiettyja perustoimintoja tydssa mainituilla ohjausso-
velluksilla ja kayttopaneeleilla. Kyseessa on kuitenkin pintaraapaisu aiheeseen, silla
edelld mainitut moottorin ohjaustavat sisaltavat monia muita eri toimintoja. Ohjeistusta
voidaan laajentaa muun muassa tekemalla parametrointiohje myoés Field Information Ma-
nager -ohjelmalla seka tekemalla moottoreille yksityiskohtaisempi ja monimutkaisempi
ohjaussovellus, josta paastaan nakemaan, mita kaikkia toimintoja eri toimilohkoilla voi-
daan tehda. Lisaksi voidaan laatia ohjeistus etaohjaukseen VPN-yhteydella koulun sisai-

sen verkon ulkopuolelta.
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