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Wprowadzenie do podrecznika

Przeglad rozdziatu

Rozdziat ten zawiera opis zawarto$ci podrecznika. Ponadto zawarto tu informacje
o kompatybilnoéci, zasadach bezpieczenstwa, czytelnikach do ktérych skierowany
jest podrecznik oraz dodatkowe informacje o innych zwigzanych z tym tematem
publikacjach.

Kompatybilnosé

Podrecznik jest zgodny z ACS800 Standardowym Programem Aplikacyjnym wersja
ASXR7320. Patrz parametr 33.01 SOFTWARE VERSION.

Instrukcje bezpieczenstwa

Prosze przestrzegac¢ wszystkich instrukcji bezpieczehstwa dostarczonych z prze-
miennikiem czestotliwosci.

Czytelnik

Nalezy przeczyta¢ wszystkie instrukcje bezpieczenstwa przed przystgpieniem
do instalacji, uruchamianiem lub uzytkowaniem napedu. Kompletne instrukcje
bezpieczenstwa sg umieszczone na poczatku Podrecznika Instalacji.

Prosze przeczytac opis funkcji programowej wraz ze stosownymi
ostrzezeniami i uwagami przed przystgpieniem do zmiany standardowych
nastaw parametrow danej funkcji. Dla kazdej funkcji ostrzezenia i uwagi podane
sg w podreczniku w podrozdziale opisujgcym odpowiednie konfigurowane przez
uzytkownika parametry.

Oczekujemy, ze czytelnik tego podrecznika posiada standardowg wiedze prakty-
czng dotyczacyg okablowania elektrycznego, podzespotdéw elektronicznych oraz
symboli schematéw elektrycznych.

Zawartosc

Podrecznik sktada sie z nastepujgcych rozdziatéw:

"Pierwsze uruchomienie oraz sterowanie poprzez interfejs Wej/Wyj” instruuje jak
nastawi¢ parametry w programie aplikacyjnym oraz jak uruchomic, zatrzymac i
regulowac predkos¢ napedu.

"Panel Sterowania” informuje jak korzystac z panela.

“Funkcje programowe” zawiera opis funkcji oraz odnosniki do nastaw parametréow
uzytkownika i sygnatow diagnostycznych.

"Makroaplikacje” zawiera krotki opis kazdej ze standardowych makroaplikacii
wraz ze schematem potgczeniowym.

"Sygnaty aktualne i parametry” opisuje sygnaty biezgce oraz programowalne
parametry napedu.

Wprowadzenie do podrecznika
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* ’ldentyfikacja i lokalizacja btedow” listy komunikatow ostrzezen i bledow wraz
z danymi o mozliwych powodach ich wystgpienia oraz sposobami ich
wyeliminowania.

» ’Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng” opisuje zasady komunikacji
poprzez szeregowe magistrale komunikacyjne.

* “Modut rozszerzen Wej/Wyj analogowych” opisuje komunikacje pomiedzy
napedem, a opcjonalnym modutem rozszerzen Wej/Wyj analogowych.

» “Dane dodatkowe: Sygnaty aktualne i parametry” zawiera wiecej informaciji
o sygnatach biezgcych i parametrach.

Zapytania o produkty i ustugi

Prosimy kierowa¢ wszelkie zapytania o produkty do lokalnych przedstawicieli ABB,
podajgc kod typu produktu oraz numer seryjny danego urzadzenia. Lista oséb
kontaktowych z dziatu wsparcia posprzedazowego oraz dziatu serwisu mozna
znalez¢ na stronie internetowej www.abb.com/drives wybierajgc opcje “Napedy -
sieC sprzedazy wsparcia posprzedazowego i serwis” po prawej stronie.

Szkolenie w zakresie produktu

Informacje o szkoleniach prowadzonych przez firme ABB w zakresie jej napedéw
mozna znalez¢ na stronie internetowej www.abb.com/drives wybierajgc opcje
“‘Napedy - szkolenia” po prawej stronie.

Informacja zwrotna od uzytkownikéw o podrecznikach i instrukcjach w
zakresie napedéw ABB.

Komentarze uzytkownikéw o podrecznikach i instrukcjach w zakresie napedéw sg
bardzo pozadane i cenne dla firmy ABB. W celu wprowadzenia i wystania takiego
komentarza nalezy wej$¢ na strone internetowg www.abb.com/drives i wybraé
opcje “Napedy - biblioteka dokumentacji - informacja zwrotna o podrecznikach” po
prawej stronie (otwierea sie wtedy formularz do wprowadzania komentarza o
podrecznikach z zakresu napedow niskonapieciowych pradu przemiennego).

Wprowadzenie do podrecznika
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Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs
Wej/Wyj

Przeglad rozdziatu
W rozdziale zawarto informacije jak:
e uruchomi¢ naped;

* podawac polecenia start, stop, zmienia¢ kierunek obrotéw oraz dopasowac
predkos$¢ silnika poprzez interfejs Wej/Wyj;

* przeprowadzi¢ bieg identyfikacyjny napedu.

Jak uruchomié naped

Uzytkownik ma do wyboru jedng z dwoch metod uruchomienia napedu:
Uruchomienie z Asystentem Obstugi, lub przeprowadzenie ograniczonego
uruchomienia. Asystent Obstugi przeprowadza uzytkownika poprzez wszystkie
niezbedne podstawowe nastawy. Przy ograniczonym uruchomieniu naped nie daje
zadnych wskazowek co do nastaw. Uzytkownik sam w oparciu o instrukcje

z podrecznika dokonuje nastaw podstawowych parametrow napedu.

+ Jesli zamierzacie Panstwo uruchomi¢ naped z pomoca Asystenta Obstugi,
prosze postepowac wg instrukcji w podrozdziale Jak przeprowadzic
uruchomienie z Asystentem Obstugi (obejmuje wszystkie istotne nastawy).

* Jesli zamierzacie Panstwo przeprowadzi¢ ograniczone uruchomienie,
nalezy postepowac wg instrukcji w podrozdziale Jak przeprowadzi¢ ograniczone
uruchomienie (obejmuje tylko podstawowe nastawy parametrow).

Jak przeprowadzi¢ uruchomienie z Asystentem Obstugi (obejmuje wszystkie
istotne nastawy)

Przed rozpoczeciem, trzeba upewni¢ sie, ze macie Panstwo spisane dane
znamionowe silnika.

Instrukcje bezpieczenstwa muszg by¢ przestrzegane w czasie uruchomienia.

Q Uruchomienie moze by¢ przeprowadzone tylko przez wykwalifikowanego elektryka.
Instrukcje bezpieczenstwa znajdujg sie w odpowiednim Podreczniku Instalacji.

O | Sprawdz instalacje. Lista niezbednych czynno$ci znajduje sie w odpowiednim Podreczniku

Instalacji.

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj
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O | Sprawdz czy uruchomienie silnika nie spowoduje zadnego niebezpieczenstwa.
Odsprzegnij napedzane urzadzenie jezeli:
- istnieje ryzyko uszkodzenia w przypadku niewtasciwego kierunku obrotéw silnika,
- niezbedne jest przeprowadzenie Standardowego Biegu Identyfikacyjnego silnika.
(standardowy Bieg ldentyfikacyjny jest istotny w aplikacjach wymagajgcych najwyzszej
doktadnosci regulaciji silnika).
LI | Zalgcz zasilanie. Panel Sterowania najpierw pokaze dane CDP312 PANEL VX.xx
identyfikacyjne... e
...nastepnie Dane Identyfikacyjne napedu ... ACS800
ID NUMBER 1
...nastepnie Wartosci Biezace ... 1 > 0.0 rpm O
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %
...potem wyswietlacz sugeruje rozpoczecie Wyboru Jezyka. 1 -> 0.0 rpm O
T . . . - . — **% INFORMATION ***
(Jesli zaden przycisk nie zostanie naci$niety przez kilka sekund, wyswietlacz
. . . : . . o Press FUNC to start
bedzie automatycznie przetgczat sie pomiedzy trybem wyswietlania Wartosci ,
e . . Language Selection
Biezacych, a propozycjg wyboru jezyka.)
Naped jest gotowy do procedury uruchomienia.
0 Nacisnij przycisk FUNC. Language Selection 1/1
LANGUAGE ?
[ENGLISH]
ENTER:OK ACT:EXIT
O | Przewin liste do preferowanego jezyka przyciskami strzatek (@) b | 1 -> 0.0 rpm ©
(¥)) nastepnie wcisnij ENTER aby potwierdzi¢ wybor. ¥*% INFORMATION ***
S . . . .. . Press FUNC to start
(naped p’rz§1d2|eldo trybu’ V\./yslvw.etlanla w wybranym j(-?zyku, powréci ponownie do guided Motor Setup
trybu wyswietlania Wartosci Biezgcych przetgczajgc sie naprzemiennie z
propozycjg rozpoczecia nastaw silnika z Asystentem Obstugi.)
0 | Nacisnij przycisk FUNC, aby zaczaé wprowadzanie nastaw silnika. | Motor setup 1/10
(Wyswietlacz pokazuje przyciski podstawowych polecen przy pracy z Asystentem ENTER: Qk/contlnue
. ACT: Exit
Obstugi.)
FUNC: More Info
LI | Naci$nij ENTER, aby przejs¢ dale;. Motor Setup 2/10

Postepuj zgodnie z instrukcjami ukazujgcymi sie na wyswietlaczu.

MOTOR NAMEPLATE DATA
AVAILABLE?
ENTER:Yes FUNC:Info

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj




Jak przeprowadzi¢ ograniczone uruchomienie (obejmuje tylko podstawowe

nastawy)

Przed rozpoczeciem, trzeba upewnic sie, ze macie Panstwo spisane dane

znamionowe silnika.

Instrukcje bezpieczenstwa muszg by¢ przestrzegane w czasie uruchomienia.

Q Uruchomienie moze by¢ przeprowadzone tylko przez wykwalifikowanego elektryka.

Instrukcje bezpieczenstwa znajdujg sie w odpowiednim Podreczniku Instalaciji.

Instalacji.

Odsprzegnij napedzane urzadzenie jezeli:

doktadno$ci regulaciji silnika).

[0 | Zatgcz zasilanie. Panel Sterowania najpierw pokaze dane
identyfikacyjne ...

... nastepnie Dane Identyfikacyjne napedu ...

... hastepnie Wartosci Biezgce ...

...potem wyswietlacz sugeruje rozpoczecie Wyboru Jezyka.

(Jesli zaden przycisk nie zostanie naci$niety przez kilka sekund, wyswietlacz
bedzie automatycznie przetgczat sie pomiedzy trybem wyswietlania Wartosci
Biezacych, a propozycjg wyboru jezyka.)

Naped jest gotowy do ograniczonego uruchomienia.

Nacisnij ACT , aby usungc¢ sugestie rozpoczecia wyboru jezyka.

Sprawdz instalacje. Lista niezbednych czynnosci znajduje sie w odpowiednim Podreczniku

Sprawdz czy uruchomienie silnika nie spowoduje zadnego niebezpieczenstwa.

- istnieje ryzyko uszkodzenia w przypadku niewtasciwego kierunku obrotow silnika, lub

- niezbedne jest przeprowadzenie Standardowego Biegu Identyfikacyjnego silnika.
(standardowy Bieg ldentyfikacyjny jest istotny w aplikacjach wymagajgcych najwyzszej

CDP312 PANEL Vx.xx

ACS800
ID NUMBER 1

1 -> 0.0 rpm O

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %

1 -> 0.0 rpm O

*4% INFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

1 -> 0.0 rpm O

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %
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Wybierz jezyk komunikacji. Ogoélna procedura nastaw parametrow
przedstawiona jest ponizej .

Ogoblna procedura nastaw parametréw:

- Nacisnij PAR aby wybrac tryb nastaw parametrow Panelu Sterowania.

- Nacisnij podwojne strzatki (@ lub @ ) aby przewing¢ grupy parametrow.

- Naciskaj przyciski strzatek (@ lub @ ) aby przewing¢ parametry w grupie.

- Uaktywnij tryb nastawy warto$ci naciskajgc ENTER.

- Zmien warto$¢ parametru przyciskami strzatek ( lub @ ), szybka zmiana za
pomocg przyciskow podwojnych strzatek (@ lub ).

- Nacis$nij ENTER aby zatwierdzi¢ nowg warto$¢ (znikajg nawiasy).

Wybierz Makroaplikacje. Ogélne zasady nastaw parametréw
przedstawiono powyze;j.
Domyslna warto$¢ makro FABRYKA jest odpowiednia dla wiekszosci aplikacji.

Wybierz tryb pracy silnika. Ogélne zasady nastaw parametréw
przedstawiono powyzej.

Sterowanie DTC jest odpowiednie dla wiekszosci przypadkow. Tryb sterowania
SCALAR jest zalecany

- dla réwnolegtego podtgczenia silnikow, gdy liczba silnikow jest zmienna
- gdy znamionowy prad silnika jest mniejszy niz 1/6 znamionowego prgdu napedu
- gdy naped jest uzywany do celéw testowych bez podtgczonego silnika.

Wprowadz dane silnika z tabliczki znamionowej:

(e ABB Motors C€ )

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [+~
|No
[Inscl. F IP 55
v Hz [kW [ min [ A [cos @liaN]tE/s

690Y | 50 |30 | 1475 | 325 |0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 |1470 | 34 |0.83 380V

380D |50 |30 [1470 | 59 [083 | <@—— napiecie
415D | 50 |30 [1475 | 54 [0.83 sieci
440D [ 60 | 35 [1770 | 59 [0.83
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 @8 6210/C3 [ 180 kg
{%}. IEC 34-1 Q}
S /)

- znamionowe napiecie silnika

Dozwolony zakres: 1/2 - Uy .... 2 - Uy ACS800. (U odnosi sie do najwyzszego
napiecia w kazdym zakresie napie¢ znamionowych: 415 VAC dla jednostek

400 VAC, 500 VAC dla jednostek 500 VAC oraz 690 VAC dla jednostek 600 VAC).

- prad znamionowy silnika

Dozwolony zakres: 1/6 - lopg ... 2 - lopng ACS800 (0...2:/54 jesli parametr 99.04 =

SCALAR)

1 -> 0.0 rpm 0
99 START-UP DATA

01 LANGUAGE

ENGLISH

1 -> 0.0 rpm 0
99 START-UP DATA

01 LANGUAGE
[ENGLISH]

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA

02 APPLICATION MACRO
[ ]

1 -> 0.0 rom O
99 START-UP DATA

04 MOTOR CTRL MODE
[DTC]

Uwaga: Ustaw dane
silnika dokfadnie tak jak to
podano na tabliczce
znamionowej. Np. jesli
predko$¢ znamionowa
silnika na tabliczce wynosi
1440 obr/min, ustawienie
wartosci parametru 99.08
MOTOR NOM SPEED na
1500 obr/min spowoduje
niepoprawng prace
napedu.

1 -> 0.0 rpm 0
99 START-UP DATA
05 MOTOR NOM VOLTAGE
[ ]

1 -> 0.0 rpm 0
99 START-UP DATA
06 MOTOR NOM CURRENT
[ ]

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj




- czestotliwo$¢ znamionowa silnika
Zakres: 8 ... 300 Hz

- predkos¢ znamionowa silnika
Zakres: 1 ... 18000 obr/min

- moc znamionowa silnika
Zakres: 0 ... 9000 kW

Kiedy dane znamionowe silnika zostang wprowadzone, pojawia sie
naprzemian ostrzezenie i informacja. Przejdz do nastepnego kroku
bez wciskania zadnego przycisku.
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1 -> 0.0 rpm o]
99 START-UP DATA
07 MOTOR NOM FREQ
(]

1 -> 0.0 rpm o]
99 START-UP DATA
08 MOTOR NOM SPEED
(]

1 -> 0.0 rpm 0
99 START-UP DATA
09 MOTOR NOM POWER
[ ]

1 ->
ACS800
** WARNING **
ID MAGN REQ

0.0 rpm 0

1 L-> 0.0 rpm I
*** Information ***
Press green button
to start ID MAGN

Wybierz metode identyfikaciji silnika.

Domys$lng wartoscig jest Magnesowanie ldentyfikacyjne. Jest ono odpowiednie dla
wiekszoéci aplikacji. Stosuje sie je w podstawowej procedurze uruchomieniowej. Jesli
wybierasz Magnesowanie Identyfikacyjne, przejdz do nastepnego kroku bez wciskania

zadnego przycisku.

Bieg Identyfikacyjny (standardowy lub zredukowany) nalezy zamiennie wybra¢ gdy:

- Gdy punkt pracy silnika jest w poblizu zera, i/lub

- Naped pracuje z obcigzeniem powyzej momentu znaminowego silnika w szerokim zakresie
predkosci oraz nie wymaga sie stosowania sprzezenia zwrotnego od watu silnika.

Jesli wybierasz Bieg Identyfikacyjny, postepuj zgodnie z instrukcjami zawartymi

w podrozdziale “Jak przeprowadzi¢ Bieg Identyfikacyjny” kilka stron dalej.

Nacisnij przycisk LOC/REM, aby przej$¢ do sterowania lokalnego
(L wySwietlone w pierwszym wierszu wyswietlacza panelu).
Nacisnij & aby rozpocza¢ magnesowanie Identyfikacyjne. Silnik
jest magnesowany przy zerowej predkosci przez okoto 20 do 60 s.
Wyswietlane sg dwa ostrzezenia:

Gorne ostrzezenie wysSwietlane jest w czasie trwania
magnesowania.

Dolne jest wy$wietlane po zakonczeniu Magnesowania
Identyfikacyjnego.

1 L ->1242.0 rpm I
**% WARNING **
MOTOR STARTS

1 L-> 0.0 rpm I
** WARNING **
ID MAGN
1 L-> 0.0 rpm ¢}
** WARNING **
ID DONE

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj
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O | Sprawdz kierunek obrotow silnika.
- Nacisnij ACT aby widoczny byt wiersz stanu napedu

- zwieksz zadawanie predkosci od zera do matej wartosci
naciskajac REF oraz przyciski strzatek (@), (), @) lub ®).

- Nacisnij © aby uruchomié silnik.
- Sprawdz czy silnik wiruje w wymaganym kierunku.
- Zatrzymaj silnik naciskajac € .

Aby zmieni¢ kierunek wirowania silnika:

- Odtacz zasilanie od napedu, odczekaj 5 minut, az roztadujg sie
kondensatory obwodu posredniego. Zmierz multimetrem napiecie
na kazdym z zasiskow wejsciowych (U1, V1 i W1) nastepnie
uziemij je aby mie¢ pewnos¢, ze naped jest roztadowany.

- Zamien miejscami dwa z przewodow fazowych na zaciskach
wyjsciowych do silnika lub w skrzynce przytgczeniowej silnika.

- Sprawdz poprawno$¢ wykonanej pracy zatgczajgc zasilanie
i powtarzajgc procedure sprawdzenia tak jak to opisano powyzej.

O | Ustaw minimalng warto$¢ predkosci.

O | Ustaw maksymalng wartos¢ predkosci.

O | Ustaw czas przyspieszania 1.
Uwaga: Ustaw réwniez czas przyspieszania 2, jesli uzywane bedg
dwa czasy przyspieszania w danej aplikacji.

O Ustaw czas hamowania 1.

Uwaga: Ustaw rowniez czas hamowania 2, je$li uzywane bedg
dwa czasy hamowania w danej aplikacji.

1 L->[xxx] rpm

FREQ xxXxX Hz
CURRENT xx A
POWER XX %

—
kierunek do
3 przodu

\'

Sy kierunek do
D @ tytu

Z

1 L-> 0.0 rpm ]

20 LIMITS
01 MINIMUM SPEED
[ ]

1 L-> 0.0 rpm O

20 LIMITS
02 MAXIMUM SPEED
[ ]

1 L-> 0.0 rpm O

22 ACCEL/DECEL
02 ACCELER TIME 1
[ ]

1 L-> 0.0 rpm O

22 ACCEL/DECEL
03 DECELER TIME 1
[ ]

I

Naped jest w tym momencie gotowy do pracy.

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj
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Jak sterowa¢ napedem poprzez interfejs Wej/Wyj

Tabela ponizej wyjasnia jak sterowa¢ napedem poprzez wejscia cyfrowe
i analogowe gdy:

* przeprowadzono procedure uruchomieniowg oraz

+ aktywne sg domys$ine nastawy parametréw (Fabryka).

Upewnij sie, ze aktywna jest makroaplikacja Fabryka. Patrz parametr 99.02.

Jesli konieczna jest zmiana kierunku obrotdéw, zmien nastawe parametru
10.03 na ZADANY (REQUEST).

Patrz rozdziat
Makroaplikacje.

Sprawdz zgodno$¢ obwodéw sterowania oraz okablowania ze
schematem potgczen podanym dla makroaplikacji Fabryka.

Przy zewnetrznym
sterowaniu, litera L jest
niewidoczna w pierwszym

Upewnij sie, ze naped jest w trybie sterowania zewnetrznego. Nacisnij
przycisk LOC/REM aby zmieni¢ miejsce sterowania z lokalnego na

zewnetrzne. . -
wierszu wysSwietlacza
panelu.

Uruchom silnik przez zataczenie wejscia cyfrowego DI1. 1 -> 0.0 rpm I
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %

Reguluj predko$¢ poprzez zmiane napiecia na wejsciu analogowym Al1. | 1 -> 500.0 rpm I
FREQ 16.66 Hz
CURRENT 12.66 A
POWER 8.33 %

Kierunek Do Przodu: Wytgcz wejscie cyfrowe DI2. 1 ->500.0 rpm I
FREQ 16.66 Hz
CURRENT 12.66 A
POWER 8.33 %

Kierunek Do Tytu: Zatgcz wejscie cyfrowe DI2. 1 <- 500.0 rpm I
FREQ 16.66 Hz
CURRENT 12.66 A
POWER 8.33 %

Wytgcz wejécie cyfrowe DI1.

1 ->500.0rpm O

EREQ

0.00 Hz

CURRENT 0.00 A

POWER

0.00 %

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj
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Jak przeprowadzi¢ Bieg Identyfikacyjny

Naped przeprowadza Magnesownie Identyfikacyjne automatycznie w trakcie
pierwszego uruchomienia. W wiekszoséci aplikacji nie ma potrzeby przeprowadzania
oddzielnego Biegu Identyfikacyjnego. Bieg Identyfikacyjny (standardowy lub
zredukowany) powinien by¢ przeprowadzony gdy:

* Punkt pracy jest w poblizu zera oraz/lub

* Naped pracuje z obcigzeniem powyzej momentu znaminowego silnika
w szerokim zakresie predkosci oraz nie wymaga sie stosowania sprzezenia
zwrotnego od watu silnika.

Zredukowany Bieg Identyfikacyjny jest stosowany zamiast standardowego, jezeli nie
jest mozliwe odsprzeglenie napedzanego urzgdzenia od silnika.

Procedura Biegu Identyfikacyjnego

Uwaga: Jezeli wartoci parametrow (Grupy 10 do 98) zostaty zmienione przed
przeprowadzeniem Biegu Identyfikacyjnego, sprawdz czy nowe nastawy spetniajg
ponizsze warunki:

+ 20.01 PREDKOSC MINIMALNA < 0 obr/min

+ 20.02 PREDKOSC MAKSYMALNA > 80% predkosci znamionowej silnika
* 20.03 PRAD MAKSYMALNY > 100% - /g

+ 20.04 MOMENT MAKSYMALNY > 50%

» Upewnij sie, ze naped jest w trybie sterowania lokalnego (z panela, litera L
wyswietlona w wierszu stanu ). Nacisnij przycisk LOC/REM, aby przetaczy¢ tryby
pracy napedu.

* Zmien nastawe Biegu Identyfikacyjnego na STANDARD lub REDUCED.

1 L ->1242.0 rpm o]
99 START-UP DATA

10 MOTOR ID RUN
[STANDARD]

* Nacisnij ENTER aby potwierdzi¢ wybér. Zostanie wowczas wyswietlona
nastepujgca wiadomos¢:

1 L ->1242.0 rpm o]
ACS800

FHFWARNING* *

ID RUN SEL

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj
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* Aby rozpoczg¢ Bieg Identyfikacyjny nacisnij przycisk @ . Sygnat Zezwolenia na
Bieg musi by¢ aktywny (patrz parametr 16.01 Zezwolenie na Bieg (RUN

ENABLE)).
Ostrzezenie w czasie startu Ostrzezenie w trakcie trwania Ostrzezenia po pomysinym
Biegu Identyfikacyjnego Biegu Identyfikacyjnego przeprowadzeniu Biegu Ident.
1 L ->1242.0 rpm I 1 L ->1242.0 rpm I 1 L -> 1242.0 rpm I
ACS800 ACS800 ACS800
* *WARNING* * **WARNING* * **WARNING* *
MOTOR STARTS ID RUN ID DONE

Ogodlnie zaleca sie nie przyciska¢ zadnych przyciskéw na panelu sterowania
w trakcie trwania Biegu ldentyfikacyjnego. Jakkolwiek:

+ Bieg Identyfikacyjny silnika moze by¢ w kazdej chwili zatrzymany po nacisnieciu
na panelu sterowania przycisku stop (@ ).

+ Po uruchomieniu Biegu Identyfikacyjnego przyciskiem start (KD ), mozliwy jest
podglad wartosci biezgcych poprzez nacisniecie najpierw przycisku ACT ,
a nastepnie przyciskow podwojnych strzatek (@) ).

Pierwsze uruchomienie i sterowanie przez interfejs Wej/Wyj
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Przeglad rozdziatu

W rozdziale tym opisano jak korzystaé z panela sterowania CDP 312R.

Taki sam panel sterowania jest uzywany ze wszystkimi napedami serii ACS 800,
a wiec instrukcje stosujg sie do wszystkich typéw ACS 800. Przyktady ilustrujgce
wysSwietlane informacje bazujg na standardowym programie aplikacyjnym.
Pozostate informacje, wygenerowane przez inne programy moga sie réznic.

Widok panela

ENTER

Wyswietlacz LCD posiada 4 wiersze po 20 znakow.

Jezyk wybiera sie w czasie uruchomienia (parametr
99.01).

Panel sterowania ma cztery tryby pracy:

- Tryb wy$wietlania Wartosci Biezacych (przycisk ACT)
- Tryb Parametréw (przycisk PAR)

- Tryb Funkgiji (przycisk FUNC)

- Tryb Wyboru Napedu (przycisk DRIVE)

Przeznaczenie przyciskow strzatek pojedynczych,
podwajnych oraz przycisku ENTER zalezy od biezacego
trybu pracy panela.

Przyciski sterowania napedu:

Nr. Funkcja

1 Start

Stop

Aktywacja nastaw warto$ci zadane;j

Kierunek obrotow Do Przodu

Kierunek obrotéw Do Tytu

Kasowanie btedow

N | OB~ O|DN

Zmiana miejsca sterowania
Lokalne (panel) / Zdalne (zewnetrzne)

Panel Sterowania
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Przyciski trybow pracy panela i wyswietlane informacje

Rysunki ponizej pokazujg sposob wyboru trybdw pracy panela, podstawowe
operacje oraz pokazywane w kazdym z trybéw pracy informacje na wyswietlaczu.

Tryb Wyswietlania Wartosci Biezacych

* Wybdr WartoS¢ Biezaca / 1 L -> 1242.0 rpm O |< Wiersz Stanu
Historia Btedow FRE N 16
FREQ 45.00 Hz azWy sygnatow o
Przewijanie Wart. Biezaca/ CURRENT 80.00 A biezacych oraz wartoscl
Historia Btedow POWER 75.00 %
Wejscie w tryb wyboru
ENTER Akceptacja nowego sygnatu
Tryb Parametrow
* @ Wybor GFU_PY ) 1 L -> 1242.0 rpm O [ Wiersz Stanu
Szybka zmiana wartosci 10 START/STOP/DIR Grupa Parametrow
Wybor parametru 01 EXT1 STRT/STP/DIR Parametr
Wolna zmiana wartosci DI1,2 Warto$¢ Parametru
Wejscie w tryb zmian
ENTER

Akceptacja nowej wartosci

Tryb Funkcji

1 L -> 1242.0 rpm O |« Wierszstanu
Motor Setup
Application Macro Lista funkgji
Speed Control EXTI1

Wybor wiersza

)
&

0
O WO W@ W

Wybor strony

Uruchomienie funkg;ji

Tryb Wyboru Napedu

A \ ' Wybér napedu ACS 800 < Typ napedu
v Zmian numeru ID
Wejscie w tryb zmian ASXR7050 / XXXXXX Wersja oprogramowania
ENTER Akceptacja nowej wartosci | TD NUMBER 1 / wersja aplikacyjna
numer ID

Wiersz Stanu

Rysunek ponizej opisuje poszczegoblne symbole w wierszu stanu.

Numer ID napedu ——> ‘ N H 1242.0 rpm‘H Stan napedu

Tryb sterowania napedu A 0 0 Io :ZB:?zymany
L= Lokalne sterowanie Kierunek obrotéw Zadana warto$é « « = Blokada startu

R= Zdalne sterowanie -> = Do przodu
“ “ =Zewnetrzne sterowanie < - Do tylu

Panel Sterowania
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Sterowanie napedem z Panela

Uzytkownik moze sterowaé napedem z panela w nastepujacy sposéb:

start, stop oraz zmiana kierunku obrotéw

ustawienie zadanej wartosci predkosci silnika lub zadanie wartosci momentu
ustawienie zadanej wartosci procesu (gdy aktywna makroaplikacja Regulacji PID)
resetowanie btedéw oraz informaciji ostrzezen

zmiana miejsca sterowania pomiedzy sterowaniem Lokalnym, a Zewnetrznym.

Panel Sterowania moze by¢ uzyty do sterowania napedem zawsze, kiedy naped jest
w trybie sterowania lokalnego oraz Wiersz Stanu jest widoczny na wy$wietlaczu.

Jak wystartowacé, zatrzymacé naped oraz zmieni¢ kierunek obrotéow

Krok | Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk

1. Aby zobaczy¢ wiersz stanu. 1 ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %
2. Aby przetaczy¢ w tryb sterowania lokalnego. 1 L ->1242.0 rpm I
(tylko gdy naped nie jest w trybie sterowania lokalnego, FREQ 45.00 Hz

np. nie ma litery L w pierwszym wierszu wyswietlacza.) CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %
3. Aby zatrzymac 1L ->1242.0 rpm O
FREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %
4. Aby uruchomic¢ 1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %
5. Aby zmieni¢ kierunek obrotow na Do Tytu. 1 L <-1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %
6. Aby zmieni¢ kierunek obrotow na Do Przodu. 1 L ->1242.0 rpm I
@ FREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %

Panel Sterowania
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Jak ustawi¢ wartos¢ zadang

Krok | Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk
1. Aby zobaczy¢ wiersz stanu. 1 ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

2. Aby przetaczy¢ w tryb sterowania lokalnego. 1 L ->1242.0 rpm I
(tylko gdy naped nie jest w trybie sterowania lokalnego, FREQ 45.00 Hz
np. nie ma litery L w pierwszym wierszu wyswietlacza.) CURRENT 80.00 A

POWER 75.00 %

3. Aby wejs¢ w tryb ustawiania wartosci zadane;. 1 L ->[1242.0 rpm]I

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
4. Aby zmieni¢ warto$¢ zadana. 1 L ->[1325.0 rpm]I
(wolna zmiana) @ @ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
(szybka zmiana)

5. Aby zapisa¢ nowg wartos¢ zadana. ENTER 1 L ->1325.0 rpm I
(Warto$¢ zapisywana jest w 'nieulotnej pamieci'; jest FREQ 45.00 Hz
przywracana automatycznie po zataczeniu zasilania.) CURRENT  80.00 A

POWER 75.00 %

Panel Sterowania
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Tryb wyswietlania wartosci biezacych
W trybie wy$wietlania Warto$ci Biezgcych uzytkownik moze:
* wysSwietli¢ jednoczesnie trzy wartosci sygnatoéw biezacych;
* wybra¢ jakie Sygnaty Biezgce majg by¢ wyswietlone;
» sprawdzi¢ historie bteddw;
» wykasowac historie btedow.

Panel przechodzi do trybu wysSwietlania Wartosci Biezgcych po przyci$nieciu przez
uzytkownika przycisku ACT lub gdy jest w innym z trybdw pracy i przez minute nie
zostanie naci$niety zaden przycisk.

Panel Sterowania
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Jak wybraé¢ wyswietlane na panelu sygnaly biezace

Krok | Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk
1. Aby wejs¢ w tryb wyswietlania wartosci biezgcych. 1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Aby wybra¢ wiersz (migajacy kursor sygnalizuje wybrany 1 L ->1242.0 rpm I
wiersz). @ @ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
3. Aby wejs¢ w tryb wyboru sygnatu warto$ci biezacych. ENTER 1 L ->1242.0 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
04 CURRENT
80.00 A
4. Aby wybra¢ zgdany sygnat biezacy. 1 L ->1242.0 rpm I
@ @ 1 ACTUAL SIGNALS
Lo A TORQUE 70. %
Aby zmieni¢ grupe sygnatow biezgcych : z 05 TORQU 000
5.a Aby zaakceptowac wybor i powrécic¢ do trybu wyswietlania 1 L ->1242.0 rpm I
e ENTER
wartosci biezgcych. FREQ 45.00 Hz
TORQUE 70.00 %
POWER 75.00 %
5.b Aby opusci¢ tryb wyboru i pozostawi¢ pierwotng 1 L ->1242.0 rpm I
konfuguracje. @ @ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
. . . POWER 75. %
Ustawiony zostaje wybrany tryb pracy wy$wietlacza . @ © 200
Jak wyswietli¢ pelng nazwe sygnatéw biezacych
Krok | Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk
1. Aby wyswietli¢ petne nazwy sygnatdéw biezgcych Trzymaij 1 L ->1242.0 rpm I
FREQUENCY
CURRENT
POWER
2. Aby powrdci¢ do trybu wyswietlania wartosci biezacych. Zwolnij 1 L ->1242.0 rpm I

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Panel Sterowania
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Jak przeglada¢ i kasowac historie btedow

Uwaga: Historia btedéw nie moze by¢ skasowana, gdy aktywny jest sygnat btedu
lub ostrzezenia.

Krok | Operacja Nacisnij Wyswietlacz
przycisk

1. Aby wejs¢ w tryb wySwietlania wartosci biezgcych. 1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

2. Aby wej$¢ w historie btedow. 1L ->1242.0 rpm I
@ @ 1 LAST FAULT
+OVERCURRENT

6451 H 21 MIN 23 S

3. Aby wybra¢ poprzedni (GORA) lub nastepny btad / 1 L ->1242.0 rpm I
ostrzezenie (DOL.). @ @ 2 LAST FAULT

+OVERVOLTAGE
1121 H 1 MIN 23 S

Aby skasowac historie bteddw. 1 L ->1242.0 rpm I
2 LAST FAULT

H MIN S

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

4. Aby powrdci¢ do trybu wySwietlania wartosci biezacych. @ @ 1L ->1242.0 rpm I

Jak wyswietli¢ i zresetowaé biezacy btad

OSTRZEZENIE! Jezeli wybrane jest zewnetrzne miejsce sterowania dla polecenia
start i jest ono aktywne ZAt. , naped natychmiast wystartuje po zresetowaniu btedu.
Jesli zrédto btedu nie zostanie usuniete naped ponownie samoczynnie sie wytgczy.

Krok | Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk
1. Aby wyswietli¢ aktywny btad. 1 L ->1242.0 rpm
ACS 801 75 kW
** FAULT **
ACS800 TEMP
2. Aby zresetowac bfad. 1 L ->1242.0 rpm O
@ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Panel Sterowania
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Informacje o historii btedow

W historii bteddéw przechowywane sg informacje o ostatnich zdarzeniach (btedach,
ostrzezeniach oraz resetowaniach) zwigzanych z napedem. Tabela ponizej obrazuje
jak zdarzenia te sg zapisane w historii btedow.

Zdarzenie Informacja na wyswietlaczu
Naped wykrywa btad i generuje Sekwencyjny numer zdarzenia i tekst
Znak Nazwa Nazwa btedu oraz znak “+” przed
i kod nazwa.
Sekwencyjny numer Czas Catkowity czas od zatagczenia
(1 oznacza ostatni btad) wiaczenia zasilania.
Kasowanie przez uzytkownika Sekwencyjny numer zdarzenia i tekst
L 1L ->1242.0 rpm I informac;ji btedu. LAST FAULT (OSTATNI BLAD).
2 LAST FAULT Tekst RESET FAULT (KASOWANIE
—® +DC OVERVOLT (3210) BLEDU).

1121 H 1 MIN 23 S . .
Catkowity czas od zatagczenia
zasilania.

Naped generuje informacje Sekwencyjny numer zdarzenia i tekst
ostrzezenia. LAST WARNING (OSTATNIE

OSTRZEZENIE).

Nazwa ostrzezenia oraz znak “+”
przed nazwa.

Catkowity czas od zatagczenia

zasilania.
Naped dezaktywuje informacje Sekwencyjny numer zdarzenia i tekst
ostrzezenia. LAST WARNING (OSTATNIE

OSTRZEZENIE).

Tekst RESET WARNING
(KASOWANIE OSTRZEZENIA).

Catkowity czas od zatagczenia
zasilania.
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Tryb parametréw

W trybie parametrow uzytkownik moze:
* przeglagdac wartosci parametrow

* zmienia¢ nastawy parametrow.
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Panel sterowania wchodzi w Tryb Parametréw, gdy uzytkownik przycisnie przycisk

PAR .

Jak wybraé parametr oraz zmieni¢ jego wartos¢

Krok Operacja

Nacisnij
przycisk

Wyswietlacz

1. Aby wej$¢ w tryb parametrow.

1 L ->1242.0 rpm O
10 START/STOP/DIR

01 EXT1 STRT/STP/DIR
DI1,2

2. Aby wybra¢ grupe parametréw

N

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
01 KEYPAD REF SEL

REF1l (rpm)

3. Aby wybra¢ parametr w danej grupie.

SIS

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT

AIl

4. Aby wej$¢ w tryb nastawy parametrow.

ENTER

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT
[AT1]

5. Aby zmieni¢ warto$¢ parametru.
- (wolne zmiany tekstow i liczb)

- (szybkie zmiany tylko dla liczb)

»®
Uy

1L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[ATI2]

wys$wietlacza.

6a. Aby zapisa¢ nowg warto$¢ parametru.

6b. Aby anulowaé nowg warto$¢ parametru, pozostawiajgc
pierwotng nacisnij dowolny przycisk wyboru tryb pracy

Panel przechodzi do pracy w wybranym trybie.

ENTER

10
IO

1L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT

AI2

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT

ATl

Panel Sterowania
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Jak ustawi¢ parametr wyboru zrédta (wskaznikow)

Wiekszo$¢ parametrow posiada zdefiniowane wartosci uzywane bezposrednio

w programie aplikacyjnym napedu. Parametry wyboru zrédta (wskaznikéw) stanowi
wyjatek: wskazujg one warto$¢ innego parametru. Procedura nastaw parametréw
rézni sie od innych nastaw parametrow.

Krok Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk

1. Patrz poprzednia tabela aby: 1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1

[+000.000.00]

- wejs¢ w tryb parametrow
- wybra¢ wtasciwg grupe parametréw i parametr
- wejs¢ w tryb nastaw parametrow

o0
@

ENTER
2. Aby przej$¢ pomiedzy polami inwersji, grupy, indeksu oraz 1 L ->1242.0 rpm O
bitu.?) @ @ 84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[£000.000.00]
3. Aby ustawi¢ warto$¢ w odpowiednim polu. 1 L ->1242.0 rpm O
@ @ 84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[£000.018.00]
4. Aby zaakceptowaé nastawy. ENTER
1)
1 L ->1242.0 rpm O Pole inwersji konwertuje warto$¢ wybranego
84 ADAPTIVE PROGRAM parametru. Znak plus (+): brak inwersji, znak
06 INPUT1 minus (-) : inwersja (odwrdcenie).
[i;Q'% -018.00] Pole bitu wybiera numer bitu (tylko gdy warto$¢
Pole inwersji —— parametru jest stowem logicznym) ( boolean
Pole grupy word).
Pole indeksu Pole Indeksu wybiera indeks parametru.
Pole bitu

Pole grupy wybiera grupe parametrow.

Uwaga: Zamiast wskazania innego parametru mozliwe jest rowniez zdefiniowanie
statej w parametrze wyboru zrédta. Odbywa sie to nastepujaco:

- Zmieniamy pole inwersji na C. Wyglad wiersza zmienia si¢. Pozostata czes¢
wiersza jest teraz polem nastawy wartosci statej .

- Wprowadzamy warto$¢ statej w nowym polu.

- Przyciskamy ENTER aby zaakceptowa¢ nowg warto$¢.

Panel Sterowania



Tryb funkcji

W trybie funkcji uzytkownik moze:
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* uruchomi¢ procedure nastaw parametrow napedu z pomocg Asystenta Obstugi.

» zapisaC nastawy parametrow oraz dane silnika z napedu do panela sterowania.

* przepisac (zatadowac) wartosci parametréw grup od 1 do 97 z panela do

napedu .

+ ustawi¢ kontrast wySwietlacza panela sterowania.

Panel sterowania wchodzi w tryb funkcji po przycisnieciu przycisku FUNC .

Jak uruchomi¢ Asystenta Obstugi, przeglada¢ informacje oraz wyjs¢ z tego trybu

Tabela ponizej przedstawia podstawowe operacje pozwalajgce korzystac
z Asystenta Obstugi. Przedstawiono to na przykfadzie nastaw silnika.

Asystent Obstugi nie jest dostepny w trybie sterowania skalarnym lub kiedy jest
aktywna blokada parametréow (99.04 MOTOR CTRL MODE = SCALAR lub 16.02
PARAMETER LOCK = LOCKED lub 16.10 ASSIST SEL = OFF)

Krok Operacja Nacisnij Wyswietlacz
przycisk
1. Aby wejsc w tryb funkcji. 1 L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1
2. Aby wybra¢ zadanie lub funkcje z listy (migajgcy kursor 1 L ->1242.0 rpm O
sygnalizuje biezacy wybor). @ @ Motor Setup
Podwajne strzatki: Aby zmieni¢ strone (ekran) w celu Application Macro
zobaczenia dodatkowych uwag Asystenta Obstugi/funkcii. @ @ Speed Control EXT 1
3. Aby wybra¢ zadanie. ENTER Motor Setup 1/10
ENTER: Ok/Continue
ACT: Exit
FUNC: More Info
4. Aby zaakceptowac i kontynuowac¢ nastawy. ENTER Motor Setup 2/10
MOTOR NAMEPLATE DATA
AVAILABLE?
ENTER:Yes FUNC:Info
5. Aby zaakceptowac i kontynuowac nastawy. ENTER Motor Setup 3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[0 V]

ENTER:0k RESET:Back

1) Wartosci parametréw grup 98, 99 oraz wyniki biegu identyfikacyjnego nie sg standardowo przepisywane z panela do
napedu. Ograniczenie to zabezpiecza przed skopiowaniem do napedu niewtasciwych danych silnika. W specjalnych
przypadkach jest mozliwy zapis wszystkich nastaw parametrow. Wiecej informac;ji uzyskacie Panstwo u lokalnego
przedstawiciela ABB.

Panel Sterowania
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Krok Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk
6. a. Aby ustawi¢ wymagang wartos¢ parametru Motor Setup 3/10
@ @ MOTOR NOM VOLTAGE?
[415 V]
@ @ ENTER: Ok RESET:back
b. Aby uzyska¢ wiecej informacji na temat ustawianego FUNC INFO P99.05
parametru. Set as given on the
(Aby przewija¢ informacje na wyswietlaczu motor nameplate.
oraz wréci¢ do zadania). @ @ :
FUNC, ACT
7. a. Aby zaakceptowac¢ wartos¢ i przej$¢ do nastepnego ENTER Motor Setup 4/10
kroku. MOTOR NOM CURRENT?
[0.0 A]
ENTER:0k RESET:Back
b. Aby anulowa¢ nastawe i wréci¢ do poprzedniego kroku. RESET Motor Setup 3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[415 V]
ENTER:0k RESET:back
8. Aby anulowac i opusci¢ tryb parametrow . 2xACT 1L ->0.0 rpm o)

Uwaga: 1 x ACT oznacza powro6t do pierwszego ekranu
(kroku) w danym zadaniu.

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %

Panel Sterowania
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Jak skopiowa¢ dane z napedu do panela sterowania

Uwaga:

» Skopiuj dane do panela zanim sprobujesz zapisa¢ dane z panela do kolejnego
napedu.

* Upewnij sie, ze wersje oprogramowania napedu zrodtowego oraz napedu do
ktérego kopiujemy parametry sg jednakowe, patrz parametry 33.01 i 33.02.

* Przed zdjeciem panela z napedu, upewnij sie, ze naped jest w trybie sterowania
zewnetrznego (zmiana trybu przyciskiem LOC/REM).

» Zatrzymaj naped przed przystgpieniem do kopiowania parametrow do napedu.

Przed rozpoczeciem kopiowania parametrow do panela, powtérz kolejne kroki dla
kazdego napedu:

« Ustaw dane silnika.

+ Uaktywnij komunikacje z opcjonalnym wyposazeniem. (Patrz grupa parametréw
98 MODULY OPCJONALNE).

Przed zczytywaniem parametréw, wykonaj nastepujgce operacje w napedzie
z ktérego kopiujesz parametry:

» Ustaw parametry w grupach 10 do 97 zgodnie z wtasnymi wymaganiami.

* Przejdz do procedury kopiowania parametréw do panela (ponizej).

Krok Operacja Nacisnij Wyswietlacz
przycisk
1. Wejdz w tryb funkcji. 1 L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1
2. Wejdz na strone zawierajgca funkcje kopiowania, 1L ->1242.0 rpm O
zapisywania parametréw oraz ustawiania kontrastu. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
3. Wybierz funkcje kopiowania do panela UPLOAD (migajacy 1 L ->1242.0 rpm O
kursor sygnalizuje wybrang funkcje). @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
4. Wejdz w funkcje kopiowania. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
UPLOAD  <=<=
5. Przetacz sterowanie na zewnetrzne. 1 -> 1242.0 rpm O
(Brak litery L w pierwszym wierszu wyswietlacza.) UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
6. Zdejmij panel i dotgcz go do napedu do ktérego

zamierzasz przepisa¢ nastawy parametréw.

Panel Sterowania
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Jak zapisa¢ dane z panela do napedu

Zwrbd¢ uwage na informacje z poprzedniej sekcji Jak skopiowac dane z napedu do
panela sterowania.

Krok Operacja Nacisnij Wyswietlacz
przycisk
1. Podiacz panel zawierajacy zapisane dane z parametrami
do napedu.
2. Upewnij sie, ze naped jest w trybie sterowania lokalnego 1 L ->1242.0 rpm I
(litera L widoczna w pierwszym wierszu wyswietlacza). FREQ 45.00 Hz
Jesli to konieczne, nacisnij przycisk LOC/REM aby CURRENT 80.00 A
zmieni¢ miejsce sterowania. POWER 75.00 %
3. Wejdz w tryb funkcji. 1 L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXTI1
4. Wejdz na strone zawierajgca funkcje kopiowania, 1 L ->1242.0 rpm O
zapisywania parametréw oraz ustawiania kontrastu. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
5. Wybierz funkcje zapisywania do napedu DOWNLOAD 1L ->1242.0 rpm O
(migajacy kursor sygnalizuje wybrang funkcje). @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
6. Rozpocznij zapis parametrow. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
DOWNLOAD  =>=>
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Jak ustawi¢ kontrast wyswietlacza
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Krok | Operacja Nacis$nij Wyswietlacz
przycisk
1. Wejdz w tryb funkcji. 1L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1
2. Wejdz na strone zawierajgca funkcje kopiowania, 1 L ->1242.0 rpm O
zapisywania parametréw oraz ustawiania kontrastu. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
3. Wybierz funkcje (migajgcy kursor sygnalizuje wybrang 1L ->1242.0 rpm O
funkcje). @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
4. Wejdz w funkcje ustawiania kontrastu. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
CONTRAST [4]
5. Ustaw kontrast. 1 L -> 1242.0 rpm
@ @ CONTRAST [6]
6.a Potwierdz nowg nastawe. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 6
6.b Aby anulowac nowg warto$¢ parametru , pozostawiajgc 1 L ->1242.0 rpm I

pierwotng nacisnij dowolny przycisk wyboru tryb pracy
wyswietlacza.

Panel przechodzi do pracy w wybranym trybie.

910,
910

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Panel Sterowania
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Tryb wyboru napedu

Przy standardowej konfiguracji funkcje dostepne w Trybie Wyboru Napedu nie sg
potrzebne; funkcje te sg zarezerwowane dla aplikacji, gdzie wiele napeddw jest
potgczonych do wspdlnego tgcza panela. (Wiecej informaciji na ten temat znajduje
sie w Podrecznik Instalacji i Uruchomienia Interfejsu Magistrali Panela, NBCI, Kod:
3AFY 58919748 [wer. angielskal)).

W Trybie Wyboru Napedu, uzytkownik moze:

* wybraé naped z ktérym panel komunikuje sie po taczu panela.

« zmieni¢ numer identyfikacyjny napedu podtgczonego do tgcza panela.
* wysSwietli¢ status napedu podtgczonego do tgcza panela.

Panel wchodzi w tryb wyboru napedu po przyci$nieciu przez uzytkownika przycisku
DRIVE .

Kazdy zatgczony w sieci naped musi mie¢ swoj wtasny numer identyfikacyjny (ID).
Domys$linym numerem identyfikacyjnym napedu ID jest 1.

Uwaga: Domys$iny numer ID napedu nie powinien byé zmieniany do momentu az
naped zostanie podtgczony do tacza panela wraz z innymi napedami w sieci.
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Jak wybraé¢ naped i zmieni¢ jego numer ID w taczu panela
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tryb pracy wyswietlacza, naci$nij jeden z przyciskow
wyboru trybu.

Wybrany tryb zostaje uaktywniony.

Krok | Operacja NaCIS.an Wyswietlacz
przycisk
1. Aby wej$¢ w tryb wyboru napedu. ACS800
ASAAAS5000 xxxXXX
ID NUMBER 1
2. Aby wybra¢ nastepny naped/ekran. ACS800
Numer ID stacji w sieci jest zmieniany po pierwszym @
nacisnieciu przycisku ENTER (wokét numeru ID pojawiajg ASAAAS000 XxXXKX
sie nawiasy) wéwczas nalezy ustawi¢ wartos¢ ID przy
s ey ID NUMBER 1
pomocy przyciskow strzatek. Nowa warto$¢ jest
potwierdzana przyciskiem ENTER. Zasilanie napedu musi
by¢ wytgczone aby uaktywni¢ nowg wartos¢ numeru ID.
Wys$wietlenie statusu wszystkich urzgdzen poditgczonych 18
do tacza panela pokazywane jest po ekranie ostatniego
indywidualnego urzgdzenia. Jesli stan wszystkich -
PR - s Wyswietlane symbole
urzadzen nie miesci sig jednoczesnie na wyswietlaczu, ]
nacisnij podwojng strzatke w gore aby zobaczy¢ stan itanu.
pozostatych urzadzen S = Naped zatrzymany,
kierunek obrotéw do przodu
T= Naped uruchomiony,
kierunek obrotow do tytu
F = Naped zatrzymany z
powodu btedu
3. Aby podtgczy¢ ostatni wySwietlany naped oraz zmieni¢ 1 L ->1242.0 rpm I

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Panel Sterowania
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Czytanie i wprowadzanie binarnych wartosci na wyswietlaczu

Niektére wartosci biezace oraz parametry sg liczbami binarnymi, np. kazdy
indywidualny bit ma okreslone znaczenie (wyjasnione w opisie odpowiedniego
sygnatu lub parametru). Na panelu sterowania wartosci binarne sg czytane

i wprowadzane w formacie heksadecymalnym.

W ponizszym przyktadzie bity 1, 3 i 4 sg ustawione jako aktywne ON:

Binarne 0000 0000 0001 1010
Hex 0 0 1 A

Panel Sterowania
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Funkcje programowe

Przeglad rozdziatu

Rozdziat opisuje programowalne funkcje napedu. Kazda z cech programowych
zawiera liste zwigzanych z nig nastaw parametrow, sygnatéw aktualnych, sygnatéw
btedow i ostrzezen.

Asystent uruchomieniowy

Wprowadzenie

Asystent Uruchomieniowy przeprowadza uzytkownika przez procedure
uruchomienia, pomagajgc wprowadzi¢ do napedu wymagane dane (wartosci
parametrow). Asystent sprawdza réwniez poprawno$¢ wprowadzanych danych np.
czy sg w dopuszczalnym zakresie. Przy pierwszym uruchomieniu, asystent sugeruje
automatycznie wybor pierwszego zadania : Wybér Jezyka.

Asytent Uruchomieniowy ma dwa tryby realizacji zadan. Uzytkownik moze
aktywowac kolejno zadania, tak jak sugeruje to Asystent lub robi¢ to niezaleznie.
Uzytkownik moze réwniez ustawia¢ parametry w konwencjonalny sposéb bez
korzystania z pomocy asystenta.

Patrz rozdziat "Panel Sterowania” aby zobaczy¢ jak uruchamiaé, uzywac i opusci¢
Asystenta Uruchomienia.

Standardowa kolejnos$¢ zadan

Zaleznie od dokonanego wyboru Aplikacji (parametr 99.02), Asystent
Uruchomieniowy decyduje o wyborze sekwencji zadanh (nastaw). Domysine zadania
przedstawione sg w tabeli ponizej.

Wybor aplikacji

Domyslne zadania

FABRYKA, STER.

Wybor Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predko$ci ZEW1,

SEKWENCYJNE | Sterowanie Start/Stop, Zabezpieczenia, Sygnaty WyjSciowe

RECZNE/ Wybor Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Predko$ci ZEW2,
AUTOMATYCZNE | Sterowanie Start/Stop, Regulacja Predkosci 1, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyj$ciowe
REGULACJA Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja Momentu,
MOMENTU Sterowanie Start/Stop, Regulacja Predkosci ZEW1, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

REGULACJA PID

Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty Opcjonalne, Regulacja PID, Sterowanie
Start/Stop, Regulacja Predkosci ZEW1, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

Funkcje programowe
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Lista zadan oraz odpowiadajacych im parametréw napedu

Nazwa

Opis

Ustawiany parametr

Wybér Jezyka

Wybieranie jezyka obstugi

99.01

Nastawy silnika

Ustawianie danych znamionowych silnika

Przeprowadzenie biegu identyfikacyjnego. (Jezeli limity
predkosci nie sg w dopuszczalnym zakresie: Nastawy limitow).

99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08,
99.04

99.10 (20.8, 20.07)

Makroaplikacja

Wyboér makroaplikaciji

99.02, parametry zwigzane z
makroaplikacjg

Moduty opcjonalne

Aktywacja modutéw opcjonalnych

Grupy 98, 35, 52

Regulacja
Predkosci ZEW 1

Wyboér zrodta zadawania predkosci

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitéw wej$cia analogowego Al1
skalowanie, inwersja)

Ustawianie limitbw zadawania
Ustawianie limitéw predkosci (czestotliwosci)
Ustawianie czasow przyspieszania i hamowania

(Ustawianie czopera hamowania, jezeli wtgczony parametrem
27.01)

11.03

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.04, 11.05

20.02, 20.01, (20.08, 20.07)
22.02,22.03

(Grupa 27, 20.05, 14.01)

(Jezeli param. 99.02 nie ustawiono na STEROWANIE (Grupa 12)
SEWENCYJNE: Ustawienie predkosci statych)
Regulacja Wybor zrodta zadawania predkosci 11.06

Predkosci ZEW 2

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitow wej$cia analogowego Al1
skalowanie, inwersja)

Ustawianie limitbw zadawania

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07

Regulacja Momentu

Wybor zrodta zadawania momentu

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitdw wejscia analogowego Al1
skalowanie, inwersja)

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

Ustawianie limitbw zadawania 11.08, 11.07
Ustawianie czaséw narastania i zmniejszania sie momentu 24.01, 24.02
Regulacja PID Wybér zrédta zadawania zmiennej procesowe;j 11.06

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitébw wejscia analogowego Al1
skalowanie, inwersja)

Ustawianie limitow zadawania
Ustawianie limitdw predkosci (zadawania)

Ustawianie Zrédta sygnatu oraz limitow warto$ci biezgcej
regulowanego procesu

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07
20.02, 20.01 (20.08, 20.07)
40.07, 40.09, 40.10

Sterowanie START/ | Wybor zrodta sygnatow start i stop dla dwoch zewnetrznych 10.01, 10.02
STOP miejsc sterowania, ZEW1 i ZEW2
Wybieranie pomiedzy ZEW1 i ZEW2 11.02
Definiowanie kierunku sterowania 10.03
Definiowanie trybow startu i stopu 21.01, 21.02, 21.03
Wybér funkcji dla sygnatu ZEZWOLENIA NA BIEG 16.01, 21.07
Nastawy ramp czasowych dla sygnatu ZEZWOLENIA NA BIEG | 22.07
Zabezpieczenia Nastawy limitéw pradu i momentu 20.03, 20.04

Funkcje programowe
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Nazwa

Opis

Ustawiany parametr

Sygnaty Wyjsciowe

Wybdr sygnatow sygnalizowanych poprzez wyjscia
przekaznikowe RO1, RO2, RO3 oraz opcjonalne RO (jesli sg)
Wybor sygnatéw sygnalizowanych poprzez wyjscia analogowe

AO1, AO2 oraz opcjonalne AO (jesli zainstalowano). Nastawy
minimum, maksimum, skalowanie i inwersja.

Grupa 14

15.01, 15.02, 15.03, 15.04, 15.05,
(Grupa 96)

Zawartos¢ ekranow wyswietlacza Asystenta

Asystent Uruchomieniowy wys$wietla dwa typy ekrandédw na wyswietlaczu Panela:
ekran gtéwny i ekran informaciji. Gtéwny ekran zacheca uzytkownika do
wprowadzenia danych lub odpowiedzi na pytanie. Asystent po kolei przechodzi
pomiedzy gtownymi ekranami. Ekrany informacji zawierajg teksty pomocy dla
ekranow gtownych. Rysunek ponizej przedstawia przyktady typowych obu rodzajéw
ekranow z wyjasnieniem ich zawartosci.

Gtéwny ekran

Ekran informaciji

Nastawy silnika  3/10
NAPIECIE ZNAM SILNIKA ?
oVv]

ENTER:Tak RESET:Wroc

INFO P99.05

Ustaw tak jak na tabl.
znamionowe;j silnika.

2

- A ODN -
-

Nazwa zadania Asystenta, numer
kroku / catkowita liczba krokéw

Zyczenie/pytanie
Pole wprowadzania danych

Polecenia: akceptacja wartosci i
krok naprzéd lub anulowanie i
krok wstecz

Tekst INFO, indeks ustawianego
parametru

Tekst pomocy .....
........ cigg dalszy tekstu pomocy

symbol podwadjnej strzatki
(informuje o dalczym ciggu tekstu
pomocy)

Funkcje programowe
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Sterowanie lokalne lub sterowanie zewnetrzne

Naped moze odbierac polecenia start, stop, kierunku obrotéw oraz warto$¢ zadang
z panela sterowania lub poprzez wejscia cyfrowe i analogowe. Opcjonalny modut
komunikacyjny umozliwia rowniez sterowanie poprzez magistrale przemystowa.
Takze komputer PC wyposazony w DriveWindow pozwala na sterowanie napedem.

Sterowanie Lokalne ACS800 Sterowanie Zewnetrzne

Modut Gniazdo 1

Komunikacyjny

Panel Sterowania

Gniazdo 1 lub 2

g . = —) Opcjonalne
E — === | Moduly Wej/Wyj E %
— =] Karta Kanat 0 (tylko podigczenie
. . RDCO — istrali Advant
DriveWindow A@ (bbCs) magistrali Advant)
Kanat3 Wi " AF 100 Interfejs
(DDCS)

Sterowanie lokalne

Rozkazy sterujgce podawane sg z panela sterowania gdy naped jest w trybie pracy
lokalnej. Litera L na wyswietlaczu panela sygnalizuje sterowanie lokalne.

’1 @42 rpm |

Panel sterowania zawsze jest Zrodtem nadrzednym zadawania dla sygnatéw
zewnetrznych w trybie pracy lokalnej.

Sterowanie zewnetrzne

Gdy naped jest w trybie sterowania zewnetrznego, polecenia sterujgce podawane
sg poprzez standardowg listwe Wej/Wyj (wejscia cyfrowe i analogowe), opcjonalne
moduty rozszerzen Wej/Wyj i/lub moduty komunikacyjne. Dodatkowo mozliwe jest
wybranie panela sterowania jako zewnetrznego zrédta sterowania.

Funkcje programowe
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Zewnetrzne sterowanie sygnalizowane jest pustym polem (w miejsce litery L) lub
literg R w przypadku gdy panel zdefiniowano jako zrodto sterowania zewnetrznego.

‘1@1242rpm I ‘ ‘1@1242rpm I

Sterowanie zewnetrzne poprzez Sterowanie zewnetrzne poprzez
listwe zaciskowg Wej/Wyj, lub panel sterujgcy
poprzez modut komunikacyjny

Uzytkownik moze podtgczy¢ sygnaty sterujgce do zewnetrznych miejsc sterowania,
ZEW1 lub ZEW2. Zaleznie od wyboru uzytkownika jedno z nich jest aktywne w danej

chwili.

Nastawy
Przycisk Panelu Dodatkowe informacje
LOC/REM wybdr pomiedzy sterowaniem lokalnym , a zewnetrznym
Parametr
11.02 wybdr pomiedzy miejscem sterowania ZEW1 i ZEW2
10.01 zrodto polecen start, stop, kierunek dla miejsca ZEW1
11.03 zrodto zadawania dla ZEW1
10.02 zrodto polecen start, stop, kierunek dla miejsca ZEW2
11.06 zrodto zadawania dla ZEW2
Grupa 98 MODULY aktywacja opcjonalnych modutéw Wej/Wyj oraz modutéw komunikacyjnych
OPCJONALNE

Diagnostyka

Sygaty biezace Dodatkowe informacje
01.11,01.12 zadawanie ZEW1, zadawanie ZEW2
03.02 wybor bitu ZEW1/ZEW2 w pakiecie stowa binarnego

Funkcje programowe
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Schemat blokowy: wybor zrédta sygnatéw start, stop, kierunek dla EXT1

Rysunek ponizej przedstawia parametry decydujgce o wyborze zrodta polecen dla
sygnatéw startu, stopu oraz kierunku przy zewnetrznym miejscu sterowania ZEW1.

DI1 Wyboér
DI1 / Standardowe Wej/Wyj : <
DI6 / Standardowe Wej/Wyj DI6 C — ZEWT
DI7 do DI9 = Start/stop/
10.01 kierunek
DI1 / Wej/Wyj Zewn.Cyfrowe 1 Modut VP -
o '7 y Wej/Wyj =
DI2 / Wej/Wyj Zewn.Cyfrowe 1 Patrz grupa =
DI1 / Wej/Wyj Zewn.Cyfrowe 2 j 98 Moduty -
DI2 / Wej/Wyj Zewn.Cyfrowe 2 Opcjonalne. B
. . . Wybor magistrali
Modut komunikacyjny gniazdo 1 —Patrz “Sterowanie | KOMUNIK.
Kanat 0/karta RDCO _gopfzei magistrale | SEOWO STER.
Standardowe tgcze ModBus ___[omunitacying )
Panel Sterowania Klawiatura (Panel)

DI1 / Standardowe Wej/Wyj = Cyfrowe wejscie DI1 na standardowej listwie Wej/Wyj
DI1 / Wej/Wyj Zewn.Cyfrowe 1 = Cyfrowe wejécie DI1 w module rozszerzen Wej/Wyj cyfrowych 1

Schemat blokowy: wyboér zrédta zadawania dla EXT1

Rysunek ponizej przedstawia parametry decydujgce o wyborze zrodta zadawania
predkosci dla zewnetrznego miejsca zadawania ZEW1.

Al1 / Standard. Wej/Wyj Wybor
Al2 / Standard. Wej/Wyj - Al, Al2, Al3, DI3, Di4
AI3 / Standard. Wej/Wyj Al5. Al6 C\ — ZEW1
DI3 / Standard. Wej/Wyj DI11 I,Z)I12 ] Zadawanie
Dl4 / Standard. Wej/Wyj ’ 103 REF1 (obr/min)
Al1 / Wej/Wyj Zewn.Analog. j Moduty Wej/Wyj |
Al2 / Wej/Wyj Zewn.Analog. Patrz grupa —
DI1 / Wej/Wyj Zewn.Cyfr. 3 98 Moduty -
DI2 / Wej/Wyj Zewn.Cyfr. 3 }Opq"”a'”e-
Modut komunikacyjny gniazdo 1~ __|Vybor magistrali KOMUNIK.
Kanat O/karta RDCO —E::)'}Zzeit;r:;:g;% ZADAWANTE
Standardowe tgcze ModBus —komunikacyjng’ .
Panel Sterowania Klawiatura (Panel)

Al1 / Standardowe Wej/Wyj = Analogowe wejscie Al1 na standardowe;j listwie Wej/Wyj
Al1 / Wej/Wyj Zewn.Analogowe 1 = Analogowe wejscie Al1 w module rozszerzen Wej/Wyj analogowych 1

Funkcje programowe
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Rodzaje zadawania oraz przetwarzanie

Naped moze przyjmowac roznorodne sygaty zadajgce, dodatkowo poza
standardowym sygnatem z wejscia analogowego lub z panela sterowania.

* Warto$¢ zadana moze by¢ podana przez dwa wejscia cyfrowe: Jedno wejscie
zwieksza wartos¢ predkosci, drugie zmniejsza.

* Naped akceptuje bipolarny sygnat analogowy do zadawania predkoéci. Pozwala
to na sterowanie zaréwno predkoécig jak i kierunkiem obrotéw poprzez
pojedyncze wejscie analogowe. Minimalny sygnat oznacza maksymalng
predkos¢ wstecz, a maksymalny sygnat odpowiada maksymalnej predkosci do

przodu.

* Naped moze tworzy¢ sygnat zadajgcy z wykorzystaniem dwdch wejs¢
analogowych uzywajac réznych funkcji matematycznych: dodawanie,
odejmowanie, mnozenie, wybor mniejszej lub wigkszej wartosci sygnatu

analogowego.

* Naped moze tworzy¢ warto$¢ zadang taczac sygnat z wejscia analogowego
z sygnatem odbieranym z magistrali komunikacyjnej uzywajgc funkcji
matematycznych t.j. dodawanie i mnozenie.

Mozliwe jest skalowanie zewnetrznego zadawania w ten sposéb, ze minimalna
i maksymalna warto$¢ zadana odpowiada innym wartosciom predkosci obrotowej
niz predkos¢ maksymalna i minimalna.

Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 11 REFERENCE zrodto zadawania zewnetrznego, rodzaj oraz skalowanie
SELECT (WYBOR

ZADAWANIA)

Grupa 20 LIMITS (LIMITY)

Zakresy pracy (limity)

Grupa 22 ACCEL/DECEL
(PRZYSP/HAMOW )

Rampy czasowe dla przyspieszania i hamowania

Grupa 24 TORQUE CTRL
(REGULACJA MOMENTU)

Rampa czasowa dla zadawania momentu

Grupa 32 NADZOR

Nadzér zadawania

Diagnostyka
Sygnaly biezgce Dodatkowe informacje
01.11,01.12 Wartoéci zewnetrznego zadawania
Grupa 02 SYGNALY Warto$¢ zadana w réznych stanach procesu regulacii.
AKTUALNE
Parametr

Grupa 14 RELAY OUTPUTS
(WYJSCIA
PRZEKAZNIKOWE)

Aktywne zadawanie / utrata zadawania sygnalizowana wyj$ciem
przekaznikowym

Grupa 15 ANALOGUE
OUTPUTS (WYJSCIA
ANALOGOWE)

Wartos¢ zadana

Funkcje programowe
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Dostrojenie zadawania

Przy dostrajaniu zadawania, zewnetrzne, %-zadawanie (Zewnetrzne zadawanie
ZAD2) podlega korekcji zaleznie od mierzonej wartosci drugiej zmiennej
procesowej. Schemat blokowy ponizej przedstawia te funkcje.

Przet Wybor
maks. czestotliwosé¢ — Wybor
/ C\ Bezposrednio(3)
ks. predkos¢ ' maks moment —]
maies. prediose ) %zad— proporcjonal (2)
Wybor 99.04 (DTC) 40.18 o lwiny
Al Dodaw
A2 G 40.14 _ %zad
Mnoz. | %zad
40.16 —| o
PID noz.
40.15 o 4017 —] ><
re
40.01 | k ><
Wart. akt. 40.02 | ti
40.05 —| 40.03 itd /
: : 40.04 | dFiltT
40.07— Filtr 40.05 errIVInv
All —) 40.13 | rint
Al2 — 7‘1 - PIDmax | oh1
ﬁ:g: \L PIDmin | ol1
Al — 40.19
IMOT —
%zad = Warto$¢ zadana przed dostrojeniem
%zad’ = Warto$¢ zadana po dostrojeniu
maks. predko$¢= Par. 20.02 (lub 20.01 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wieksza)
maks. czestotliwos¢ = Par. 20.08 (lub 20.07 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wieksza)
maks. moment = Par. 20.14 (lub 20.13 jesli wartos¢ bezwzgledna jest wigksza)
Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
40.14 ... 40.18 Nastawy funkcji dostrojenia

40.01 ... 40.13, 40.19 nastawy bloku PID

(LIMITY)

Grupa 20 LIMITS

Limity pracy napedu

Funkcje programowe
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Przyktad

Naped napedza przenosnik. Jest to regulacja predko$ciowa, ale nalezy tu rowniez
uwzgledni¢ naprezenie materiatu. Jezeli mierzone naprezenie przekracza zadang
wartosc¢, predkos¢ zostanie minimalnie obnizona, i odwrotnie w przeciwnym
przypadku.

Aby osiggna¢ wymaganag korekcje predkosci uzytkownik:

» uaktywnia fukcje dostrojenia, ustawia punkt pracy korekcji oraz podigcza sygnat
pomiarowy tensometru

» dostraja parametry funkcji korekcji do wymaganego procesem poziomu.

Regulowany predkosciowo przenosnik

Rolki napedowe (ciggnace)
Pomiar naprezenia

Uproszczony schemat blokowy

Dodaw,
Zadawanie predkosci Dostrojona
warto$¢ zadanej

Pomiar PID predkoéci
naprezenia

Zadana wartos¢
naprezenia

Funkcje programowe
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Programowalne wejscia analogowe

Naped posiada trzy programowalne wej$cia analogowe: jedno wejscie napieciowe
(0/2 do 10 V lub -10 do 10 V) oraz dwa wejscia pragdowe (0/4 do 20 mA). Dwa
dodatkowe wejScia sg dostepne gdy wykorzysta sie opcjonalny modut
rozbudowujacy Wej/Wyj. Dla kazdego wejscia mozliwa jest inwersja, filtracja oraz
dostrojenie wartosci minimalnej i maksymalne;j.

Cykl aktualizacji stanu wejs¢é w standardowym programie aplikacyjnym

Wejscie

Cykl

Al / standardowe

6 ms

Al / rozbudowujace

6 ms (100 ms 1)

1)

Nastawy

Cykl aktualizacji przy funkcji pomiaru temperatury silnika. Patrz grupa 35 POMIAR TEMP SILNIKA.

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 11 REFERENCE
SELECT (WYBOR
ZADAWANIA)

Al jako zroédto zadawania

Grupa 13 ANALOGUE
INPUTS (WEJSCIA
ANALOGOWE)

Przetwarzanie standardowych wejs¢

30.01

Nadzér nad utratg sygnatu na Al

Grupa 40 REGULACJA
PID

Al jako zrodto sygnatu zadawania lub warto$ci biezacej w procesie regulaciji
PID

35.01 Al w procesie pomiaru temperatury silnika

40.15 Al w procesie dostrajania wartosci zadanej

42.07 Al przy funkcji kontroli hamulca mechanicznego

98.06 Aktywowanie opcjonalnych wejs¢ analogowych

98.13 Opcjonalne Al definicja typu sygnatu (bipolarny lub unipolarny)
98.14 Opcjonalne Al definicja typu sygnatu (bipolarny lub unipolarny)

Diagnostyka

Warto$¢ biezgca

Dodatkowe informacje

01.18, 01.19, 01.20

Wartosci standardowych wejsé

01.38, 01.39

Wartoéci opcjonalnych wej$¢

Grupa 09 ACTUAL
SIGNALS (SYGNALY

AKTUALNE)

Skalowana warto$¢ wejscia analogowego (warto$é, liczba catkowita, dla
funkcyjnych blokéw programowania)

Funkcje programowe
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Programowalne wyjscia analogowe

Standardowo dostepne sg dwa programowalne pragdowe wyjscia analogowe (0/4 do
20 mA), Dwa dodatkowe wyjscia sg dostepne gdy wykorzysta sie opcjonalny modut
rozbudowujgcy Wej/Wyj. Sygnaty wyj$¢ analogowych moga by¢ filtrowane,

odwracane.

Sygnaty wyjs¢ analogowych mogg by¢ proporcjonalne do predkosci silnika,
predkosci procesowej (skalowana predkosc silnika), czestotliwosci wyjsciowej,
pradu wyj$ciowego, momentu silnika, mocy na wale silnika itd.

Mozliwy jest zapis warto$ci wyj$cia analogowego przez magistrale komunikacyjna.

Cykl aktualizacji stanu wyj$¢é w standardowym programie aplikacyjnym

Wyjscie

Cykl

AO / standardowe

24 ms

AO / rozbudowujacy

24 ms (1000 ms 1)

" Cykl aktualizacji przy funkcji pomiaru temperatury silnika. Patrz grupa 35 POMIAR TEMP SILNIKA.

Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 15 ANALOGUE
OUTPUTS (WYJSCIA

Warto$¢ AO wybor i przetwarzanie (standardowe wyijscia)

ANALOGOWE)
30.20 Reakcja przy sterowaniu zdalnym wyjscia analogowego AO przy przerwie w
komunikacji

30.22 Nadzér wykorzystania opcjonalnych AO
Grupa 35 POMIAR AO przy funkcji pomiaru temperatury silnika
TEMP SILNIKA
Grupa 96 Opcjonalne AO wybor wartosci i przetwarzanie
ZEWNETRZNE AO
Grupa 98 MODULY Aktywacja opcjonalnych Wej/Wyj
OPCJONALNE

Diagnostyka

Warto$¢ biezgca

Dodatkowe informacje

01.22,01.23

Warto$ci standardowych wyjs¢ analogowych

01.28, 01.29

Wartosci opcjonalnych wyjs¢ analogowych

Ostrzezenia

IO CONFIG /CONF
WE/WY

Niewtasciwe uzycie opcjonalnych Wej/Wyj

Funkcje programowe
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Programowalne wejscia cyfrowe

Naped posiada standardowo szes¢ programowalnych wejs¢ cyfrowych. Szesé
dodatkowych wejs¢ jest dostepnych jezeli wykorzysta sie opcjonalne moduty
rozbudowujgce Wej/Wyj cyfrowych.

Cykl aktualizacji stanu wejs¢ w standardowym programie aplikacyjnym

Nastawy

Wejscie Cykl

Dl / standardowe 6 ms

DI / rozbudowujacy 12 ms

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 10 START/STOP/
DIR (START/STOP/KIER)

DI jako zrodto polecen start, stop, kierunek

Grupa 11 REFERENCE
SELECT (WYBOR
ZADAWANIA)

DI przy wyborze zadawania lub jako zrodto sygnatu zadajgcego

Grupa 12 CONSTANT
SPEEDS (PREDKOSCI
STALE)

DI przy wyborze predkosci statych

Grupa 16 SYST CTRL
INPUTS (WEJSCIA
STERUJACE SYSTEMU)

DI jako zewnetrzny sygnat Zezwolenia na Bieg, Kasowania Btedu lub
Zmiany makroaplikaciji

21.01

DI jako sygnat wyboru rampy czasowej przyspieszania’/hamowania

30.03 DI jako zrodto zewnetrznego sygnatu btedu

30.05 DI przy funkcji kontroli przegrzania silnika

30.22 Nadzér wykorzystania opcjonalnych Wej/Wyj

40.20 DI jako sygnat aktywacji funkcji uspienia (przy regulacji PID )

42.02 DI jako sygnatu potwierdzenia zadziatania hamulca mechanicznego
98.03 ... 96.05 Aktywacja opcjonalnych modutéw rozbudowujgcych Wej/Wyj cyfrowych
98.09 ... 98.11 Nadawanie nazw opcjonalnym wej$ciom cyfrowym w programie

aplikacyjnym

Diagnostyka

Wartos¢ biezgca

Dodatkowe informacje

01.17

Wartosci standardowych wejsé cyfrowych

01.40

Wartosci opcjonalnych wejs¢ cyfrowych

Ostrzezenie

IO CONFIG /CONF WE/
WY

Niewtasciwe uzycie opcjonalnych Wej/Wyj

Btad

/0 COMM ERR /BL KOM
WE/WY (7000)

Utrata komunikacji z modutem Wej/Wyj
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Programowalne wyjscia przekaznikowe

Standardowo naped posiada trzy programowalne wyjscia przekaznikowe. Szes¢
dodatkowych wyjs¢ moze by¢ dodanych przy uzyciu opcjonalnych modutéw
rozbudowujgcych Wej/Wyj cyfrowych. Mozliwe jest zaprogramowanie jaka
informacja jest sygnalizowana poprzez wyjscie przekaznikowe: gotéw, bieg, btad,
ostrzezenie, utyk silnika itd.

Mozliwy jest zapis stanu przekaznika poprzez szeregowe fgcze komunikacyjne.

Cykl aktualizacji stanu wyjsé w standardowym programie aplikacyjnym

Wyijscie Cykl
RO / standardowe 100 ms
RO / rozbudowujgcy 100 ms

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa 14 RELAY RO wybor warto$ci (sygnatu) i czas zadziatania
OUTPUTS (WYJSCIA
PRZEKAZNIKOWE)
30.20 Reakcja przy sterowaniu zdalnym wyjscia przekaznikowego przy przerwie
w komunikacji
Grupa 42 RO przy sterowaniu hamulca mechanicznego
STEROWANIE
HAMULCEM
Grupa 98 MODULY Aktywacja opcjonalnych wyjs¢ przekaznikowych
OPCJONALNE

Diagnostyka

Warto$¢ biezaca Dodatkowe informacje
01.21 Stan standardowych wyj$¢ przekaznikowych
01.41 Stan opcjonalnych wyj$¢ przekaznikowych

Funkcje programowe
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Sygnaly biezace

Dostepnych jest wiele sygnatéw biezacych:

Czestotliwo$¢ wyjsciowa napedu, prad, napiecie i moc

Predkos¢ silnika oraz moment na wale

Napiecie sieci oraz napiecie w obwodzie DC
Aktywne miejsce sterowania (Lokalne, ZEW1 lub ZEW?2)

Wartosci zadane

Temperatura napedu

Licznik czasu pracy (h), licznik kWh

Stan Wej/Wyj analogowych i cyfrowych

Warto$¢ biezaca w regulatorze PID (jezeli wybrana jest makroaplikacja PID)

Trzy sygnaty mogg by¢ jednoczeénie wyswietlane na wyswietlaczu panelu
sterujgcego. Mozliwy jest rowniez odczyt tych wartosSci sygnatow poprzez tgcze
komunikacji szeregowej lub poprzez wyjscia analogowe.

Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 15 ANALOGUE
OUTPUTS (WYJSCIA
ANALOGOWE)

Wybdr sygnatu biezgcego doprowadzonego do wyjécia analogowego

Grupa 92 D SET TR
ADDR /ADR TR ZB
DANYCH

Wybdr sygnatu biezagcego wprowadzonego do zbioru danych (komunikacja
szeregowa)

Diagnostyka

Warto$¢ biezgca

Dodatkowe informacje

Grupa 01 ACTUAL
SIGNALS (SYGNALY
AKTUALNE) ... 09
ACTUAL SIGNALS
(SYGNALY
AKTUALNE)

Lista sygnatow biezgcych

Funkcje programowe
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Identyfikacja silnika

Wysokie parametry regulacji silnika w DTC (Bezposrednie Sterowanie Momentem)
oparte sg na doktadnym modelu matematycznym silnika okreslanym w czasie
uruchamiania silnika.

Identyfikacja silnika przez Magnesowanie odbywa sie automatycznie przy
pierwszym uruchomieniu silnika. W czasie pierwszego uruchomienia silnik jest
magnesowany przez kilka sekund przy zerowej predkosci, umozliwia to stworzenie
modelu silnika. Ta metoda identyfikacji jest wystarczajgca w wiekszos$ci aplikacji.

Dla wymagajacych aplikacji mozna przeprowadzi¢ oddzielny Bieg Identyfikacyjny.

Nastawy
Parametr 99.10.

Przejscie przez zaniki napiecia zasilania

Jesli nastgpi zanik napiecia zasilania, naped bedzie kontynuowat prace korzystajgc
z energii kinetycznej wirujgcego silnika. Naped bedzie pracowat tak dtugo jak silnik
bedzie wirowat i generowat energie do napedu. Naped moze kontynuowac prace po
przerwie zasilania, jesli gltbwny stycznik zasilania pozostanie zamkniety.

(AR 0 0 0 0 0 AR USieCi
™M fout Ubc
(Nm) (Hz) (Vd.c.) Upa
160 80 520
120 60 390
80 40 260 - fout
A
N [
I P TM
40 20 130 L N\
{(s)
1.6 4.8 8 11.2 14.4

Upc= Napiecie obwodu posredniego napedu, f,,; = czestotliwos¢ wyjsciowa napedu,

Tm = moment na wale silnika

Utrata zasilania przy znamionowym obcigzeniu(f,,;= 40 Hz). Napigcie obwodu posredniego DC spada
do minimalnej dopuszczalnej wartosci . Regulator podtrzymuje napiecie na ustalonym minimalnym
poziomie tak dtugo jak wytgczone jest napiecie zasilania. Naped steruje silnikiem w trybie pracy
generatorowej. Predko$¢ silnika spada, ale naped pozostaje sterowalny tak dtugo, jak silnik posiada
wystarczajgca ilos¢ energii kinetyczne;j.

Uwaga: Wykonania szafowe napedow wyposazone w opcjonalny stycznik gtbwny
posiadajg obwod podtrzymania, ktéry utrzymuje zamkniety obwdd sterowania
stycznika w czasie krétkich przerw zasilania. Dopuszczalny okres przerwy

w zasilaniu jest regulowany. Fabrycznie ustawia sie go na pie¢ sekund.

Funkcje programowe
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Automatyczny Start

Od momentu gdy naped zidentyfikuje stan silnika, jest to kilka milisekund , naped
jest w gotowosci do startu. Nie ma opoznien ponownego startu. Dzieki temu
uruchomienie np. pomp turbinowych jest proste.

Nastawy
Parametr 21.01.

Magnesowanie pradem statym (DC)

Kiedy aktywne jest Magesowanie DC, naped automatycznie magnesuje silnik przed
uruchomieniem. Funkcja ta gwarantuje najwyzszy mozliwy moment rozruchowy
silnika, az do 200% momentu znamionowego silnika. Dobierajgc czas
magnesowania wstepnego mozliwa jest synchronizacja startu silnika np. ze
zwalnianiem hamulca mechanicznego. Funkcja automatycznego startu nie moze
by¢ jednocze$nie aktywna z funkcjg magnesowania DC.

Nastawy
Parametry 21.01i 21.02.

Trzymanie pradem statym (DC)
Predko$c

Funkcje trzymania prgdem statym DC aktywuje Silhika
sie, gdy konieczne jest zablokowanie watu silni- Trzymanie DC
ka przy predkosci zerowej. Kiedy warto$¢ zada- | |
na i predkos¢ silnika osiggnie poziom predkoéci R REEEEE /
trzymania DC, naped zatrzymuje silnik i zaczyna - ‘ t
zataczaé napiecie state do silnika. Gdy warto$é %?gg,?{)%’g’,-e |
zadana powréci powyzej poziomu predkosci trzy-
mania DC, naped wraca do normalnej pracy.

Nastawy
Parametry 21.04, 21.05, i 21.06.

Funkcje programowe
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Hamowanie strumieniem

Naped pozwala osiggng¢ krotszy czas hamowania poprzez podniesienie poziomu
magnesowania silnika. Podnoszac warto$¢ strumienia w silniku, energia
generowana w trakcie hamowania silnika moze by¢ zamieniona na energie cieplng
w silniku. Ta funkcja jest uzyteczna w silnikach o mocach ponizej 15 kW.

Predko$¢ Ts
silfika 7, (%)

60 Tgr = Moment hamowania
Brak hamowania 7 Ty =100 Nm

/étrumieniem

40: Hamowanie strumieniem
20+

Hamowanie 1 Brak hamowania strumieniem

strumieniem t(s)

T T T T T f (HZ)
50 HZ/60 Hz

Moment hamowania (%)
120 - -

80 -

Znamionowe moce
silnikdw

@ 2.2kW

@ 15 kw

(3® 37 kw

® 75 kw

() 250 kW

0 [ . : ‘ ‘ ' f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Naped nieustannie monitoruje stan silnika, réwniez w trakcie hamowania
strumieniem. Dlatego, hamowanie strumieniem moze by¢ uzyte zarbwno przy
zatrzymywaniu silnika, jak i zmianie predkosci. Innymi zaletami hamowania
strumieniem sa:

* Hamowanie nastepuje natychmiast po podaniu polecenia stop. Funkcja ta nie
wymaga oczekiwania na redukcje strumienia przed rozpoczeciem hamowania.

» Efektywne jest chtodzenie silnika. Prad stojana silnika narasta w trakcie
hamowania strumieniem, nie narasta natomiast prad wirnika. Stojan chtodzi
sie znacznie bardziej efektywnie niz wirnik .

Nastawy
Parametr 26.02.
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Optymalizacja strumienia

Optymalizacja strumienia redukuje catkowite zuzycie energii i poziom hatasu
wytwarzany przez silnik, gdy naped pracuje ponizej znamionowego obcigzenia.
Catkowita sprawno$¢ (silnik i naped) moze by¢ zwiekszona od 1% do 10%

w zalezno$Sci od momentu obcigzenia i predko$ci.

Nastawy
Parametr 26.01.

Funkcje programowe
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Rampy czasowe przyspieszania i hamowania

Dostepne sg dwie wybierane przez uzytkownika pary ramp czasowych
przy$Spieszania i hamowania. Mozliwe jest nastawienie czaséw przyspieszania/
hamowania oraz ksztattu rampy. Przetgczanie pomiedzy dwoma rampami moze
odbywac sie poprzez wejscie cyfrowe.

Dostepnymi alternatywnie ksztattami ramp sg

Liniowa oraz Krzywa S. »
Predkos$c

Liniowa: odpowiednia dla napedéw silnika
wymagajacych zréwnowazonego lub wolnego
przyspieszania’hamowania. Liniowa/

. Krzywa S

Krzywa S: Idealna dla przenosnikow
przenoszgcych kruche fadunki lub w innych
aplikacjach gdzie wymagana jest tagodna zmiana
predkosci.

2 t(s)

Nastawy
Grupa parametrow 22 ACCEL/DECEL.

Predkosci krytyczne
Funkcje Predkos$ci Krytycznych wykorzystuje sie w aplikacjach gdzie konieczne
staje sie unikniecie okreslonych predkosci lub zakresow predkosci silnika z powodu
wystepujgcych problemoéw z rezonansem mechanicznym.
Nastawy
Grupa parametrow 25 CRITICAL SPEEDS.

Predkosci state

Mozliwe jest zdefiniowanie 15 predkosci statych. Predkosci state wybierane sg
poprzez wejscia cyfrowe. Aktywacja predkosci statej jest nadrzedna dla
zewnetrznego zadawania predkosci.

Nastawy
Grupa parametréow 12 CONSTANT SPEEDS.

Funkcje programowe
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Strojenie regulatora predkosci

W czasie identyfikacji silnika regulator predkosci jest automatycznie dostrajany.
Mozliwe jest rowniez reczne dostrojenie parametréw regulatora: wzmocnienia,
statych czasowych catkowania i r6zniczkowania, lub tez zezwolenie na dokonanie
oddzielnego Automatycznego Strojenia regulatora predkosci. W trakcie Strojenia
Automatycznego, regulator predkoéci jest dostrajany w oparciu o obcigzenie oraz
inercje silnika i napedzanego urzadzenia. Rysunek ponizej przedstawia odpowiedz
regulatora na skokowg zmiane zadanej predkosci (typowo, 1 do 20%).

n o

ny /0
A : Niedokompensowany t
B : Normalnie dostrojony (automatyczne strojenie)
C : Normalnie dostrojony (recznie). Lepsze parametry dynamiczne niz w B
D : Przekompensowany regulator predkosci

Rysunek ponizej przedstawia uproszczony schemat blokowy regulatora predkosci.
Wyjécie tego regulatora jest zrédtem zadawania dla regulatora momentu.

Czton rézniczkujacy

kompensacja
[\ przyspieszenia

Czton
Zadawanie +_ Sygnat proporcjonalny, + é; Zadawanie
predkosci T btedu catkowania + momentu

Czion

rézniczkujacy
Obliczona biezaca
predkosc

Nastawy

Grupa parametrow 23 SPEED CTRL i 20 LIMITS.
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Dane dotyczace osiggow regulatora predkosci

Sygnaty biezgce 01.02.

63

Tabela ponizej pokazuje typowe osiggi regulatora predkosci, gdy uzywane jest
sterowanie DTC - Bezposrednie Sterowanie Momentem.

Regulacja Bez enkodera Z enkoderem
Predkosci potozenia potozenia
Btad statyczny +0.1do0.5% +0.01 %
predkosci, % z ny (10% poslizgu

Znamionowego)
Dynamiczny btad | 0.4 %sek.* 0.1 %sek.”
predkosci

*dynamiczny btad predkosci zalezy od dostrojenia

regulatora predkosci.

Dane dotyczace osiggow regulacji momentu

Sterowanie

T (%
T (%)

Tois
100 + obcigzenia

t(s)
0.1 -0.4 %sek
NaktNzad

NN

Ty = znamionowy moment silnika
ny = znamionowa predkos$c silnika
nakt = predkosc¢ biezgca

Nyaq = predko$c zadana

Naped pozwala na precyzyjng regulacje momentu bez koniecznosci stosowania
sprzezenia zwrotnego od watu silnika. Tabela ponizej pokazuje typowe wyniki dla
regulacji momentu, gdy uzywane sterowanie DTC - Bezposrednie Sterowanie

Momentem.
Regulacja Bez enkodera Z enkoderem
Momentu potozenia potozenia
Btad liniowosci +4 %* +3%
Powtarzalno$¢ +3 %* +1%
(btad)
Czas narastania | 1do5ms 1do5ms

momentu

*Przy pracy w poblizu zerowej czestotliwosci, btgd moze

by¢ wigkszy.

Skalarne

L (%
TN(o)
100 + 7—zad/'\
90 |----}-- 7—ak‘c
10-|- - - - '
<5ms t(s)

Ty = znamionowy moment silnika
T,ag = zadany moment
Tokt = biezacy moment

Mozliwy jest wybor Sterowania Skalarnego silnikiem zamiast Bezposredniego
Sterowania Momentem (DTC). W trybie Sterowania Skalarnego naped jest
sterowany z zadawaniem czestotliwosci. Powtorzenie wynikow regulaciji
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uzyskiwanych w domyslej metodzie regulacji silnika, Bezposredniego Sterowania
Momentem (DTC), jest nie do uzyskania w trybie Sterowania Skalarnego.

Stosowanie Sterowania Skalarnego zaleca sie tylko w specjalnych aplikacjach:

+ W wielosilnikowych napedach: 1) jezeli obcigzenie nie jest rbwno dzielone
pomiedzy silniki, 2) jezeli silniki sg roznych wielkosci, lub 3) gdy silniki bedg
zmieniane po przeprowadzeniu identyfikaciji silnika

* Gdy prad znamionowy silnika jest mniejszy niz 1/6 prgdu znamionowego
przemiennika czestotliwosci

+ Jezeli naped jest uzywany bez podtgczonego silnika (np. do testéw)

* Przemiennik czestotliwosci steruje Srednionapieciowym silnikiem poprzez
transformator podwyzszajacy.

W trybie pracy skalar pewne standardowe funkcje nie sg dostepne.

Nastawy
Parametr 99.04.

Kompensacja IR przy sterowaniu skalarnym

Kompensacja IR jest aktywna tylko w trybie

sterowania silnikiem Skalar (patrz rozdziat Napigcie silnika
"Sterowanie Skalarne” powyzej). Gdy aktywna
jest Kompensacja IR, naped daje dodatkowe Kompensacja IR
zwiekszenie napiecia silnika przy matych
predkosciach. Kompensacja IR jest uzyteczna w
aplikacjach wymagajgcych duzego momentu
startowego. W sterowaniu DTC, Kompensacja IR ~— Brak kompensacji

nie jest dostepna/potrzebna. f(Hz)

Nastawy
Parametr 26.03.

Heksagonalny strumien silnika

Typowo naped steruje strumieniem silnika w ten sposéb, ze wirujgcy wektor
strumienia obraca sie wg kotowego wzorca. Jest to idealne rozwigzanie

w wiekszosci aplikacji. Gdy silnik pracuje powyzej punktu ostabienia pola (FWP,
typowo 50 lub 60 Hz), nie jest mozliwe osiggniecie 100% napiecia wyj$ciowego.
Przecigzalno$¢ momentem napedu jest nizsza niz przy petnym napieciu.

Jezeli wybrano heksagonalne sterowanie strumieniem, strumien silnika jest
sterowany w obszarze ponizej punktu ostabienia pola (FWP) wg wzorca kotowego,
natomiast w obszarze ostabienia pola wg wzorca heksagonalnego. Zastosowany
wzorzec sterowania zmienia sie stopniowo gdy wzrasta czestotliwos¢ od 100% do
120% czestotliwosci punktu ostabienia pola (FWP). Uzywajac heksagonalnego
wzorca strumienia mozna uzyska¢ maksymalne napiecie wyj$ciowe. Chwilowa
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zdolnos¢ przecigzeniowa jest wieksza niz przy kotowym wzorcu sterowania
strumieniem, ale ciggta obcigzalnosc¢ jest mniejsza w zakresie czestotliwoéci od
FWP do 1.6 - FWP, wskutek wzrostu strat.

Nastawy
Parametr 26.05.

Programowalne funkcje zabezpieczen

Al<Min

Al<Min funkcja to definiuje zachowanie przemiennika czestotliwosci gdy sygnat
wejscia analogowego spadnie ponizej zadanego minimum.

Nastawy
Parametr 30.01.

Utrata Panela

Funkcja Utraty Panela definiuje zachowanie przemiennika czestotliwosci gdy panel
sterujgcy jest aktywnym miejscem sterowania i gdy nastgpi przerwa w komunikacji
pomiedzy panelem sterowania, a napedem.

Nastawy
Parametr 30.02.

Biad zewnetrzny

Mozliwy jest nadzér nad zewnetrznym btedem, poprzez zdefiniowanie jednego
wejscia cyfrowego jako zrodta sygnatu btedu zewnetrznego.

Nastawy
Parametr 30.03.

Ochrona termiczna silnika

Silnik moze by¢ chroniony przed przegrzaniem poprzez aktywacje funkcji Ochrony
Termicznej Silnika oraz wybo6r jednej z dostepnych metod ochrony.

Metody Ochrony Termicznej Silnika oparte sg ha modelu termicznym silnika lub na
sygnalizacji przegrzania silnika pochodzgcym z termistora silnika.

Model termiczny silnika
Naped oblicza temperature silnika opierajac sie na nastepujgcych zatozeniach:
1) Silnik w momencie zatgczenia zasilania jest w temperaturze otoczenia 30 xC .

2) Temperatura silnika jest obliczana w oparciu o zdefiniowane przez uzytkownika
lub obliczone automatycznie termiczng statg czasowg silnika i krzywg obcigzenia
silnika (patrz rysunek na nastepnej stronie). Krzywa obcigzenia silnika powinna
by¢ doregulowana gdy temperatura otoczenia jest wyzsza niz 30 °C.
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Obcigzenie Prad Punkt zatamania
silnika Silnika 150 | ;
100% (%) ' Krzywa obcigzenia silnika
100 f
50 ™™\ :
Wzrost . . t Obcigzenie przy zerowej predkosci
temperatury ' ' '
I 5 Predkosé
100% .
63% 1 - - /_\

—

Termiczna Stata Czasowa tSiInika

Uzycie termistora silnika

Mozliwe jest wykrycie przegrzania silnika przez podtgczenie termistora silnika (PTC)
pomiedzy zasilanie +24 VDC wyprowadzone na listwie napedu, a wejscie cyfrowe
DI6. Przy normalnej temperaturze pracy rezystancja termistora powinna by¢ nizsza
niz 1.5 kohm (prgd 5 mA). Naped zatrzymuje silnik sygnalizujgc btad jezeli
rezystancja termistora przekracza 4 kohm. Instalacja musi by¢ wykonana zgodnie z
normami dotyczgcymi ochrony przed porazeniem.

Nastawy
Parametry 30.04 do 30.09.

Uwaga: Mozliwe jest rowniez aktywowanie funkcji pomiaru temperatury silnika.
Patrz rozdziat “Pomiar temperatury silnika poprzez standardowy interfejs
Wej/Wyj”’ na str. 76 oraz “Pomiar temperatury silnika poprzez modut rozszerzen
Wej/Wyj analogowych” na str. 78

Ochrona przed utykiem

Przemiennik czestotliwosci chroni silnik przed utykiem. Mozliwe jest dostrojenie
limitéw nadzoru (czestotliwo$ci, czasu) oraz wybor reakcji napedu na wystgpienie
utyku silnika (sygnalizacja ostrzezenia / sygnalizacja btedu i zatrzymanie silnika lub
brak reakciji).

Wartosci graniczne dla momentu obrotowego i dla pradu, ktore definiujg wartosci
graniczne dla utyku muszg by¢ ustawione zgodnie z maksymalnym obcigzeniem
wystepujgcym w danym zastosowaniu. Uwaga: warto$¢ graniczna dla utyku jest
ograniczona przez wartos¢ graniczng pradu wewnetrznego okreslong parametrem
03.04 TORQ_INV_CUR_LIM.

Kiedy aplikacja osiggnie warto$¢ graniczng dla utyku i czestotliwos¢ wyjsciowa
napedu jest ponizej czestotliwosci utyku nastepuje uaktywnienie btedu po uptywie
czasu opoOznienia dla utyku.

Nastawy
Parametry 30.10 do 30.12.
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Parametry 20.03, 20.13 oraz 20.14 (definiujg wartosci graniczne dla utyku).

Ochrona przed utrata obcigzenia

Utrata obcigzenia silnika moze by¢ sygnatem nieprawidtowego stanu regulowanego
procesu. Przemiennik czestotliwo$ci zapewnia ochrone przed utratg obcigzenia
chronigc w ten spos6b urzadzenia i proces w stanach awaryjnych. Nastawiane sg
limity krzywej niedocigzenia i czasu niedocigzenia jak réwniez reakcja napedu na
stan utraty obcigzenia (sygnalizacja ostrzezenia / sygnalizacja btedu i zatrzymanie
silnika lub brak reakgji).

Nastawy
Parametry 30.13 do 30.15.

Utrata fazy silnika

Funkcja utraty fazy silnika monitoruje stan potgczen kabli silnikowych. Funkcja ta
jest szczegolnie uzyteczna w momencie startu silnika: jezeli przemiennik
czestotliwosci wykryje, ze ktorykolwiek z przewodow fazowych silnika jest
niepodtaczony nie pozwala na start silnika. Funkcja ta nadzoruje réwniez stan
potgczen w trakcie normalnej pracy silnika.

Nastawy
Parametr 30.16.

Ochrona przed doziemieniem
Ochrona przed doziemieniem wykrywa btedy doziemienia w silniku i kablach silnika.

Ochrona przed doziemieniem oparta jest na pomiarze prgdu uptywu do ziemi
mierzonego w sumacyjnym transformatorze prgdowym na wyjsciu przemiennika
czestotliwosci.

» Btedy doziemienia w obwodach zasilania sieciowego nie aktywujg ochrony.
* W uziemionych sieciach, ochrona aktywuje sie w ciggu 200 mikrosekund.

» W sieciach izolowanych, pojemnos¢ sieci zasilania powinna wynosic 1 mikrofarad
lub wiece;.

* Pojemnosciowy prad w ekranowanym miedzianym kablu silnikowym dla dtugosci
do 300 metréw nie aktywuje ochrony.

* Ochrona przed doziemieniem jest de-aktywowana kiedy naped zostaje
zatrzymany.

Uwaga: Dla przytgczonych do panelu sterowania modutéw przemiennikowych
sygnalizacja btedu doziemienia jest : CUR UNBAL xx. Patrz rozdziat “Identyfikacja i
lokalizacja btedow” na str. 201.

Nastawy
Parametr 30.17.
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Biad komunikacji

Funkcja nadzoru Btedow komunikaciji kontroluje komunikacje pomiedzy
przemiennikiem czestotliwosci, a zewnetrznym urzgdzeniem sterujgcym
(np. modutem komunikacji szeregowej).

Nastawy
Parametry 30.18 do 30.21.

Nadzor opcjonalnych Wej/Wyj

Funkcja nadzoruje prace opcjonalnych analogowych i cyfrowych wejs¢ / wyjs¢
w programie aplikacyjnym, ostrzega gdy nie dziata komunikacja z wejsciami
i wyjsciami.
Nastawy
Parametr 30.22.

Zaprogramowane funkcje bledow

Przetezenia

Limit samoczynnego wytgcznika przetezeniowego napedu wynosi od 1.65 do 2.17 -
Imaks W zaleznosci od typu napedu.

Przepigecie DC

Limit wytgcznika przepieciowego DC wynosi 1.3 X Uqnaks, 99zie Uqmaks j€st
maksymalng wartoscig napiecia sieci. Dla napgedow 400 V , Uqaks WYnosi 415 V.
Dla napedow 500 V , Uqpmaks Wynosi 500 V. Dla napedow 690 V, Uq ks j€St 690 V.
Biezgca warto$¢ napiecia w obwodzie posrednim DC odpowiadajgca limitowi
wytacznika przepigeciowego wynosi 728 VDC dla napedow 400 V , 877 VDC dla
napedéw 500V , oraz 1210 VDC dla napedéw 690 V.

Spadek napiecia DC

Limit wytgcznika ochrony podnapigciowej DC wynosi 0.65 - Uqmin, 9dzie Uqmin jest
minimalng wartoscig napiecia sieci. Dla jednostek 400 V i 500 V, Uqpin Wynosi

380 V. DIa 690 V , Uqnin jest to 525 V. Biezgca wartos¢ napiecia w obwodzie
posrednim DC odpowiadajgca limitowi wytgcznika ochrony podnapieciowej wynosi
334 VDC dla jednostek 400 V i 500 V oraz 461 VDC dla 690 V.

Temperatura napedu

W napedzie nadzorowana jest temperatura modutu przemiennika. Istniejg dwa
poziomy nadzorowanej temperatury: poziom ostrzezenia i poziom wytgcznika
ochrony termiczne.

Rozbudowana funkcja monitorowania temperatury napedu w przemiennikach
czestotliwosci serii ACS800-U2, -U4 i -U7 dla rozmiaréw R7 oraz R8

Tradycyjnie funkcja monitorowania temperatury napedu bazuje na pomiarze
temperaturu przy pomocy tranzystora mocy IGBT (IGBT = Insulated Gate Bipolar
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Transistor = tranzystor bipolarny z izolowang bramka); tak pomierzona temperatura jest
poréwnywana z ustawiong statg wartoscig graniczng maksymalnej temperatury
IGBT. Jednakze pewne nienormalne warunki, jak np. awaria wentylatora chtodzenia,
niewystarczajgcy przeptyw powietrza chtodzgcego lub zbyt wysoka temperatura
otoczenia mogg prowadzi¢ do wystgpienia zbyt wysokiej temperatury wewnatrz
modutu przemiennika, ktérej tradycyjne monitorowanie temperatury nie wykrywa.
Rozbudowana funkcja monitorowania temperatury napedu poprawia ochrone
napedu wtadnie w takich sytuacjach.

Funkcja ta monitoruje temperature modutu przemiennika przez cykliczne
sprawdzanie czy mierzona przez IGBT temperatura nie jest nadmierna przy
uwzglednieniu biezgcych wartosci pradu obcigzenia, temperatury otoczenia, oraz
innych czynnikéw ktore wptywajg na wzrost temperatury wewngtrz modutu
przemiennika. Do wyliczenia temperatury odniesienia jest wykorzystywane
zdefiniowane empirycznie réwnanie, ktére symuluje normalne zmiany temperatury w
module przemiennika w zalezno$ci od obcigzenia. Przemiennik czestotliwosci
generuje komunikat ostrzezenia kiedy temperatura wewnatrz tego modutu
przekroczy ustawiong warto$¢ graniczng, a zadziatanie zabezpieczenia i wytgczenie
napedu nastepuje gdy ta warto$¢ graniczna zostanie przekroczona o 5 °C.

Uwaga: Rozbudowana funkcja monitorowania temperatury napedu jest dostepna
tylko dla ACS800-U2, -U4 oraz -U7, rozmiar R7 oraz R8 ze standardowym
Oprogramowaniem Sterowania wersja ASXR730U (lub wersja pézniejsza).

Typy napedow, dla ktorych jest dostepna rozbudowana funkcja monitorowania
temperatury napedu:

ACS800-Ux-0080-2
-0100-2
-0120-2
-0140-2/3/7
-0170-2/3/517
-0210-2/3/5/7
-0230-2
-0260-2/3/5/7
-0270-5
-0300-2/5
-0320-3/5/7
-0400-3/5/7
-0440-3/5/7
-0490-3/5/7
-0550-5/7
-0610-5/7
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Nastawy

Parametr Informacje dodatkowe

95.10 TEMP INV AMBIENT Temperatura otoczenia

Diagnostyka

Ostrzezenie / Biad Informacje dodatkowe

INV OVERTEMP Zbyt wysoka temperatura modutu przemiennika
Zwarcie

W przemienniku czestotliwosci istnieje wydzielony obwod ochrony do nadzoru kabli
silnikowych oraz zwar¢ na wyjsciu inwertera. W razie wystgpienia zwarcia
przemiennik nie wystartuje sygnalizujgc btad zwarcia.

Utrata fazy zasilania

Uktad ochrony przed utratg fazy zasilania nadzoruje obwod zasilania sieciowego
wykrywajgc tetnienia w obodzie posrednim. W przypadku utraty fazy zasilajgcej
tetnienia narastajg. Przemiennik zatrzymuje sie sygnalizujgc btgd, gdy tetnienia
przekraczajg 13%.

Temperatura ptyty sterowania
Naped nadzoruje temperature ptyty sterowania i generuje komunikat btedu
CTRL B TEMP kiedy temperatura tej ptyty przekroczy 88°C.

Przekroczenie czestotliwosci

Gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przekroczy zadany limit, naped jest zatrzymywany

i sygnalizowany jest btad. Zadany poziom wynosi 50 Hz powyzej dopuszczalnego
maksymalnego limitu predkosci (przy aktywnym sterowaniu DTC) lub limitu
czestotliwosci (przy aktywnym sterowaniu Skalar).

Wewnetrzny biad

Gdy przemiennik czestotliwosci wykryje wewnetrzny btad, naped jest zatrzymywany
i sygnalizowany jest bigd.

Zakresy pracy

ACS800 posiada programowalne limity predkosci, pradu (maksimum), momentu
(maksimum) oraz napigcia obwodu DC.

Nastawy

Grupa parametréw 20 LIMITS.
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Limit mocy

Maksymalna dopuszczalna moc silnika wynosi 1.5 - Pq lub Pt W zalezno$ci od
tego ktora warto$¢ jest wieksza (zalezy od typu napedu). Jezeli limit jest
przekroczony moment silnika jest automatycznie ograniczany. Funkcja ta chroni
mostek wejsciowy przemiennika czestotliwosci przed przecigzeniem.

Automatyczne kasowanie

Przemiennik czestotliwosci moze automatycznie kasowac btedy przetezenia,
przepiecia, spadku napiecia oraz zaniku sygnatu analogowego. Automatyczne
kasowanie musi by¢ aktywowane przez uzytkownika.

Nastawy
Grupa parametrow 31 AUTOMATIC RESET.
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Funkcje nadzoru

Naped monitoruje, czy pewne wybrane przez uzytkownika zmienne znajdujg sie w
zdefiniowanym zakresie. Uzytkownik moze ustawic limity predkosci, pradu itp.

Funkcje nadzoru dziatajg na poziomie czasowym 100 milisekund.

Nastawy
Grupa parametréw 32 SUPERVISION.

Diagnostyka

Sygnaly biezgce Dodatkowe informacje

03.02 Nadzér limitu sygnalizowany jest bitami w packed boolean word
03.04 Nadzér limitu sygnalizowany jest bitami w packed boolean word
03.14 Nadzor limitu sygnalizowany jest bitami w packed boolean word
Grupa 14 RELAY Nadzér limitu sygnalizowany jest stanem wyjScia przekaznikowego
OUTPUTS (WYJSCIA

PRZEKAZNIKOWE)

Blokada parametréow

Uzytkownik moze zablokowa¢ mozliwos¢ zmian nastaw parametréw poprzez
aktywowanie blokady parametrow.

Nastawy
Parametry 16.02 i 16.03.

Regulacja PID zmiennej procesowej

W napedzie wbudowany jest regulator PID. Regulator ten moze by¢ uzyty do
sterowania zmiennymi procesowymi takimi jak: ciSnienie, przeptyw, poziom ptynu.

Gdy aktywna jest regulacja procesu PID, sygnat wartosci zadanej procesu (punkt
pracy) podtgczany jest do napedu zamiast zadawania predkosci. Warto$¢ biezaca
(sygnat sprzezenia z procesu) jest rowniez doprowadzona do napedu. Regulator
PID steruje predko$cig napedu tak aby utrzymac mierzong wielkoS¢ procesu
(wartos¢ biezaca) na wymaganym poziomie (zadanym).

Sterowanie PID dziata na poziomie czasowym 24 milisekundy.

Schematy blokowe
Schemat blokowy z prawej ponizej ilustruje regulacje PID.

Rysunek po lewej przedstawia przyktadowg aplikacje. Regulator dostraja predkos¢
pompy zwiekszajgcej cisnienie zaleznie od biezgcego ciSnienia oraz zadanej
wartosci.
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Przyktad: Schemat blokowy regulacji PID
Pompa podnoszgca cisnienie PID
%zad ref
40.01| k
ACS800 \Wart. aktualne jggg :l:i Przet _Zadawanie
40.06 — i / j{ czestotliwos
: : 40.04 | dFiltT ,
40/-:& ] Filtr 40.05 | ertVinv . | Zadawanie
w3 o essle — predkosd
ﬁ:g _] PIDmin | ol1 99.04=0
Al — 40.19 (BTC)
IMOT —
%zad =zewnetrzne zadawanie ZEW ZAD2
(patrz parametr 11.06)
Nastawy
Parametr Przeznaczenie
99.02 Aktywacja regulatora procesu PID
40.01 - 40.13, 40.19, Nastawy regulatora procesu PID
40.25 - 40.27
32.13 do 32.18 Nadzor limitow wartosci zadanej procesu REF2 i zmiennych ACT1 i ACT2

Diagnostyka
Sygnaly Biezace Przeznaczenie
01.12, 01.24, 01.25, Warto$¢ zadana, biezgca i uchyb regulacji regulatora PID procesu
01.26i01.34
Grupa 14 RELAY Przekroczenie limitu nadzorowanej wartosci sygnalizowane na wyjsciu
OUTPUTS przekaznikowym
Grupa 15 ANALOGUE | Sygnaty regulatora procesu PID doprowadzone do standardowych wyj$¢
OUTPUTS analogowych
Grupa 96 EXTERNAL | Sygnaty regulatora procesu PID doprowadzone do opcjonalnych wyj$¢
AO analogowych
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Funkcja uspienia dla regulatora PID zmiennej procesowej

Schemat blokowy ponizej ilustruje logike zatgczania/wytgczania funkcji uspienia.
Funkcja uspienia moze by¢ aktywowana tylko w procesie regulacji PID.

Komparator
Predk.silnika ! o Wybdr Opbznienie
1<2 | wewn. G I 0 Ustaw/kasuj
4021 —2 DIt — %zad Aktywne — & jl» S
: PID Aktywna | SR 1)
40.20 modulacja _| 2022
R
LUB
03.02 (B1) —| "
<1 LUB | | 1= Aktywne
03.02 (82) uspienie
StartRq o < 0 = Nieaktywne
Komparator - .
01.34 {4 0 Wybor Opoznienie uspienie
1 <2 L Wewnetrzny —| 6 't
DI1—q || ;j‘
40232 D

40.20

40.24

Predko$¢ silnika: biezgca predkos¢ silnika
% zad Aktywne: Zadawanie w % (ZEW ZAD2) aktywne. Patrz parametr 11.02.

PIDAktywne: 99.02 = PID CTRL

Modulacja: sterowanie tranzystorow IGBT w stanie pracy

Patrz réwniez rozdziat “Ochrona termiczna silnika” na str. 65
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Przyktad
Wykres czasowy ponizej obrazuje dziatanie funkcji uspienia.

Predkosc¢ silnika

tqy =Opodznienie zadziatania uspienia, parametr 40.22

t<td . ) td

Pozipm uspienia o

Par. 40.21

Tekst na wy$wietlagzu
| | SLEEP MODE '
Czas

Warto$é biezgca STOP ; ESTART

Bez odwracania, q par. 40.05 = NO

_Poziom przebudzenia

" Parametr 42.23

Czas

twq = OpoOznienie przebudzenia, parametr 40.24
Wartosc bie2aca 5 o qwracaniem, tj. par. 40.05 = YES.
Parametr 42.23 :

Poziom przebudzenia

Czas

Funkcja uspienia dla regulatora PID sterujgcego pompg podnoszaca cisnienie:
Pobdr wody nocg znacznie spada. W konsekwencji regulator procesu PID zmniejsza
predkosc silnika, jednakze w wyniku naturalnych strat w rurach oraz niskiej
sprawnosci pompy odsrodkowej przy matej predkosci, silnik caty czas pracuje.
Funkcja uspienia wykrywa niski poziom obrotéw i przerywa niepotrzebng prace
pompy po odmierzeniu czasu opdznienia. Naped przechodzi w stan uépienia,

w dalszym ciggu kontrolujgc cisnienie. Pompowanie zostaje przywrécone po spadku
ciSnienia ponizej minimalnego limitu i minieciu czasu op6znienia przebudzenia.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
99.02 Aktywacja regulatora procesu PID
40.20-40.24 Nastawy funkcji uspienia

Diagnostyka
Ostrzezenie SLEEP MODE (TRYB USPIENIA) na wy$wietlaczu panela.
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Pomiar temperatury silnika poprzez standardowy interfejs Wej/Wyj

Podrozdziat ten opisuje pomiar temperatury silnika, gdy karta sterujgca napedu
RMIO wykorzystywana jest jako interfejs pomiarowy.

karta RMIO
Jeden czujnik

A+
Al1-

AO1+
AO1-

10 nFL l

Trzy czujniki karta RMIO

Al1+
Al1-

AO1+
AO1-

10 nEL J

OSTRZEZENIE! Zgodnie znormami IEC 664, podtaczenie czujnikow temperatury
silnika do karty RMIO wymaga podwaéjnej lub wymuszonej izolacji galwaniczne;j
pomiedzy obwodami sitowymi silnika, a czujnikiem. Wymuszona izolacja okre$la
odstep izolacyjny i droge uptywu na 8 mm (400 / 500 VAC urzgdzen). Jesli
konstrukcja nie spetnia tych wymagan:

» tgcza karty RMIO muszg by¢ chronione przed dotykiem oraz nie mogg by¢é
podtgczone do innego wyposazenia.

Lub

* Czujnik temperatury musi by¢ izolowany od zaciskow karty RMIO.

Patrz réwniez rozdziat “Ochrona termiczna silnika” na str. 65
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Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
15.01 Wyjscie analogowe przy pomiarze temperatury silnika 1. Ustawione na M1
TEMP MEAS (POM TEMP SIL1).
35.01 ... 35.03 Nastawy na pomiar temperatury silnika 1.
Inne

efektywne.

Parametry 13.01 do 13.05 (Al1 przetwarzanie) i 15.02 do 15.05 (AO1 przetwarzanie) nie sg

Od strony silnika ekran kabli musi by¢ uziemiony przez kondensator 10 nF. Jesli nie jest to mozliwe,
ekran nie powinien zosta¢ podtgczony.

Diagnostyka

Wartosci Biezgce

Dodatkowe informacje

01.35

Warto$¢ temperatury.

Ostrzezenia

MOTOR 1 TEMP (4312)

Pomierzona temperatura silnika przekroczyta ustawione warto$ci graniczne
dla stanu alarmu.

T MEAS ALM (FF91)

Pomiar temperatury silnika jest poza dopuszczalnym zakresem.

Btedy

MOTOR 1 TEMP (4312)

Pomierzona temperatura silnika przekroczyta ustawione wartosci graniczne
dla stanu btedu.
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Pomiar temperatury silnika poprzez modut rozszerzen Wej/Wyj
analogowych

Podrozdziat ten opisuje pomiar temperatury silnika, gdy jako interfejs pomiarowy
jest wykorzystywany rozbudowujgcy modut analogowy Wej/Wyj

Jeden czujnik Karta RAIO
Silnik 7 A+
X Al1-
<
- AO1+
10nF L AO1-

(> 630 VAC) @
SHLD
Minimalne napiecie

Trzy czujniki Karta RAIO kondensatora musi
wynosi¢ 630 VAC.

, N Al1+
Silnik 't L All-

AO1+
AO1-

10nF L y
(3630VAC)<§>
SHLD

f OSTRZEZENIE! Zgodnie z normami IEC 664, podtaczenie czujnikéw temperatury

'
\

silnika do karty RMIO wymaga podwaéjnej lub wymuszonej izolacji galwanicznej
pomiedzy obwodami sitowymi silnika, a czujnikiem. Wymuszona izolacja okres$la
odstep izolacyjny i droge uptywu na 8 mm (400 / 500 VAC urzgdzen). Jesli
konstrukcja nie spetnia tych wymagan:

* tgcza karty RMIO muszg by¢ chronione przed dotykiem oraz nie moga by¢
podtgczone do innego wyposazenia.

Lub

e Czujnik temperatury musi by¢ izolowany od zaciskéow karty RMIO.
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Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
35.01 ... 35.03 Nastawy pomiaru temperatury silnika 1
98.12 Aktywacja ocjonalnych analogowych Wej/Wyj do pomiaru temperatury
Inne

Parametry 13.16 do 13.20 (Al1 przetwarzanie) i 96.01 do 96.05 (AO1 wybdr sygnatu i przetwarzanie)
nie sg efektywne.

Od strony silnika ekran kabli musi by¢ uziemiony przez kondensator 10 nF. Jesli nie jest to mozliwe,
ekran nie powinien zosta¢ podtgczony.

Diagnostyka
Wartosci Biezgce Dodatkowe informacje
01.35 Wartosc¢ temperatury

Ostrzezenia

MOTOR 1 TEMP (4312) | Pomierzona temperatura silnika przekroczyta ustawione wartosci graniczne
dla stanu alarmu.

T MEAS ALM (FF91) Pomiar temperatury silnika jest poza dopuszczalnym zakresem.
Btedy

MOTOR 1 TEMP (4312)| Pomierzona temperatura silnika przekroczyta ustawione warto$ci graniczne
dla stanu btedu.

Programowanie Adaptacyjne przy uzyciu blokéw funkcyjnych

Konwencjonalnie uzytkownik moze konfigurowaé prace napedu za pomoca
parametrow. Kazdy parametr posiada okre$long liczbe mozliwych do wyboru nastaw
lub zakresy wartosci nastaw. Parametry sprawiajg, ze programowanie jest proste,
ale mozliwosci wyboru sg ograniczone. Uzytkownik nie moze dostosowac
konfiguracji poza dostepnymi nastawami. Programowanie Adaptacyjne pozwala
tatwo dostosowac konfiguracje sterowania do wymagan uzytkownika bez potrzeby
stosowania specjalnych narzedzi lub jezykdw programowania:

* Program sktada sie ze standardowych blokéw funkcyjnych zawartych w
programie aplikacyjnym przemiennika.

» Panel Sterujgcy jest narzedziem do programowania.

» Uzytkownik moze stworzy¢ dokumentacje programu rysujac ja na standardowym
szablonie schematu blokowego.

Maksymalnie Program Adaptacyjny moze zawierac 15 blokéw funkcyjnych. Moze
sie sktadac z wielu oddzielnych funkgciji.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w "Podreczniku Programowania Adaptacyjnego”
(“Application Guide for Adaptive Program”, kod: 3AFE 64527274 [j. angielski]).

Funkcje programowe
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Oprogramowanie DriveAP

Oprogramowanie DriveAP jest to program narzedziowy dziatgjgcy na platformie
Windows do programowania adaptacyjnego. Przy pomocy DriveAP mozliwe jest
zatadowanie Programu Adaptacyjnego z napedu i edytowanie go przy pomocy
komputera osobistego.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w "Podreczniku Programowania Adaptacyjnego”
(“Application Guide for Adaptive Program”, kod: 3AFE 64527274 [j. angielski]).

Sterowanie hamulcem mechanicznym
Hamulec mechaniczny jest uzywany do trzymania watu silnika oraz napedzanego
urzagdzenia w zerowej predkosci gdy naped jest zatrzymany lub gdy nie jest zasilany.

Przyktad

Rysunek ponizej pokazuje przyktad aplikacji ze sterowaniem hamulcem
mechanicznym.

sterowaniem hamulcem mechanicznym spetnia wymagania norm bezpieczenstwa.
Nalezy pamietac, ze naped (Kompletny Modut Napedowy lub Podstawowy Modut
Napedowy, zdefiniowany w IEC 61800-2), nie jest uwazany jako urzgdzenie
zapewniajgce bezpieczenstwo zgodnie z Europejskimi Dyrektywami Mechanicznymi
oraz zwigzanymi z nimi standardami. Oznacza to, ze zapewnienie bezpieczenstwa
obstugi catego urzadzenia nie moze by¢ oparte na specyficznych cechach
uzytkowych napedu (takich jak kontrola hamulca mechanicznego), lecz musi byé
zrealizowane zgodnie ze zdefiniowanymi dla danej aplikacji przepisami.

Q UWAGA! Nalezy upewni¢ sie, ze urzadzenie w ktérym zastosowano naped ze

Logika sterowania hamulcem jest Sterowanie | | Karta RMIO

zintegrowana w programie 'Hamulcem ' ' X25

aplikacyjnym przemiennika | 230 VAC | ‘

czestotliwosci. Elementy ! RO1

wykonawcze sterowania oraz T = 2 |RO1 7

okablowanie powinny by¢ \ L
G¢~-- RO1

wykonane przez uzytkownika. ‘

- Sterowanie Zat/Wyt hamulca

o o Hamulec
przez wyjscie przekaznikowe RO1.

Bezpieczenstw; |
- Nadzor dziatania hamulca przez
wejscie cyfrowe DI5 (opcja).

- Witacznik bezpieczenstwa
hamulca w obwodzie sterowania
hamulcem.

. ! . 1 |
Siinik | Hamuleo mechaniczny |
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Schemat czasowy dziatania funkcji

Schemat czasowy ponizej ilustruje dziatanie funkcji sterowania hamulcem
mechanicznym. Patrz rowniez zmienne wewnetrzne cyklu sterowania na nastepnej

stronie.
1 5
Polecenie Start ' . ' bt !
| | | | |
Zadawanie : : : | | |
zewnetrzne | | | [ |
predkosci | | | | | |
| | | | [ |
Modulacja [ [ [ [ [ [ 7
inwertera S | | | | | |
2
Magnesowanie | fma I I | | |
silnika _ | | | | |
Polecenie otwarcia | 1 | | | e |
hamulca _— [ | | — -
| | | |
| |
| |
|

I
Wewn. zadawanie | | |
predkosci (biezgca tod 3
predkos¢ silnika) I el

I

I

|
Zadawanie | [
momentu | | !—|—’—
AT
— I | —

T Moment startowy przy zwolnieniu hamulca (Parametr 42.07 i 42.08)
tmg  OpOznienie magnesowania silnika

tod Opdznienie zwolnienia hamulca (Parametr 42.03)

nes  Predkosé zamknigcia hamulca (Parametr 42.05)

teq Opdznienie zamknigcia hamulca (Parametr 42.04)
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Zmiany stanu

RFG = Funkcja generatora mm 12)

rampy w petli regulacji
predkosci (obstuga
zadawania).

Z dowolnego stanu sterowania
+ 1y _I— (narastajgce zbocze)
!

BRAK
MODULATCJI |——0/0/1

-

OTWARCIE
HAMULCA  +——1/1/1

I
3)
== 4
IZWOLNIENIE RFG| 5)
WEJSCIE ~ |— 1/1/0

=+ 0
RFG WEJSCIE
DOZERA | ——1/1/1

|
mm 10) + " A

6)
11 ZAMKNIECIE
) HAMULCA [—0/1/1

Y

A

A

A

HAMULEC
BLAD POTWIER.]—— 0/0/1

-NN

1)
2)
3)
4)
5)
6)
7)
8)
9)

10)
11)
12)
13)

STAN (Symbol Xz )

: Nazwa Stanu

- XIYIZ: Stan wyj$é/operacja
X =1 Otwarcie hamulca. Przekaznik wyjsciowy ustawiony na sterowanie ZAL/WYL hamulca

zasilony.

Y =1  Wymuszony start. Funkcja utrzymuje wewnetrzny Start wtgczony dopoki hamulec jest

zamkniety pomimo statusu zewnetrznego sygnatu Start.

Z=1 Rampa do zera. Wymusza zadawanie predkosci (wewnetrzne) do zera wedtug rampy.

Warunki zmiany stanu (Symbo| s )

Sterowanie hamulcem aktywne 0 -> 1 LUB Inwerter jest w stanie modulacji = 0

Silnik magnesowany = 1 ORAZ Naped pracujacy = 1

Potwierdzenie z hamulca = 1 ORAZ Opdznienie otwarcia hamulca mingto ORAZ Start = 1
Start=0

Start=0

Start = 1

| Biezaca predkos¢ silnika| < Predko$é zamkniecia hamulca ORAZ Start = 0

Start = 1

Potwierdzenie z hamulca = 0 ORAZ Opo6znienie zamkniecia hamulca mingto =1 ORAZ Start = 0

Tylko gdy parametr 42.02 7 OFF:

Potwierdzenie z hamulca = 0 ORAZ Opoznienie zamkniecia hamulca mineto =1
Potwierdzenie z hamulca = 0
Potwierdzenie z hamulca = 0
Potwierdzenie z hamulca = 1 ORAZ Opédznienie zamkniecia hamulca mingto = 1
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Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
14.01 Wyjscie przekaznikowe do sterowania hamulcem (ustaw na BRAKE CTRL)
Grupa 42 BRAKE Nastawy funkcji sterowania hamulcem
CONTROL
Diagnostyka
Warto$¢ Biezgca Dodatkowe informacje
03.01 Rampa w bicie zerowym.
03.13 Bit stanu (polecenia otwdrz/zamknij hamulec)
Ostrzezenia
BRAKE ACKN (FF74) Nieoczekiwany stan sygnatu potwierdzenia z hamulca
Btedy
BRAKE ACKN (FF74) Nieoczekiwany stan sygnatu potwierdzenia z hamulca

Funkcje programowe
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Konfiguracja wielonapedowa Nadrzedny/Podrzedny

W aplikacji Nadrzedny/Podrzedny, system napedzany jest przez wiele napedéw,
a waly napedowe silnikow sg sprzezone ze sobg. Napedy nadrzedny i podrzedne
komunikujg sie przez tacze Swiattowodowe. Rysunki ponizej ilustrujg dwa
podstawowe typy aplikaciji.

Aplikacja Nadrzedny/Podrzedny, przeglad

Trwale potgczone walty silnikéw: Elastycznie potgczone waty silnikow:

- predkosciowo sterowany Naped Nadrzedny - predkosciowo sterowany Naped Nadrzedny

- Naped Podrzedny $ledzi moment napedowy - Naped Podrzedny $ledzi predkos¢ zadawang
zadawany przez Naped Nadrzedny przez Naped Nadrzedny

Zewnetrzne
sygnaty

zasilanie

zasilani

. tacze =t dz6r bted
2/ nadzor btedu
E;%Zuor Nadrzedny/ et napedu 2
napedu R podrzednego
Zasilanie 3 I
zasilanie 3 ]

Nastawy i diagnostyka

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 60 MASTER/ Nadrzedny/Podrzedny parametry
FOLLOWER

Inne

Szczegoétowy opis mozna znalez¢é w podreczniku “Aplikacja Nadrzedny/Podrzedny” ( “Master/
Follower Application Guide”, nr ident. 3AFE 64590430 [Angielski])
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Funkcja impulsowania (JOG) jest typowo uzywana do sterowania przy cyklicznych

ruchach napedzanej maszyny. Jeden przycisk steruje pracg napedu w ciggu catego
cyklu: Gdy jest w pozycji ZAt naped startuje, przyspieszajgc do zadanej predkosci z
zadang rampa. Gdy jest w pozycji WYL, naped zwalnia do zera po zadanej rampie.

Rysunek

i tabela ponizej opisuje prace napedu. Przedstawiajg rowniez jak naped

przestawia sie na normalng prace (= JOG nieaktywny) gdy podane jest polecenie
startu napedu. Polecenie JOG = stan wej$cia impulsowania, polecenie START =
stan polecenia start napedu

Funkcja dziata na poziomie czasowym 10 ms.

Predkos$c¢
A
I |
I |
o o b |
I I |
| | | | I |
t f f t —— —————— B
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 Czas
Faza | Polece- | Polece- | Opis
nie JOG | nie Start
1-2 1 0 Naped przyspiesza do predkosci impulsowania wg rampy przyspieszania funkcji JOG.
2-3 1 0 Naped pracuje z predkoscig impulsowania.
3-4 0 0 Naped zwalnia do zera wg rampy hamowania funkcji JOG.
4-5 0 0 Naped zatrzymany.
5-6 1 0 Naped przyspiesza do predkosci impulsowania wg. rampy przyspieszania funkcji JOG.
6-7 1 0 Naped pracuje z predkoscig impulsowania.
7-8 X 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped przyspiesza do
zadanej predkosci wg. aktywnej rampy przyspieszania.
8-9 X 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped pracuje zgodnie
z zadawang predkoscia.
9-10 Naped zwalnia do zera wg aktywnej rampy hamowania.
10-11 Naped zatrzymany.
1112 | x Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped przyspiesza do
zadanej predkosci wg aktywnej rampy przyspieszania.
12-13 | x 1 Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped pracuje zgodnie z
zadawang predkoscia.
13-14 | 1 Naped zwalnia do predko$ci impulsowania wg rampy hamowania funkcji JOG.
14-15 |1 Naped pracuje z predko$cig impulsowania.
15-16 | 0 Naped zwalnia do zera wg. rampy hamowania funkcji JOG.

x = Stan moze by¢ 1 lub 0.
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Funkcja Bieg Zredukowany

Uwaga: Funkcja impulsowania nie jest zrodtem sterowania gdy:

* podane jest polecenie startu napedu, lub

* naped jest w trybie sterowania lokalnego (L widoczne w pierwszym wierszu
wyswietlacza panelu sterownia).

Uwaga: Funkcja impulsowania jest nadrzedna do predkosci statych.

Uwaga: Ksztatt rampy czasowe;j jest ustawiany na zero przy funkcji impulsowania.

Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

10.06 Wejscie dla ZAL/WYL fynkcji impulsowania.

12.15 Predkos¢ funkcji impulsowania.

21.10 Opoznienie wytaczenia sterowania inwertera IGBT. Op6znienie
podtrzymuje stan modulacji inwertera przez krétki okres postoju pozwalajgc
na ptynny start.

22.04, 22.05 Czasy przyspieszania’/lhamowania dla funkcji impulsowania.

22.06 Ksztalt rampy czasowej przyspieszania’hamownia: ustawiane na zero
przy sterowaniu funkcjg impulsowania.

Funkcja Bieg Zredukowany jest dostepna dla modutow przemiennikowych
potgczonych réwnolegle. Funkcja Bieg Zredukowany umozliwia kontynuowanie
pracy przy ograniczonym prgdzie, jezeli modut / moduty przemiennikowe jest/sg
uszkodzone. Jezeli jeden z modutow jest uszkodzony, musi on zostac
zdemontowany. Aby mozna byto kontynuowac prace przy zredukowanym pradzie
konieczna jest zmiana parametru (95.03 INT CONFIG USER). Instrukcje jak
zdemontowac i podtgczyé ponownie modut przemiennika patrz odpowiedni
podrecznik uzytkownika napedu.

Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
95.03 INT CONFIG Liczba modutéw przemiennikowych potgczonych rownolegle.
USER

Diagnostyka

Warto$¢ Biezaca

Dodatkowe informacje

04.01 Uszkodzenie karty INT.
Btedy
INT CONFIG Liczba modutéw przemiennikowych nie jest rowna poczatkowe;j liczbie

podajgcej liczbe potaczonych réwnolegle modutéw przemiennikowych.
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Krzywa obcigzenia uzytkownika

Przyrost temperatury silnika moze by¢ ograniczony przez ograniczenie pradu
wyjsciowego przemiennika czestotliwosci. Uzytkownik moze zdefiniowaé krzywg
obcigzenia (prad wyjsciowy w funkcji czestotliwosci). Krzywa obcigzenia jest
zdefiniowana przez osiem punktéw przy pomocy parametrow 72.02...72.17.

Jezeli krzywa obcigzenia zostanie przekroczona, jest generowany komunikat alarmu
lub btedu lub jest aktywowana funkcja ograniczania pradu wyjsciowego napedu.

A /T, ‘
—
. Normalna obcigzalnos¢ silnika
|
|
X
|
|
|
|
|
: Krzywa obcigzenia
. uzytkownika Czestotliwosé
0 Hz 50 Hz 100 Hz

Przecigzenie

Nadzoér przecigzenia moze by¢ zastosowany do krzywej obcigzenia uzytkownika
przez ustawienie parametrow 72.18 LOAD CURRENT LIMIT... 72.20 COOLING
TIME zgodnie z wartoSciami przecigzenia zdefiniowanymi przez producenta silnika.

Nadzér ten opiera sie na integratorze U/2dt, Integrator ten jest uruchamiany zawsze,
gdy prad wyjsciowy napedu przekroczy krzywg obcigzenia uzytkownika. Kiedy
integrator osiggnie warto$¢ graniczng przecigzenia zdefiniowang parametrem 72.18
oraz 72.19, naped reaguje w sposob zdefiniowany parametrem 72.01 OVERLOAD
FUNC. Wyjscie integratora jest ustawiane na zero, jezeli prad pozostaje stale
ponizej krzywej obcigzenia uzytkownika przez czas chtodzenia zdefiniowany
parametrem 72.20 COOLING TIME.

Jezeli czas przecigzenia 72.19 LOAD THERMAL TIME jest ustawiony na zero, prad
wyjéciowy napedu jest ograniczony do warto$ci wyznaczonej przez krzywg
obcigzenia uzytkownika.

A Prad

72.20
"‘ COOLING TIME

,| wyjscie
V'3

Czestotliwosc / Czas
|
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Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
Grupa param. 72 USER Krzywa obcigzenia uzytkownika
LOAD CURVE

Diagnostyka

Warto$¢ Biezgca Dodatkowe informacje

02.20 Pomierzony prad silnika w procentach pradu krzywej obcigzenia
uzytkownika.

Ostrzezenia Informacje dodatkowe

USER L CURVE Zintegrowany prad silnika osiggnat i przekroczyt krzywa
obcigzenia.

Btedy

USER L CURVE Zintegrowany prad silnika przekroczyt krzywa obcigzenia.

Funkcje programowe
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Przeglad rozdziatu

Rozdziat ten opisuje przeznaczenie, prace oraz domysine przytgcza sterowania
standardowych makroaplikacji. Opisane jest rowniez zapamietywanie makroapliakcji
uzytkownika oraz sposob ich przywrécenia.

Przeglad makroaplikacji

Makroaplikacje sg zestawami wstepnie zaprogramowanych parametrow. W trakcie
uruchamiania napedu, uzytkownik moze wybra¢ jedng z makroaplikacji parametrem

99.02.

Dostepnych jest pie¢ standardowych makroaplikacji oraz dwa makra uzytkownika.
Tabela ponizej przedstawia krétki opis makroaplikacji oraz ich przeznaczenie.

Makroaplikacja

Odpowiednia dla aplikacji

FABRYKA

Zwykte regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej, dwoch,
trzech lub zadnej predkosci statej:

- Przenos$niki;
- Regulowane predkosciowo pompy i wentylatory;
- Stanowiska testowe z predefiniowanymi predko$ciami statymi.

Recznie/
Automatycznie

Aplikacje sterowane predkosciowo. Umozliwia przetgczanie pomiedzy dwoma
zewnetrznymi miejscami sterowania.

Regulacja PID

Regulacja procesu np. r6znego rodzaju systemy pracujace w zamknietej petli
regulacji, takie jak: sterowanie ci$nieniem, sterowanie poziomem lub przeptywem.
Przyktadowo:

- pompy podnoszgce cisnienie w miejskiej sieci zasilajgcej w wode;
- pompy regulacji poziomu wody w zbiorniku;

- pompa podnoszaca cisnienie w systemie centralnego ogrzewania;
- regulacja ilosci przenoszonego materiatu przez linie przeno$nika.
Mozliwe jest przetgczanie pomiedzy regulacjg procesu i predkosci.

Regulacja
Momentu

Aplikacje z regulacjg momentu. Mozliwe jest przetgczanie pomiedzy regulacjg
momentu i predkosci.

Sterowanie
Sekwencyjne

Aplikacje sterowane predkosciowo, w ktérych przy zadawaniu moze by¢ uzyte
siedem predkosci statych i dwie rampy czasowe przyspieszania i hamowania.

Uzytkownik

Uzytkownik moze zapisa¢ do statej pamieci dostosowane do swych potrzeb
makroaplikacje np. nastawy parametrow tacznie z grupg 99 wraz wynikami biegu
identyfikacyjnego silnika, oraz przywrécic¢ te dane w pézniejszym czasie. Dwie
makroaplikacje sg szczegonie uzyteczne, gdy wymagane jest przetgczanie
pomiedzy dwoma réznymi silnikami.

Makroaplikacje
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Makroaplikacja Fabryka

Wszystkie komendy napedu oraz nastawy zadawania moga by¢ podawane z
lokalnego Panelu Sterowania lub zewnetrznego zrodta sterowania. Aktywne miejsce
sterowania wybierane jest przyciskiem LOC/REM na panelu. Naped jest regulowany
predkosciowo.

Przy zewnetrznym sterowaniu, miejscem sterowania jest ZEW1 (EXT1). Sygnat
zadawania jest podtgczony do wej$cia analogowego Al1, a Start/Stop i Kierunek do
wejs¢ cyfrowych DI1 i DI2. Domys$lnie, kierunek obrotéw jest ustawiony na DO
PRZODU (parametr 10.03). DI2 nie steruje kierunkiem obrotéw dopoki parametr
10.03 nie zostanie zmieniony na REQUEST.

Trzy predkosci state sq wybierane przez wejscia cyfrowe DI5 i DI6. Dwa zestawy
ramp czasowych przyspieszania’/hamownia sg zadane. Zestawy ramp czasowych
sg wybierane zaleznie od stanu wejscia cyfrowego DI4.

Dostepne sg dwa sygnaty analogowe (predkosc i prad) oraz trzy wyjscia
przekaznikowe, sygnaty (gotow, bieg i btad).

DomysInymi sygnatami na wyéwietlaczu panela sterujgcego sg: CZESTOTLIWOSC,
PRAD i MOC.

Makroaplikacje
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Rysunek ponizej pokazuje zewnetrzne podtgczenia sterujgce dla makroaplikacji
Fabryka. Pokazano standardowe oznaczenia listw zaciskowych Wej/Wyj karty RMIO

1) Obowigzuie tylko gdy param 10.03 X20
jest ustawiony przez uzytkownika na 1 VREF |Napiecie odniesienia -10 VDC
REQUEST. 2 |GND |1kohm <R, <10 kohm
X21
2) Domyslne nastawy US réznig sie 7 1 VREF |Napiecie zadawania 10 VDC
nastepujgco: L? ! 12 GND |1 kohm < R <10 kohm
DI [Start (Puls 0->1) i I 2 2:1+ ggge}l(v(\)lﬁnmie predkosci 0(2) ... 10V, R, >
DI2 | Stop (Puls: 1->0) L 5 |Al2+ |Domyslnie, nie uzywane 0(4) ... 20 mA, Ry, =
DI3 |Do Przodu/Do Tytu 6 Al2- 100 ohm
7 Al3+ Domyslinie, nie uzywane. 0(4) ... 20 mA, R, =
3o= rampy czasowe zgodnie z par. 8 Al3- 100 ohm
22.0222.03. 1 = rampy czasowe ’—@ ] 9 AO1+ Pr@dkoé{: silnika 0.(4_) ...20mA =0 ...
zgodnie z par. 22.04 i 22.05. i | 10 |AO1- Predkos.c’ z.nam. silnika, R, < 700 ohm
’—® i | 11 |AO2+ ;rqd wyjsciowy 0d(4).|....k20;nA igo...h
- <
4) Patrz grupa parametrow 12 %— )1(222 AO2 nomioTowy prac s ~= om
CONSTANT SPEEDS: i DI Stop/Start 2
DI5 |DI6 [Operacja —12 DI2 Do Przodu/Do Tytu T 2)
0 |0 |Zadana predk na wej Al1 3 DI3 Domyslnie, nie uzywane. %)
1 0 Predkos¢ stata 1 — 14 Dl4 Wybor przyspieszania/lhamowania 3)
0 1 Predkos¢ stata 2 —5 DI5 Wybor perkOéCi statej 4
T [T [Predkost stala 3 —16 DI6 Wybor predkosci statej %)
7 +24 'V  |+24 VDC, maks. 100 mA
8 +24 V
5) Patrz parametr 21.09. 9 DGND1 |Masa cyfrowa
10 |DGND2 [Masa cyfrowa
11 |DIIL  |Blokada startu (0 = stop) ®)
X23
—11 +24 'V |Wyjscie napiecia pomocniczego,
2 GND nieizolowane, 24 VDC, 250 mA
X25
1 RO11 Wyjscie przekaznikowe 1
—2 RO12 7 Gotow
—X—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Wyjscie przekaznikowe 2
—2 RO22 __/L Bieg
—X) 3 |rO23 | !
X27
1 R031 Wyijscie przekaznikowe 3
Btad —2  |R032 _ Btad napedu
3 R0O33 |
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Recznie/Automatycznie

Komendy Start/Stop i Kierunek oraz warto$¢ zadana mogg by¢ podawane z dwéch
zewnetrznych miejsc sterowania, EXT1 (Reczne) lub EXT2 (Automatycznie).
Komendy Start/Stop/Kierunek dla EXT1 (Recznie) podtgczone sg do wejsc
cyfrowych DI1 i DI2, a sygnat zadawania do wejscia analogowego Al1. Komendy
Start/Stop/Kierunek dla EXT2 (Automatycznie) podtgczone sg do wejs¢ cyfrowych
DI5 i DI6, a sygnat zadawania jest podigczony do wejscia analogowego Al2. Wybér
pomiedzy EXT1 i EXT2 zalezy od stanu wejscia cyfrowego DI3. Naped jest
regulowany predkosciowo. Zadawanie predkosci oraz komendy Start/Stop i
Kierunek mogg by¢ réwniez podawane z Panelu Sterowania. Jedna predkosc¢ stata
moze by¢ wybrana przez wejscie cyfrowe DI4.

Zadawanie predkosci w sterowaniu Automatycznym (EXT2) podawane jest w
procentach maksymalnej predkosci napedu.

Na listwie przytagczeniowej dostepne sg dwa analogowe i trzy przekaznikowe
sygnaty wyjsciowe. Domysinymi sygnatami na wyswietlaczu Panela Sterowania sg
CZESTOTLIWOSC, PRAD i MIEJSCE STEROWANIA.

Makroaplikacje
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Rysunek ponizej pokazuje zewnetrzne podtgczenia sterujgce dla makroaplikacji
Recznie/Automatycznie. Pokazano standardowe oznaczenia listw zaciskowych

Wej/Wyj karty RMIO

) Wybér pomiedzy dwoma
zewnetrznymi miejscami sterowania,
EXT1i EXT2.

2)

Patrz parametr 21.09.

X20
1 VREF |Napiecie odniesienia -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
7111 VREF |Napiecie zadawania 10 VDC
\—I? | 12 GND |1 kohm < R, < 10 kohm
f I 3 Al1+ Zadawanie predkosci (Zadawanie Reczne)
<4 Al1- 0(2) ... 10 V, Ry, > 200 kohm
—15 Al2+ Zadawanie predkosci (Zadawanie Automat.).
6 Al2- 0(4) ... 20 mA, R, = 100 ohm
7 Al3+ Domyslinie, nie uzywane. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
8 Al3- 100 ohm
’—@ . 9 AO1+ |Predkos$c silnika 0(4) ...20mA = 0 ...
i 10 AO1- Predko$¢ znam. silnika, R < 700 ohm
’_@ i | 11 AO2+ |Prad wyjsciowy 0(4) ... 20mA =0 ...
:I_I 12 |AO2- |Znamionowy prad silnika, R_< 700 ohm
— X22
—1 DI1 Stop/Start (Sterowanie Reczne)
—2 DI2 Do Przodu/Do Tytu (Sterowanie Reczne)
13 DI3 Wybor sterowania Recznie/Automatycznie V)
—4 Dl4 Predkosc stata 4: Par. 12.05
—5 DI5 Do Przodu/Do Tytu (Sterowanie Automat.)
—6 DI6 Stop/Start (Sterowanie Automatyczne)
7 +24'V [+24 VDC, maks. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Masa cyfrowa
10 |DGND2 [Masa cyfrowa
11 [DIIL  |Blokada startu (0 = stop) 2
X23
— 1 +24 'V |Wyijscie napiecia pomocniczego,
2 GND nieizolowane, 24 VDC, 250 mA
X25
1 RO1M1 Wyjscie przekaznikowe 1
L {2 RO12 7 Gotéw
_® 3 RO13 |/
X26
1 RO21 Wyjscie przekaznikowe 2
|2 RO22 __/L Bieg
_® 3 RO23 |/
X27
1 R031 Wyijscie przekaznikowe 3
Blad 2 R032 7 Btad napedu
3 R0O33 |

Makroaplikacje
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Regulacja PID

Makroaplikacja Regulacja PID uzywana jest do sterowania zmienng procesu takg
jak przeptyw lub cisnienie poprzez sterowanie predkoscig silnika.

Sygnat warto$ci zadanej procesu podtgczony jest do wejscia analogowego Al1
natomiast sygnat sprzezenia zwrotnego do wejscia analogowego Al2.

Alternatywnie, mozna bezposrednio zadawac predko$¢ poprzez wejscie analogowe
Al1. Gdy regulator PID jest bocznikowany naped przestaje sterowa¢ zmienng
procesowg. Wybor pomiedzy bezposrednig regulacjg predkoéci, a regulacjg
zmiennej procesowej odbywa sie poprzez wejscie cyfrowe DI3.

Na listwie przytagczeniowej dostepne sg dwa analogowe i trzy przekaznikowe
sygnaty wyjsciowe. Domyslnymi sygnatami na wyswietlaczu Panela Sterowania sg
PREDKOSC, WARTOSC BIEZACA1 oraz UCHYB REGULACJI.

Przyktad potaczen, dwuprzewodowy czujnik 24 VDC / 4...20 mA

X21 / karta RMIO

4...20 mA 5 TADs

Pomiar wartosci biezacej procesu. 0(4) ...

| 6 Al2-

20 mA, Ry, = 100 ohm

X23 / karta RMIO

1 +24 V

Wyjécie napiecia pomocniczego,

—12 GND

nieizolowane, 24 VDC, 250 mA

Uwaga: Czujnik jest zasilany przez wtasne wyjscie pradowe. Stad sygnat wyjsciowy
musi miescic sie w przedziale 4...20 mA, a nie 0...20 mA.

Makroaplikacje



Domysine podiaczenia sterujace

95

Rysunek ponizej pokazuje zewnetrzne podtgczenia sterujgce dla makroaplikacji
Regulacja PID. Pokazano standardowe oznaczenia listw zaciskowych Wej/Wyj karty

RMIO.

) Wybor pomiedzy dwoma
zewnetrznymi miejscami sterowania,
EXT1i EXT2.

2)

Uzywany tylko przy aktywnej

regulacji predkosci (DI3 = 0)

3) OFF = ZEZWOLENIE NA BIEG
WYL. Naped nie wystartuje lub

zatrzyma sie. On = ZEZWOLENIE
NA BIEG ZAL. Normalna praca.

4) Patrz parametr 21.09.

5) Czujnik wymaga zasilania. Patrz

instrukcje producenta. Przyktad

potgczen dla dwuprzewodowego
czujnika 24 VDC / 4...20 mA jest
pokazany na poprzedniej stronie.

X20
1 VREF |Napiecie odniesienia -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
& 1 VREF |Napiecie zadawania 10 VDC
\_? | 2 GND 1 kohm < R__< 10 kohm
i | 3 Al1+ Zad. Predkosci. (Reg. Predk) lub Zad Proces.
| 4 [AM-  |(Reg. Proces). 0(2) ... 10V, R;, > 200 kohm
% 5 Al2+ Mierzona Biezaca Wart. Procesu. 0(4) ...
6 Al2- 20 mA, R;, =100 ohm
7 Al3+ Domyslinie, nie uzywane. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
8 Al3- 100 ohm
’_@ ~ 19 AO1+ |Predko$¢ silnika 0(4) ... 20mA = 0 ...
i | 10 AO1- Predko$¢ znam. silnika, R < 700 ohm
’_@ i I[11 |AO2+ Prad wyjsciowy 0(4) ... 20mA = 0 ...
| |12 |AO2- |Znamionowy prad silnika, R_ < 700 ohm
= Xx22
N DI1 Stop/Start (regulacja predkosci)
2 DI2 Domyslnie, nie uzywane.
|3 DI3 Predkos¢/Proces wybor sterowania 1)
|4 |pm4 Predko$¢ Stata 4: Par. 12.05 ?)
|5 DI5 Zezwolenie na bieg. °)
__16 DI6 Stop/Start (regulacja procesu)
7 +24 'V |+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Masa cyfrowa
10 |DGND2 [Masa cyfrowa
11 |DIIL  |Blokada startu (0 = stop) %)
X23
—11 +24 'V |Wyijscie napiecia pomocniczego,
2 GND nieizolowane, 24 VDC, 250 mA
X25
1 RO11 Wyjscie przekaznikowe 1
—2 RO12 7 Gotow
—X)—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Wyjscie przekaznikowe 2
—2 RO22 __/L Bieg
—) 3 |rO23 | !
X27
—® 1 R031 Wyijscie przekaznikowe 3
Btad —2 R032 _ Btad napedu
3 R0O33 |

Makroaplikacje
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Regulacja Momentu

Makroaplikacja Regulacja Momentu jest uzywana w aplikacjach wymagajacych
sterowania momentem silnika. Warto$¢ zadana momentu podawana jest na wejscie
analogowe Al2 jako sygnat pradowy, domysinie 0 mA odpowiada 0 %, a 20 mA to
100 % znamionowego momentu silnika. Komendy Start/Stop/Kierunek podawane sg
przez wejscia cyfrowe DI1 i DI2. Sygnat zezwolenia na bieg podtgczony jest do DI6.

Poprzez wejscie cyfrowe DI3 mozliwy jest wybér regulacji predkosci zamiast
regulacji momentu. Mozliwa jest rbwniez zmiana miejsca sterownia z zewnetrznego
na lokalne (Panel Sterowania) przez nacisnigcie przycisku LOC/REM. Panel stuzy
domysinie do regulacji predkosci. Jezeli wymagana jest regulacja momentu z
panela, wartos¢ parametru 11.01 powinna by¢ zmieniona na REF2 (%).

Na listwie przytaczeniowej dostepne sg dwa analogowe i trzy przekaznikowe
sygnaty wyjsciowe . Domyslnymi sygnatami na wyswietlaczu Panela Sterowania s3a:
PREDKOSC, MOMENT i MIEJSCE STEROWANIA.

Makroaplikacje
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Rysunek ponizej pokazuje zewnetrzne podtgczenia sterujgce dla makroaplikacji
Regulacja Momentu. Pokazano standardowe oznaczenia listw zaciskowych Wej/Wyj

karty RMIO.

1) Wybor pomiedzy dwoma
zewnetrznymi miejscami sterowania,
EXT1i EXT2.

2) Uzywany tylko przy aktywnej
regulacji predkosci (DI3 = 0)

3) off = Rampy czasowe zgodnie z
param. 22.02 i 22.03. On = Rampy
czasowe zgodnie z param. 22.04 i
22.05.

4) OFF = ZEZWOLENIE NA BIEG
WYL. Naped nie wystartuje lub
zatrzyma sie. On = ZEZWOLENIE
NA BIEG ZAL. Normalna praca.

5) Patrz parametr 21.09.

X20
1 VREF |Napiecie odniesienia -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
1|1 VREF |Napiecie zadawania 10 VDC
Ll__rlf | | 2 GND 1 kohm < R_< 10 kohm
I | 3 Al1+ Zadawanie Predkosci 0(2) ... 10V, R, >
¥ 14 Al1- 200 kohm
= |5 Al2+ Zadawanie Momentu. 0(4) ... 20 mA, R, =
6 Al2- 100 ohm
7 Al3+ Domyslnie, nie uzywane. 0(4) ... 20 mA, R, =
8 Al3- 100 ohm
’—@ A9 |AO1+ |Predkosc silnika 0(4) ... 20mA 20 ...
f 10 AO1- Predkos$¢ znam. silnika, R < 700 ohm
’—@ : l 11 |AO2+ |Prad wyjsciowy 0(4) ...20mA £ 0 ...
:]_l 12 AO2- Znamionowy prad silnika, R < 700 ohm
— X22
—I1 DI1 Stop/Start
—2 DI2 Do Przodu/Do Tytu
— |3 DI3 Predkosé/Moment wybor sterowania 1)
— DI4 Predkos¢ Stata 4: Param. 12.05 2)
—|5 DI5 Wybér ramp przyspiesznia/lhamowania 3)
—1|6 [DI6 Zezwolenie na bieg?
7 +24'V [+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 'V
9 DGND1 |Masa cyfrowa
10 |DGND2 [Masa cyfrowa
11 |DIIL  |Blokada startu (0 = stop) °)
X23
—1 +24 'V |Wyjscie napiecia pomocniczego,
2 GND nieizolowane, 24 VDC, 250 mA
X25
1 RO11 Wyjscie przekaznikowe 1
—12 RO12 __/L Gotéw
—X)+—3 |RO13 ||
X26
1 RO21 Wyijscie przekaznikowe 2
—2 RO22 7 Bieg
—X) 3 |rO23 |
X27
1 R031 Wyjscie przekaznikowe 3
Btad —2  |R032 7 Btad napedu
3 R033 |

Makroaplikacje
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Sterowanie Sekwencyjne

Makroaplikacja ta oferuje siedem predkosci statych ktére mogg by¢ aktywowane
poprzez wejscia cyfrowe DI4 do DI6. Mozliwy jest wybor dwoch zestawow ramp
czasowych. Wybor czaséw przyspieszania i hamowania dokonywany jest stanem
wejscia cyfrowego DI3. Komendy Start/Stop i Kierunek podawane sg przez wejscia
cyfrowe DI1 i DI2.

Zewnetrzna warto$¢ zadana predkosci moze byé podana przez wejScie analogowe
Al1. Zadawanie jest aktywne tylko wtedy gdy wejscia cyfrowe DI4 do DI6 majg
poziom 0 VDC. Podawanie komend sterujgcych oraz wartosci zadanej mozliwe jest
réwniez z Panelu Sterowania.

Na listwie przytagczeniowej dostepne sg dwa analogowe i trzy przekaznikowe
sygnaty wyjsciowe. Domysinymi sygnatami na wyswietlaczu Panela Sterowania s3:
CZESTOTLIWOSC, PRAD i MOC.

Schemat dziatania

Rysunek ponizej przedstawia przyktad uzycia makroaplikaciji.

Predkos¢

Predkos¢ 3

s Stop z rampg,
Predkosc 2 hamowania

Predkos¢ 1

I‘ » < » Czas
Przysp1 Przysp1 Przysp2 Hamow?2
Startstop
Przyspl/Hamow — [
Predkoss 1 — [N

S
Predkos¢ 2
Przysp2/Hamow?2 ) I
Predkosc 3 e

Makroaplikacje
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Rysunek ponizej pokazuje zewnetrzne podtgczenia sterujgce dla makroaplikacji
Sterowanie Sekwencyjne. Pokazano standardowe oznaczenia listw zaciskowych
Wej/Wyj karty RMIO.

10ff = Rampy czasowe zgodnie z
param. 22.02 i 22.03. On = Rampy
czasowe zgodnie z param. 22.04 i
22.05.

2) Patrz grupa parametrow 12

CONSTANT SPEEDS:

DI4 |DI5 |DI6 |Operacja

0 |0 |0 |Zadawanie predk Al1
1 |0 |0 [Predkos¢ 1

0 |1 |0 |Predkosc¢2

1 |1 |0 [Predkos¢ 3

0 |0 |1 [Predkosc¢4

1 |0 |1 |Predkos¢5

0 |1 |1 [|Predkos¢6

1 |1 |1 |Predko$¢7

3) Patrz parametr 21.09.

X20
1 VREF |Napiecie odniesienia -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
1|1 VREF |Napiecie zadawania 10 VDC
Ll__rlf | | 2 GND 1 kohm < R_< 10 kohm
I | 3 Al1+ Zadawanie Predkosci zewnetrzne 0(2) ...
¥ 14 Al1- 10V, R, > 200 kohm
= |5 Al2+ Domyslnie, nie uzywane. 0(4) ... 20 mA, R, =
6 Al2- 100 ohm
7 Al3+ Domyslnie, nie uzywane. 0(4) ... 20 mA, R, =
8 Al3- 100 ohm
’—@ A9 |AO1+ |Predkosc silnika 0(4) ... 20mA 20 ...
f 10 AO1- Predkos$¢ znam. silnika, R < 700 ohm
’—@ : l 11 |AO2+ |Prad wyjsciowy 0(4) ...20mA £ 0 ...
:]_l 12 AO2- Znamionowy prad silnika, R < 700 ohm
— X22
—I1 DI1 Stop/Start
—2 DI2 Do Przodu/Do Tytu
— 3 DI3 Wybor ramp Przyspiesznia/lhamowania )
— DI4 Wybor predkosci statej %)
—15 DI5 Wybér predkosci statej 2)
—16 DI6 Wybor predkosci statej %)
7 +24'V [+24 VDC, max. 100 mA
8 +24 'V
9 DGND1 |Masa cyfrowa
10 |DGND2 [Masa cyfrowa
11 |DIIL  |Blokada startu (0 = stop) %)
X23
—1 +24 'V |Wyjscie napiecia pomocniczego,
2 GND nieizolowane, 24 VDC, 250 mA
X25
1 RO11 Wyjscie przekaznikowe 1
—12 RO12 __/L Gotéw
—X)+—3 |RO13 ||
X26
1 RO21 Wyijscie przekaznikowe 2
—2 RO22 7 Bieg
—X) 3 |rO23 |
X27
1 R031 Wyjscie przekaznikowe 3
Btad —2  |R032 7 Btad napedu
3 R033 |

Makroaplikacje
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Makroaplikacje uzytkownika

Dodatkowo oprécz standardowych makroapliakcji mozliwe jest tworzenie wiasnych.
Mozna utworzy¢ dwie wiasne makroaplikacje. Makroaplikacje uzytkownika
pozwalajg zapisa¢ w nieulotnej pamieci nastawy parametrow zawierajgce Grupe 99
oraz wyniki identyfikaciji silnika, pozwalajg na przywrédcenie ich w dowolnym
momencie. Zadawanie z Panela oraz wybor miejsca sterowania (Lokalnie lub
Zdalnie) sg réwniez zapisywane.

Aby stworzy¢ Makroaplikacje Uzytkownika 1 nalezy:

» Ustawi¢ parametry. Przeprowadzi¢ identyfikacje silnika, jezeli dotychczas jej nie
dokonano.

« Zapisac parametry i wyniki identyfikacji silnika przez zmiane parametru 99.02 na
USER 1 SAVE (nacisng¢ ENTER). Zapis trwa od 20 s do 1 min.

Aby przywréci¢ Makroaplikacje Uzytkownika nalezy:
e Zmieni¢ parametr 99.02 na USER 1 LOAD.
* Nacisng¢ ENTER aby zatadowa¢ nastawy.

Makroaplikacja uzytkownika moze by¢ réwniez zmieniana poprzez wejscia cyfrowe
(patrz parametr 16.05).

Uwaga: Makroaplikacja Uzytkownika przywraca rowniez nastawy silnika w grupie
99 DANE WEJSCIOWE oraz wyniki identyfikaciji silnika. Nalezy sprawdzi¢ czy
nastawy odpowiadajg parametrom uzywanego silnika.

Przyktad: Uzytkownik moze przetgczac przemiennik czestotliwosci pomiedzy
dwoma silnikami bez koniecznoéci dostrajania parametréw i powtarzania
identyfikacji silnika za kazdym przetgczeniem silnikow. Uzytkownik musi jedynie
ustawi¢ parametry raz dla kazdego z silnikéw i przeprowadzi¢ identyfikacje,
nastepnie kazdg z konfiguracji zapisa¢ jako makroaplikacje uzytkownika. Gdy
nastepuje zmiana silnika, nalezy uruchomi¢ odpowiednig dla danego silnika
makroaplikacje i naped jest gotowy do pracy.

Makroaplikacje
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Sygnaty aktualne i parametry

Przeglad rozdziatu

Rozdziat ten opisuje sygnaty biezgce i parametry napedu podajgc kody
odpowiadajgcych im stébw w komunikacji szeregowej. Wiecej danych w rozdziale
"Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry”.

Terminologia i skroéty

Skrot Definicja
Maksymalna Warto$¢ parametru 20.08 lub 20.07 jezeli bezwzgledna warto$¢
Bezwzgledna minimalnego limitu jest wieksza od wartosci maksymalnego limitu.

Czestotliwose

Maksymalna Warto$¢ parametru 20.02 lub 20.01 jezeli bezwzgledna warto$¢
Bezwzgledna Predkos¢ | minimalnego limitu jest wieksza od warto$ci maksymalnego limitu.

Sygnat aktualny Sygnat mierzony lub obliczany przez przemiennik. Moze by¢
(biezacy) monitorowany przez uzytkownika.
FbEq Roéwnowaznik komunikacji szeregowej: Przelicznik dla wartosci

pokazanej na wy$wietlaczu panela, a liczbg catkowitg uzywang w
komunikacji szeregowe;.

Parametr Nastawialna przez uzytkownika instrukcja sterujgca napedu.

Sygnaty aktualne i parametry
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Nr. Nazwa / Warto$¢ Opis FbEq
01 ACTUAL SIGNALS Podstawowe sygnaty do monitorowania pracy napedu.
(Sygnaty aktualne)
01.01 PROCESS VARIABLE / | Zmienna procesowa w oparciu o nastawy parametréw grupy 34 1=1
ZMIENNA PROCESU PROCESS VARIABLE
01.02 SPEED Obliczona predkos¢ silnika w obr/min. Czas filtracji ustawiany -20000 =
/ PREDKOSC parametrem 34.04. -100% 20000
=100%
bezwzg.maks.
predkosci
silnika
01.03 FREQUENCY Obliczona czestotliwo$¢ wyjsciowa napedu -100 =-1 Hz
/ CZESTOTLIWOSC 100=1Hz
01.04 CURRENT /PRAD Mierzony prad silnika. 10=1A
01.05 TORQUE/ MOMENT Obliczony moment napedowy na wale silnika. 100 odpowiada -10000=
znamionowemu momentowi silnika. Czas filtracji ustawiany -100% 10000
parametrem 34.05. =100% znam.
momentu
silnika
01.06 POWER/MOC Moc silnika. 100 odpowiada znamionowej mocy silnika. 0=0% 1000 =
100% znam.
mocy silnika
01.07 DCBUS VOLTAGE V/ | Mierzone napiecie state w obwodzie posrednim DC. 1=1V
NAPIECIE SZYNY DC V
01.08 MAINS VOLTAGE / Obliczone napiecie zasilania. 1=1V
NAPIECIE SIECI
01.09 OUTPUT VOLTAGE / Obliczone napiecie silnika. 1=1V
NAPIECIE WYJSCIOWE
01.10 ACS 800 TEMP Temperatura radiatora ACS 800. 1=1°C
01.11 EXTERNAL REF 1 Zewnetrzne zadawanie REF1(ZAD1) w obr/min. (Hz jezeli wartos¢ 1 =1 obr/min
/ZEWN. ZADAWANIE 1 | parametru 99.04 ustawiona na SCALAR.)
01.12 EXTERNAL REF 2 Zewnetrzne zadawanie REF2 (ZAD2). Zaleznie od uzycia, 100% jest | 0 =0% 10000
/ZEWN. ZADAWANIE 2 | maksymalng predkoscig silnika, znamionowym momentem silnika, =100% 1)
maksymalnym zadawaniem procesu.
01.13 CTRL LOCATION Aktywne miejsce sterowania. (1,2) LOCAL(LOKALNE); (3) EXT1 Patrz opis.
/ MIEJSCE STEROW. (ZEW1); (4) EXT2 (ZEW2). Patrz rozdziat “Funkcje programowe”.
01.14 OPHOUR COUNTER Licznik uptywajgcego czasu pracy. Pracuje gdy zasilona jest karta 1=1h
/CZAS PRACY sterujgca napedu.
01.15 KILOWATT HOURS Licznik kWh. 1 =100 kWh
/ KILOWATOGODZINY
01.16 APPL BLOCK OUTPUT /| Sygnat wyjsciowy bloku aplikacyjnego. Np. sygnat wyjsciowy regulatora | 0 = 0% 10000
WYJ.BLOKU APLIKACJI | PID, gdy aktywna makroaplikacja Regulacja PID. =100%
01.17 DI6-1 STATUS Stan wejs¢ cyfrowych. Przykiad: 0000001 = DI1 jest zatgczone, DI2
/STAN WEJSC DI6-1 do DI6 sg wytgczone.
01.18 Al1[V] Warto$¢ sygnatu analogowego na wejsciu Al1. 1=0.001V
01.19 AI2 [mA] Warto$¢ sygnatu analogowego na wejsciu Al2. 1=0.001 mA
01.20 AI3[mA] Wartosc¢ sygnatu analogowego na wejsciu Al3. 1=0.001 mA

Sygnaty aktualne i parametry
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Nr. Nazwa / Warto$¢ Opis FbEq
01.21 RO3-1 STATUS Stan wyjs¢ przekaznikowych. Przyktad: 001 = RO1 jest zasilony,
/STAN WYJ. RO3-1 RO2 i RO3 nie sg zasilone.
01.22 AO1 [mA] Warto$¢ sygnatu analogowego na wyjsciu AO1. 1=0.001 mA
01.23 AO2 [mA] Warto$¢ sygnatu analogowego na wyjsciu AO2. 1=0.001 mA
01.24 ACTUAL VALUE 1 Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora procesu PID. 0 =0% 10000
/WART. BIEZACA 1 Aktualizowany tylko gdy parametr 99.02 = PD CTRL =100%
01.25 ACTUAL VALUE 2 Sygnat sprzgzenia zwrotnego dla regulatora procesu PID. 0 =0% 10000
/WART. BIEzaCA 2 Aktualizowany tylko gdy parametr 99.02 = PD CTRL. =100%
01.26 CONTROLDEVIATION | Uchyb regulacji regulatora procesu PID, np. réznica pomiedzy -10000 =
/UCHYB REGULACJI wartoscig zadang, a warto$cig biezgcg. Aktualizowany tylko gdy -100% 10000
parametr 99.02 = PID CTRL. =100%
01.27 APPLICATIONMACRO | Aktywna Makroaplikacja (warto$¢ parametru 99.02). Patrz 99.02
/MAKROAPLIKACJA
01.28 EXT AO1[mA] Warto$¢ sygnatu na wyjsciu analogowym 1 modutu rozbudowujgcego | 1 =0.001 mA
[ZEWN AO1 [mA] Wej/Wyj analogowych (opcjonalny).
01.29 EXT AO2 [mA] Warto$¢ sygnatu na wyjsciu analogowym 2 modutu rozbudowujgcego 1=0.001 mA
[ZEWN AO2 [mA] Wej/Wyj analogowych (opcjonalny).
01.30 PP 1TEMP IGBT maksymalna temperatura w przemienniku 1 (uzywane tylko w 1=1°C
duzych mocach z réwnolegle tgczonymi przemiennikami).
01.31 PP 2TEMP IGBT maksymalna temperatura w przemienniku 2 (uzywane tylko w 1=1°C
duzych mocach z réwnolegle tgczonymi przemiennikami).
01.32 PP 3 TEMP IGBT maksymalna temperatura w przemienniku 3 (uzywane tylko w 1=1°C
duzych mocach z réwnolegle tgczonymi przemiennikami).
01.33 PP 4 TEMP IGBT maksymalna temperatura w przemienniku 4 (uzywane tylko w 1=1°C
duzych mocach z réwnolegle tgczonymi przemiennikami).
01.34 ACTUAL VALUE Wartos¢ biezgca regulatora procesu PID. Patrz parametr 40.06. 0 =0% 10000
/WART. BIEZACA =100%
01.35 MOTOR 1 TEMP Mierzona temperatura silnika 1. Patrz parametr 35.01. 1=1°C
/TEMP SILNIKA 1
01.36 MOTOR 2 TEMP Mierzona temperatura silnika 2. Patrz parametr 35.04. 1=1°C
/ITEMP SILNIKA 2
01.37 MOTOR TEMP EST Szacunkowa temperatura silnika. 1=1°C
/TEMP SIL EST
01.38 AI5 [mA] Warto$¢ sygnatu na wejsciu Al5 odczytywane z Al1 modutu 1=0.001 mA

rozbudowujgcego Wej/Wyj analogowych (opcjonalny). Sygnat
napieciowy jest rowniez wyswietlany w mA (zamiast w V).

01.39 AI6 [mA] Warto$¢ sygnatu na wejsciu Al6 odczytywane z Al2 modutu 1=0.001 mA
rozbudowujgcego Wej/Wyj analogowych (opcjonalny). Sygnat
napieciowy jest rowniez wyswietlany w mA (zamiast w V).

01.40 DI7-12 STATUS Stan wejs¢ cyfrowych DI7 do DI12 odczytywanych z modutu 1=1
/STAN DI7-12 rozbudowujacego Wej/Wyj cyfrowych (opcjonalny). Np. wartos¢
000001 oznacza: DI7 jest zatgczone, DI8 do DI12 sg wytgczone.

01.41 EXT RO STATUS Stan wyjs¢ przekaznikowych odczytywanych z modutu 1=1
/STAN ZEW. RO rozbudowujgcego Wej/Wyj cyfrowych (opcjonalny). Np. wartos¢

0000001 oznacza: RO1 modutu 1 jest zasilony. Pozostate przekazniki
nie sg zasilone.

01.42 PROCESS SPEED REL | Biezgca predkos¢ silnika w procentach Bezwzglednej Wartosci 1=1
/ PR. PROCESU WZGL | Maksymalnej. Gdy parametr 99.04 jest SCALAR, warto$¢
proporcjonalna do wzglednej czestotliwosci wyjsciowe;.

Sygnaty aktualne i parametry
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01.43 MOTORRUN TIME Licznik czasu pracy silnika. Licznik pracuje, gdy przemiennik moduluje | 1 =10h
/CZAS PRACY SIL (podaje napiecie na wyjscie). Moze by¢ kasowany parametrem 34.06.
01.44 FAN ON-TIME Czas pracy wentylatora chtodzgcego przemiennika czestotliwosci.
ICZAS ZAL. WENT Uwaga: Licznik moze by¢ kasowany przez narzedziowe komputerowe
oprogramowanie DriveWindow. Kasowanie jest zalecane jezeli
wymieniony zostat wentylator.
01.45 CTRLBOARD TEMP Temperatura karty sterujgce;.

/TEMP KARTY STER

02 ACTUAL SIGNALS
(Sygnaty aktualne)

Monitorowanie sygnatéw zadawania predkosci i momentu.

02.01 SPEED REF 2 Ograniczone zadawanie predkosci. 100% odpowiada Bezwzglednej 0 =0% 20000
/ZAD. PREDK 2 Maksymalnej Predkosci silnika. =100% maks.
bezwzglednej
predk. silnika
02.02 SPEED REF 3 Zadawanie predkosci po uwzglednieniu ksztattu i czasu rampy. 100% | 20000 = 100%
/ZAD. PREDK 3 odpowiada Bezwzglednej Maksymalnej Predko$ci silnika.
02.09 TORQ REF 2 Wyijscie regulatora predkosci. 100% odpowiada znamionowemu 0=0% 10000
/ZAD. MOM 2 momentowi silnika. =100% znam.
momentu
silnika
02.10 TORQREF 3 Zadawanie momentu. 100% odpowiada znamionowemu momentowi | 10000 =100%
/ZAD. MOM 3 silnika.
02.13 TORQ USED REF Zadawanie momentu po limitach czestotliwosci, napiecia i momentu. 10000 = 100%
/UZYTE ZAD. MOM. 100% odpowiada znamionowemu momentowi silnika.
02.14 FLUXREF Zadawanie strumienia w %. 10000 = 100%
/ZAD.STRUMIEN
02.17 SPEED ESTIMATED Szacunkowa predkos$¢ silnika. 100% odpowiada Bezwzglednej 20000 = 100%
/ PREDK. EST Maksymalnej Predkosci silnika.
02.18 SPEED MEASURED Mierzona biezaca predkos¢ silnika (zero gdy nie uzywamy Enkodera). | 20000 = 100%
/PREDK. MIERZONA 100% odpowiada Bezwzglednej Maksymalnej Predkoséci silnika.
02.19 MOTOR ACCELERATIO | Wyliczone z sygnatu 01.02 MOTOR SPEED przyspieszenie silnika. 1=1 obr/min/s.
| PRZYSPIESZENIE
SILNIKA
02.20 USER CURRENT Mierzony prad silnika wyrazony w procentach [%] wartosci zadanej 10=1%
krzywej obcigzenia uzytkownika. Prad krzywej obcigzenia uzytkownika
jest definiowany parametrami 72.02...72.09. Patrz rozdziat "Krzywa
obcigzenia uzytkownika” na stronie 87.
03 ACTUAL SIGNALS Stowa danych dla monitorowania poprzez magistrale komunikacyjng | 2)

(Sygnaty aktualne)

(kazdy synat jest 16-bitowym stowem danych).

03.01  MAIN CTRL WORD 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.01 MAIN CONTROL
WORD na str. 241

03.02 MAIN STATUS WORD 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.02 MAIN STATUS
WORD na str. 243

03.03 AUX STATUS WORD 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.03 AUXILIARY STATUS
WORD na str. 252

03.04 LIMIT WORD 1 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.04 LIMIT WORD na
str. 253

03.05 FAULT WORD 1 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.05 FAULT WORD 1 na

str. 253

Sygnaty aktualne i parametry
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03.06 FAULT WORD 2 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.06 FAULT WORD 2 na
str. 254

03.07 SYSTEM FAULT 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.07 SYSTEM FAULT
WORD na str. 255

03.08 ALARM WORD 1 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.08 ALARM WORD 1 na
str. 255

03.09 ALARM WORD 2 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.09 ALARM WORD 2 na
str. 256

03.11  FOLLOWER MCW 16-bitowe stowo danych. Zawarto$¢ patrz “Podrecznik aplikacyjny
Nadrzedny / Podrzedny” ( Master/Follower Application Guide
[BAFE64590430 (Angielski)].

03.13 AUX STATUS WORD 3 | 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.13 AUXILIARY STATUS
WORD 3 na str. 257.

03.14 AUX STATUS WORD 4 | 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.74 AUXILIARY STATUS
WORD 4 na str. 257.

03.15 FAULT WORD 4 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.15 FAULT WORD 4 na
str. 258.

03.16 ALARM WORD 4 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.16 ALARM WORD 4 na
str. 259.

03.17 FAULT WORD 5 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.17 FAULT WORD 5 na
str. 259.

03.18 ALARM WORD 5 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.78 ALARM WORD 5 na
str. 260.

03.20 LATEST FAULT Kod w komunikacji szeregowej ostatniego btedu. Znaczenie
poszczegolnych kodéw btedow patrz rozdziat “Identyfikacja i lokalizacja
btedéw” .

03.21 2. LATEST FAULT Kod w komunikacji szeregowej przedostatniego btedu.

03.22 3. LATEST FAULT Kod w komunikacji szeregowej trzeciego ostatniego btedu.

03.23 4. LATEST FAULT Kod w komunikacji szeregowej czwartego ostatniego btedu.

03.24 5. LATEST FAULT Kod w komunikacji szeregowej pigtego ostatniego btedu.

03.25 LATEST WARNING Kod w komunikacji szeregowej ostatniego alarmu.

03.26 2. LATEST WARNING Kod w komunikacji szeregowej przedostatniego alarmu.

03.27 3. LATEST WARNING Kod w komunikacji szeregowej trzeciego ostatniego alarmu.

03.28 4. LATEST WARNING Kod w komunikacji szeregowej czwartego ostatniego alarmu.

03.29 5. LATEST WARNING Kod w komunikacji szeregowej pigtego ostatniego alarmu.

03.30 LIMIT WORD INV 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.30 LIMIT WORD INV na
str. 261.

03.31 ALARM WORD 6 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 03.371 ALARM WORD 6 na
str. 262.

03.32 EXT IO STATUS Status stopu awaryjnego i modutéw podwyzszajacych - patrz
podrozdziat 03.32 EXT IO STATUS na str. 262.

04 ACTUAL SIGNALS Sygnaty dla przemiennikéw potgczonych réwnolegle. 2)

(Sygnaty aktualne)

04.01 FAULTED INT INFO 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 04.01 FAULTED INT INFO
na str. 263.
04.02 INT SCINFO 16-bitowe stowo danych. Patrz podrozdziat 04.02 INT SC INFO na str.

264.

Sygnaty aktualne i parametry
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09 ACTUAL SIGNALS Sygnaty dla Programowania Adaptacyjnego

(Sygnaty aktualne)

09.01 Al1 SCALED Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego Al1 skalowana do wartosci 20000 =10V
liczby catkowite;.

09.02 AI2 SCALED Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego Al2 skalowana do wartosci 20000 =20
liczby catkowite;j. mA

09.03 AI3 SCALED Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego Al3 skalowana do warto$ci 20000 =20
liczby catkowitej. mA

09.04 AI5 SCALED Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego Al5 skalowana do wartosci 20000 =20
liczby catkowite;. mA

09.05 AI6 SCALED Warto$¢ sygnatu wejscia analogowego Al6 skalowana do wartosci 20000 =20
liczby catkowite;. mA

09.06 DS MCW Stowo Sterujgce (CW) Gtéwnego Zbioru Danych Zadawania 0...65535
odebranego z nadrzednego sterownika poprzez interfejs magistrali (Dziesietna)
komunikacyjnej

09.07 MASTER REF1 Zadawanie 1 (REF1) Gtéwnego Zbioru Danych Zadawania odebranego | -32768 ...
z nadrzednego sterownika poprzez interfejs magistrali komunikacyjnej | 32767

09.08 MASTER REF2 Zadawanie 2 (REF2) Gtéwnego Zbioru Danych Zadawania odebranego | -32768 ...
z nadrzednego sterownika poprzez interfejs magistrali komunikacyjnej | 32767

09.09 AUXDS VAL1 Zadawanie 3 (REF3) Pomocniczego Zbioru Danych Zadawania -32768 ...
odebranego z nadrzednego sterownika poprzez interfejs magistrali 32767
komunikacyjnej

09.10 AUXDS VAL2 Zadawanie 4 (REF4) Pomocniczego Zbioru Danych Zadawania -32768 ...
odebranego z nadrzednego sterownika poprzez interfejs magistrali 32767
komunikacyjnej

09.11  AUXDS VAL3 Zadawanie 5 (REF5) Pomocniczego Zbioru Danych Zadawania -32768 ...
odebranego z nadrzednego sterownika poprzez interfejs magistrali 32767
komunikacyjnej

09.12 LCU ACT SIGNAL1 Sygnat przemiennika potozonego od strony sieci wybrany przy pomocy
parametru 95.08. 16-bitowe stowo danych.

09.13 LCU ACT SIGNAL2 Sygnat przemiennika potozonego od strony sieci wybrany przy pomocy

parametru 95.09. 16-bitowe stowo danych.

1) Procent maksymalnej predkosci silnika / momentu silnika / maksymalnego zadawania procesu
(zaleznie od wybranej makroaplikacji ACS 800).

2) Zawarto$¢ poszczegolnych stow danych opisano szczegdtowo w rozdziale "Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng".

Sygnaty aktualne i parametry
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10 START/STOP/DIR Zroédta zewnetrznych sygnatéw sterujgcych Start, Stop i Kierunek.
(Start/Stop/Kier)

10.01 EXT1 STRT/STP/DIR/ | Definiuje potgczenie i zrodta sygnatow polecen Start, Stop i Kierunek dla

ZEW1 STR/STP/KIER | zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEW1).

NOT SEL Brak zrodta polecen Start, Stop i Kierunek. 1

/ NIE WYBRANO

DI1 Start i Stop przez wejscie cyfrowe DI1. 0 = stop; 1 = start. Kierunek jest staty | 2
zaleznie od parametru 10.03 DIRECTION (KIERUNEK).

OSTRZEZENIE! Po skasowniu btedu, naped wystartuje jezeli
wigczony jest sygnat startu.

DI1,2 Start i Stop poprzez wejscie cyfrowe DI1. 0 = stop, 1 = start. Kierunek poprzez | 3
wejscie cyfrowe DI2. 0 = Do przodu, 1 = Do tytu. Aby sterowac¢ kierunkiem,
parametr 10.03 DIRECTION (KIERUNEK) musi by¢ ustawiony na REQUEST.

OSTRZEZENIE! Po skasowniu btedu, naped wystartuje jezeli
A wigczony jest sygnat startu

DI1P2P Impuls start przez wejscie cyfrowe DI1. 0 -> 1: Start. Impuls stop przez wejscie | 4
cyfrowe DI2. 1 -> 0: Stop. Kierunek jest staty zaleznie od parametru 10.03
DIRECTION (KIERUNEK).

DI1P,2P,3 Impuls start przez wejscie cyfrowe DI1. 0 -> 1: Start. Impuls stop przez wejscie | 5
cyfrowe DI2. 1 -> 0: Stop. Kierunek poprzez wejscie cyfrowe DI3. 0 = Do
przodu, 1 = Do tylu. Aby sterowac kierunkiem, parametr 10.03 DIRECTION
(KIERUNEK) musi by¢ ustawiony na REQUEST.

DI1P,2P,3P Impuls start do przodu przez wejscie cyfrowe DI1. 0 -> 1: Start do przodu. 6
Impuls start do tytu przez wejscie cyfrowe DI2. 0 -> 1: Start do tytu. Impuls stop
przez wejscie cyfrowe DI3. 1 -> "0”: stop. Aby sterowac kierunkiem, parametr
10.03 DIRECTION (KIERUNEK) musi by¢ ustawiony na REQUEST(ZADANY).

DI6 Patrz wybér DI1.

DI6,5 Patrz wybér DI1,2. DI6: Start/Stop, DI5: Kierunek.

KEYPAD Panel Sterowania. Aby sterowac kierunkiem, parametr 10.03 DIRECTION 9

/KLAWIATURA (KIERUNEK) musi by¢ ustawiony na REQUEST (ZADANY).

COMM.CW Stowo Sterujgce komunikacji szeregowe;j. 10

/KOM SL.STER

DI7 Patrz wybér DI1. 11

DI7,8 Patrz wybér DI1,2. 12

DI7P,8P Patrz wybér DI1P,2P. 13

DI7P,8P,9 Patrz wybér DI1P,2P,3. 14

DI7P,8P,9P Patrz wybér DI1P,2P,3P. 15

PARAM 10.04 Zrédio wybierane przez 10.04 16

D1 F,DI2R Polecenia Start, Stop i Kierunek przez wejscia cyfrowe DI1 i DI2. 17

D1 |DI2 |Dziatanie

0 0 Stop

1 0 Start do przodu
0 1 Start do tytu

1 1 Stop

Uwaga: Parametr 10.03 DIRECTION (KIERUNEK) musi by¢ REQUEST.

Sygnaty aktualne i parametry




108

Indeks Nazwa/Wybér Opis FbEq
10.02 EXT2 STRT/STP/DIR/ | Definiuje potaczenie i zrodta sygnatdw polecen Start, Stop i Kierunek dla
ZEW2 STR/STP/KIER | zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEW2).
NOT SEL Patrz parametr 10.01. 1
INIE WYBRANO
DI1 Patrz parametr 10.01. 2
DI1,2 Patrz parametr 10.01. 3
DI1P,2P Patrz parametr 10.01. 4
DI1P,2P,3 Patrz parametr 10.01. 5
DI1P,2P,3P Patrz parametr 10.01. 6
DI6 Patrz parametr 10.01. 7
DI16,5 Patrz parametr 10.01. 8
KEYPAD Patrz parametr 10.01. 9
/KLAWIATURA
COMM.CW Patrz parametr 10.01. 10
/KOM SL.STER
DI7 Patrz parametr 10.01. 1
DI7,8 Patrz parametr 10.01. 12
DI7P,8P Patrz parametr 10.01. 13
DI7P,8P,9 Patrz parametr 10.01. 14
DI7P,8P,9P Patrz parametr 10.01. 15
PARAM 10.05 Zrodto wybierane przez 10.05. 16
D1 F,DI2R Patrz parametr 10.01. 17
10.03 DIRECTION Pozwala sterowac kierunkiem obrotéw silnika, lub ustala na state kierunek.
/KIERUNEK
FORWARD Staty do przodu 1
/DO PRZODU
REVERSE Staty do tytu 2
/DO TYLU
REQUEST Dozwolone sterowanie kierunkiem 3
[ZADANY
10.04 EXT 1 STRT PTR Definiuje zrodto lub statg dla wartosci PAR 10.04 parametru 10.01.
/ZEW1 STR WSK
-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata: -
+255.255.31/C.- - Parametr wskaznika: Inwersja, grupa, indeks i pole bitu. Numer bitu jest
32768 ... C.32767 efektywny tylko dla obstugi wejs¢ blokow funkcyjnych.
- Warto$¢ stata: Inwersja i pola statej. Pole inwersji musi mie¢ warto$¢ C aby
mozliwa byta nastawa state;.
10.05 EXT 2 STRTPTR Definiuje zrédto lub statg dla warto$ci PAR 10.05 parametru 10.02.
/ZEW2 STR WSK
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ informacje o -
+255.255.31/C.- réznicach.
32768 ... C.32767
10.06 JOGSPEED SELECT | Definiuje sygnat aktywyjacy funkcje Impulsowania JOG. dziatanie funkcji
/WYB PRED JOG impulsowania opisano w rozdziale “Funkcje programowe”.
NOT SEL Nie wybrano.

INIE WYBRANO

Sygnaty aktualne i parametry
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3. 0 = Impulsowanie jest nieaktywne. 1 = Impulsowanie
aktywne.
Dl4 Patrz DI3.
DI5 Patrz DI3.
DI6 Patrz DI3.
DI7 Patrz DI3.
DI8 Patrz DI3.
DI9 Patrz DI3.
DI10 Patrz DI3.
DI11 Patrz DI3.
DI12 Patrz DI3.
10.07 NET CONTROL Gdy aktywne, sterowanie poprzez magistrale jest nadrzedne do nastawy
ISTER MAGIST 10.01. Stowo Sterujgce magistrali (wytaczajac bit 11) jest mozliwe gdy EXT1
(ZEW 1) jest wybrane jako aktywne miejsce sterowania.
Uwaga: Tylko widoczne przy wybranym profilu komunikacyjnym Generic
Drive (98.07).
Uwaga: Nastawy nie sg zapamietywane w pamieci statej (zostang skasowane
gdy nastapi wytaczenie zasilania).
0 Nieaktywne
1 Aktywne
10.08 NET REFERENCE Gdy aktywne, sterowanie poprzez magistrale jest nadrzedne do nastawy
/ZADAW. Z MAGIST | 11.03. Zadawanie z magistrali REF1 jest mozliwe gdy EXT1 (ZEW 1) jest
wybrane jako aktywne miejsce sterowania.
Uwaga: Tylko widoczne przy wybranym profilu komunikacyjnym Generic
Drive (98.07).
Uwaga: Nastawy nie sg zapamietywane w pamieci statej (zostang skasowane
gdy nastapi wytaczenie zasilania).
0 Nieaktywne
1 Aktywne
11 REFERENCE Typ zadawania z Panela, wybo6r zewnetrznego miejsca sterowania,
SELECT zewnetrznego zrodta zadawania oraz limitéw
(Wybér zadawania)
11.01 KEYPAD REF SEL Wybiera typ zadawania podawanego z Panela.
/WYB ZAD KLAW
REF1 (obr/min) Zadawanie predkosci w obr/min. (Zadawnie czestotliwosci (Hz) gdy parametr | 1
/ZAD 1 (obr/min) 99.04 jest SCALAR.)
REF2 (%) %-zadawanie. Wykorzystanie zadawania REF2 zmienia sig zaleznie od 2
/ZAD 2 (%) makroaplikacji. Na przyktad, gdy wybrano makroaplikacje Sterowanie
Momentu, REF2 jest zadawaniem momentu.
11.02 EXT1/EXT2SELECT | Definiuje zrédio z ktérego przemiennik czyta sygnat , wybor pomiedzy dwoma
/WYB. ZEW1/ZEW2 | zewnetrznymi miejscami sterowania, ZEW1 lub ZEW?2.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0 = ZEW1, 1 = ZEW2. 1
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5

Sygnaty aktualne i parametry
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DI6 Patrz wybor DI1. 6
EXT1 / ZEW1 ZEW1 aktywne, zrodta sygnatu sterujgcego definiowane parametrami 10.01 7

i 11.03.
EXT2 / ZEW2 ZEW2 aktywne, zrodta sygnatu sterujgcego definiowane parametrami 10.02 8
i 11.06.
COMM.CW(11) Komunikacyjne Stowo Sterujgce, bit 11. 9
/ISL.STER. KOM
DI7 Patrz wybor DI1. 10
DI8 Patrz wybor DI1. 11
DI9 Patrz wybor DI1. 12
DI10 Patrz wybor DI1. 13
DI Patrz wybér DI1. 14
DI12 Patrz wybér DI1. 15
PARAM 11.09 Zrodto wybierane parametrem 11.09. 16
11.03 EXTREF1SELECT | Wybdr zrodta sygnatu zewnetrznego zadawania REF1 (ZAD1)
/ZEW ZAD1 WYBOR
KEYPAD Panel Sterowania. Pierwszy wiersz wyswietlacza pokazuje warto$¢ zadana. 1
/KLAWIATURA
Al1 Wejscie analogowe Al1. 2
Uwaga: Jezeli sygnat jest bipolarny (10 VDC), wybierz Al1 BIPOLAR
(BIPOLARNE). Wybor Al1 ignoruje zakres ujemnych sygnatéw.
Al2 Wejscie analogowe Al2.
Al3 Wejscie analogowe Al3.

Sygnaty aktualne i parametry
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AI1/JOYST Unipolarne wejscie analogowe Al1 jako joystick. Minimalny wejsciowy sygnat | 5
obraca silnikiem z maksymalnym zadawaniem w kierunku do tytu, maksymalny
wyjsciowy z maksymalnym zadawaniem w kierunku do przodu.
Uwaga: Parametr 10.03 musi mie¢ warto$¢ REQUEST (ZADANY).
OSTRZEZENIE! Minimalne zadawanie dla joysticka musi byé 0.5 V.
A Ustaw parametr 13.01 na 2 V lub na warto$¢ wigkszg niz 0.5 V
oraz detekcje utraty sygnatu analogowego parametr 30.01 na BLAD.
Naped zatrzyma sie w przypadku utraty sygnatu sterujgcego.
Zadawanie Predkosci (REF1)
11.05+ C\
11.04 L
0
Al1
-11.04 +
-11.05 ’/)
\
2 6 10
Par. 13.01 =2V, Par13.02=10V
Uwaga:Jezeli sygnat jest bipolarny (+10 VDC), wybierz Al1 BIPOLAR
(BIPOLARNE). Wybor Al1/JOYST ignoruje negatywny zakres sygnatu.
Al2/JOYST Patrz AI1/JOYST. 6
Al1+AI3 Sumowanie sygnatow wejs¢ analogowych Al1 i Al3. 7
AI2+AI3 Sumowanie sygnatow wej$¢ analogowych Al2 i Al3. 8
Al1-Al3 Odejmowanie sygnatow wej$¢ analogowych Al1 i Al3. 9
Al2-Al3 Odejmowanie sygnatow wej$¢ analogowych Al2 i Al3. 10
Al1*AI3 Mnozenie sygnatéw wejs¢ analogowych Al1 i Al3. 11
AI2*Al3 Mnozenie sygnatoéw wejsé analogowych Al2 i Al3. 12
MIN(AI1,Al3) Minimum z sygnatéw wejs¢ analogowych Al1 i Al3. 13
MIN(AI2,Al3) Minimum z sygnatéw wejs¢ analogowych Al2 i Al3. 14
MAX(AI1,AI3) Maksmum z sygnatéw wejs¢ analogowych Al1 i Al3. 15
MAX(AI2,AI3) Maksmum z sygnatow wejs¢ analogowych Al2 i Al3. 16
DI3U,4D(R) Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe Dl4: 17
Zmniejszanie zadawania. Polecenie stop lub wytgczenie zasilania kasuje
zadawanie na zero . Parametr 22.04 definiuje tempo zmian zadawania.
DI3U,4D Wejscie cyfrowe 3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe DI4: 18
Zmniejszanie zadawania. Program zapisuje aktywne zadawanie predkosci (nie
jest kasowane poleceniem stop czy wytgczeniem zasilania). Parametr 22.04
definiuje tempo zmian zadawania.
DI5U,6D Patrz DI3U,4D(R). 19
COMM. REF Zadawanie z magistrali komunikacyjnej REF1. 20

[ZAD. KOMUNIK

Sygnaty aktualne i parametry
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COM.REF1+Al1 Suma zadawania z magistrali REF1 i wej$cia analogowego Al1. 21
/ZAD.KOM+ Al1
COM.REF1*AI1 lloczyn zadawania z magistrali REF1 i wej$cia analogowego Al1. 22
/ZAD.KOM *Al1
FAST COMM Tak jak dla wyboru COMM. REF, z ponizszymi réznicami: 23
ISZYBKA KOM - krétszy cykl czasowy komunikacji gdy zadawanie przesytane jest do jadra

programu sterujgcego silnikiem (6 ms -> 2 ms)

- kierunek nie moze byc¢ sterowany przez interfejs definiowany parametrami

10.01 lub 10.02, rébwniez przez Panel Sterowania.

- grupa parametrow 25 CRITICAL SPEEDS nie jest aktywna

Uwaga: Jezeli ktdérakolwiek z ponizszych nastaw jest aktywna, wybor nie jest

uwzgledniany. W zastepstwie, praca odbywa sie¢ zgodnie z COMM. REF.

- parametr 99.02 jest PID

- parametr 99.04 jest SCALAR

- parametr 40.14 ma wartos¢ PROPORTIONAL lub DIRECT.
COM.REF1+AI5 Patrz wybér COM.REF1+Al1 (Al5 uzywane zamiast Al1). 24
IZAD.KOM+AI5
COM.REF1*Al5 Patrz wybér COM.REF1*Al1 (Al5 uzywane zamiast Al1). 25
/ZAD.KOM *Al5
Al5 Wejscie analogowe Al5. 26
Al6 Wejscie analogowe Al6. 27
AI5/JOYST Patrz AI1/JOYST. 28
Al6/JOYST Patrz AI1/JOYST. 29
AI5+AI6 Sumowanie sygnatow wej$¢ analogowych Al5 i Al6. 30
Al5-Al6 Odejmowanie sygnatow wejs¢ analogowych Al5 i Al6. 31
AI5*Al6 lloczyn sygnatdéw wej$¢ analogowych Al5 i Al6. 32
MIN(AI5,AlB) Mniejszy z sygnatow wej$¢ analogowych Al5 i Al6. 33
MAX(AI5,AIB) Wiekszy z sygnatéw wejs¢ analogowych Al5 i Al6. 34
DI11U,12D(R) Patrz DI3U,4D(R). 35
DI11U,12D Patrz DI3U,4D. 36
PARAM 11.10 Zrodto wybierane parametrem 11.10. 37

Sygnaty aktualne i parametry
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Indeks Nazwa/Wybér

Opis

FbEq

Al1 BIPOLAR

Zadawanie predkosci
<

Bipolarne wejscie analogowe Al1 (-10 ... 10 V). Rysunek ponizej ilustruje
uzycie wejcia jako zadawania predkosci.

Zakres prac
Skalowane |, _ _ _ _ _ _ . _______._ P y

maksREF1

10.03 KIERUNEK

DO PRZODU lub

minREF1 _ - : : : $

-minREF1

10.03 KIERUNEK

] DO TYLU lub

-Skalowane !

maksREF1
-maksAl1

-minAl1 minAl1
Sygnat wejscia analogowego

maksAl1

minAl1

maksAl1

Skal. maks.REF1
minREF1

13.01 MINIMUM AlI1

13.02 MAKSIMUM AlI1

13.03 SKALOW. Al1 x 11.05 ZEW ZAD1 MAKS
11.04 ZEW ZAD1 MINIMUM

38

11.04  EXTREF1MINIMUM

[ZEW ZAD1 MIN

Definiuje minimalng warto$¢ zewnetrznego zadawania REF1 (warto$¢
bezwzgledna). Odpowiada minimalnej nastawie uzywanego zrédta sygnatu.

0 ... 18000 obr/min

Zakres nastaw w obr/min. (Hz jezeli parametr 99.04 jest SCALAR.)

Przykfad: Wejscie analogowe Al1 jest wybrane jako zrédto zadawania
(warto$¢ parametru 11.03 jest Al1). Minimalna i maksymalna warto$¢
zadawania odpowiada nastawom Al minimum i maksimum jak ponizej:

EXT REF1 Zakres

29 parametr 13.01

parametr 13.02
"|parametr 11.04
"|parametr 11.05

N = N =

Al1 Zakres

|
|
|
|
|
|
1 2
Uwaga: Jezeli zadawanie jest podawane przez magistrale komunikacyjng
skalowanie rozni sie od tego dla sygnatow analogowych. Patrz rozdziat

"Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng" aby znalez¢ wigcej informacii.

1...18000

11.05 EXTREF1MAXIMUM

[ZAD ZEW1 MAKS

Definiuje maksymalng warto$¢ zewn. zadawania REF1 (ZAD1) (wartos¢
bezwzgledna). Odpowiada maks. nastawie uzywanego zrodta sygnatu.

Sygnaty aktualne i parametry
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0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. (Hz jezeli parametr 99.04 jest SCALAR.) 1... 18000

Patrz parametr 11.04.

11.06 EXT REF2SELECT | Wybér zrédta sygnatu dla zewnetrznego zadawania REF2 (ZEW 2).

/WYB ZEW ZAD2 ZAD2 jest

- zadawaniem predkosci w % Bezwzglednej Maksymalnej Predkosci jezeli

parametr 99.02 = FABRYKA, RECZNIE/AUTO lub STER SEKWENCYJNE.

- zadawanie momentu w procentach momentu znamionowego silnika jezeli

parametr 99.02 = MOMENT.

- zadawaniem procesu w % maksymalnej wielkosci procesu jezeli parametr

parametr 99.02 = STEROWANIE PID.

- zadawaniem czestotliwosci w % Bezwzglednej Maksymalnej czestotliwosci

jezeli parametr 99.04 = SCALAR.
KEYPAD Patrz parametr 11.03. 1
/KLAWIATURA
Al1 Patrz parametr 11.03. 2

Uwaga: Jezeli sygnat jest bipolarny(+10 VDC), wybierz Al1 BIPOLAR

(BIPOLARNE). Wybér Al1 ignoruje zakres ujemnych sygnatéw.
Al2 Patrz parametr 11.03. 3
Al3 Patrz parametr 11.03. 4
Al1/JOYST Patrz parametr 11.03. 5
AlI2/JOYST Patrz parametr 11.03. 6
Al1+AI3 Patrz parametr 11.03. 7
AlI2+Al3 Patrz parametr 11.03. 8
Al1-Al3 Patrz parametr 11.03. 9
Al2-Al3 Patrz parametr 11.03. 10
Al1*AI3 Patrz parametr 11.03. 1
AI2*Al3 Patrz parametr 11.03. 12
MIN(AI1,AI3) Patrz parametr 11.03. 13
MIN(AI2,Al3) Patrz parametr 11.03. 14
MAX(AI1,AI3) Patrz parametr 11.03. 15
MAX(AI2,AI3) Patrz parametr 11.03. 16
DI3U,4D(R) Patrz parametr 11.03. 17
DI3U,4D Patrz parametr 11.03. 18
DI5U,6D Patrz parametr 11.03. 19
COMM. REF Patrz parametr 11.03. 20
COM.REF2+AI1 Patrz parametr 11.03. 21
COM.REF2*Al1 Patrz parametr 11.03. 22
FAST COMM Patrz parametr 11.03. 23
COM.REF2+AI5 Patrz parametr 11.03. 24
COM.REF2*Al5 Patrz parametr 11.03. 25
Al5 Patrz parametr 11.03. 26
Al6 Patrz parametr 11.03. 27
AI5/JOYST Patrz parametr 11.03. 28
AI6/JOYST Patrz parametr 11.03. 29

Sygnaty aktualne i parametry
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AI5+AI6 Patrz parametr 11.03. 30
Al5-Al6 Patrz parametr 11.03. 31
AI5*Al6 Patrz parametr 11.03. 32
MIN(AI5,AlB) Patrz parametr 11.03. 33
MAX(AI5,AlB) Patrz parametr 11.03. 34
DI11U,12D(R) Patrz parametr 11.03. 35
DI11U,12D Patrz parametr 11.03. 36
PARAM 11.11 Wybor zrodta parametrem 11.11. 37
Al1 BIPOLAR Patrz parametr 11.03. 38
11.07 EXTREF2MINIMUM | Definiuje minimalng warto$¢ zewnetrznego zadawania REF2 (wartos¢
/ZEW ZAD2 MIN bezwzgledna).Odpowiada minimalnej nastawie uzywanego zrédta sygnatu.
0...100% Zakres nastaw w procentach. Odpowiada zakresom zrédta sygnatu 0 ... 10000
- zrédtem sygnatu jest wejscie analogowe: Patrz przyktad parametr 11.04.
- zrodtem sygnatu jest tacze komun.: Patrz rozdziat "Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng".
11.08 EXTREF2MAXIMUM | Definiuje maksymalng warto$¢ zewnetrznego zadawania REF2 (warto$¢
[ZEW ZAD2 MAKS bezwzgledna). Odpowiada maks. nastawie uzywanego zrodta sygnatu.
0...600% Zakres nastaw. Odpowiada zakresom zrodta sygnatu : 0 ... 6000
- zrédtem sygnatu jest wejscie analogowe : Patrz przyktad parametr 11.04.
- zrodtem sygnatu jest tagcze komun.: Patrz rozdziat "Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng".
11.09 EXT 1/2SELPTR Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 11.09 parametru 11.02.
/WYB ZEW1/2 WSK
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
11.10 EXT 1 REFPTR Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 11.10 parametru 11.03.
/ZEW 1 ZAD WSK
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
1.1 EXT 2 REF PTR Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 11.11 parametru 11.06.
/ZEW2 ZAD WSK
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
12 CONSTANT SPEEDS | Wybor predkosci statych i wartosci. Aktywna predkos¢ stata jest nadrzedna w
(Predkosci state) stosunku do zadawania predkosci .
Uwaga: Jezeli parametr 99.04 jest SCALAR, tylko predkosci 1 do 5 oraz
predko$¢ 15 sg mozliwe do uzycia.
12.01 CONST SPEED SEL | Aktywacja predkosci statej lub wybor sygnatu aktywacii.
NOT SEL Zadna predko$¢ stata nie jest uzywana. 1
/NIE WYBRANO
DI1(SPEED1) Predkos¢ zdefiniowana parametrem 12.02 aktywowana wej$ciem cyfrowym | 2
/DI1 (PREDK1) DI1. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.
DI2(SPEED2) Predko$¢ zdefiniowana parametrem 12.03 aktywowana wejsciem cyfrowym | 3

/DI2 (PREDK2)

DI2. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

Sygnaty aktualne i parametry
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DI3(SPEED3) Predko$¢ zdefiniowana parametrem 12.04 aktywowana wejsciem cyfrowym | 4
/DI3 (PREDKS3) DI3. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI4(SPEED4) Predko$c¢ zdefiniowana parametrem 12.05 aktywowana wejsciem cyfrowym |5
/Dl4 (PREDK4) Dl4. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.
DI5(SPEEDS) Predko$¢ zdefiniowana parametrem 12.06 aktywowana wej$ciem cyfrowym | 6
/DI5 (PREDKS) DI5. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.
DI6(SPEEDG) Predko$¢ zdefiniowana parametrem 12.07 aktywowana wej$ciem cyfrowym | 7
/DI6 (PREDK®6) DI6. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.
DI1,2 Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1 i DI2. 8
DI1 | DI2 |Uzywana predkos¢ stata
0 0 |Brak predkosci statej
1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.02
0 1 |Predko$c¢ stata zdefiniowana parametrem 12.03
1 1 |Predko$¢ stata zdefiniowana parametrem 12.04
DI3,4 Patrz wybér DI1,2. 9
DI15,6 Patrz wybér DI1,2. 10
DI1,2,3 Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1 i DI2 oraz DI3. 11
DI1 | DI2 | DI3 |Uzywana predkosc¢ stata
0 0 0 |Brak predkosci statej
1 0 0 |Predkosc¢ stata zdefiniowana parametrem 12.02
0 1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.03
1 1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.04
0 0 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.05
1 0 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.06
0 1 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.07
1 1 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.08
DI3,4,5 Patrz wybér DI1,2,3. 12
Dl4,5,6 Patrz wybér DI1,2,3. 13
DI3,4,5,6 Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI3, 4, 5 oraz 6. 14
DI1 | DI2 | DI3 | DI4 |Uzywana predkos¢ stata
0 0 0 0 |Brak predkosci statej
1 0 0 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.02
0 1 0 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.03
1 1 0 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.04
0 0 1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.05
1 0 1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.06
0 1 1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.07
1 1 1 0 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.08
0 0 0 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.09
1 0 0 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.10
0 1 0 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.11
1 1 0 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.12
0 0 1 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.13
1 0 1 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.14
0 1 1 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.15
1 1 1 1 |Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.16

Sygnaty aktualne i parametry
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DI7(SPEED1) Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.02 aktywowana poprzez wejscie | 15

/DI7 (PREDK1) cyfrowe DI7. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI8(SPEED2) Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.03 aktywowana poprzez wejscie | 16

/DI8(PREDK?2) cyfrowe DI8. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI9(SPEED3) Predko$¢ stata zdefiniowana parametrem 12.04 aktywowana poprzez wejscie | 17

/DI9 (PREDK3) cyfrowe DI9. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI10(SPEED4) Predko$¢ stata zdefiniowana parametrem 12.05 aktywowana poprzez wejscie | 18

/DI10(PREDK4) cyfrowe DI10. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI11(SPEED5) Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.06 aktywowana poprzez wejscie | 19

/D111 (PREDKS) cyfrowe DI11. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI12(SPEEDG) Predkos¢ stata zdefiniowana parametrem 12.07 aktywowana poprzez wejscie | 20

/D112 (PREDKE®6) cyfrowe DI12. 1 = aktywna, 0 = nieaktywna.

DI7,8 Patrz wybér DI1,2. 21

DI9,10 Patrz wybér DI1,2. 22

DI11,12 Patrz wybér DI1,2. 23
12.02 CONST SPEED1 Definiuje predkos¢ 1. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informaciji o kierunku

/PREDK STALA 1 obrotow.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0...18000
12.03 CONST SPEED 2 Definiuje predkos¢ 2. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informaciji o kierunku

/PREDK STALA 2 obrotow.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.04 CONST SPEED 3 Definiuje predkos¢ 3. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informac;ji o kierunku

/PREDK STALA 3 obrotéw.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.05 CONST SPEED4 Definiuje predkos¢ 4. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informac;ji o kierunku

/PREDK STALA 4 obrotéw.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.06 CONST SPEED 5 Definiuje predkos¢ 5. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informaciji o kierunku

/PREDK STALA 5 obrotow.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.07 CONST SPEED 6 Definiuje predkos¢ 6. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o kierunku

/PREDK STALA 6 obrotow.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.08 CONST SPEED?7 Definiuje predkos¢ 7. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o kierunku

/PREDK STALA 7 obrotow.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.09 CONST SPEED 8 Definiuje predkos¢ 8. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o kierunku

/PREDK STALA 8 obrotéw.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
1210 CONST SPEED9 Definiuje predkos¢ 9. Warto$¢ bezwzgledna. Nie zawiera informaciji o kierunku

/PREDK STALA 9 obrotow.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
12.11 CONST SPEED 10 Definiuje predkos¢ 10. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o

/PREDK STALA 10 kierunku obrotéw.

0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
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12.12 CONSTSPEED 11 Definiuje predkos¢ 11. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o
/PREDK STALA 11 kierunku obrotow.
0 ... 18000 obr/min Zakres nastaw. 0 ... 18000
1213 CONSTSPEED 12 Definiuje predkos¢ 12. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o
/PREDK STALA 12 kierunku obrotéw.
Uwaga: Gdy uzywane jest impulsowanie, parametr definiuje 1-szg predkos¢
impulsowania. Rozpatrywany jest znak. Patrz rozdziat "Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng".
-18000 ... 18000 Zakres nastaw. -18000 ...
obr/min 18000
12.14 CONSTSPEED 13 Definiuje predkos¢ 13. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o
/PREDK STALA 13 kierunku obrotéw.
Uwaga: Gdy uzywane jest impulsowanie, parametr definiuje 2-gg predkosc¢
impulsowania. Rozpatrywany jest znak. Patrz rozdziat "Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng".
-18000 ... 18000 Zakres nastaw. -18000 ...
obr/min 18000
12.15 CONSTSPEED 14 Definiuje predkos¢ 14. Wartos¢ bezwzgledna. Nie zawiera informacji o
/PREDK STALA 14 kierunku obrotéw.
Uwaga: Gdy uzywane jest impulsowanie, parametr definiuje 3-cig predkos¢
impulsowania. Znak nie jest brany pod uwage. Patrz rozdziat “impulsowanie
str. 85.
-18000 ... 18000 Zakres nastaw. 0 ... 18000
obr/min
1216 CONSTSPEED 15 Definiuje predkos¢ 15 lub predkos¢ btedu. Rozpatrywany jest znak jezeli
/PREDK STALA 15 uzywana jest jako predkos¢ btedu przez parametry 30.01 i 30.02.
-18000 ... 18000 obr/ | Zakres nastaw. -18000 ...
min 18000
13 ANALOGUE INPUTS | Przetwarzanie analogowych sygnatow wej$ciowych.
(Wejscia analogowe)
13.01  MINIMUM Al1 Definiuje minimalng wartos¢ sygnatu dla wejscia analogowego Al1. Gdy
uzywane jako zadawanie, warto$¢ ta odpowiada minimalnej nastawie
zadawania.
Przykitad: Jezeli Al1 jest wybrane jako zrédio zadawania REF1 (ZAD 1), ta
warto$¢ odpowiada wartosci parametru 11.04.
oV Zero wolt. Uwaga: Program nie moze wykry¢ utraty sygnatu analogowego .
2V Dwa wolty (DC).
TUNED VALUE Warto$¢ zmierzona przez funkcje dostrojenia. Patrz sekcja STROJENIE.
/STROJ. WART
TUNE Warto$¢ pomiarowa wyzwalania. Procedura: 4
/ STROJENIE - Podtacz sygnat minimainy.
- Ustaw parametr na TUNE (STROJENIE).
Uwaga: Odczytywany zakres strojenia wynosi-10 ... 10 V.
13.02 MAXIMUM Al1 Definiuje maksymalng wartos¢ sygnatu dla wejscia analogowego Al1. Gdy

/MAKSIMUM Al1

uzywane jako zadawanie, wartos¢ ta odpowiada maksymalnej nastawie
zadawania.

Przykitad: Jezeli Al1 jest wybrane jako zrédio zadawania REF1 (ZAD 1), ta
warto$¢ odpowiada wartosci parametru 11.05.

Sygnaty aktualne i parametry
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10V Dziesie¢ wolt (DC). 1
TUNED VALUE Warto$¢ zmierzona przez funkcje dostrojenia. Patrz sekcja STROJENIE. 2
/STROJ. WART
TUNE Warto$¢ pomiarowa wyzwalania. Procedura: 3
/ STROJENIE - Podtacz sygnat minimalny.
- Ustaw parametr na TUNE (STROJENIE).
Uwaga: Odczytywany zakres strojenia wynosi 0 ... 10 V.
13.03 SCALE Al1 Skaluje wejscie analogowe Al1.
ISKALOWANIE Al Przyktad: Wptywa na zadawanie predkosci REF1 gdy:
- REF1 (ZAD1) wybor zrodta (Parametr 11.03) = Al1+AI3
- REF1 (ZAD1) nastawa wartosci maksymailnej
(Parametr 11.05) = 1500 obr/min
- Warto$¢ biezaca Al1 =4 V (40% petnego zakresu wartosci)
- Warto$¢ biezaca Al3 = 12 mA (60% petnego zakresu warto$ci)
- Al1 skalowanie = 100%, Al3 skalowanie = 10%
Al1 Al3 Al1 + AI3
10V 1500 obr/min 20 mA 150 obr/min 1500 obr/min
60% 90 obr/min
690 obr/min
40% 600 obr/min
oV 0 mA 0 obr/min
0 ... 1000% Zakres skalowania. 0...32767
13.04  FILTER Al1 Definiuje statg czasowa filtru dla wejscia analogowego Al1.
/FILTR Al1 .
% Niefiltrowany sygnat o=1-(1-e"T
100 -
63 | = wejscie filtru (skok)
VA O = wyjscie filtru
Filtrowany sygnat t = czas
‘ T = stata czasowa filtru
— t
T
Uwaga: Sygnat jest rowniez filtrowany przez interfejs sprzetowy (10 ms stata
czasowa). Nie moze to by¢ zmienione przez zaden z parametréw.
0.00 ... 10.00 s Stata czasowa filtru. 0...1000
13.05 INVERT A1 Aktywacja/deaktywacja inwersji (odwracania sygnatu) wejscia analogowego
/INWERSJA Al1 Al1.
NO / NIE Brak inwersiji. 0
YES /TAK Aktywna inwersja. Maksymalna warto$¢ sygnatu wejscia analogowego 65535
odpowiada minimum zadawania i odwrotnie.
13.06  MINIMUM AI2 Patrz parametr 13.01.
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Indeks Nazwa/Wybor Opis FbEq
0mA Patrz parametr 13.01. 1
4 mA Patrz parametr 13.01. 2
TUNED VALUE Patrz parametr 13.01. 3
TUNE Patrz parametr 13.01. 4
13.07 MAXIMUM AI2 Patrz parametr 13.02.
20 mA Patrz parametr 13.02. 1
TUNED VALUE Patrz parametr 13.02.
TUNE Patrz parametr 13.02.
13.08 SCALE AI2 Patrz parametr 13.03.
0...1000% Patrz parametr 13.03. 0...32767
13.09 FILTER AI2 Patrz parametr 13.04.
0.00...10.00 s Patrz parametr 13.04. 0...1000
13.10 INVERT Al2 Patrz parametr 13.05.
NO Patrz parametr 13.05. 0
YES Patrz parametr 13.05. 65535
13.11 MINIMUM AI3 Patrz parametr 13.01.
0 mA Patrz parametr 13.01. 1
4 mA Patrz parametr 13.01. 2
TUNED VALUE Patrz parametr 13.01. 3
TUNE Patrz parametr 13.01. 4
13.12 MAXIMUM AI3 Patrz parametr 13.02.
20 mA Patrz parametr 13.02. 1
TUNED VALUE Patrz parametr 13.02. 2
TUNE Patrz parametr 13.02. 3
13.13  SCALE AI3 Patrz parametr 13.03.
0 ... 1000% Patrz parametr 13.03. 0...32767
13.14  FILTER AI3 Patrz parametr 13.04.
0.00...10.00 s Patrz parametr 13.04. 0...1000
13.15 INVERT AI3 Patrz parametr 13.05.
NO Patrz parametr 13.05. 0
YES Patrz parametr 13.05. 65535
13.16  MINIMUM Al5 Patrz parametr 13.01.
Uwaga: Jezeli jest uzywana karta RAIO-01 z napigciowym sygnatem
wejsciowym, 20 mA odpowiada napieciu 10 V.
0mA Patrz parametr 13.01. 1
4 mA Patrz parametr 13.01. 2
TUNED VALUE Patrz parametr 13.01. 3
TUNE Patrz parametr 13.01. 4
13.17  MAXIMUM Al5 Patrz parametr 13.02.
Uwaga: Jezeli jest uzywana karta RAIO-01 z napigciowym sygnatem
wejsciowym, 20 mA odpowiada napigciu 10 V.
20 mA Patrz parametr 13.02. 1
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Indeks Nazwa/Wybér Opis FbEq
TUNED VALUE Patrz parametr 13.02. 2
TUNE Patrz parametr 13.02. 3
13.18 SCALE Al5 Patrz parametr 13.03.
0 ... 1000% Patrz parametr 13.03. 0...32767
13.19 FILTER Al5 Patrz parametr 13.04.
0.00...10.00 s Patrz parametr 13.04. 0...1000
13.20 INVERT Al5 Patrz parametr 13.05.
NO Patrz parametr 13.05. 0
YES Patrz parametr 13.05. 65535
13.21  MINIMUM AI6 Patrz parametr 13.01.
Uwaga: Jezeli jest uzywana karta RAIO-01 z napigciowym sygnatem
wejsciowym, 20 mA odpowiada napigeciu 10 V.
0 mA Patrz parametr 13.01. 1
4 mA Patrz parametr 13.01. 2
TUNED VALUE Patrz parametr 13.01. 3
TUNE Patrz parametr 13.01. 4
13.22  MAXIMUM Al6 Patrz parametr 13.02.
Uwaga: Jezeli jest uzywana karta RAIO-01 z napigciowym sygnatem
wejsciowym, 20 mA odpowiada napigeciu 10 V.
20 mA Patrz parametr 13.02. 1
TUNED VALUE Patrz parametr 13.02.
TUNE Patrz parametr 13.02.
13.23 SCALE Al6 Patrz parametr 13.03.
0...1000% Patrz parametr 13.03. 0...32767
13.24  FILTER Al6 Patrz parametr 13.04.
0.00...10.00 s Patrz parametr 13.04. 0...1000
13.25 INVERT Al6 Patrz parametr 13.05.
NO Patrz parametr 13.05. 0
YES Patrz parametr 13.05. 65535
14 RELAY OUTPUTS Informacja o statusie sygnalizowana wyj$ciami przekaznikowymi i opdznienia
(Wyjscia zadzia{an.ia przekaznikow. Patrz rozdziat “Programowalne wyjscia
prz ekaznik owe) przekaznikowe” na str. 55.
14.01 RELAY RO1OUTPUT | Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/WYJ PRZEK RO1 przekaznikowe RO1. Przekaznik zasilony gdy stan spetnia nastawe.
NOT USED Nie uzywany. 1
INIE UZYWANY
READY / GOTOW Gotowy do pracy: Sygnat Zezwolenie na bieg zat., brak btedow.
RUNNING / BIEG Bieg: Sygnat Start zatgczony, Sygnat Zezwolenie na bieg zat., brak aktywnych | 3
btedéw.
FAULT / BLAD Btad. 4
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/URUCHOMIONY

Indeks Nazwa/Wybor Opis FbEq

FAULT(-1)/BLAD(-1) | Inwersja Btedu. Przekaznik nie jest zasilany po zadziataniu wytgcznika stanu | 5
btedu.

FAULT(RST) Btad. Automatyczne kasowanie po uptywie czasu op6znienia. Patrz grupa 6
/BLAD (KAS) parametrow 31 AUTOMATIC RESET.
STALL WARN Ostrzezenie z funkcji ochrony przed utykiem silnika. Patrz parametr 30.10. 7
/UTYK OSTRZ
STALL FLT Wylaczenie przez Biad z funkcji ochrony przed utykiem. Patrz parametr 30.10. | 8
/BLAD UTYKU
MOT TEMP WRN Ostrzezenie z funkcji ochrony termicznej silnika. Patrz parametr 30.04. 9
/OST TEMP SIL
MOT TEMP FLT Wytgczenie przez Btad z funkcji ochrony termicznej silnika. Patrz parametr 10
/BLAD TEMP SIL 30.04.
ACS TEMP WRN Ostrzezenie z funkcji ochrony termicznej przemiennika: 115 °c (239 °F). 11
/OST TEMP ACS
ACS TEMP FLT Wytaczenie przez Btad z funkcji ochrony termicznej przemiennika: 125 °c 12
/BLAD TEMP ACS (257 °F).
FAULT/WARN Aktywne ostrzezenie lub btad. 13
/ BLAD/OSTRZ
WARNING Aktywne ostrzezenie. 14
/OSTRZEZENIE
REVERSED Silnik obraca sie do tytu. 15
/DO TYLU
EXT CTRL Naped sterowany z zewnetrznego miejsca. 16
IZEW STER
REF 2 SEL Uzywane zewnetrzne zadawanie 2. 17
/WYBR ZAD2
CONST SPEED Aktywna predko$¢ stata. Patrz grupa parametréow 12 CONSTANT SPEEDS. 18
/PREDK STALA
DC OVERVOLT Napiecie w obwodzie posrednim DC przekracza limit przepieciowy. 19
/IPRZEPIECIE DC
DC UNDERVOLT Napiecie w obwodzie posrednim DC spadio ponizej dolnego limitu wartosci. 20
INISKIE NAP DC
SPEED 1 LIM Predko&¢ silnika osiggneta poziom limitu 1. Patrz parametry 32.01 i 32.02. 21
/LIMIT PREDKA1
SPEED 2LIM Predkos¢ silnika osiggneta poziom limitu 2. Patrz parametry 32.03 i 32.04. 22
/LIMIT PREDK2
CURRENT LIM Prad silnika osiggnat zadany limit. Patrz parametr 32.05 i 32.06. 23
/LIMIT PRADU
REF 1 LIM Zewnetrzne zadawanie REF1 osiggneto zadany poziom limitu. Patrz 24
/LIMIT ZAD1 parametry 32.111i32.12.
REF 2 LIM Zewnetrzne zadawanie REF2 osiggneto zadany poziom limitu. Patrz 25
/LIMIT ZAD2 parametry 32.13 i 32.14.
TORQUE 1 LIM Moment silnika osiggnat zadany limit 1. Patrz parametry 32.07 i 32.08. 26
/LIM MOMENT1
TORQUE 2 LIM Moment silnika osiggnat zadany limit 2. Patrz parametry 32.09 i 32.10. 27
/LIM MOMENT2
STARTED Naped otrzymat polecenie startu. 28
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Indeks Nazwa/Wyboér Opis FbEq
LOSS OF REF Naped nie ma zadawania. 29
/UTRATA ZAD
AT SPEED Warto$¢ biezaca osiggneta warto$¢ zadang. Przy regulacji predkosci btad 30
/W ZAD PREDK predkosci jest mniejszy lub réwny 10% znamionowej predkosci silnika.

ACT 1LIM Zmienna procesowa regulatora PID warto$¢ biezgca ACT1 osiggneta zadany | 31
/LIM AKT1 limit. Patrz parametry 32.15i 32.16.
ACT 2LIM Zmienna procesowa regulatora PID warto$¢ biezgca ACT2 osiggneta zadany | 32
/LIM AKT2 limit. Patrz parametry 32.17 i 32.18.
COMM.REF3(13) Przekaznik jest sterowany przez zadawanie z magistrali REF3 (ZAD3). Patrz | 33
IZAD KOM3 (13) rozdziat "Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng”.
PARAM 14.16 Zrodto wybierane parametrem 14.16. 34
BRAKE CTRL Sterowanie ZAt/WYt hamulca mechanicznego. Patrz grupa parametréw 35
/STER HAMULCA 42 BRAKE CONTROL oraz rozdziat “Sterowanie hamulcem mechanicznym”

na str. 80.
BC SHORT CIR Naped wytgczony z powodu zwarcia czopera hamowania. Patrz rozdziat 36
/ZWAR CZOPER “ldentyfikacja i lokalizacja btedow”.

14.02 RELAYRO2OUTPUT | Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/WYJ PRZEK RO2 przekaznikowe RO2. Przekaznik zasilony gdy stan spetnia nastawe.

NOT USED Patrz parametr 14.01. 1
READY Patrz parametr 14.01. 2
RUNNING Patrz parametr 14.01. 3
FAULT Patrz parametr 14.01. 4
FAULT(-1) Patrz parametr 14.01. 5
FAULT(RST) Patrz parametr 14.01. 6
STALL WARN Patrz parametr 14.01. 7
STALL FLT Patrz parametr 14.01. 8
MOT TEMP WRN Patrz parametr 14.01. 9
MOT TEMP FLT Patrz parametr 14.01. 10
ACS TEMP WRN Patrz parametr 14.01. 11
ACS TEMP FLT Patrz parametr 14.01. 12
FAULT/WARN Patrz parametr 14.01. 13
WARNING Patrz parametr 14.01. 14
REVERSED Patrz parametr 14.01. 15
EXT CTRL Patrz parametr 14.01. 16
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 17
CONST SPEED Patrz parametr 14.01. 18
DC OVERVOLT Patrz parametr 14.01. 19
DC UNDERVOLT Patrz parametr 14.01. 20
SPEED 1 LIM Patrz parametr 14.01. 21
SPEED 2 LIM Patrz parametr 14.01. 22
CURRENT LIM Patrz parametr 14.01. 23
REF 1 LIM Patrz parametr 14.01. 24
REF 2 LIM Patrz parametr 14.01. 25
TORQUE 1 LIM Patrz parametr 14.01. 26
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Indeks Nazwa/Wybor Opis FbEq
TORQUE 2 LIM Patrz parametr 14.01. 27
STARTED Patrz parametr 14.01. 28
LOSS OF REF Patrz parametr 14.01. 29
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 30
ACT 1 LIM Patrz parametr 14.01. 31
ACT 2 LIM Patrz parametr 14.01. 32
COMM. REF3(14) Patrz parametr 14.01. 33
PARAM 14.17 Zrodto wybierane parametrem 14.17. 34
BRAKE CTRL Patrz parametr 14.01. 35
BC SHORT CIR Patrz parametr 14.01. 36

14.03 RELAYRO3OUTPUT | Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/WYJ PRZEK RO3 przekaznikowe RO3. Przekaznik zasilony gdy stan spetnia nastawe.

NOT USED Patrz parametr 14.01. 1

READY Patrz parametr 14.01. 2

RUNNING Patrz parametr 14.01. 3

FAULT Patrz parametr 14.01. 4

FAULT(-1) Patrz parametr 14.01. 5

FAULT(RST) Patrz parametr 14.01. 6

STALL WARN Patrz parametr 14.01. 7

STALL FLT Patrz parametr 14.01. 8

MOT TEMP WRN Patrz parametr 14.01. 9

MOT TEMP FLT Patrz parametr 14.01. 10
ACS TEMP WRN Patrz parametr 14.01. 11
ACS TEMP FLT Patrz parametr 14.01. 12
FAULT/WARN Patrz parametr 14.01. 13
WARNING Patrz parametr 14.01. 14
REVERSED Patrz parametr 14.01. 15
EXT CTRL Patrz parametr 14.01. 16
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 17
CONST SPEED Patrz parametr 14.01. 18
DC OVERVOLT Patrz parametr 14.01. 19
DC UNDERVOLT Patrz parametr 14.01. 20
SPEED 1 LIM Patrz parametr 14.01. 21
SPEED 2 LIM Patrz parametr 14.01. 22
CURRENT LIM Patrz parametr 14.01. 23
REF 1 LIM Patrz parametr 14.01. 24
REF 2 LIM Patrz parametr 14.01. 25
TORQUE 1 LIM Patrz parametr 14.01. 26
TORQUE 2 LIM Patrz parametr 14.01. 27
STARTED Patrz parametr 14.01. 28
LOSS OF REF Patrz parametr 14.01. 29
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 30
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Indeks Nazwa/Wybor Opis FbEq
MAGN READY Silnik jest namagnesowany i gotowy do wytworzenia maksymalnego momentu | 31
/MAGN GOTOWE (osiggnieto znamionowe namagnesowanie silnika).
USER 2 SEL Aktywna jest makroaplikacja UzytkownikaZ2. 32
/MAKRO UZYTK2
COMM. REF3(15) Patrz parametr 14.01. 33
[ZAD KOM3 (15)
PARAM 14.18 Zrodto wybierane parametrem 14.18. 34
BRAKE CTRL Patrz parametr 14.01. 35
/STER HAMULCA
BC SHORT CIR Patrz parametr 14.01. 36
[ZWAR CZOPERA
14.04 RO1TON DELAY Definiuje czas opdznienia dla przekaznika RO1.
/T OP ZAL RO1
0.0...3600.0s Zakres nastaw. Rysunek ponizej ilustruje prace (ZAL) oraz zwolnienie (WYL) |0 ... 36000
opoznienia dla wyjscia przekaznikowego RO1.
1
0
1
Stan RO1
0
<> < > <> < - Czas
ton  loff ton tofs
ton 14.04
fog  14.05
14.05 RO1TOFF DELAY Definiuje czas opdznienia zwolnienia przekaznika RO1.
/T OP WYL RO1
0.0...3600.0 s Patrz parametr 14.04. 0 ... 36000
14.06 RO2 TON DELAY Definiuje czas opéznienia zatgczenia przekaznika RO2.
0.0...3600.0 s Patrz parametr 14.04. 0 ... 36000
14.07 RO2 TOFF DELAY Definiuje czas opdznienia zwolnienia przekaznika RO2.
0.0...3600.0s Patrz parametr 14.04. 0 ... 36000
14.08 RO3 TON DELAY Definiuje czas opéznienia zatgczenia przekaznika ROS3.
0.0 ... 3600.0 s Patrz parametr 14.04. 0 ... 36000
14.09 RO3 TOFF DELAY Definiuje czas opdznienia zwolnienia przekaznika RO3.
0.0...3600.0s Patrz parametr 14.04. 0 ... 36000
14.10 DIO MOD1 RO1 Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/MOD1 CYF RO1 przekaznikowe RO1 modutu rozszerzen Wej/Wyj cyfrowych 1
(opcjonalne, patrz parametr 98.03).
READY/ GOTOW Patrz parametr 14.01. 1
RUNNING /BIEG Patrz parametr 14.01. 2
FAULT /BLAD Patrz parametr 14.01. 3
WARNING Patrz parametr 14.01. 4

/OSTRZEZENIE
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REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 5
/WYBR ZAD2
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 6
/W ZAD PREDK
PARAM 14.19 Zrédto wybierane parametrem 14.19. 7
14.11 DIO MOD1 RO2 Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/MOD1 CYF RO2 przekaznikowe RO2 modutu rozszerzen Wej/Wyj cyfrowych 1 (opcjonalne,
patrz parametr 98.03).
READY/ GOTOW Patrz parametr 14.01. 1
RUNNING /BIEG Patrz parametr 14.01. 2
FAULT /BLAD Patrz parametr 14.01. 3
WARNING Patrz parametr 14.01. 4
/OSTRZEZENIE
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 5
/WYBR ZAD2
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 6
/W ZAD PREDK
PARAM 14.22 Zrédto wybierane parametrem 14.20. 7
14.12 DIOMOD2 RO1 Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/MOD2 CYF RO1 przekaznikowe RO1 modutu rozszerzen Wej/Wyj cyfrowych 2 (opcjonalne,
patrz parametr 98.04).
READY/ GOTOW Patrz parametr 14.01. 1
RUNNING /BIEG Patrz parametr 14.01. 2
FAULT /BLAD Patrz parametr 14.01. 3
WARNING Patrz parametr 14.01. 4
/OSTRZEZENIE
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 5
/WYBR ZAD2
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 6
/W ZAD PREDK
PARAM 14.21 Zrodto wybierane parametrem 14.21. 7
14.13 DIOMOD2RO2 Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/MOD2 CYF RO2 przekaznikowe RO2 modutu rozszerzen Wej/Wyj cyfrowych 2
(opcjonalne, patrz parametr 98.04).
READY/ GOTOW Patrz parametr 14.01. 1
RUNNING /BIEG Patrz parametr 14.01. 2
FAULT /BLAD Patrz parametr 14.01. 3
WARNING Patrz parametr 14.01. 4
/OSTRZEZENIE
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 5
/WYBR ZAD2
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 6
/W ZAD PREDK
PARAM 14.22 Zrédto wybierane parametrem 14.22. 7
14.14  DIO MOD3 RO1 Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie

/MOD3 CYF RO1

przekaznikowe RO1 modutu rozszerzeh Wej/Wyj cyfrowych 3
patrz parametr 98.05).

(opcjonalne,
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READY/ GOTOW Patrz parametr 14.01. 1
RUNNING /BIEG Patrz parametr 14.01. 2
FAULT /BLAD Patrz parametr 14.01. 3
WARNING Patrz parametr 14.01. 4
/OSTRZEZENIE
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 5
/WYBR ZAD2
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 6
/W ZAD PREDK
PARAM 14.23 Zrodio wybierane parametrem 14.23. 7

14.15 DIO MOD3 RO2 Wybiera sygnat stanu pracy napedu sygnalizowany poprzez wyjscie
/MOD3 CYF RO2 przekaznikowe RO2 modutu rozszerzen Wej/Wyj cyfrowych 3

(opcjonalne, patrz parametr 98.05).
READY/ GOTOW Patrz parametr 14.01. 1
RUNNING /BIEG Patrz parametr 14.01. 2
FAULT /BLAD Patrz parametr 14.01. 3
WARNING Patrz parametr 14.01. 4
/OSTRZEZENIE
REF 2 SEL Patrz parametr 14.01. 5
/WYBR ZAD2
AT SPEED Patrz parametr 14.01. 6
/W ZAD PREDK
PARAM 14.24 Zrodto wybierane parametrem 14.24. 7
14.16 RO PTR1 Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 14.16 parametru 14.01.
/RO WSK 1
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
1417 RO PTR2 Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 14.17 parametru 14.02.
/RO WSK 2
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
14.18 RO PTR3 Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 14.18 parametru 14.03.
/RO WSK 3
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
1419 ROPTR4 Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 14.19 parametru 14.10.
/RO WSK 4
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/ C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
1420 ROPTRS Definiuje zrodio sygnatu lub statg PAR 14.20 parametru 14.11.
/RO WSK 5
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata wartos¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -

+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767

informacje o réznicach.
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14.21 RO PTR6 Definiuje zrédto sygnatu lub statg PAR 14.21 parametru 14.12.
/RO WSK 6
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o roznicach.
32768 ... C.32767
1422 RO PTR7 Definiuje zrédto sygnatu lub statg PAR 14.22 parametru 14.13.
/RO WSK 7
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢é -
+255.255.31/ C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
14.23 RO PTRS8 Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 14.23 parametru 14.14.
/RO WSK 8
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
14.24 RO PTR9 Definiuje zrodto sygnatu lub statg PAR 14.24 parametru 14.15.
/RO WSK 9
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata wartos¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o roznicach.
32768 ... C.32767
15 ANALOGUE Wybor sygnatow biezacych sygnalizowanych poprzez wyj$cia analogowe.
OUTPUTS Wejscie sygnatu przetwarzania.
(Wyjscia analogowe)
15.01  ANALOGUE Podiacza sygnaty napedu do wyjscia analogowego AO1.
OUTPUT1/ WYJSCIE
ANALOGOWE1
NOT USED Nieuzywane. 1
/ NIE UZYWANE
P SPEED Warto$¢ zdefiniowanej przez uzytkownika wielkosci procesu bedacej 2
/PREDK PROCESU | pochodng predkosci silnika. Patrz grupa parametréw 34 ZMIENNE
PROCESOWE dla skalowania i wyboru jednostek (%; m/s; obr/min). Czas
odswiezania wynosi 100 ms.
SPEED Predkos¢ silnika. 20 mA = predkos¢ znamionowa silnika. Czas od$wiezania 3
/PREDKOSC wynosi 24 ms.
FREQUENCY Czestotliwo$¢ wyjsciowa. 20 mA = czestotliwo$¢ znamionowa silnika. Czas 4
/CZESTOTLIWOSC | od$wiezania wynosi 24 ms.
CURRENT /PRAD Prad wyjsciowy. 20 mA = znamionowy prad silnika. Czas od$wiezania wynosi | 5
24 ms.
TORQUE / MOMENT | Moment silnika. 20 mA = 100% znamionowej wartosci silnika. Czas 6
odswiezania wynosi 24 ms.
POWER /MOC Moc silnika. 20 mA = 100% znamionowej wartosci silnika. Czas od$wiezania |7
wynosi 100 ms.
DC BUS VOLT Napiecie szyny DC. 20 mA = 100% zadanej warto$ci. Warto$¢ zadana jest 8
/U SZYNY DC 540 VDC. (= 1.35 - 400 V) dla napiec¢ zasilania 380 ... 415 VAC oraz 675 VDC
(=1.35-500 V) dla zasilania 380 ... 500 VAC. Czas od$wiezania wynosi
24 ms.
OUTPUT VOLT Napiecie silnika. 20 mA = napiecie znamionowe silnika. Czas od$wiezania 9

INAPIECIE WYJ

wynosi 100 ms.

Sygnaty aktualne i parametry
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APPL OUTPUT Zadawanie podawane jako wyjscie bloku aplikacyjnego. Na przyktad, jesli 10
/WYJ APLIK wybrano Makroaplikacje Regulacja PID, jest to wyj$cie regulatora procesu
PID. Czas od$wiezania wynosi 24 ms.
REFERENCE Aktywne zadawanie sterujgce napedem. 20 mA = 100 % aktywnego 11
/ZADAWANIE zadawania. Czas odswiezania wynosi 24 ms.
CONTROL DEV Réznica pomiedzy zadawaniem, a wartoscig biezgcq regulatora procesu PID. | 12
/UCHYB REGULACJI | 0/4 mA =-100%, 10/12 mA = 0%, 20 mA = 100%. Czas odswiezania wynosi
24 ms.
ACTUAL 1 Warto$¢ zmiennej ACT1 uzywanej w procesie regulacji PID. 20 mA = wartos¢ | 13
/BIEZaCA 1 parametru 40.10. Czas od$wiezania wynosi 24 ms
ACTUAL 2 Warto$¢ zmiennej ACT2 uzywanej w procesie regulacji PID. 20 mA = wartos¢ | 14
/BIEzaCA 2 parametru 40.12. Czas od$wiezania wynosi 24 ms.
COMM.REF4 Wartos¢ czytana z magistrali komunikacyjnej REF4. Patrz "Sterowanie 15
/ZAD4 KOMUNIK. poprzez magistrale komunikacyjng".
M1 TEMP MEAS Wyjscie analogowe jest zrodtem prgdowym w obwodzie pomiaru temperatury. | 16
/POM TEMP SIL1 Zaleznie od typu czujnika, wyjscie jest 9.1 mA (Pt 100) lub 1.6 mA (PTC).
Wiecej informacji, patrz parametr 35.01.
Uwaga: Nastawy parametrow 15.02 do 15.05 nie sg uwzgledniane.
PARAM 15.11 Zrédio wybierane parametrem 15.11 17
15.02  INVERT AO1 Inwersja sygnatu wyjscia AO1. Sygnat wyj$ciowy ma minimalny poziom gdy
/INWERSJA AO1 sygnalizowana warto$¢ zmiennej osigga maksimum i odwrotnie.
NO /NIE Inwersja wylgczona. 0
YES /TAK Inwersja wigczona. 65535
15.03 MINIMUM AO1 Definiuje minimalng warto$¢ sygnatu na wyjsciu analogowym AO1.
0 mA Zero mA.
4 mA Cztery mA. 2
15.04  FILTER AO1 Definiuje statg czasowa filtru dla wyjscia analogowego AO1.
/FILTR AO1
0.00 ... 10.00 s Stata czasowa filtru 0...1000
% o )
Sygnat niefiltrowany Oo=1-(1-¢e"T
100
| = wejscie filtru (step)
63|~ |- s filt O = wyjscie filtru
ygnat filtrowany t = czas
‘ T =stata czasowa filtru
— t
T
Uwaga: Nawet jezeli ustawiona zostanie wartos¢ 0, sygnat jest rowniez
filtrowany przez interfejs sprzetowy (10 ms stata czasowa). Nie moze to by¢
zmienione przez zaden z parametrow.
15.05 SCALE AO1 Skaluje sygnat wyjscia analogowego AO1.
/SKALA AO1

Sygnaty aktualne i parametry
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10 ... 1000% Wspétczynnik skali. Jezeli warto$¢ wynosi 100% to warto$¢ zadana sygnatu 100 ...
napedu odpowiada 20 mA. 10000
Przyktad: Pragd znamionowy silnika 7.5 A , mierzony maksymalny prad przy
maksymalnym obcigzeniu wynosi 5 A. Prad silnika od 0 do 5 A wymaga
odczytu w zakresie 0 do 20 mA poprzez wyj$cie analogowe AO1.
Wymaganymi nastawami parametréw sg:
1. AO1 ustawione na CURRENT (PRAD) parametrem 15.01.
2. AO1 minimum ustawione na 0 mA parametrem 15.03.
3. Mierzony maksymalny prad silnika przeskalowany, aby odpowiadat 20 mA
wyjsciowego sygnatu analogowego, nastawg wspoétczynnika skali (k) na 150%.
Warto$¢ jest definiowana nastepujgco: Warto$¢ zadana wyj$ciowego sygnatu
CURRENT (PRAD) jest prgqdem znamionowym silnika np. 7.5 A (patrz
parametr 15.01). Aby maksymalny mierzony prad odpowiadat 20 mA, powinien
by¢ przeskalowany réwno do wartoéci zadanej przed dokonaniem konwersji w
analogowy sygnat wyjsciowy. Réwnanie:
k-5A=75A => k=15=150%
15.06 ANALOGUE Patrz parametr 15.01.
OUTPUT2 / WYJ
ANALOGOWE 2
NOT USED Patrz parametr 15.01. 1
P SPEED Patrz parametr 15.01. 2
SPEED Patrz parametr 15.01. 3
FREQUENCY Patrz parametr 15.01. 4
CURRENT Patrz parametr 15.01. 5
TORQUE Patrz parametr 15.01. 6
POWER Patrz parametr 15.01. 7
DC BUS VOLT Patrz parametr 15.01. 8
OUTPUT VOLT Patrz parametr 15.01. 9
APPL OUTPUT Patrz parametr 15.01. 10
REFERENCE Patrz parametr 15.01. 1"
CONTROL DEV Patrz parametr 15.01. 12
ACTUAL 1 Patrz parametr 15.01. 13
ACTUAL 2 Patrz parametr 15.01. 14
COMM.REF5 Warto$¢ jest odczytywana z zadawania magistrali komunikacyjnej REF5. Patrz | 15
/ZAD KOM5 rozdziat "Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng".
PARAM 15.12 Zrodto wybierane parametrem 15.12 16
15.07 INVERT AO2 Patrz parametr 15.02.
NO Patrz parametr 15.02. 0
YES Patrz parametr 15.02. 65535
15.08  MINIMUM AO2 Patrz parametr 15.03.
0 mA Patrz parametr 15.03.
4 mA Patrz parametr 15.03. 2
15.09 FILTER AO2 Patrz parametr 15.04.
0.00 ... 10.00 s Patrz parametr 15.04. 0...1000
1510 SCALE AO2 Patrz parametr 15.05.

Sygnaty aktualne i parametry
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10 ... 1000% Patrz parametr 15.05. 100 ...
10000
15.11 AO1 PTR/AO1 WSK | Definiuje zrodto lub statg dla wartosci PAR 15.11 parametru 15.01. 1000=1 mA
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
15.12 AO2 PTR/AO2 WSK | Definiuje zrédio lub statg dla wartosci PAR 15.12 parametru 15.06. 1000= 1 mA
-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -
+255.255.31/C.- informacje o réznicach.
32768 ... C.32767
16 SYST CTRL INPUTS | Zezwolenie na bieg, blokada parametrow itp.
(Wejscia sterujace
systemu)
16.01 RUN ENABLE Ustawia sygnat zezwolenia na bieg na Zatgczony, lub wybiera zrédio
/ZEZW NA BIEG zewnetrznego sygnatu Zezwolenia Na Bieg. Jezeli sygnat Zezwolenia Na Bieg
zostanie wytgczony, przemiennik nie wystartuje lub zatrzyma sie je$li jest
uruchomiony. Tryb zatrzymania ustawiany jest parametrem 21.07.
YES /TAK Zezwolenie Na Bieg wtaczone.
DI1 Wymagany zewnetrzny sygnat na wejsciu cyfrowym: DI1. 1= Zezwolenie na 2
bieg.
DI2 Patrz wybér DI1. 3
DI3 Patrz wybér DI1. 4
Dl4 Patrz wybér DI1. 5
DI5 Patrz wybor DI1. 6
DI6 Patrz wybér DI1. 7
COMM.CW(3) Wymagany zewnetrzny sygnat Stowa Sterujgcego magistrali komunikacyjnej | 8
/KOM SL.STER (3) (bit 3).
DI7 Patrz wybér DI1. 9
DI8 Patrz wybér DI1. 10
DI9 Patrz wybér DI1. 11
DI10 Patrz wybér DI1. 12
DI11 Patrz wybér DI1. 13
DI12 Patrz wybér DI1. 14
PARAM 16.08 Zrédio wybierane parametrem 16.08. 15
16.02 PARAMETERLOCK | Wybor stanu blokady parametréw. Blokada zabezpiecza przed zmiang
/BLOKADA PARAM. | parametréw.
OPEN /OTWARTA Blokada otwarta. Warto$¢ parametréw moze by¢ zmieniana. 0
LOCKED/ Zablokowane.Wartosci parametréw nie mogg by¢ zmienione z Panelu 65535
BLOKOWANE Sterowania. Blokada moze by¢ zdjeta po wprowadzeniu wiasciwego kodu w
parametrze 16.03.
16.03 PASS CODE Wybodr kodu dostepu parametréw (patrz parametr 16.02).
/KOD DOSTEPU
0 ... 30000 Nastawa 358 zdejmuje blokade. Wartos¢ powracana automatycznie na 0 . 0 ... 30000
16.04 FAULT RESET SEL Wybor zrodta sygnatu kasowania btedu. Sygnat kasuje stan btedu po

/WYB KAS BLEDU

wytgczeniu napedu jezeli powodd wystgpienia btedu juz nie wystepuije.

Sygnaty aktualne i parametry
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NOT SEL Kasowanie btedu tylko z Panela Sterujgcego (przycisk RESET). 1
/INIE WYBRANO
DI1 Kasowanie poprzez wejscie cyfrowe DI1 lub panel sterowania: 2

- Jezeli naped jest w trybie sterowania zewnetrznego: Kasowanie
narastajgcym zboczem sygnatu DI1.

- Jezeli naped jest w trybie sterowania lokalnego: Kasowanie przyciskiem
RESET na panelu sterujgcym.

DI2 Patrz wybér DI1. 3

DI3 Patrz wybér DI1. 4

Dl4 Patrz wybér DI1. 5

DI5 Patrz wybér DI1. 6

Di6 Patrz wybér DI1. 7

COMM.CW(7) Kasowanie bitem Stowa Sterujgcego magistrali komunikacyjnej (bit 7), lub 8

/KOM SL.STER (7) przez przycisk RESET na panelu sterowania.

ON STOP Kasowanie wraz z sygnatem STOP odebranym poprzez wejscie cyfrowe, lub |9

/ STOPEM przez przycisk RESET na panelu sterowania.

DI7 Patrz wybor DI1. 10

DI8 Patrz wybér DI1. 11

DI9 Patrz wybor DI1. 12

DI10 Patrz wybér DI1. 13

Di11 Patrz wybor DI1. 14

DI12 Patrz wybor DI1. 15

16.05 USER MACRO IO Pozwala na zmiane makroaplikacji uzytkownika poprzez wejscie cyfrowe .

CHG Patrz parametr 99.02. Zmiana jest dozwolona tylko wtedy, gdy naped jest

/ZM. MAKR. UZYTK. | zatrzymany. W czasie zmiany naped nie wystartuje.

CYFR Uwaga: Zawsze zapisz Makroaplikacje Uzytkownika parametrem 99.02 po
zmianie nastaw parametrow lub po powtérzeniu identyfikacji silnika. Ostatnie
nastawy zapisane przez uzytkownika sg zatadowywane do pracy, gdy zostanie
wyt i zat napiecie zasilania lub zostanie zmienione makro. Wszystkie nie
zapisane zmiany zostang utracone.

Uwaga: Warto$¢ tego parametru nie jest zawarta w Makroaplikaciji
Uzytkownika. Nastawa raz dokonana zostaje niezmieniona pomimo zmiany
makroaplikacji .

Uwaga: Wybo6r Makroaplikacji Uzytkownika 2 moze by¢ sygnalizowany na
wyjsciu przekaznikowym RO3. Patrz parametr 14.03 dla dalszych informacji.

NOT SEL Zmiana Makroaplikacji Uzytkownika jest niemozliwa poprzez wejscie cyfrowe. | 1

INIE WYBRANO

DI1 Opadajace zbocze impulsu na wejsciu cyfrowym DI1: Makro Uzytkownika 1 2
tadowane do pracy napedu. Narastajgce zbocze impulsu na wejsciu cyfrowym
DI1: Makro Uzytkownika 2 tadowane do pracy napedu.

DiI2 Patrz wybér DI1. 3

DI3 Patrz wybér DI1. 4

Di4 Patrz wybor DIA1. 5

DI5 Patrz wybér DI1. 6

Dl6 Patrz wybor DI1. 7

DI7 Patrz wybér DI1. 8

DI8 Patrz wybér DI1. 9

Sygnaty aktualne i parametry
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DI9 Patrz wybér DI1. 10

DI10 Patrz wybér DI1. 11

DI11 Patrz wybér DI1. 12

D12 Patrz wybér DI1. 13

16.06 LOCAL LOCK Blokada trybu sterowania lokalnego (LOC/REM przycisk na panelu ).

/BLOK LOKAL OSTRZEZENIE! Przed uaktywnieniem upewnij sie ze panel
A sterowania nie jest potrzebny do zatrzymania napedu!

OFF / WYL Sterowanie lokalne dozwolone. 0

ON / ZAL Sterowanie lokalne niedozwolone. 65535

16.07 PARAMETERSAVE | Zapis wiasciwej wartosci parametru do pamieci statej .

IZAPIS PARAMETRU Uwaga: Nowe wartosci parametréw standardowych makroaplikacji sg
zapisywane automatycznie gdy zmieniane sg z panela, nie sg zapisywane
automatycznie, gdy zmieniane sg poprzez magistrale komunikacyjng.

DONE / WYKONANE | Zapis kompletny. 0

SAVE../ ZAPIS.... Zapis trwa. 1

16.08 RUNENAPTR Definiuje zrodto lub statg warto$¢ PAR 16.08 parametru 16.01

| ZEZW BIEG PAR

-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -

+255.255.31/C.- informacje o réznicach.

32768 ... C.32767

16.09 CTRL BOARD Definiuje zrodto zasilania karty sterowania napedu.

SUPPLY Uwaga: Jezeli uzywane jest zewnetrzne zrodto zasilania, a parametr ten ma

IZASIL.KARTY STER. | wartos¢ INTERNAL (WEWNETRZ), naped zostanie wytaczony btedem
zasilania przy wytgczaniu napiecia.

INTERNAL 24V Wewnetrzne (domysinie).

/WEWNETRZ 24V

EXTERNAL 24V Zewnetrzne. Karta sterujgca jest zasilana z zewnetrznego zrodta zasilania.

/ZEWNETRZ 24V

16.10  ASSIST SEL/ Uaktywnia Asystenta Uruchamiania.

WYBOR ASYSTENTA

OFF Asystent Uruchamiania wytaczony. 0

ON Asystent Uruchamiania wtgczony. 65535

16.11 FAULT RESET PTR/ | Definiuje zrédto lub statg dla wyboru PARAM 16.11 parametru 16.04.

PARAMETR

KASOWNIA BtEDU

-255.255.31 ... Indeks parametru lub stata warto$¢. Patrz parametr 10.04 aby znalez¢ -

+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767

informacje o réznicach.

20 LIMITS (LIMITY)

Wartosci graniczne okreslajace zakres pracy napedu. Patrz rowniez rozdziat
“Strojenie regulatora predkosci” na str. 62.

20.01

MINIMUM SPEED
/MINIMUM PREDK

Definiuje minimalng dopuszczalng predkos¢. Limit nie moze by¢ ustawiony,
gdy parametr 99.04 = SCALAR.

A

Uwaga: Limit jest potgczony z nastawg znamionowej predkosci silnika
parametr 99.08. Jezeli 99.08 zostaje zmieniony, domysiny limit
predkosci rbwniez ulegnie zmianie.

Sygnaty aktualne i parametry
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-18000/ (no. of pole | Minimalny limit predkosci. 1 =1 obr/
pairs) ... Par. 20.02 min
ob'r/rr'n'n / . -18(,)00 Uwaga: Gdy wartos¢ dodatnia silnik nie moze obraca¢ sie w kierunku do tytu.

/ (ilo$¢ par biegunow)
... Par. 20.02 obr/min
20.02 MAXIMUM SPEED Definiuje maksymalng dopuszczalng predkos¢. Limit nie moze by¢ ustawiony,
/MAKS PREDK gdy parametr 99.04 = SCALAR.
Uwaga: Limit jest potgczony z nastawg znamionowej predkos$ci silnika
A parametr 99.08. Jezeli 99.08 zostaje zmieniony, domy$iny limit
predko$ci rowniez ulegnie zmianie.
Par. 20.01 ... 18000 / | Maksymalny limit predko$ci. 1=1obr/
(no. of pole pairs) obr/ min
min /Par. 20.01 ...
18000 / (ilos¢ par
biegundw) obr/min
20.03 MAXIMUMCURRENT | Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika.
/MAKS PRAD
0.0 ... xxA Limit pradu. 0 ... 100-x.x
20.04 TORQMAXLIM1 Definiuje limit 1 maksymalnego momentu napedu.
/MAKS MOM LIM1
0.0 ... 600.0% Wartos¢ limitu w procentach momentu znamionowego silnika. 0 ... 60000

20.05 OVERVOLTAGE Aktywacja lub deaktywacja regulatora standéw przepieciowych w obwodzie

CTRL posrednim DC.
/REGULACJA Szybkie hamowanie obcigzenia o duzej inercji powoduje wzrost napiecia do
PRZEPIEC poziomu limitu przepigciowego. Aby zabezpieczy¢ napiecie DC przed
przekroczeniem limitu, regulator standéw przepieciowych automatycznie
zmniejsza moment hamowania.
Uwaga: Jezeli czoper hamowania i rezystor sg podtgczone do napedu,
regulator stanéw przepieciowych musi by¢ wytgczony (wybdr NIE) aby
zapewni¢ prawidtowg prace czopera.
OFF / WYL Regulacja stanow przepigciowych nieaktywna. 0
ON /ZAL Regulacja stanéw przepieciowych aktywna. 65535

20.06 UNDERVOLTAGE Aktywacja i deaktywacja regulatora stanéw podnapieciowych w obwodzie

CTRL posrednim DC.
/REGULACJA Jesli napiecie spadnie w wyniku odcigcia zasilania, regulator zasilania
PODNAPIECIOWA automatycznie obnizy predkos¢ silnika aby utrzymac¢ napiecie powyzej
dolnego dopuszczalnego limitu. Przy obnizeniu predkosci silnika inercja
obcigzenia powoduje regeneracje energii z powrotem do napedu, utrzymujgc
obwod napiecia DC natadowany i zabezpieczajac przed wytaczeniem
podnapieciowym napedu do momentu zatrzymania silnika wybiegiem.
Regulacja ta dziata jak funkcja przejscia przez zaniki napigecia zasilania w
systemach napedowych o duzej bezwtadnosci takich jak: wiréwki od$rodkowe
czy wentylatory.
OFF /WYL Regulacja stanéw podnapieciowych nieaktywna. 0
ON /ZAL Regulacja stanéw podnapieciowych aktywna. 65535

20.07  MINIMUM FREQ Definiuje limit minimalnej czestotliwosci wyjsciowej napedu. Limit ten powinien
/MIN. CZESTOT by¢ ustawiony gdy parametr 99.04 = SCALAR.

-300.00 ... 50 Hz Minimalny limit czestotliwosci. -30000 ...
5000

Uwaga: Gdy wartos¢ dodatnia silnik nie moze obracac¢ sie w kierunku do tytu.

Sygnaty aktualne i parametry
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20.08 MAXIMUM FREQ Definiuje limit maksymalnej czestotliwosci wyjsciowej napedu. Limit ten
/MAKS. CZESTOT powinien byc¢ ustawiony gdy parametr 99.04 = SCALAR.
-50 ... 300.00 Hz Maksymalny limit czestotliwosci. -5000 ...
30000
20.11 P MOTORING LIM Definiuje maksymalng moc doprowadzang przez przemiennik do silnika.
/LIM MOCY PR SIL
0...600% Limit mocy w procentach mocy znaminowej silnika. 0 ... 60000
20.12 P GENERATINGLIM | Definiuje maksymalng moc doprowadzang z silnika do napedu.
/LIM MOCY PR GEN
-600 ... 0% Limit mocy w procentach mocy znaminowej silnika. -60000 ... 0
20.13 MIN TORQ SEL Wybdr minimalnego limitu momentu napedu.
/WYB MIN MOMENT
MIN LIM1 Warto$¢ parametru 20.15.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0: Warto$¢ parametru 20.15. 1: Wartos¢ parametru 2
20.16.
DiI2 Patrz wyb6r DI1. 3
DI3 Patrz wybér DI1. 4
Di4 Patrz wyb6r DI1. 5
DI5 Patrz wybér DI1. 6
Di6 Patrz wyb6r DI1. 7
DI7 Patrz wybér DI1. 8
DI8 Patrz wybor DI 9
DI9 Patrz wybér DI1. 10
DI10 Patrz wyboér DI1. 11
Di11 Patrz wybér DI1. 12
DI12 Patrz wybor DI1. 13
Al1 Wejscie analogowe Al1. Patrz parametr 20.20 jak sygnat jest konwertowany na | 14
limit momentu.
Al2 Patrz wyboér Al1. 15
AlI3 Patrz wybor Al1. 16
Al5 Patrz wybor Al1. 17
Al6 Patrz wybor Al1. 18
PARAM 20.18 Limit podany przez 20.18. 19
NEG MAX TORQ Odwrécony maksymalny limit momentu definiowany parametrem 20.14. 20
/INEG MAKS MOM.
20.14 MAXTORQ SEL Definiuje maksymalny limit momentu dla napedu.
/WYB MAKS MOM
MAX LIM1 Wartos¢ parametru 20.14.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0: Warto$¢ parametru 20.04. 1: Warto$¢ parametru
20.17.
DiI2 Patrz wybor DI. 3
DI3 Patrz wybér DI1. 4
DI4 Patrz wyboér DI1. 5
DI5 Patrz wybor DI1. 6

Sygnaty aktualne i parametry
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DI6 Patrz wybér DI1. 7

DI7 Patrz wybér DI1. 8

DI8 Patrz wybér DI1. 9

DI9 Patrz wybér DI1. 10

DI10 Patrz wybér DI1. 1

DI11 Patrz wybér DI1. 12

DI12 Patrz wybér DI1. 13

Al1 Wejscie analogowe Al1. Patrz parametr 20.20 aby dowiedziec sie jak sygnat | 14

jest konwertowany na limit momentu.

Al2 Patrz wybér Al1. 15

Al3 Patrz wybér Al1. 16

) Patrz wybér Al1. 17

Al6 Patrz wybér Al1. 18

PARAM 20.19 Limit podany przez 20.19. 19
20.15 TORQ MIN LIM1 Definiuje limit 1 minimalnego momentu dla napedu.

/LIM1 MIN MOM

-600.0 ... 0.0% Wartos¢ limitu momentu w procentach momentu znaminowego silnika. -60000 ... 0
20.16 TORQ MIN LIM2 Definiuje limit 2 minimalnego momentu dla napedu.

/LIM2 MIN MOM

-600.0 ... 0.0% Wartos¢ limitu momentu w procentach momentu znaminowego silnika. -60000 ... 0
20.17  TORQMAXLIM2 Definiuje limit 2 maksymalnego momentu dla napedu.

/LIM2 MAKS MOM

0.0 ... 600.0% Warto$¢ limitu momentu w procentach momentu znaminowego silnika. 0 ... 60000
20.18 TORQMINPTR Definiuje zrodto lub statg dla wartosci PAR 20.18 parametru 20.13.

/MIN MOM WSK

-255.255.31 ... Indeks parametru lub wartos¢ stata. 100 = 1%

+255.255.31/ C.-

32768 ... C.32767
20.19 TORQ MAXPTR Definiuje zrodto lub statg dla wartosci PAR 20.19 parametru 20.14.

/MAKS MOM WSK

-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata. Patrz parametr 10.04 dla informacji o 100 = 1%

+255.255.31/C.- roznicach. FbEq dla wartosci momentu jest 100 = 1%.

32768 ... C.32767
20.20 MIN AI SCALE Definiuje w jaki sposéb sygnat analogowy (mA lub V) jest konwertowany na

/MIN SKALI Al warto$¢ minimalng lub maksymalng limitu momentu (%). Rysunek ponizej

ilustruje konwersje, gdy wejécie analogowe Al1 jest ustawione parametrami
20.13 lub 20.14 jako zrédto limitbw momentu .

Limit momentu

20.21 A

20.20 ~

13.01 | Minimalna nastawa dla Al1
13.02 | Maksymalna nastawa dla Al1
20.20 | Minimalny moment

20.21 | Maksymalny moment

13.01 13.02
Sygnat analogowy

Sygnaty aktualne i parametry
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0.0 ... 600.0%

%-wartos¢ odpowiada minimalnej nastawie wejscia analogowego.

20.21  MAXAISCALE
IMAKS SKALI Al

Patrz parametr 20.20.

0.0 ... 600.0%

%-warto$¢ odpowiada maksymalnej nastawie wejscia analogowego.

21 START/STOP

Tryby Startu i Stopu silnika.

21.01  STARTFUNCTION
/FUNKCJA STARTU

Wybiera metode uruchamiania silnika.

AUTO

Automatyczny start gwarantuje optymalne uruchomienie silnika w wigkszosci
przypadkow. Zawiera funkcje lotnego startu (uruchomienie wirujgcej maszyny)
oraz automatyczny restart (zatrzymany silnik moze by¢ natychmiast
uruchomiony bez koniecznosci czekania na zanik strumienia w silniku).
Program sterujacy silnikiem identyfikuje strumien rozpoznaje réwniez biezacy
stan mechaniczny silnika zapewniajgc natychmiastowy rozruch silnika w
kazdych warunkach.

Uwaga: Gdy parametr 99.04 = SCALAR, lotny start oraz automatyczny restart
nie sg domysinie aktywne. Funkcja lotnego startu musi by¢ aktywowana
oddzielnie parametrem 21.08.

N

DC MAGN

Magnesowanie DC powinno by¢ wybrane, gdy wymagamy wysokiego
momentu rozruchowego. Naped wstepnie magnesuje silnik przed startem.
Czas magnesowania wstepnego dobierany jest automatycznie, typowo w
zakresie od 200 ms do 2 s zaleznie od wielkosci silnika. Magnesowanie DC
gwarantuje najwiekszy z mozliwych moment rozruchowy.

Uwaga: Uruchomienie wirujgcej maszyny nie jest mozliwe, gdy wybrano
magnesowanie DC.

Uwaga: Magnesowanie DC nie moze by¢ wybrane gdy parametr 99.04 =
SCALAR.

CNST DC MAGN
/STALE MAGN DC

State magnesowanie DC powinno by¢ wybrane gdy wymagany jest staty czas
magnesowania wstepnego (np. jezeli start musi nastgpic jednoczeénie ze
zwolnieniem hamulca mechanicznego). Wyboér ten gwarantuje rowniez
najwyzszy mozliwy moment rozruchowy gdy czas magnesowania wstepnego
jest wystarczajgco dtugi. Czas wstepnego magnesowania jest definiowany
parametrem 21.02.

Uwaga: Uruchomienie wirujgcej maszyny nie jest mozliwe, gdy wybrano
magnesowanie DC.

Uwaga: Magnesowanie DC nie moze by¢ wybrane gdy parametr 99.04 =
SCALAR.

OSTRZEZENIE! Naped wystartuje po minieciu czasu magnesowania
A chociaz magnesowanie silnika nie bedzie zakonczone. Nalezy
upewnic sie przy aplikacjach, gdzie kluczowe znaczenie ma petny
moment rozruchowy, Ze staty czas magnesowania jest wystarczajgco dtugi aby
0siggngcC petne namagnesowanie i moment.

21.02 CONSTMAGNTIME
/T MAGN STALEGO

Definiuje czas magnesowania w trybie magnesowania statego. Patrz parametr
21.01. Po podaniu polecenia start, przemiennik automatycznie magnesuje
silnik przez zadany okres czasu.

Sygnaty aktualne i parametry
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30.0 ... 10000.0 ms

Czas magnesowania. Aby zapewni¢ petne namagnesowanie, ustaw warto$¢
parametru na réwng lub wigkszg niz stata czasowa wirnika. Jesli nie jest
znana, skorzystaj z regut doboru wartosci w tabeli ponizej:

Moc znamionowa silnika Stata czasowa magnesowania
<10 kW > 100 do 200 ms

10 to 200 kW > 200 do 1000 ms

200 to 1000 kW > 1000 do 2000 ms

30 ... 10000

21.08 STOP FUNCTION
/FUNKCJE STOPU

Wybor funkgji zatrzymania silnika.

COAST / WYBIEG

Zatrzymanie poprzez odcigcie zasilania do silnika. Silnik hamuje wybiegiem.

OSTRZEZENIE! Gdy funkcja sterowania hamulcem mechanicznym
A jest aktywna, program aplikacyjny uzywa hamowania po rampie
zamiast hamowania wybiegiem.

(Patrz grupa parametrow 42 BRAKE CONTROL).

RAMP / RAMPA

Zatrzymanie wedtug rampy. Patrz grupa parametréw 22 ACCEL/DECEL.

21.04 DCHOLD
/ITRZYM PR DC

Aktywacja /Deaktywacja funkcji trzymania pradem statym. Trzymanie prgdem
statym nie jest mozliwe gdy parametr 99.04 = SCALAR.

Kiedy warto$¢ zadana jak i predko$¢ spadnie ponizej wartosci parametru
21.05, przemiennik przestanie wytwarzac przebieg sinusoidalny i zacznie
podawac prad staty do silnika. Warto$¢ tego pragdu ustawiana jest parametrem
21.06. Gdy zadawanie predkosci przekroczy wartos¢ z parametru 21.05,
przemiennik powraca do normalnej pracy.

PREDKOSCsirika 4
£ " Trzymanie DC

]

Zadawanie. t

PREDK.
TRZYMANIA DC -

t

Uwaga: Trzymanie prgdem statym DC nie jest aktywne gdy sygnat startu jest
wytgczony.

Uwaga: “Wstrzykiwanie” prgdu statego do silnika powoduje jego nagrzewanie.
W aplikacjach gdzie wymagany jest dtugi czas trzymania prgdem statym
powinny by¢ uzywane silniki z chtodzeniem obcym. Jezeli okres trzymania
pradem statym jest dtugi, funkcja ta nie zapobiegnie obrotowi silnika przy
statym obcigzeniu doprowadzonemu do watu silnika.

Patrz rozdziat “Trzymanie pradem statym DC” na str. 58.

NO /NIE

Nieaktywne.

YES /TAK

Aktywne.

65535

21.05 DCHOLD SPEED
/PREDK TRZYM DC

Definiuje predkos¢ trzymania pradem statym. Patrz parametr 21.04.

0 ... 3000 obr/min

Predko$¢ w obr/min.

0...3000

Sygnaty aktualne i parametry
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21.06 DCHOLD CURR Definiuje wartos¢ pradu przy trzymaniu prgdem statym. Patrz parametr 21.04.
/PRAD TRZYM DC
0...100% Warto$¢ pragdu w procentach pragdu znamionowego silnika. 0...100
21.07 RUNENABLEFUNC | Wybiera tryb zatrzymania napedu po wytgczeniu sygnatu Zezwolenia na Bieg
/ POZW NA BIEG (Run Enable). Sygnat Zezwolenia na Bieg ustawiany jest parametrem 16.01.
Uwaga: Nastawa jest nadrzedna do sygnatu normalnego Stopu (parametr
21.03) gdy wytaczany jest sygnat Zezwolenia na Bieg.
OSTRZEZENIE! Naped wystartuje po przywréceniu sygnatu
A Zezwolenia na Bieg (gdy sygnat startu jest witgczony).
RAMP STOP HAMOWANIE PO RAMPIE. Program aplikacyjny zatrzyma naped wg rampy | 1
/STOP RAMPA hamowania zdefiniowanej w grupie parametréw 22 PRZYSP/HAMOW.
COAST STOP HAMOWANIE WYBIEGIEM. Program aplikacyjny zatrzyma naped wylgczajac | 2
/STOP WYBIEG zasilanie silnika (tranzystory IGBT napedu sg blokowane). Silnik obraca sie
swobodnie do zera.
OSTRZEZENIE! Gdy wigczona jest funkcja sterowania hamulcem
A mechanicznym, program aplikacyjny uzywa Hamowania po Rampie
zamiast Hamowania Wybiegiem (COAST STOP) (patrz grupa
parametréow 42 BRAKE CONTROL).
OFF2 STOP Program aplikacyjny zatrzyma naped wytgczajac zasilanie silnika (tranzystory | 3
/WYL2 STOP IGBT napedu sg blokowane). Silnik obraca sie swobodnie do zera. Naped
wystartuje gdy sygnat Zezwolenia na Bieg (Run Enable) jest wigczony i sygnat
startu jest zatgczany (program odbierze narastajgce zbocze sygnatu start).
OFF3 STOP Program aplikacyjny zatrzyma naped wg rampy czasowej zdefiniowanej 4
/WYL3 STOP parametrem 22.07. Naped wystartuje gdy sygnat Zezwolenia na Bieg (Run
Enable) jest wigczony i sygnat startu jest zataczany (program odbierze
narastajgce zbocze sygnatu start).
21.08 SCALARFLY START | Aktywacja funkciji lotnego startu w trybie sterowania SKALAR. Patrz parametry
/SKALAR LOT START | 21.01 i 99.04.
NO / NIE Nieaktywne. 0
YES / TAK Aktywne.
21.09 STARTINTRLFUNC | Definiuje jak wejscie Blokady Startu na karcie RMIO wplywa na prace napedu.
/FUN BLOK START
OFF2 STOP Naped wigczony: 1 = Normalna praca. 0 = Stop wybiegiem. 1
/WYL2 STOP Naped zatrzymany: 1 = Start dozwolony. 0 = Niedozwolony Start.
Restart po OFF2 STOP: Wejscie z powrotem ma sygnat 1 i naped odbiera
narastajgce zbocze sygnatu Start .
OFF3 STOP Naped wigczony: 1 = Normalna praca. 0 = Stop po rampie. Stata czasowa 2
/WYL3 STOP rampy definiowana parametrem 22.07 EM STOP RAMP (RAMPA STOP

BEZP).
Naped zatrzymany: 1 = Normalny start. 0 = Niedozwolony Start.

Restart po OFF3 STOP: Wejscie Blokady Startu = 1 i naped odbiera
narastajgce zbocze sygnatu Start.

Sygnaty aktualne i parametry
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2110 ZEROSPEEDDELAY | Definiuje op6znienie dla funkcji opéznienia zerowej predkosci. Funkcja ta jest
/OPOZ PREDK ZERO | uzyteczna w aplikacjach gdzie bardzo wazny jest ptynny i szybki restart
napedu. W czasie opdznienia przemiennik zna doktadnie pozycje wirnika.
Brak opéznienia zerowej predkosci Z opéznieniem zerowej predkosci
Predkosc Predkos$c¢
Regulator predkosci. Regulator predkosci pozostaje
wytgczony: Silnik aktywny. Silnik hamuje do
hamuje wybiegiem. rzeczywistej predkoéci O .
________ Predkos¢ zero '\, Predkos¢ zero
Czas Opoznienie CZaS
Brak opdznienia zerowej predkosci.
Naped odbiera polecenie Stop i zaczyna hamowac¢ wzdtuz rampy. Gdy
predko$¢ biezaca silnika spada ponizej wewnetrznego limitu (nazywanego
Zerowg Predkoscig), regulator predkosci jest wytaczany. Kluczowanie napedu
jest zatrzymywane i silnik hamuje wybiegiem do momentu zatrzymania.
Z opdznieniem zerowej predkosci.
Naped odbiera polecenie Stop i zaczyna hamowac wzdtuz rampy. Gdy
predko$¢ biezaca silnika spada ponizej wewnetrznego limitu (nazywanego
Zerowg Predkoscig), aktywowana jest funkcja opdznienia zerowej predkosci .
W czasie op6znienia funkcja utrzymuje regulator predkosci w stanie
aktywnym: przemiennik pracuje (kluczuje), silnik jest magnesowany i naped
jest gotowy do szybkiego restartu.
0.0...60.0s Limit w procentach Bezwzglednej Maksymalnej Predkosci silnika.
22 ACCEL/DECEL Czasy przyspieszania i hamowania.
(PRZYSP/HAMOW )
22.01 ACC/DEC SEL Wybor aktywnej pary czaséw przyspieszania i hamownia.
/WYB PRZYS/HAM
ACC/DEC 1 Uzywane: czas przyspieszania 1 i czas hamowania 1 . Patrz parametry 22.02i | 1
PRZYS/HAM 1 22.03.
ACC/DEC 2 Uzywane: czas przyspieszania 2 i czas hamowania 2 . Patrz parametry 22.04 i | 2
PRZYS/HAM 2 22.05.
Di1 Wybér pary czasoéw przyspieszania/lhamownia poprzez wejscie cyfrowe DI1. |3
0 = Uzywane czas przyspieszania 1 i czas hamowania 1. 1 = Uzywane czas
przyspieszania 2 i czas hamowania 2.
Di2 Patrz wybér DI1. 4
DI3 Patrz wybér DI1. 5
Di4 Patrz wybér DI1. 6
DI5 Patrz wybor DI1. 7
Di6 Patrz wybér DI1. 8
DI7 Patrz wybor DI1. 9
DI8 Patrz wybér DI1. 10
DI9 Patrz wybor DI1. 11
DI10 Patrz wybér DI1. 12
DI11 Patrz wybor DI1. 13
DI12 Patrz wybér DI1. 14

Sygnaty aktualne i parametry
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PAR 22.08i 09 Czasy przyspieszania i hamowania okreslone parametrami 22.08 i 22.09. 15
22.02 ACCEL TIME1 Definiuje czas przyspieszania tj. czas wymagany dla zmiany predkosci od
/CZAS PRZYSP1 zera do predkosci maksymaline;j.
- Jezeli zadawnie predko$ci narasta szybciej niz ustawiony czas
przyspieszania, predkosc silnika bedzie narastata zgodnie z czasem
przyspieszania.
- Jezeli zadawnie predko$ci narasta wolniej niz ustawiony czas
przyspieszania, predko$¢ silnika bedzie narastata zgodnie z narastaniem
zadawania.
- Jezeli czas przyspieszania jest zbyt krétki, przemiennik automatycznie
wydtuza czas przyspieszania, aby nie przekroczy¢ limitéw pracy napedu.
0.00 ... 1800.00 s Czas przyspieszania. 0...18000
22.03 DECELTIME1 Definiuje czas hamowania 1 tj. czas wymagany dla zmiany predkosci od
/CZAS HAMOW 1 predkosci maksymalnej (patrz parametr 20.02) do zera.
- Jezeli zadawnie predkosci maleje wolniej niz ustawiony czas hamowania,
predkos¢ silnika bedzie malata zgodnie z sygnatem zadawania.
- Jezeli zadawnie predkosci maleje szbciej niz ustawiony czas hamowania,
predko$¢ silnika bedzie malata zgodnie z ustawionym czasem hamowania.
- Jezeli ustawiony czas hamowania jest zbyt krétki, przemiennik automatycznie
wydtuzy czas hamowania, aby nie przekroczy¢ limitéw pracy napedu. W razie
watpliwosci, czy czas hamowania nie jest za krotki, nalezy upewnic sie, ze
wigczony jest kontroler przepie¢ DC (parametr 20.05).
Uwaga: Jezeli konieczny jest krétki czas hamowania dla aplikacji o duzej
inercji, naped powinien by¢ wyposazony w opcjonalny modut hamowania np. w
czoper i rezystor hamowania.
0.00 ... 1800.00 s Czas hamowania. 0 ... 18000
22.04 ACCEL TIME 2 Patrz parametr 22.02.
/CZAS PRZYSP2
0.00 ... 1800.00 s Patrz parametr 22.02. 0 ... 18000
22.05 DECELTIME 2 Patrz parametr 22.03.
/CZAS HAMOW?2
0.00 ... 1800.00 s Patrz parametr 22.03. 0...18000

22.06 ACC/DEC RAMP
SHPE /TYP RAMPY
PRZYS/HAM

Wybiera ksztalt rampy czasowej przyspieszania’hamowania.

Sygnaty aktualne i parametry
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0.00 ... 1000.00 s 0.00 s: Liniowa rampa. Odpowiednia dla statych wolnych ramp przysieszaniai | 0 ... 100000
hamowania.

0.01 ... 1000.00 s: Krzywa S rampy. Krzywa S rampy jest idelna dla
przeno$nikéw przenoszgcych kruche tadunki i innych aplikacjach gdzie
wymagane jest tagodne przejscie przy zmianach predkosci . Krzywa S sktada
sie z symetrycznych krzywych na obu konncach rampy i liniowej Srodkowe;j

czesci.

Praktyczna zasada: Preko$¢ Liniowa rampa: Par. 20.06 =0 s
Odpowiednia relacja pomiedzy  \;ouel ... ... \ i

ksztattem rampy , a czasem '

przyspieszania wynosi 1/5. '

Krzywa S 'rampy:
Par!20.08>0's

! Czas
Par. 22.02 Par. 22.06
22.07 EM STOP RAMP Definiuje czas w ktorym naped jest zatrzymany jezeli:
-SF%EP éISZZPAS RAMP | _ naped odbierze polecenie Stop Bezpieczenstwa lub
- sygnat Zezwolenia na Bieg (RUN ENABLE) jest wytaczony i funkcja
Zezwolenia na Bieg ma warto$¢ OFF3 (patrz parametr 21.07).
Polecenie Stop Bezpieczenstwa moze by¢ podane przez magistrale
komunikacyjng lub modut Stopu Bezpieczenstwa (opcjonalny). Wiecej
informacji na temat opcjonalnego modutu Stopu Bezpieczenstwa oraz
odpowiednich nastaw w programie aplikacyjnym mozecie Panstwo uzyskac¢
od lokalnego przedstawiciela ABB.
0.00 ... 2000.00 s Czas hamownia. 0 ... 200000
22.08 ACCPTR Definiuje zrodto lub statg dla warto$ci PAR 22.08 i 09 parametru 22.01.
/PRZYS PAR
-255.255.31 ... Indeks parametru lub wartos¢ stata. Patrz Parametr 10.04 dla informacji o 100=1s
+255.255.31/C.- réznicy.
32768 ... C.32767
22.09 DECPTR Definiuje zrédto lub statg dla warto$ci PAR 22.08 i 09 parametru 22.01
-255.255.31 ... Indeks parametru lub wartos¢ stata. Patrz Parametr 10.04 dla informacji o 100=1s
+255.255.31/C.- réznicy.

32768 ... C.32767

Sygnaty aktualne i parametry
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23 SPEED CTRL Zmienne regulatora predkosci. Parametry te nie sg widoczne, gdy parametr
(Regulacja predkosci) | 9904 = SCALAR.
23.01  GAIN / Definiuje relatywne wzmocnienie dla regulatora predkosci. Duze wzmocnienie
WZMOCNIENIE moze powodowac oscylacje predkosci.
Rysunek ponizej pokazuje sygnat na wyjsciu regulatora predkosci po
pojawieniu sie skokowej statej warto$ci btedu.
%
Wzmocnienie = K, = 1
T, = Czas catkowania = 0
Tp= Czas rézniczkowania = 0
//////////////// Wartos¢ btedu _
i Wyijscie regulatora
Wyjscie e = Wart. btedu
regulatora =K,-e !
t
0.0...250.0 Wzmocnienie. 0 ... 25000
23.02 INTEGRATIONTIME | Definiuje statg czasowg catkowania regulatora. Czas catkowania definiuje
/CZAS CALKOW wspotczynnik z jakim zmienia sie sygnat wyjsciowy regulatora gdy warto$é
uchybu (btedu) jest stata. Im krotszy czas catkowania, tym szybciej staty btgd
uchybu jest korygowany. Zbyt krétki czas catkowania powoduje niestabilno$¢
regulaciji.
Rysunek ponizej pokazuje sygnat wyjscia regulatora predkosci po pojawieniu
sie skokowej statej warto$ci uchybu .
% o
Wyjscie regulatora
Wzmocnienie = K, = 1
T, = Czas catkowania > 0
Ko e Tp= Czas rézniczkowania = 0
K, e : e = Warto$¢ uchybu
1 -
v t
7
0.01...999.97 s Czas catkowania. 10 ...
999970

Sygnaty aktualne i parametry
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23.03 DERIVATION TIME
| CZAS ROZNICZK

Definiuje statg czasowg rézniczkowania regulatora predkosci.
Rézniczkowanie wzmacnia sygnat wyjsciowy regulatora przy zmianach
wartosci uchybu. Im wiekszy czas rozniczkowania tym wieksze wzmocnienie
sygnatu wyj$ciowego regulatora w trakcie zmian. Gdy czas rézniczkowania
jest ustawiony na zero regulator pracuje jako regulator Pl, w przeciwnym razie
jako PID.

Rézniczkowanie sprawia, ze regulacja jest bardziej wrazliwa na zaktécenia.

Uwaga: Zmiana tego parametru jest zalecana tylko gdy wykorzystujemy
enkoder potozenia.
Rysunek ponizej pokazuje sygnat wyjcia regulatora predkosci po pojawieniu
sie skokowej statej wartosci uchybu.

Wzmocnienie = K, = 1

T, = Czas catkowania > 0

Tp= Czas rézniczkowania > 0

Ts= okres probki czasowej = 2 ms

Ae = Zmiana btedu pomiedzy

% dwoma okresami probkowania

Wyjscie regulatora
Ae

p D Ts Kp-e

e = Wartos¢ btedu

| ——

Ti

-~
]
(¢}
i

0.0 ... 9999.8 ms

Warto$¢ statej czasowej rozniczkowania.

1=1ms

23.04 ACC
COMPENSATION
/KOMPEN PRZYSP

Definiuje czas rézniczkowania dla kompensaciji przyspieszenia. Aby
skompensowac inercje w czasie przyspieszania do sygnatu wyjsciowego
regulatora jest dodawana pochodna sygnatu zadawania. Zasada dziatania
uktadu rézniczkujgcego jest opisana dla parametru 23.03.

Uwaga: Generalng zasadg jest ustawienie tego parametru na warto$¢
pomiedzy 50, a 100% sumy mechanicznej statej czasowe;j silnika i
napedzanego urzadzenia. (Automatyczne Strojenie regulatora predkosci
dokonuje tego automatycznie, patrz parametr 23.06.)

Rysunek ponizej przedstawia charakterystyke predkosciowa, gdy obcigzenie
o duzej inercji jest rozpedzane po rampie czasowe; .

Brak kompensacji przyspieszania Kompensacja przyspieszania

% % 4 - - Zadawanie predkosci
—— Predkosc biezgca

0.00 ... 999.98 s

Czas rdzniczkowania

0...9999

Sygnaty aktualne i parametry
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23.05  SLIP GAIN Definiuje wzmocnienie poslizgu dla regulacji kompensaciji poslizgu silnika.

/WZM POSLIZGU 100% oznacza petng kompensacje poslizgu, 0% oznacza brak kompensaciji.
DomysIng wartoscig jest 100%. Inne wartosci moga by¢ uzywane, gdy
wykrywany jest statyczny btad predkosci pomimo petnej kompensaciji poslizgu.
Przyktad: Do przemiennika czestotliwosci podawana jest stata warto$¢ predkosci
zadanej réwna 1000 obr/min. Pomimo petnej kompensacji poslizgu (SLIP GAIN =
100%), reczny tachometr pokazuje warto$¢ predkosci na wale silnika rowng 998 obr/
min. Btad statyczny predkosci wynosi 1000 obr/min - 998 obr/min = 2 obr/min. Aby
skompensowac btgd, wzmocnienie poslizgu powinno by¢ zwigkszone. Przy wartosci
wzmochnienia 106% nie ma btedu statycznego predkosci.

0.0 ... 400.0% Warto$¢ wzmocnienia poslizgu. 0...400

23.06 AUTOTUNE RUN Uruchamia automatyczne strojenie regulatora predkosci. Instrukcje:
/BIEG AUTOSTROJ | _ yruychom silnik przy statej predkosci od 20 do 40% znamionowej predkosci.
- Zmien parametr Autostrojenia 23.06 na TAK.
Uwaga: Obcigzenie musi by¢ podtgczone do silnika.
NO /NIE Brak Autostrojenia. 0
YES / TAK Aktywacja Autostrojenia regulatora predkoséci. Automatycznie powraca na NIE. | 65535
24 TORQUE CTRL Zmienne regulatora momentu.
(Regulacja momentu) Widoczne tylko jezeli parametr 99.02 = T CNTRL oraz parametr 99.04 = DTC.
24.01 TORQRAMP UP Definiuje rampe czasowg narastania momentu.
/RAMPA NAR MOM
0.00 ... 120.00 s Czas w jakim zadawanie wzrasta od zera do znamionowego momentu. 0... 12000
24.02 TORQRAMPDOWN | Definiuje rampe czasowg malenia momentu.
/RAMPA MAL MOM
0.00 ... 120.00 s Czas w jakim zadawanie maleje od znamionowego momentu do zera . 0... 12000
25 CRITICAL SPEEDS Zakresy predkosci w ktérych naped nie moze pracowac.
(Predk. krytyczne)
25.01  CRIT SPEED Aktywuje /deaktywuje funkcje predkosci krytycznych.
SELECT / WYBOR Przykiad: Wentylator ma wibracje w zakresie predkosci od 540 do 690 obr/min
PREDK KRYTYCZ.

oraz od 1380 do 1560 obr/min. Aby zmusi¢ naped do pomijania zabronionych
zakresow nalezy:

- aktywowac funkcje predkosci krytycznych,
- ustawi¢ zakresy predkoéci zabronionych tak jak na rysunku ponize;.

Predko$c¢ silnika
(obr/min) 1 | Par. 25.02 = 540 obr/min
1560 2 | Par. 25.03 = 690 obr/min
3 | Par. 25.04 = 1380 obr/min
1380 -
4 | Par. 25.05 = 1590 obr/min
690
540 Zadawanie predkoS$ci napedu
1.2 3 4 (obr/min)

Uwaga: Jezeli parametr ma warto$¢ 99.02 = PID CTRL, predkosci krytyczne
nie sg aktywne.

Sygnaty aktualne i parametry
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OFF / WYL Nieaktywne. 0
ON /ZAL Aktywny. 65535
25.02 CRITSPEED 1LOW | Definiuje minimalng (dolng) predkos¢ zakresu dla predkosci krytycznych 1.
/PREDK KR 1 DOL
0 ... 18000 obr/min Minimalny limit. Warto$¢ nie moze by¢ wigksza od maksimum (param. 25.03). | 0 ... 18000
Uwaga: Jezeli parametr 99.04 = SCALAR, jednostkg sg Hz.
25.03 CRITSPEED 1HIGH | Definiuje maksymalng (gorng) predkosc¢ zakresu dla predkosci krytycznych 1.
/ PREDK KR 1 GORA
0 ... 18000 obr/min Maksymalny limit. Warto$¢ nie moze by¢ mniejsza od minimum (parametr 0 ... 18000
25.02).
Uwaga: Jezeli parametr 99.04 = SCALAR, jednostka sg Hz.
25.04 CRIT SPEED 2 LOW | Patrz parametr 25.02.
0 ... 18000 obr/min Patrz parametr 25.02. 0... 18000
25.05 CRIT SPEED 2 HIGH | Patrz parametr 25.03.
0 ... 18000 obr/min Patrz parametr 25.03. 0 ... 18000
25.06 CRIT SPEED 3 LOW | Patrz parametr 25.02.
0 ... 18000 obr/min Patrz parametr 25.02. 0 ... 18000
25.07 CRIT SPEED 3 HIGH | Patrz parametr 25.03.
0 ... 18000 obr/min Patrz parametr 25.03. 0 ... 18000
26 MOTOR CONTROL
(Sterowanie silnika)
26.01 FLUXOPTIMIZATION | Aktywacja/deaktywacja funkcji optymalizacji strumienia. Patrz podrozdziat
/OPTYMAL. “Optymalizacja strumienia” str. 60.
STRUMIENIA Uwaga: Funkcja nie moze byc uzyta jezeli parametr 99.04 = SCALAR.
NO / NIE Nieaktywna. 0
YES / TAK Aktywna. 65535
26.02 FLUXBRAKING Aktywacja/ deaktywacja funkcji hamowania strumieniem.
/HAMOW STRUM Uwaga: Funkcja nie moze byc uzyta jezeli parametr 99.04 = SCALAR.
NO /NIE Nieaktywna. 0
YES / TAK Aktywna. 65535

Sygnaty aktualne i parametry
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26.03 IRCOMPENSATION
/KOMPENSACJA IR

Definiuje podbicie wzglednego napigcia silnika przy zerowej predkosci
(kompensacja IR). Funkcja ta jest uzyteczna w aplikacjach z duzym

momentem rozruchowym, gdy nie moze by¢ zastosowane sterowanie DTC
silnika. Rysunek ponizej ilustruje dziatanie kompensac;ji IR. Patrz podrozdziat

“Kompensacja IR przy sterowaniu skalarnym “ na str. 64.

Uwaga: Funkcja moze by¢ uzyta tylko gdy parametr 99.04 jest SCALAR.

U Uy
(%)

100%

15% [--"°

Wzgledne napiecie wyjsciowe.
Kompensacja IR ustawiona na 15%.

\
\
|
| Wzgledne napiecie wyjéciowe.
i Brak Kompensac;ji IR

‘ f(Hz)
Punkt ostabienia pola

0...30%

Podbicie napigcia przy zerowej predkosci w procentach napigcia
znamionowedo silnika.

0...3000

Sygnaty aktualne i parametry
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26.04

IR STEP-UP FREQ

Parametr ten definiuje czestotliwos¢ przy ktérej zwigkszana stopniowo
kompensacja IR osigga poziom kompensacji IR zastosowany w trybie
sterowania skalarnego (26.03 IR COMPENSATION).

W aplikacjach gdzie ma miejsce zwiekszanie stopniowe (step-up) jest
uzywana dodatkowa kompensacja napieciowa (VOLTAGE BOOST) w celu
uzyskania wyzszego momentu rozruchowego. Poniewaz napiecie nie moze
by¢ podawana do transformatora przy czestotliwosci 0 Hz, w aplikacjach typu
STEP-UP jest stosowana specjalna kompensacja IR. Petna kompensacja IR
rozpoczyna sie w okolicach czestotliwosci poslizgu. Na rysunku ponizej
zilustrowano zwiekszang stopniowo kompensacje IR (STEP-UP

IR COMPENSATION).

U/ Uy
(%)

100% -

COMPENSATION

| f (Hz)

|
|
|
26.03 IR .- |
|
|
|

|
26.04 IR STEP-UP Punkt ostabienia
FREQ pola

Wiecej informaciji patrz podrecznik uzytkownika “Filtry sinusoidalne dla
napedéw ACS800” { “Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drives”, [nr.
identyfikacyjny 3AFE68389178 (j. angielski)]}.

100 =1

0...50 Hz

Czestotliwos¢.

26.05

HEXFIELD WEAKEN
/HEX PKT. OS. POLA

Wybiera czy strumien silnika jest sterowany wg kotowego czy heksagonalnego
wzorca w obszarze ostabienia pola (powyzej 50/60 Hz).

OFF /WYL

Wirujgcy wektor strumienia zmienia sie wedtug kotowego wzorca. Optymalny
wybor dla wigkszosci aplikacji: Minimalne straty przy statym obcigzeniu.
Maksymalny chwilowy moment nie jest dostepny w obszarze ostabienia pola.

ON /ZAL

Wirujgcy wektor strumienia zmienia sie wedtug kotowego wzorca w obszarze
ponizej pkt. ostabienia pola (typowo 50 lub 60 Hz), wg. wzorca
heksagonalnego w obszarze ostabienia pola. Optymalny wybér w aplikacjach
gdzie wymagany jest maksymalny chwilowy moment w obszarze ostabienia
pola. Straty mocy przy ciagtej pracy sg wieksze niz przy nieaktywnej funkgji.

65535

26.06

FLUXREF PTR
/ ZAD STRUM PAR

Wybiera zrédio zadawania strumienia, lub ustawia zadang wartos¢ strumienia.

-255.255.31 ...
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

Indeks parametru lub wartos¢ stata. Patrz parametr 10.04 dla informacji o
réznicy. FbEq dla warto$ci strumienia jest 100 = 1%. Zakres dla strumienia
wynosi 25 ... 140%.

100 =1%

Sygnaty aktualne i parametry
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26.07 FLYSTART CUR REF | Parametr ten definiuje biezace zadawanie stosowane przy “starcie lotnym” 1=1%
[%] (start napedu przy wirujgcym silniku) kiedy nie jest uzywany zaden enkoder
impulsowy.
Jezeli “lotny start” nie uda sig (1j. naped nie jest w stanie wykry¢ predkos¢
silnika 01.02 SPEED) : nalezy monitorowac sygnaty 01.02 SPEED oraz 01.04
CURRENT przy pomocy oprogramowania narzedziowego dla komputera
osobistego DriveWindow i zwigksza¢ stopniowo zadawanie z krokiem 5% az
funkcja “startu lotnego” zostanie wykonana z powodzeniem ({j. przemiennik
bedzie w stanie wykry¢ predkos¢ silnika 01.02 SPEED).
Patrz rébwniez opis dla parametru 26.08 FLYSTART INIT DLY.
0...100% Warto$¢ w procentach.
26.08 FLYSTART INIT DLY | Parametr ten, wraz z charakterystykami silnika definiuje opdznienie jakie 1=1
wystepuje zanim wartos¢ predkosci oszacowana na poczatku “startu lotnego”
jest podana do wyjscia generatora rampy zadawania predkoéci. Nalezy
zwiekszac to opOznienie, jezeli silnik zaczyna wirowaé w ztym kierunku lub
jezeli silnik zaczyna wirowa¢ z nieprawidtowym zadawaniem predkosci.
Patrz rébwniez opis dla parametru 26.07 FLYSTART CUR REF [%].
0...60 Opodznienie.
26.09 FSMETHOD Parametr ten aktywuje funkcje korekcji strumienia przy niskich 1=1
czestotliwosciach, < 3 Hz, kiedy moment obrotowy przekracza 30%. Efektywny
tylko w trybach silnikowym i generacyjnym.
1=0ON Aktywna.
0=OFF Wytgczona.
26.10 RS20 [mQ] Parametr ten definiuje rezystancje stojana modelu silnika w temperaturze 28676 =
20°C. 1 Ohm
Przez zwiekszanie ustawionej fabrycznie wartosci zdefiniowanej podczas
Biegu Identyfikacyjnego (warto$¢ ta nie uwzglednia zaleznosci rezystancji od
temperatury), model silnika moze by¢ precyzyjnie dostrojony zwtaszcza w
zastosowaniach, gdzie temperatura silnika lub temperatura otoczenia nie sg
mierzone.
Uwaga: Jezeli warto$¢ rezystancji stojana jest zbyt wysoka, nie mozna
osiggna¢ pozgdanego momentu rozruchowego.
0..x mQ Rezystancja. Warto$§¢ maksymalna zalezy od zdefiniowanych parametrow
silnika (99 START-UP DATA).
27 BRAKE CHOPPER Sterowanie czoperem hamowania.
(Czoper hamowania)
27.01 BRAKE CHOPPER Aktywacja sterowania czopera hamowania.
CTL /STER Uwaga: Jezeli jest stosowany czoper zewnetrzny (np. NBRA-xxx) parametr
CZOPERA HAMOW | ten musi by¢ OFF (wytgczone).
OFF / WYL Wytgczone 0
ON / ZAL Aktywne. Uwaga: Nalezy upewnic sie, ze czoper hamowania i rezystor sg 65535
zainstalowane oraz kontroler przepie¢ jest wylagczony (parametr 20.05).
27.02 BR OVERLOAD Aktywuje ochrone przecigzeniowg rezystora hamowania. Nalezy ustawi¢ takze
FUNC /FUN PRZEC. | parametry 27.03, 27.04 oraz 27.05.
R HAMOW
NO / NIE Nieaktywne 0
WARNING / Aktywne. Gdy naped wykryje przecigzenie, generuje sygnat ostrzezenia.
OSTRZEZENIE
FAULT/ BLAD Aktywne. Gdy naped wykryje przecigzenie, wylgcza awaryjnie. 2

Sygnaty aktualne i parametry
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27.03 BRRESISTANCE Definiuje warto$¢ rezystancji rezystora hamownia. Warto$¢ jest uzywana przy

/REZYST R HAMOW | ochronie przecigzeniowej. Patrz parametr 27.02.

0.00 ... 100.00 ohm Wartos¢ rezystancii. 0...100
27.04 BRTHERMTCONST | Definiuje termiczng statg czasowg rezystora hamowania. Wartos¢ jest

/ TERM ST. R HAM. uzywana przy ochronie przecigzeniowej. Patrz parametr 27.02.

0.000 ... 10000.000 s | Stata czasowa.

27.05 MAX CONT BR Definiuje maksymalng ciagtg moc hamowania rezystora, ktéra podnosi jego

POWER / MAKS temperature do maksymalnej dopuszczalnej wartosci. Wartos¢ jest uzywana

MOC HAMOW. przy ochronie przecigzeniowej. Patrz parametr 27.02.

0.00 ...10000 kW Moc.

27.06 BC CTRL MODE Wybor trybu sterowania czopera hamowania.

AS GENERATOR Praca czopera jest dozwolona, gdy napiecie DC przekracza limit hamowania, | 1
mostek Przemiennika moduluje i silnik generuje moc do przemiennika.

Tryb ten zapobiega dziataniu czopera w przypadku, gdy napiecie posredniego
obwodu DC wzrasta ze wzgledu na podniesiony poziom napigcia zasilania.
Dtugotrwaty podwyzszony poziom napigcia zasilania spowodowatby
uszkodzenie czopera.

COMMON DC Praca czopera jest dozwolona zawsze wtedy, gdy napiecie DC przekracza limit | 2
hamowania. Odpowiedni do zastosowan, w ktérych kilka przemiennikow jest
podtgczonych do tego tego samego obwodu posredniego (szyna DC).

OSTRZEZENIE! Zwiekszone napiecie zasilania spowoduje wzrost
& napiecia posredniego obwodu DC ponad limit zadziatania czopera.
Jesli podwyzszone napiecie bedzie utrzymywac sie przez dtuzszy
czas, czoper hamowania bedzie przecigzony i ulegnie uszkodzeniu.
30 FAULT FUNCTIONS | Programowalne funkcje zabezpieczeniowe.
(Funkcje btedu)
30.01  AI<MINFUNCTION Przy pomocy tego parametru wybiera sig, jak zareaguje naped gdy sygnat na

/FUNKCJA Al <MIN | wejsciu analogowym spadnie ponizej zadanego minimalnego limitu.

Uwaga: Nastawa minimum wej$cia analogowego musi by¢ ustawiona na 0.5V
(1 mA) lub wiecej (patrz grupa parametrow 13 ANALOGUE INPUTS).

FAULT / BLAD Naped wytgcza awaryjnie i silnik hamuje wybiegiem do zera.

NO /NIE Nieaktywne.

CONST SP 15 Naped generuje ostrzezenie AI<MIN FUNK(8110) oraz ustawia predko$¢ na

/PREDK STALA 15 warto$¢ zdefiniowang parametrem 12.16.

OSTRZEZENIE! Upewnij si¢, Zze dalsza praca napedu jest bezpieczna
A w przypadku utraty sygnatu analogowego na wejsciu.

LAST SPEED Naped generuje ostrzezenie AI<MIN FUNK (8110) oraz kontynuuje prace z 4

/OSTATNIA PREDK | predkoscig zadang jakg miat przed wystgpienia ostrzezenia. Predko$¢ jest
okreslona jako srednia predkosc¢ z ostatnich 10s przed wystgpieniem
ostrzezenia.

OSTRZEZENIE! Upewnij sie, ze dalsza praca napedu jest bezpieczna
A w przypadku utraty sygnatu analogowego na wejsciu.
30.02 PANEL LOSS Wybiera jak zareaguje naped gdy utraci komunikacje z panelem sterowania.

/UTRATA PANELA

FAULT /BLAD

Wytgczenie awaryjne, silnik zatrzymuje sie wedtug nastawy parametru 21.03.

Sygnaty aktualne i parametry
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CONST SP 15 Naped generuje ostrzezenie oraz ustawia predkos¢ na warto$¢ zdefiniowang | 2
/PREDK STALA 15 parametrem 12.16.
OSTRZEZENIE! Upewnij sig, Zze dalsza praca napedu jest bezpieczna
A w przypadku utraty komunikacji z panelem sterowania.
LAST SPEED Naped generuje ostrzezenie oraz kontynuuje prace z predkoscig zadang jaka | 3
/OSTATNIA PREDK miat przed wystgpienia ostrzezenia. Predkosc jest okreslona jako Srednia
predko$c¢ z ostatnich 10s przed wystgpieniem ostrzezenia
OSTRZEZENIE! Upewnij sig, Zze dalsza praca napedu jest bezpieczna
A w przypadku utraty komunikacji z panelem sterowania
30.03 EXTERNAL FAULT Wybiera interfejs wejsciowy dla zewnetrznego sygnatu btedu.
/ZEWN BLAD
NOT SEL/ NIE WYBR | Nieaktywne.
DI1 Sygnat zewnetrznego btedu jest podawany przez wejscie cyfrowe DI1.
0: Wytgczenie awaryjne.Silnik hamuje wybiegiem. 1: Brak zewnetrznego btedu
DI2 Patrz wybér DI1. 3
DI3 Patrz wybor DIA1. 4
Dl4 Patrz wybér DI1. 5
DI5 Patrz wybor DI1. 6
Dl6 Patrz wybor DI1. 7
DI7 Patrz wybér DI1. 8
DI8 Patrz wybor DI1. 9
DI9 Patrz wybér DI1. 10
DI10 Patrz wybér DI1. 11
DI Patrz wybér DI1. 12
DI12 Patrz wybér DI1. 13
30.04 MOTOR THERM Wybor reakcji napedu na wykrycie przegrzania silnika zdefiniowane
PROT / ZABEZP parametrem 30.05. Patrz rozdziat “Ochrona termiczna silnika” na str. 65.
TEMP SILNIKA
FAULT /BLAD Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie, gdy temperatura przekroczy | 1
poziom ostrzegawczy (95% dopuszczalnej maksymalnej temperatury).
Przemiennik wytgcza sie awaryjnie, gdy temperatura przekroczy poziom btedu
(100% dopuszczalnej maksymalnej warto$ci).
WARNING Przemiennik generuje ostrzezenie, gdy temperatura przekroczy poziom 2
/OSTRZEZENIE ostrzegawczy (95% dopuszczalnej maksymalnej temperatury).
NO / NIE Nieaktywne. 3
30.05 MOT THERM P Wybdr metody ochrony termicznej silnika. Gdy wykryte zostaje przegrzanie
MODE / TRYB ZAB silnika, naped reaguje zgodnie z nastawg parametru 30.04.
TERM SIL

Sygnaty aktualne i parametry
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DTC

Ochrona oparta jest na obliczanym modelu termicznym silnika. W kalkulacji
przyjeto nastepujgce zatozenia:

- Temperatura otoczenia silnika (30 °C) w chwili wigczenia zasilania.

- Temperatura silnika zwigksza sie gdy pracuje on w obszarze powyzej krzywej
obcigzenia i zmniejsza sie gdy pracuje ponizej krzywe;j.

- Termiczna stata czasowa silnika jest zblizona do wartoéci statej czasowej
standardowych silnikow klatkowych z chtodzeniem wiasnym.

Mozliwe jest dostrojenie modelu termicznego parametrem 30.07.

Uwaga: Model nie moze by¢ uzyty dla silnikéw duzej mocy (parametr 99.06
jest wiekszy niz 800 A).

OSTRZEZENIE! Model nie chroni silnika gdy nie jest on wtaciwie
A chtodzony z powodu kurzu lub brudu.

USER MODE
/TRYB UZYTKOW

Ochrona oparta jest na zdefiniowanym przez uzytkownika modelu termicznym
silnika przy nastepujgcych zatozeniach:

- Temperatura otoczenia silnika (30 °C) w chwili wigczenia zasilania.

- Temperatura silnika zwigksza sie gdy pracuje on w obszarze powyzej krzywe;j
obcigzenia i zmniejsza sie gdy pracuje ponizej krzywe;j.

Model termiczny zdefiniowany przez uzytkownika uzywa termicznej statej
czasowe;j silnika (parametr 30.06) i krzywej obcigzenia silnika (parametry

30.07, 30.08 i 30.09). Dostrojenie jest zazwyczaj potrzebne, gdy temperatura
otoczenia rézni sie od standardowej temperatury pracy dla danego silnika.

OSTRZEZENIE! Model nie chroni silnika gdy nie jest on wiasciwie
A chtodzony z powodu kurzu lub brudu.

Sygnaty aktualne i parametry
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THERMISTOR Ochrona termiczna silnika jest aktywowana przez wejscie cyfrowe DI6. 3
/TERMISTOR Termistor silnika, lub zestyk przekaznika termicznego musi by¢ podigczony do

wejscia cyfrowego DI6. Przemiennik odczytuje stan wejscia DI6 nastepujgco:
Stan DI6 (Rezystancja termistora) Temperatura
1(0...1.5kQ) Normalna
0 (4 kQ lub wiecej) Przegrzanie

silnika do wejscia cyfrowego wymaga podwojnej lub wymuszone;j

izolacji pomiedzy czesciami silnika znajdujgcymi sie pod napigciem, a
termistorem. Wymuszona izolacja pocigga za sobg koniecznos¢ stosowania
odstepdw izolacyjnych i drogi uptywu 8mm (dla urzadzen 400/500 VAC).
Jezeli konstrukcja termistora nie zapewnia tego, pozostate zaciski Wej/Wyj
napedu muszg by¢ chronione przed dotykiem lub musi by¢ zastosowany
przekaznik termiczny dla zapewnienia izolacji pomiedzy termistorem, a
wejsciami cyfrowymi napedu.

OSTRZEZENIE! Wejscie cyfrowe DI6 moze by¢ wybrane do realizacii

A innej funkcji. Nalezy zmienic te nastawy przed wyborem TERMISTOR.

Innymi stowy, nalezy upewni¢ sie, ze wejscie DI6 nie jest wybrane

przez jakikolwiek inny parametr.

Rysunek ponizej pokazuje alternatywne podtgczenia termistora. Od strony
silnika ekran kabla powinien by¢ uziemiony przez kondensator 10 nF. Jezeli
nie jest to mozliwe, ekran powinien zosta¢ niepodtgczony.

c OSTRZEZENIE! Zgodnie z normami IEC 664, potaczenie termistora

Alternatywa 1

Przekaznik
termiczny

Karta RMIO, X22

. . 16 |DI6
A 1 |7 [+24vDC

Alternatywa 2 Karta RMIO, X22

~ |6 |DI6
\_¢ \lj . |7 [+24vDC
- \ \
Silnik éon': é%

Sygnaty aktualne i parametry
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30.06 MOTOR THERM Definiuje termiczng statg czasowg dla okreslonego przez uzytkownika
TIME / TERM ST. termicznego modelu silnika (patrz wybér USER MODE (wybor uzytkownika)
CZAS SILNIK parametru 30.05).
Obcigzenie
Silnika
100% |- -~~~
“Temperatura | ‘ f
100% -
63% -
— t
Termiczna stata czasowa silnika
256.0 ... 9999.8 s Stata czasowa. 256 ... 9999
30.07 MOTOR LOAD Definiuje krzywg obcigzenia silnika parametrami 30.08 i 30.09. Krzywa
CURVE / KRZYWA obcigzenia jest uzywana w modelu termicznym definiowanym przez
OBC SILNIKA uzytkownika (patrz wybér TRYB UZYTK parametru 30.05).
VN I = Prad silnika
(%) Iy = Znamionowy prad silnika
150 +
30.07
100 +---------_ /
50 +
30.08
30.09 Czestotliwosé wyjsciowa napedu
50.0 ... 150.0% Dopuszczalne ciggte obcigzenie silnika w procentach znamionowego pradu. | 50 ... 150
30.08 ZERO SPEEDLOAD | Definiuje krzywa obcigzenia silnika parametrami 30.07 i 30.09.
/OBC ZERO PREDK
25.0 ... 150.0% Dopuszczalne ciggte obcigzenie silnika przy zerowej predko$ci w procentach | 25 ... 150
znamionowego pradu.
30.09 BREAKPOINT Definiuje krzywg obcigzenia silnika parametrami 30.07 i 30.08.
/PKT ZALAMANIA
1.0 ... 300.0 Hz Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu przy 100% obcigzeniu. 100 ...
30000
30.10 STALLFUNCTION Wybér reakcji napedu na stan utyku silnika. Aktywacja ochrony nastepuje gdy:

/ FUNK UTYKU

- moment silnika jest wewnatrz limitu momentu utyku (nie ustawiane przez
uzytkownika)

- czestotliwo$¢ wyjéciowa jest ponizej poziomu ustawionego parametrem 30.11
oraz

- powyzsze warunki trwajg dtuzej niz czas zadany w parametrze 30.12.

FAULT /BLAD

Naped wytgcza sie awaryjnie.

Sygnaty aktualne i parametry
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WARNING Przemiennik czestotliwosci generuje sygnat ostrzezenia. Sygnalizacja zanika | 2
/ OSTRZEZENIE po uptywie potowy czasu ustawionego parametrem 30.12.
NO / NIE Ochrona jest nieaktywna. 3
30.11 STALL FREQ HI Definiuje limit czestotliwosci dla funkcji utyku. Patrz parametr 30.10.
/UTYK CZEST WYS
0.5...50.0 Hz Czestotliwos¢ utyku. 50 ... 5000
30.12  STALL TIME Definiuje czas dla funkcji utyku. Patrz parametr 30.10.
/CZAS UTYKU
10.00 ... 400.00 s Czas utyku. 10 ... 400
30.13 UNDERLOADFUNC | Wybér reakcji napedu na niedocigzenie. Ochrona uaktywnia sie gdy:
[FUNK UTRATY OBC | _ moment silnika spada ponizej krzywej wybranej parametrem 30.15,
- czestotliwos¢ wyjéciowa jest wyzsza o 10% od znamionowej czestotliwosci
silnika oraz
- powyzsze warunki trwajg diuzej niz zadany czas zadany parametrem 30.14.
Patrz rozdziat “Ochrona przed utratg obcigzenia”, str. 67.
NO / NIE Ochrona nieaktywna.
WARNING Przemiennik generuje sygnat ostrzezenia. 2
/OSTRZEZENIE
FAULT / BLAD Przemiennik wytgcza sie awaryjnie. 3
30.14  UNDERLOAD TIME Limit czasu dla funkcji niedocigzenia. Patrz parametr 30.13.
/CZAS UTRATY OBC
0...600s Czas niedocigzenia. 0...600
30.15 UNDERLOAD Wybér krzywej obcigzenia dla funkcji niedocigzenia. Patrz parametr 30.13.
CURVE / KRZYWA T
UTRATY OBC W N A Ty = Moment silnika
(%) | Tn= Znamionowy moment silnika
100 fy = Znamionowa czestotliwosé silnika
80 - @
| : 70%
60 | |
. 50%
40 -
4 30%
20 -
0 T T T T T
N 24" fN
1...5 Numer krzywej obcigzenia. 1...5
30.16 MOTOR PHASE Aktywacja funkcji nadzoru utraty fazy silnika.
LOSS / UTRATA Patrz rozdziat “Utrata fazy silnika” na str. 67.
FAZY SILNIKA
NO /NIE Nieaktywna. 0
FAULT / BLAD Aktywna. Przemiennik wytgcza sie awaryjnie. 65535
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30.17 EARTH FAULT Wybor reakcji napedu na wykrycie btedu doziemienia w silniku lub kablach
/BLAD DOZIEM silnika.
Patrz rozdziat “Ochrona przed doziemieniem”, str. 67.
WARNING Przemiennik generuje sygnat ostrzezenia. 0
/OSTRZEZENIE
FAULT/ BLAD Przemiennik wytgcza sie awaryjnie. 65535
30.18 COMM FLT FUNC Wybér reakcji napedu na przerwe w komunikacji po magistrali, np. gdy
/ FUNK BL KOMUNIK | przemiennik nie odbierze Gtéwnego Stowa Danych Zadawania lub
Pomocniczego Stowa Danych Zadawania. Czas op6znienia jest podawany
parametrami 30.19 i 30.21.
FAULT / BLAD Ochrona aktywna. Przemiennik wytacza sie awaryjnie zatrzymujgc silnik 1
zgodnie z nastawg parametru 21.03.
NO /NIE Ochrona nieaktywna. 2
CONST SP 15 Ochrona aktywna. Przemiennik generuje sygnat ostrzezenia oraz ustawia 3
/PREDK STALA 15 warto$¢ predkosci na warto$¢ zdefiniowang parametrem 12.16.
OSTRZEZENIE! Upewnij sig, ze dalsza praca napedu jest bezpieczna
A w przypadku utraty komunikac;ji.
LAST SPEED Ochrona aktywna. Naped generuje ostrzezenie oraz kontynuuje prace z 4
/OST PREDK predkoscig zadang jakg miat przed wystgpieniem ostrzezenia. Predkos¢
jest okreslona jako srednia predkosc¢ z ostatnich 10s przed wystgpieniem
ostrzezenia.
OSTRZEZENIE! Upewnij sig, ze dalsza praca napedu jest bezpieczna
A w przypadku utraty komunikacji.
30.19 MAINREF DS T-OUT | Definiuje czas opéznienia dla nadzoru transmisji Gtbwnego Stowa Zadawania.
/GL SL ZAD T OPOZ | Patrz parametr 30.18.
0.1...60.0s Czas opodznienia 10 ... 6000
30.20 COMM FLT RO/AO Okresla dziatanie wyjscia przekaznikowego i wyjscia analogowego
/BLAD KOM RO/AO | sterowanych po magistrali w przypadku przerwy w komunikacji. Patrz grupy
14 RELAY OUTPUTS oraz 15 ANALOGUE OUTPUTS i rozdziat "Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng". Op6znienie funkcji nadzoru okre$lone jest
parametrem 30.21.
ZERO Przekaznik jest nie zasilony. Wyjscie analogowe jest ustawiane na zero. 1
LAST VALUE Wyjscie przekaznikowe utrzymuje ostatni stan przed utratg komunikaciji. 65535
/ OST WART Wyjscie analogowe podaje ostatnig warto$¢ przed utratg komunikacji.
OSTRZEZENIE! Po przywréceniu komunikacji, uaktualnienie stanu
A przekaznika i wyj$cia analogowego nastepuje natychmiast bez
kasowania komunikatu btedu.
30.21  AUXDS T-OUT Definiuje czas opéznienia dla nadzoru transmisji Pomocniczego Stowa
/POM SL T OPOZ Zadawania. Patrz parametr 30.18. Przemiennik automatycznie aktywuje
nadzor 60 sekund po zatgczeniu zasilania jezeli warto$c¢ jest rozna od zera.
Uwaga: Opoznienie stosuje sie réwniez do funkcji zdefiniowanych parametrem
30.20.
0.0...60.0s Czas op6znienia. 0.0 s = Funkcja jest nieaktywna. 0 ... 6000
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30.22 IO CONFIGFUNC Wybor reakcji napedu gdy opcjonalne kanaty wejs¢ lub wyj$¢ wybrane sg jako
/ FUN KONF WE/WY | interfejs sygnatowy, ale komunikacja z odpowiednim analogowym lub
cyfrowym modutem Wej/Wyj nie zostata odpowiednio ustawiona w grupie
parametréow 98 OPTION MODULES.
Przyktad: Funkcja nadzoru uaktywnia sie gdy parametr 16.01 jest ustawiony
na D17, ale 98.03 jest ustawiony na NIE.
NO / NIE Nieaktywna.
WARNING Aktywna. Naped generuje sygnat ostrzezenia. 2
/OSTRZEZENIE
30.23 LIMIT WARNING Parametr ten aktywuje/wytgcza funkcje alarméw w wypadku przekroczenia
limitéw INV CUR LIM, DC BUS LIM, MOT CUR LIM, MOT TORQ LIM i/ lub
MOT POW LIM. Wiecej informacji na ten temat patrz rozdziat “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.
0...255 Warto$¢ w systemie dziesietnym. Fabryczne ustawienie jest, ze zaden z tych | -
alarmow nie jest aktywny, tzn. warto$¢ paramateu jest “0”.
bit 0 INV_CUR_LIM_IND
bit 1 DC_VOLT_LIM_IND
bit 2 MOT_CUR_LIM_IND
bit 3 MOT_TORQ_LIM_IND
bit 4 MOT_POW_LIM_IND
Przyktad: Kiedy warto$¢ parametru jest ustawiona na “3” (wartosci dla bitéw 0
i 1 wynoszg “1”), wtedy sg aktywne alarmy dla limitow INV CUR LIM oraz DC
BUS LIM .
31 AUTOMATIC RESET | Automatyczne kasowanie btedow.
(Automatyczne Automatyczny restart przemiennika czestotliwosci jest mozliwy tylko gdy
resetowanie) wystapig pewne typy btedéw oraz gdy aktywowana jest funkcja
automatycznego kasowania tych typow btedow.
Funkcja automatycznego kasowania btedéw nie dziata gdy naped jest w trybie
sterowania lokalnego (L widoczne w pierwszym wierszu wysSwietlacza panelu).
31.01 NUMBER OF TRIALS | Definiuje liczbe automatycznych kasowan btedéw przeprowadzanych przez
/LICZBA PROB przemiennik w zdefiniowanym przez parametr 31.02 czasie.
0...5 Liczba préb automatycznego kasowania. 0
31.02 TRIAL TIME Definiuje czas funkcji automatycznego kasowania. Patrz parametr 31.01.
/CZAS PROB
1.0...180.0s Dopuszczalny czas kasowania. 100 ...
18000
31.03 DELAY TIME Definiuje czas jaki przemiennik czeka po wystgpieniu btedu zanim podejmie
/CZAS OPOZN prébe kasowania automatycznego. Patrz parametr 31.01.
0.0...30s Czas opéznienia. 0...300
31.04 OVERCURRENT Aktywacja/deaktywacja automatycznego kasowania btedu przetezenia.
/PRZETEZENIE
NO /NIE Nieaktywne. 0
YES / TAK Aktywne. 65535
31.05 OVERVOLTAGE Aktywacja/deaktywacja automatycznego kasowania btedu przepiecia w
/ PRZEPIECIE obwodzie posrednim DC.
NO /NIE Nieaktywne. 0
YES / TAK Aktywne. 65535

31.06 UNDERVOLTAGE
/PODNAPIECIWA

Aktywacja/deaktywacja automatycznego kasowania btedu zbyt niskiego
napiecia w obwodzie posrednim DC.
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NO /NIE Nieaktywne. 0

YES / TAK Aktywne. 65535
31.07 Al SIGNAL<MIN Aktywacja/deaktywacja automatycznego kasowania btedu SYGN Al <MIN

/ISYGN Al < MIN (sygnat wejscia analogowego ponizej dopuszczalnego dolnego limitu).

NO /NIE Nieaktywne. 0

YES / TAK Aktywne. 65535

OSTRZEZENIE! Naped moze byé automatycznie zrestartowany
A nawet po dtugim postoju, gdy sygnat analogowy zostanie
przywrdcony. Upewnij sig, ze nie spowoduje to niebezpieczenstwa.
31.08 LINE CONV Aktywacja/deaktywacja automatycznego kasowania btedu LINE CONV (FF51)
(btad przemiennika od strony sieci).

NO Nieaktywne. 0

YES Aktywne. 65535
32 SUPERVISION Nadzér limitow. Wyjscie przekaznikowe moze by¢ uzyte do sygnalizacji czy
(Nadzér) okreslona wartos¢ jest ponizej/powyzej limitu.
32.01 SPEED1FUNCTION | Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru predkosci oraz wybér typu

/FUNK NAD PREDK1 | nadzorowanego limitu.

NO /NIE Nadzor nie jest uzywany.

LOW LIMIT Nadzér uaktywnia sig, gdy wartos¢ jest ponizej limitu. 2

/ DOLNY LIM

HIGH LIMIT Nadzér uaktywnia sie, gdy wartos¢ jest powyzej limitu. 3

/GORNY LIM

ABS LOW LIMIT Nadzor uaktywnia sie, gdy warto$¢ jest ponizej limitu. Nadzor jest aktywny dla | 4

/ABS DOLNY LIMIT obu kierunkow obrotow. Rysunek ponizej ilustruje zasade dziatania.

predkos¢ obr/min
ABS DOLNY LIMIT
-ABS DOLNY LIMIT

32.02 SPEED1LIMIT Definiuje limit nadzoru predkosci. Patrz parametr 32.01.

/LIMIT PREDK 1

- 18000 ... 18000 obr/ | Wartos¢ limitu. - 18000 ...

min 18000
32.03 SPEED2 FUNCTION | Patrz parametr 32.01.

NO Patrz parametr 32.01. 1

LOW LIMIT Patrz parametr 32.01. 2

HIGH LIMIT Patrz parametr 32.01. 3

ABS LOW LIMIT Patrz parametr 32.01. 4
32.04 SPEED2 LIMIT Patrz parametr 32.01.

- 18000 ... 18000 obr/ | Patrz parametr 32.01. - 18000 ...

min 18000
32.05 CURRENT Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru pradu silnika oraz wybér typu

FUNCTION/ nadzorowanego limitu.

FUNKCJAPRADU

NO /NIE Patrz parametr 32.01. 1
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LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2
LIMIT
HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.06 CURRENTLIMIT Definiuje limit dla nadzoru pradu silnika (Patrz parametr 32.05).
/LIMIT PRADU
0...1000 A Wartos¢ limitu. 0...1000
32.07 TORQUE 1 Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru momentu silnika 1 oraz wybér typu
FUNCTION / FUNK nadzorowanego limitu.
MOMENT 1
NO /NIE Patrz parametr 32.01.
LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2
LIMIT
HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.08 TORQUE 1 LIMIT Definiuje limit dla nadzoru momentu silnika (Patrz parametr 32.07).
/LIMIT MOMENTU1
-600 ... 600% Warto$¢ limitu w procentach momentu znamionowego. -6000 ...
6000
32.09 TORQUE 2 Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru momentu silnika 2 oraz wybor typu
FUNCTION / FUNK nadzorowanego limitu.
MOMENT 2
NO /NIE Patrz parametr 32.01.
LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2
LIMIT
HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.10 TORQUE 2 LIMIT Definiuje limit dla nadzoru momentu silnika 2 (Patrz parametr 32.09).
/LIMIT MOMENTUZ2
-600 ... 600% Wartos¢ limitu w procentach momentu znamionowego. -6000 ...
6000
32.11 REF1 FUNCTION Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru zadawania 1 oraz wybér typu
/FUNKCJA ZAD 1 nadzorowanego limitu.
NO /NIE Patrz parametr 32.01.
LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2
LIMIT
HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.12 REF1LIMIT Definiuje limit nadzoru dla ZAD 1 (patrz parametr 32.11).
/ LIMIT ZAD1
0 ... 18000 obr/min Wartos¢ limitu. 0 ... 18000
32.13 REF2 FUNCTION Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru zadawania 2 oraz wybér typu
JFUNKCJA ZAD 2 nadzorowanego limitu.
NO /NIE Patrz parametr 32.01.
LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2

LIMIT
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HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.14 REF2 LIMIT Definiuje limit nadzoru dla ZAD 2 (patrz parametr 32.13).
/ LIMIT ZAD2
0...600% Wartos¢ limitu. 0 ... 6000
32.15 ACT1FUNCTION Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru wartosci biezgcej 1 w procesie
/FUNK AKT 1 regulacji PID oraz wybér typu nadzorowanego limitu.
NO /NIE Patrz parametr 32.01.
LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2
LIMIT
HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.16  ACT1LIMIT Definiuje limit nadzoru dla ACT1 (patrz parametr 32.15).
/LIMIT AKT 1
0...200% Wartos¢ limitu. 0...2000
32.17 ACT2FUNCTION Aktywacja/deaktywacja funkcji nadzoru wartosci biezacej 2 w procesie
/FUNK AKT 2 regulacji PID oraz wybor typu nadzorowanego limitu.
NO /NIE Patrz parametr 32.01.
LOW LIMIT/ DOLNY | Patrz parametr 32.01. 2
LIMIT
HIGH LIMIT / GORNY | Patrz parametr 32.01. 3
LIMIT
32.18 ACT2LIMIT Definiuje limit nadzoru dla ACT2 (patrz parametr 32.17).
/LIMIT AKT 2
0...200% Wartos¢ limitu. 0...2000
33 INFORMATION Wersje programu aplikacyjnego, data testu.
(Informacije)
33.01  SOFTWARE Wyswietla typ i wersje oprogramowania aplikacyjnego przemiennika
VERSION / WERSJA | czestotliwosci.
PROGRAMU Uwaga: Nastawy tego parametru nie moga by¢ zmienione przez uzytkownika.
Klucz do odczytu:
ASXXXXYX
Seria produktu T
A = ACS800
Produkt
S = ACS800 Standard
Wersja oprogramowania
7xyx = Wersja 7.xyx
33.02 APPLSWVERSION | Wyswietla typ i wersje programu aplikacyjnego przemiennika czestotliwosci.

/WER PROGR APLIK

Uwaga: Nastawy tego parametru nie mogg by¢ zmienione przez uzytkownika.
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Klucz do odczytu:
ASAXXXYX
Seria produktu T
A = ACS800
Produkt
S = ACS800 Standard
Wersja oprogramowania
A = Program aplikacyjny
Wersja oprogramowania
7xyx = Wersja 7.xyx
33.03 TEST DATE Wyswietla date testu oprogramowania.
/ DATA TESTU
Format daty DDMMYY (dzien, miesigc , rok)
33.04 BOARD TYPE Parametr ten pokazuje typ karty sterowania. Uwaga: karty RMIO-1x sg
wyposazone w inny typ czipow szybkiej pamieci FLASH niz karty RMIO-0x.
Karty RMIO-1x sg obstugiwane tylko przez wersje oprogramowania
ASXR7300 lub pdzniejsza.
34 PROCESS VARIABLE | - zdefiniowane przez uzytkownika zmienne i jednostki
(Zmienne procesowe) - state filtrowania dla sygnatu predosci i momentu
- kasowanie licznika czasu pracy
34.01  SCALE /SKALA Skaluje wybrang zmienng pracy napedu na wybrang przez uzytkownika
zmienng, ktora jest zapisywana jako wartos¢ biezaca 01.01. Schemat blokowy
ponizej ilustruje uzycie parametru i definiowanie sygnatu biezgcego 01.01.
Tablica
Parametréw
0000 || ybor
99.99 —
34.03 lloczyn
34.01 X 0101
Wybor
NIE
6 Jednostka dla
FPM wartosci biezacej
34.02 01.01
0.00 ... 100000.00 Wspotczynnik skali. 0 ... 100000
34.02 P VARUNIT Wybiera jednostki dla zmiennej procesowej. Patrz parametr 34.01.
/ JEDN ZM PROCES
NO Nie wybrano jednostki 1
obr/min obroty na minute 2
% procent 3
m/s metry na sekunde 4
A ampery 5
\% wolty 6
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Hz hertze 7
sekundy 8

h godziny 9
kh kilogodziny 10
C stopnie Celcjusza 11
Ift znaczniki na stope 12
mA miliampery 13
mV miliwolty 14
kw kilowaty 15
w waty 16
kWh kilowatogodziny 17
F stopnie Fahrenheita 18
hp konie mechaniczne 19
MWh megawatogodziny 20
m3h metry szeScienne na godzine 21
I/s litry na sekunde 22
bar bary 23
kPa kilopaskale 24
GPM galony na minute 25
PSI funty na cal kwadratowy 26
CFM stopy szesScienne na minute 27
ft stopy 28
MGD milony galonéw na dzienh 29
iHg cale stupa rteci 30
FPM stopy na miniute 31
Ibs funty 32

34.03 SELECT P VAR Wybor zmiennej napedu przeskalowywanej na wymagana zmienng,
/ WYB ZM PROCES | procesowg. Patrz parametr 34.01.
0...9999 Indeks parametru. 0...9999

34.04 MOTORSPFILT TIM | Definiuje statg czasowa filtrowania dla biezgcej predkosci silnika (01.02).

/T FILT PREDK SILN

Ta stata czasowa ma wptyw na funkcje, w ktérych jest uzywany sygnat
SPEED (predkos¢).

Biezgca warto$¢ predkosci jest uzywana np. w funkcji nadzoru predkosci
(grupa parametrow 32 SUPERVISION), jako warto$¢ sygnatu wyjscia
analogowego (grupa parametrow 15 ANALOGUE OUTPUTS) lub jako sygnat
biezacy pokazywany na wyswietlaczu panelu sterowania lub na ekranie
sterujgcego komputera typu PC.
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0 ... 20000 ms Stata czasowa filtru 0 ... 20000
% o i
Sygnat nie filtrowany o=1-(1-e"T
100 -
| = wejscie filtru (skok)
631 - I,
Sygnat fitrowany O = wyjscie filtru
t = czas
- t T = stata czasowa filtru
T
34.05 TORQACTFILT TIM | Definiuje statg czasowa filtrowania dla biezacego momentu silnika (01.05),
/T FILT AKT MOM wartos¢ momentu uzywang w funkcji nadzoru (parametry 32.07 i 32.09) oraz
wartos¢ momentu czytang poprzez wyjscie analogowe.
0 ... 20000 ms Stata czasowa filtru 0 ... 20000
% . i
Sygnat nie filtrowany o=1-(1-e'm
100
| = wejscie filtru (skok)
63| | /™ 0O = wviscie fil
Sygnat fitrowany = wyjscie filtru
t = czas
- t T = stata czasowa filtru
T
34.06 RESETRUN TIME Kasowanie licznika czasu pracy silnika (sygnat biezacy 01.43).
/KASOW T PRACY
NO / NIE Nie kasowany. 0
YES / TAK Kasowanie. Skasowany licznik zaczyna liczy¢ od zera. 65535
35 MOT TEMP MEAS Pomiar temperatury silnika. Opis tej funkcji mozna znalez¢é w rozdziale
(Pomi ar temperatury “Pomiar temperatury silnika poprzez standardowy interfejs Wej/Wy;” str. 76
. oraz “Pomiar temperatury silnika poprzez modut rozszerzen Wej/Wyj
silnika) z
analogowych” str. 78.
35.01 MOT 1 TEMP Al1 SEL | Aktywacja funkcji pomiaru temperatury silnika 1 oraz wybor typu czujnika
/WYB Al1 TEMP SIL1 | pomiarowego.
Uwaga: Jezeli do pomiaru temperatury jest uzywany opcjonalny modut
rozszerzen Wej/Wyj analogowych typu RAIO oraz parametry 35.01 MOT 1
TEMP Al1 SEL i/lub 35.04 MOT 2 TEMP Al2 SEL sg ustawione na “1xPT100”,
zakres sygnatu wejsciowego analogowego modutu rozbudowujgcego musi by¢
ustawiony przy pomocy mikroprzetgcznikoéw typu DIP na 0...2 V (zamiast na
0...10 V).
NOT IN USE Funkcja nie jest aktywna. 1
/' NIE UZYWANE
1xPT100 Funkcja aktywna. Temperatura jest mierzona za pomocg jednego czujnika 2
Pt 100. Wyjscie analogowe AO1 zasila czujnik statym pradem. Rezystancja
czujnika zwigksza sie ze wzrostem temperatury silnika, zwiekszajgc spadek
napiecia na czujniku. Funkcja pomiaru temperatury “czyta” napiecie poprzez
wejscie analogowe Al1 i konwertuje je na stopnie celsjusza.
2XPT100 Funkcja aktywna. Temperatura jest mierzona za pomocg dwoch czujnikéw 3

Pt 100. Patrz wybor 1xPT100.
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3XPT100 Funkcja aktywna. Temperatura jest mierzona za pomocg trzech czujnikéw 4
Pt 100. Patrz wybér 1xPT100.
1.3 PTC Funkcja jest aktywna. Temperatura jest nadzorowana przy pomocy od jednego | 5
do trzech czyjnikdw termistorowych PTC. Wyjscie analogowe AO1 zasila
czujniki statym pradem . Rezystancja czujnika wzrasta ostro gdy temperatura
silnika wzrasta powyzej temperatury odniesienia czujnika PTC (T,f),
zwiekszajgc spadek napiecia na rezystancji czujnika. Funkcja pomiaru
temperatury mierzy napiecie poprzez wejscie analogowe Al1 i konwertuje je
na ohmy. Rysunek ponizej ilustruje charakterystyke rezystancyjng typowego
czujnika PTC jako funkcje temperatury silnika.
Ohm
- 4000
Temperatura Rezystancja
Normalna 0...1.5kQ 1330
Nadmierna >4 kQ
550
100
T
35.02 MOT1TEMPALML | Definiuje limit alarmowy pomiaru temperatury silnika 1. Sygnalizacja alarmu
/LIM ALARM T SIL 1 | nastepuje gdy limit zostaje przekroczony.
-10 ... 5000 ohm/°C | Limit w °C lub ohmach. °C: parametr 35.01 jest 1xPT100, 2XPT100, 3XPT100. | -10 ... 5000
(PTC/Pt100) Ohmy: parametr 35.01 jest 1..3 PTC.
35.03 MOT 1 TEMP FLT L | Definiuje limit awaryjnego wytgczenia dla pomiaru temperatury silnika 1.
/LIMBLD T SIL 1 Sygnalizacja alarmu nastepuje gdy limit zostaje przekroczony.
-10 ... 5000 ohm/°C Limit w °C lub ohmach. °C: parametr 35.01 jest 1xPT100, 2XPT100, 3XPT100. | -10 ... 5000
(PTC/Pt100) Ohmy: parametr 35.01 jest 1..3 PTC.
35.04 MOT2TEMP AI2 SEL | Aktywacja funkcji pomiaru temperatury silnika 2 oraz wybor typu czujnika.
/WYB Al2 TEMP SIL2 | Dwa silniki moga by¢ chronione tylko, gdy uzyty jest opcjonalny modut
rozszerzen We/Wy analogowych . Parametr 98.12 musi by¢ uaktywniony.
Uwaga: Jezeli 98.12 jest uaktywnione, We/Wy modutu rozszerzen sg réwniez
uzywane dla pomiaru temperatury silnika 1 (standardowe zaciski We/Wy nie
Sg uzywane).
Uwaga: Jezeli do pomiaru temperatury jest uzywany opcjonalny modut
rozszerzen Wej/Wyj analogowych typu RAIO oraz parametry 35.01 MOT 1
TEMP Al1 SEL i/lub 35.04 MOT 2 TEMP Al2 SEL sg ustawione na “1xPT100”,
zakres sygnatu wejsciowego analogowego modutu rozbudowujgcego musi by¢
ustawiony przy pomocy mikroprzetgcznikéw typu DIP na 0...2 V (zamiast na
0...10 V).
NOT IN USE Patrz 35.01 1
1xPT100 Patrz 35.01 2
2XPT100 Patrz 35.01 3
3XPT100 Patrz 35.01 4
1.3 PTC Patrz 35.01 5
35.05 MOT2TEMPALML | Definiuje limit alarmowy pomiaru temperatury silnika 2. Sygnalizacja alarmu

/LIM ALARM T SIL2

nastepuje gdy limit zostaje przekroczony.
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-10 ... 5000 ohm/°C | Patrz 35.02 -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.06 MOT2TEMPFLTL Definiuje limit awaryjnego wytaczenia dla pomiaru temperatury silnika 2.
/LIMBLD T SIL 2 Sygnalizacja alarmu nastepuje gdy limit zostaje przekroczony.
-10 ... 5000 ohm/°C | Patrz 35.03 -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.07 MOT MOD Wybor, czy pomiar temperatury silnika 1 jest uzywany do kompensacji w
COMPENSAT modelu silnika.
/KOMPENS MODELU
SILNIKA
NO / NIE Funkcja nieaktywna.
YES / TAK Temperatura jest uzywana do kompensacjiw modelu silnika. 0
Uwaga: Wybor jest mozliwy tylko gdy uzywany jest czujnik(czujniki) Pt 100 .
40 PID CONTROL - proces regulacji PID (99.02 = PID CTRL)
(Regulacja PID) - funkcja korekeji predkosci lub momentu (99.02 nie jest PID CTRL)
- funkcja usypiania w procesie regulacji PID (99.02 = PID CTRL)
Wiecej informaciji patrz rozdziat "Funkcje programowe”.
40.01  PID GAIN/WZM PID | Definiuje wzmocnienie regulatora w procesie PID.
0.1...100.0 Warto$¢ wzmocnienia. Tabela ponizej pokazuje kilka przyktadéw nastaw 10 ... 10000
wzmocnienia i ich wptywu na zmiany predkosci gdy:
- 10% lub 50% btad jest doprowadzony do regulatora
(btad = wartos¢ zadana - warto$¢ biezgca procesu).
- maksymalna predkosc¢ silnika wynosi 1500 obr/min (Parametr 20.02)
PID Zmiana predkosci: Zmiana predkosci:
Wzmocnienie 10% Biad 50% btad
0.5 75 obr/min 375 obr/min
1.0 150 obr/min 750 obr/min
3.0 450 obr/min 1500 obr/min (ograniczone)
40.02 PIDINTEG TIME Definiuje statg catkowania regulatora w procesie regulacji PID.
/ST CALK REG PID
Btad / Wyjscie regulatora
0 | | = wejscie regulatora (btad)
B DU O = wyjscie regulatora
G-l { / G = wzmocnienie
G-l { N ! t = czas
f Ti = stata catkowania
— czas
Ti
0.02 ... 320.00 s Stata catkowania. 2 ...32000
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40.03 PID DERIV TIME Definiuje statg czasowg rézniczkownia regulatora PID. Sktadowa
/ST ROZN REG PID | rozniczkujgca na wyjsciu regulatora jest obliczana w oparciu o wartosci dwoch
kolejnych btedoéw (Ek_4 i Ex) zgodnie z nastepujaca zasada:
PID DERIV TIME - (Ek - Ek.1)/Ts, gdzie
Ts = 12 ms czas prébkowania.
E = Btad = Warto$¢ zadana procesu - wartos¢ biezaca procesu
0.00 ... 10.00 s Stata Czasowa rézniczkowania. 0...1000
40.04 PIDDERIVFILTER Definiuje stata czasowg 1- biegunowego filtru uzywanego do wygtadzenia
/FILTR ROZN PID sktadowej rézniczkowej procesu regulacji PID.
0.04 ...10.00 s Stata czasowa filtru. 4 ...1000
% L §
Niefiltrowany sygnat O=1-(1-e t/T)
100} --
63 | = wejscie filtru (skok)
Filtrowany sygnat O = wyjscie filtru
t = czas
— t T = stata czasowa filtru
T
40.05 ERRORVALUEINV | Inwersja sygnatu btedu na wejsciu regulatora PID (Btad = Wartos¢ zadana
/INW WART UCHYBU | procesu - warto$¢ biezaca procesu).
NO / NIE Brak inwersiji. 0
YES / TAK Inwersja. 65535
Przy uaktywnionej funkcji uspienia, praca przemiennika czestotliwosci
przebiega w sposob nastepujacy:
Przemiennik wchodzi w tryb uspienia kiedy predkos¢ silnika jest ponizej
poziomu granicznego dla funkcji uspienia (02.02 < 40.21) i kiedy wartosé
biezgca sygnatu regulatora procesu PID jest nizsza niz ustawiony poziom
przebudzenia (01.34 <40.23).
Przemiennik budzi sie kiedy warto$¢ biezgca sygnatu regulatora procesu PID
jest wyzsza niz poziom przebudzenia (01.34 > 40.23).
Patrz réwniez rozdziat “Funkcja uspienia dla requlatora PID zmiennej
procesowej” , str. 74.
40.06 ACTUALVALUE SEL | Wybdr wartosci biezgcej procesu regulacji PID : zrodta dla sygnatow
/WYB WART AKTUAL | zmiennych AKT1 i AKT2 sg definiowane dalej w parametrach 40.07 i 40.08.
ACT1 AKT1. 1
ACT1-ACT2 Roznica AKT1 i AKT2. 2
ACT1 + ACT2 Suma AKT1 i AKT2. 3
ACT1*ACT2 lloczyn AKT1 i AKT2. 4
ACT1/ACT2 Dzielenie AKT1 przez AKT2. 5
MIN(A1,A2) Wybér mniejszej wartosci z AKT1 i AKT2. 6
MAX(A1,A2) Wybdr wigkszej wartosci z AKT1 i AKT2. 7
sgrt(A1 - A2) Kwadrat réznicy AKT1 i AKT2. 8
sgA1 + sqA2 Suma kwadratéw AKT1 i AKT. 9
40.07 ACTUAL1INPUTSEL | Wybor zrodta sygnatu zmiennej AKT1. Patrz parametr 40.06.
/WYB WEJ AKT 1
Al Wejscie analogowe Al1.
Al2 Wejscie analogowe Al2. 2
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Al3 Wejscie analogowe Al3. 3

AIS Wejscie analogowe Al5. 4

Al6 Wejscie analogowe AlG. 5

PARAM 40.25 Zrédio sygnatu wybierane parametrem 40.25. 6

40.08 ACTUALZ2INPUT SEL | Wybér zrodta sygnatu zmiennej AKT2. Patrz parametr 40.06.

/IWYB WEJ AKT 2

Al1 Wejscie analogowe Al1. 1

Al2 Wejscie analogowe Al2. 2

AI3 Wejscie analogowe Al3. 3

AlS Wejscie analogowe Al5. 4

Al6 Wejscie analogowe AlG. 5

40.09 ACT1 MINIMUM Definiuje minimalng wartos¢ sygnatu AKT1, gdy jako zrodto sygnatu AKT 1

/AKT1 MINIMUM wybrano wejscie analogowe. Patrz parametr 40.07. Minimum i maksimum
(40.10) nastaw dla AKT1 definiuje jak sygnat napigciowy/pradowy odbierany z
elementu pomiarowego jest konwertowany na procentowg warto$¢ uzywang w
procesie regulacji PID.

-1000 ... 1000% Minimalna warto$¢ ustawiana w procentach zakresu sygnatu analogowego. -10000 ...
Roéwnanie ponizej przedstawia jak obliczana jest wartos¢, gdy wejscie 10000
analogowe Al1 jest uzywane jako zmienna AKT1.

Al1min - 13.01
- - 100%
AKT1 MINIMUM 13.02-13.01 o
Al1min Warto$¢ napiecia odbierana z elementu pomiarowego, gdy
mierzona wartos¢ biezgca procesu ma minimalny wymagany
poziom.
13.01 Al1 minimum (nastawiane parametrem)
13.02 Al1 maksimum (nastawiane parametrem)
40.10 ACT1 MAXIMUM Definiuje maksymalng wartos¢ sygnatu AKT1, gdy jako zrodto sygnatu AKT 1

/ AKT 1 MAKS wybrano wejscie analogowe. Patrz parametr 40.07. Minimum (40.09) i
maksimum nastaw dla AKT1 definiuje jak sygnat napieciowy/prgdowy
odbierany z elementu pomiarowego jest konwertowany na procentowg
warto$¢ uzywang w procesie regulacji PID.

-1000 ... 1000% Maksymalna warto$¢ ustawiana w procentach zakresu sygnatu analogowego. | -10000 ...
Réwnanie ponizej przedstawia jak obliczana jest wartos¢, gdy wejscie 10000

analogowe Al1 jest uzywane jako zmienna AKT1.

Al1maks - 13.01

ACT1 MAKSIMUM = -100%
13.02-13.01
Al1maks | Wartos¢ napiecia odbierana z elementu pomiarowego, gdy
mierzona warto$¢ biezgca procesu ma maksymalny wymagany
poziom.
13.01 Al1 minimum (nastawiane parametrem)
13.02 Al1 maksimum (nastawiane parametrem)
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40.11  ACT2 MINIMUM Patrz parametr 40.09.
/AKT 2 MIN
-1000 ... 1000% Patrz parametr 40.09. -10000 ...
10000
40.12 ACT2 MAXIMUM Patrz parametr 40.10.
/ AKT 2 MAKS
-1000 ... 1000% Patrz parametr 40.10. -10000 ...
10000
40.13 PIDINTEGRATION Aktywuje czton catkujgcy regulatora procesu PID .
/ST CALK PID
OFF / WYL Nieaktywne
ON / ZAL Aktywne 2
40.14 TRIMMODE Aktywacja funkcji dostrojenia i wybor pomiedzy bezposrednim lub
/ TRYB DOSTROJ proporcjonalnym dostrojeniem. Dzieki uzyciu funkcji dostrojenia mozliwe jest
dotgczenie wspotczynnika korekcji do wartosci zadanej napedu .
Przyktad: Regulowany predkosciowo przenosnik, gdzie napreznie taSmy
przeno$nika rébwniez powinno by¢ wziete pod uwage: Zadawanie predkosci
jest delikatnie dostrajane (korygowane) zaleznie od wartosci mierzonej przez
czujnik naprezenia.
Parametr niewidoczny gdy 99.02 = PID CTRL.
OFF / WYL Funkcja dostrojenia jest nieaktywna.
PROPORTIONAL Funkcja korekcji aktywna. Wspotczynnik korekgji jest wzgledny proporcjonalny | 2
/ PROPORCJONAL | do zewnetrznego %-zadawania (ZAD2). Patrz parametr 11.06.
DIRECT / Funkcja korekcji aktywna. Wspétczynnik korekgciji jest proporcjonalny do statej | 3
BEZPOSREDNIE maksymalnej wartosci limitu uzywanego dla zadawania w petli regulaciji
(maksimum predkosci, czestotliwosci, momentu).
40.15 TRIM REF SEL Wybér zrodta sygnatu dla funkcji dostrojenia. Parametr niewidoczny gdy 99.02
/WYB ZAD DOSTR = PID CTRL.
Przykiad: Al5 jako zadawanie korekcji
sclAl5
! min AIS = parametr 13.16
— maks Al5 = parametr 13.17
[}
< skal AI5 = parametr 13.18
2 AlI5 moze by¢ uzyte tylko przy
-g module rozszerzen Wej/Wyj.
s
©
©
®©
N
-sclAl5 .
-maxAl5 -minAl5 minAlI5 maxAl5
Sygnat wejscia analogowego
Al1 Wejscie analogowe Al1. 1
Al2 Wejscie analogowe Al2. 2
Al3 Wejscie analogowe Al3. 3
Al5 Wejscie analogowe Al5. 4
Al6 Wejscie analogowe Al6. 5
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PAR 40.16 Warto$¢ parametru 40.16 uzywana jako sygnat korekcji 6
PAR 40.28 Warto$¢ parametru 40.28 uzywana jako sygnat korekcji. 7
40.16 TRIMREFERENCE Definiuje wartos¢ dostrojenia, gdy parametr 40.15 ma wartos¢ PAR 40.16 .
/ZAD DOSTROJ Parametr niewidoczny gdy 99.02 = PID CTRL.
-100.0 ... 100.0% Zadawanie dostrojenia. - 10000 ...
10000
40.17 TRIM RANGE Definiuje wspétczynnik dla wyjscia regulatora PID uzywany jako wspoétczynnik
ADJUST / ZAKR funkcji dostrojenia.
DOSTROJ Parametr niewidoczny gdy 99.02 = PID CTRL.
-100.0 ... 100.0% Wspotczynnik krotnosci. -10000 ...
10000
40.18 TRIM SELECTION Wybor , czy dostrojenie jest uzywane do korekcji zadawania predkosci, czy
/WYB DOSTROJENIA | momentu.
Parametr niewidoczny gdy 99.02 = PID CTRL.
SPEED TRIM Dostrojenie zadawania predkosci. 1
/DOSTROJ PREDK
TORQUE TRIM Dostrojenie zadawania momentu. 2
/DOSTROJ MOMENT
DIRECT SPD T Dostrajanie zadawania predkosci. Zadawanie dostrajania jest dodawane do 3
zadawania predkosci po przeprowadzeniu kalkulacji rampy. Dostrajanie nie
jest efektywne podczas zatrzymania wg. rampy, zatrzymania awaryjnego czy
przy predkosci zdefiniowanej parametrem 30.18 w czasie przerwy w
komunikacji po magistrali komunikacyjne;.
40.19  ACTUAL FILT TIME Definiuje statg czasowa filtru poprzez ktory sygnaty biezgce sgq doprowadzone
/ST T FILTR AKT do regulatora procesu PID.
0.04 ...10.00 s Stata czasowa filtru. 4 ...1000
% o
Niefiltrowany sygnat o=1-(1- e-t/T)
100
| = wejscie filtru (skok)
63|~ |- R,
Filtrowany sygnat O = wyjscie filtru
t = czas
— t T = stata czasowa filtru
.
40.20 SLEEP SELECTION | Aktywacja funkcji usypiania oraz wybér zrodta sygnatu aktywacii.
/ FUNKUSYPIANIA | parametr widoczny tylko gdy 99.02 = PID CTRL.
Patrz rozdziat “Funkcja uspienia dla regulatora PID zmiennej procesowej” ,
str. 74.
OFF / WYL Nieaktywne.
INTERNAL / WEWN | Aktywacja/deaktywacja automatyczna zdefiniowana parametrem 40.21 i 2
40.23.
D1 Funkcja jest aktywowana/deaktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI1. 3
Aktywacja: Wejscie cyfrowe DI1 = 1. Deaktywacja: DI1 = 0.
Wewnetrzne kryteria funkcji usypiania ustawiane parametrem 40.21 i 40.23 nie
sg efektywne. Opoznienie startu i stopu funkcji usypiania jest efektywne
(parametr 40.22 i 40.24).
DI2 Patrz wybér DI1. 4
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DI3 Patrz wybor DI1. 5
Di4 Patrz wybér DI1. 6
DI5 Patrz wybér DI1. 7
Di6 Patrz wybér DI1. 8
DI7 Patrz wybér DI1. 9
DI8 Patrz wybér DI1. 10
DI9 Patrz wybér DI1. 11
DI10 Patrz wybér DI1. 12
DI11 Patrz wybér DI1. 13
DI12 Patrz wybér DI1. 14
40.21  SLEEP LEVEL Definiuje limit startu dla funkcji uspienia. Jezeli predkos¢ silnika jest ponizej
/ POZIOM USPIENIA | zadanego limitu (40.21) dtuzej niz czas uspienia (40.22), naped przetacza sie
w tryb uépienia: silnik jest zatrzymywany, na panelu sterowania wyswietlana
jest informacja ostrzezenia “TRYB USPIENIA”.
Widoczne tylko gdy parametr 99.02 = PID CTRL.
0.0 ... 7200.0 obr/min | Poziom startu uspienia. 0...7200
40.22  SLEEP DELAY Definiuje czas op6znienia dla zadziatania funkcji uspienia. Patrz parametr
/ OPOZ USPIENIA 40.21. Gdy predkos¢ silnika spada ponizej zadanego limitu uspienia,
uruchamiany jest licznik. Gdy predko$¢ silnika przekroczy poziom u$pienia,
licznik jest kasowany.
Widoczne tylko gdy parametr 99.02 = PID CTRL.
0.0...3600.0 s Opodznienie startu uspienia. 0 ... 36000
40.23 WAKE UP LEVEL Definiuje poziom przebudzenia dla funkcji uépienia. Naped przechodzi do
/ POZ PRZEBUDZ normalej pracy, gdy warto$¢ biezgca procesu jest powyzej zadanego poziomu
(40.23) diuzej niz czas opdznienia przebudzenia (40.24).
Widoczne tylko gdy parametr 99.02 = PID CTRLL.
0.0 ... 100.0% Poziom przebudzenia w procentach uzywanej warto$ci zadanej procesu. 0 ... 10000
40.24 WAKE UP DELAY Definiuje czas op6znienia przebudzenia funkcji uépienia. Patrz parametr
/OPOZ PRZEBUDZ 40.23. Gdy warto$¢ biezaca procesu spada ponizej poziomu przebudzenia,
uruchamiany jest licznik. Gdy warto$¢ biezaca procesu przekroczy poziom
przebudzenia licznik jest kasowany.
Widoczne tylko gdy parametr 99.02 = PID CTRL.
0.0...3600.0 s Opdznienie przebudzenia. 0...36000
40.25 ACTUAL1PTR Definiuje zrodto lub statg dla wartosci PAR 40.25 parametru 40.07.
-255.255.31 ... Indeks parametru lub wartos¢ stata. Patrz parametr 10.04 dla informacji o 100 =1%
+255.255.31/C.- réznicach.
32768 ... C.32767
40.26  PID MINIMUM Definiuje minimalny limit sygnatu wyjsciowego regulatora PID. Uzycie limitow
maksimum i minimum, stuzy ograniczeniu pracy do odpowiedniego zakresu
predkoéci.
Przyktad: Sterowanie procesu PID jest ograniczone do kierunku obrotéw
silnika DO PRZODU poprzez nastawe limitu minimum regulatora PID na 0%
oraz maksimum na 100%.
-100 ... 100% Limit w procentach Bezwzglednej Maksymalnej Predkosci silnika.
40.27  PID MAXIMUM Definiuje maksymalny limit sygnatu wyjsciowego regulatora PID. Uzycie
limitdw maksimum i minimum, stuzy ograniczeniu pracy do odpowiedniego
zakresu predko$ci. Patrz parametr 40.26.
-100 ... 100% Limit w procentach Bezwzglednej Maksymalnej Predkosci silnika.
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40.28 TRIM REF PTR Parametr ten definiuje wartos¢ zadawania dostrajania kiedy parametr 40.15
zostat ustawiony na warto$¢ “PAR 40.28”.
-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata: 100 = 1%
+2556.255.31/C.- - Wskaznik parametru: pola odwracania, grupy, indeksu i bitu.
32768 ... C.32767 Numer bitu jest efektywny tylko dla blokéw obstugujacych wejscia dla
sygnatoéw w formacie Boole’a.
- Warto$¢ stata: Pola odwracania i statej. Pole odwracania musi posiada¢
warto$¢ C, aby mozna byto wprowadzi¢ warto$¢ nastawu state;j.
42 BRAKE CONTROL Sterowanie hamulcem mechanicznym. Czas zadziatania funkcji wynosi 100
(Sterowanie hamulcem) | Ms - Opis dziatania funkcji znajduje sie w rozdziale “Funkcje programowe”.
Opis funkcji patrz rozdziat “Sterowanie hamulcem mechanicznym” , str. 80.
42.01 BRAKE CTRL Aktywacja funkgji sterowania hamulcem mechanicznym.
/STER HAMULCA
OFF / WYL Nieaktywne.
ON / ZAL Aktywne. 2
42.02 BRAKE Aktywacja nadzoru ZAL/WYL zewnetrznego hamulca oraz wybor zrédta dla
ACKNOWLEDGE sygnatu. Uzycie zewnetrznego sygnatu nadzoru ZAL/WYL hamulca jest
/POTWIERDZ. opcjonalne.
HAMULCA
OFF / WYL Nieaktywne.
DI5 Aktywne. Wejscie cyfrowe DI5 jest zrodtem sygnatu. DIS = 1: Hamulec 2
otwarty. DI5 = 0: Hamulec zamkniety.
DI6 Patrz DI5.
DI11 Patrz DI5.
DI12 Patrz DI5.
42.03 BRAKEOPENDELAY | Definiuje op6znienie otwarcia hamulca (= op6znienie miedzy wewnetrznym
/OPOZ OTW HAMUL | poleceniem otwarcia hamulca a uwolnieniem sterowania predkosci silnika).
Licznik opdznienia startuje gdy przemiennik namagnesuje silnik oraz podniesie
moment silnika do poziomu wymaganego przy zwolnieniu hamulca (parametry
42.07 i 42.08). Jednoczes$nie z uruchomieniem licznika, funkcja obstugi
hamulca zasila przekaznik sterujgcy hamulcem, hamulec zaczyna sie
otwierac.
00...50s Czas opéznienia. Ustawia op6znienie na warto$¢ réwng op6znieniu otwarcia | 0 ... 500
hamulca okre$lonemu przez producenta w specyfikacji produktu.
42.04 BRAKE CLOSE Definiuje czas op6znienia zamkniecia hamulca. Licznik op6znienia startuje gdy
DELAY /OPOZ biezgca predko$¢ silnika spada ponizej zadanego minimum (parametr 42.05)
ZAMKN HAMUL po tym jak przemiennik otrzyma polecenie stop. Jednoczesnie ze startem
licznika funkcja sterowania hamulcem wylgcza zasilanie przekaznika
sterujgcego hamulcem, kontrolujgc hamowanie i start zamykania hamulca. W
czasie opoznienia, funkcja sterowania hamulcem steruje silnikiem
uniemozliwiajgc spadek predkosci ponizej zera.
0.0...60.0s Czas opdznienia. Ustaw opdznienie na warto$¢ rowng opdznieniu opadania 0...6000
hamulca (= opdznienie pracy przy zamykaniu) okreslonemu przez producenta
w specyfikacji produktu.
42.05 ABS BRAKE CLS Definiuje predkos¢ dla zamkniecia hamulca. Patrz parametr 42.04.
SPD / PREDK ZAMK
HAMUL
0 ... 1000 obr/min Predkos¢ (wartos¢ bezwzgledna). 0 ...100000
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42.06 BRAKEFAULT FUNC | Definiuje zachowanie napedu w przypadku, gdy opcjonalny zewnetrzny sygnat
/BLAD FUNK HAMUL | potwierdzenia stanu zadziatania hamulca nie spetnia stanu przewidywanego
przez funkcje sterowania hamulcem.
FAULT / BLAD Przemiennik wytgcza sie awaryjnie: Sygnalizujgc btad i zatrzymujac silnik.
WARNING / Przemiennik generuje sygnat ostrzezenia. 2
OSTRZEG
42.07 START TORQ REF Wybér zrédta zadawania momentu startowego silnika przy zwalnianiu hamulca
SEL /WYB ZAD | mechanicznego. Warto$¢ jest odczytywana w procentach momentu
MOM START znamionowego silnika.
NO / NIE Nie wybrano zrédta. Jest to nastawa domysina. 1
Al1 Wejscie analogowe Al1. 2
Al2 Wejscie analogowe Al2. 3
Al3 Wejscie analogowe Al3. 4
Al5 Wejscie analogowe Al5. 5
Al6 Wejscie analogowe Al6. 6
PAR 42.08 Definiowany parametrem 42.08. 7
MEMORY/ PAMIEC Moment silnika jest zapisany w pamigci przy poprzednim poleceniu 8
zamkniecia hamulca.
42.08 START TORQ REF Definiuje moment startowy silnika przy zwolnieniu hamulca, jezeli parametr
/ZAD MOM START 42.07 ma warto$¢ PAR 40.28.
-300 ... 300% Warto$¢ momentu w procentach momentu znamionowego silnika. -30000 ...
30000
42.09 EXTENDRUNT Definiuje wydtuzony czas biegu dla funkcji sterowania hamulcem w stanie
/ROZSZ T BIEGU stopu. W czasie opdznienia, silnik jest magnesowany i gotowy do
natychmiastowego ponownego uruchomienia.
0.0...60.0s 0.0 s = Normalny tryb stopu funkcji sterowania hamulcem: Magnesowanie
silnika jest wytgczane po minieciu czasu opdznienia zamkniecia hamulca.
0.1 ... 60.0 s = Rozszerzony tryb stopu funkcji sterowania hamulcem:
Magnesowanie silnika jest wytagczane po minieciu czasu op6znienia
zamkniecia hamulca oraz minieciu czasu rozszerzonego biegu. W czasie
rozszerzonego czasu zadawany jest zerowy moment napedowy i silnik jest
gotowy do natychmiastowego startu.
| Start/Stop
| - ': Magnesowanie silnika
\Predkos¢ biezaca
: ' 1 = predko$¢ zamkniecia hamulca
. ' . 2= opoznienie zamknigcia hamulca
: o 3 = rozszerzony czas biegu
2 3
4210 LOWREFBRKHOLD | Aktywacja funkgcji trzymania hamulca oraz definicja czasu opoznienia

/P ZAD TRZYM HAM

trzymania. Funkcja stabilizuje prace aplikacji sterujgcej hamulcem, gdy silnik
pracuje w poblizu zerowej predkosci i gdy nie ma uktadu predko$ciowego
sprzezenia zwrotnego (enkodera potozenia).

Sygnaty aktualne i parametry
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0.0...60.0s 0.0 s = nieaktywne.
0.1s...60.0 s = aktywne. Gdy bezwzgledna warto$¢ zadanej predkosci silnika
spada ponizej wartosci predkosci zamknigcia hamulca:
- Licznik op6znienia trzymania hamulca zostaje uruchomiony.
- Hamulec jest zamykany zgodnie z normalnym trybem pracy funkgciji
sterowania hamulcem.
W czasie op6znienia funkcja utrzymuje hamulec zamkniety pomimo wartosci
zadawania predko$ci oraz polecenia start. Gdy minie ustawiony czas
opdznienia nastepuje powrét do normalnej pracy.
50 ENCODER MODULE | Podtgczenie enkodera. Widoczne tylko wtedy gdy zainstalowany i aktywowany
(Modul enkodera) jest opcjonalny modut enkodera potozenia, parametr 98.01.
Nastawy parametru pozostajg niezmienne pomimo zmiany makroaplikacji .
50.01 PULSE NR Ustawia liczbe impulséw enkodera na jeden obrét.
/' NR IMPULSOW
0 ... 29999 ppr Liczba impulséw w impulsach na jeden obrot (ppr). 0...29999
50.02 SPEED MEAS MODE | Definiuje sposo6b obliczania impulséw enkodera.
/TRYB POM PREDK
A “BDIR Kanat A: dodatnie zbocza zliczane dla predkosci. Kanat B: kierunek. 0
A Kanat A: dodatnie i ujemne zbocza zliczane dla predkosci. Kanat B: nie
uzywany.
A _BDIR Kanat A: dodatnie i ujemne zbocza zliczane dla predkosci. Kanat B: kierunek. |2
A .B_. Wszystkie zbocza sygnatéw sg zliczane.
50.03 ENCODER FAULT Definiuje zachowanie napedu po wykryciu btedu komunikacji pomiedzy
/BLAD ENKODERA koderem potozenia, a interfejsem modutu, lub pomiedzy interfejsem modutu , a
przemiennikiem. Funkcja nadzoru enkodera jest aktywowana, gdy jeden z
ponizszych warunkow jest spetniony:
- Wystepuje 20% rdéznica pomigdzy szacunkowg predkoscia, a mierzong
predkosécig odbierang przez enkoder.
- Nie sg odbierane impulsy z enkodera w zdefiniowanym czasie (patrz
parametr 50.04) oraz moment silnika jest w dopuszczalnej maksymalnej
wartosci.
WARNING Przemiennik czestotliwosci generuje sygnat ostrzezenia. 1
/OSTRZEZENIE
FAULT /BLAD Naped wytgcza awaryjnie, sygnalizujgc btad i zatrzymujac silnik. 65535
50.04 ENCODERDELAY Definiuje czas opéznienia dla funkcji nadzoru enkodera (Patrz parametr
/OPOZ ENKODERA | 50.03).
0 ... 50000 ms Czas opdznienia. 0 ... 50000
50.05 ENCODER DDCS Definiuje kanat $wiattowodowy karty sterujgcej z ktérego program aplikacyjny
CHANNEL / KANAL | odczytuje sygnat przychodzgcy z modutu interfejsu enkodera.
DDCS ENKODERA Nastawa jest wazna tylko wtedy, gdy modut jest podigczony do napedu
poprzez tgcze DDCS (np. nie w opcjonalnym gniezdzie napedu).
CHANNEL 1 Sygnaty poprzez kanat 1 (CH1). Modut interfejsu enkodera musi by¢ 1
/ KANAL1 podigczony do kanatu 1(CH1) zamiast CH2 w aplikacjach gdzie CH2 jest
zarezerwowany przez Stacje nadrzedng (Master station) np. aplikacja Master/
Follower (Nadrzedny/Podrzedny). Patrz réwniez parametr 70.03.
CHANNEL 2/ KANAL2 | Sygnaty poprzez kanat 2 (CH2). Mogg by¢ uzywane w wiekszosci aplikacji. 2
50.06 SPEED FB SEL Definiuje warto$¢ sprzezenia predko$ci uzywang w sterowaniu.

/WYB SPRZEZ PRED

Sygnaty aktualne i parametry
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INTERNAL Obliczana szacunkowa predko$c. 0
/WEWNETRZ
ENCODER Biezgca predko$¢ mierzona za pomocg enkodera. 65535

50.07 ENC CABLE CHECK | Parametr ten wybiera sposob pracy napedu, kiedy nastgpi zanik sygnatu

enkodera.
Uwaga: Monitorowanie dziata tylko dla RTAC-03. Wiecej informacji patrz
“Podrecznik uzytkownika modutu enkodera impulséw RTAC-03” { RTAC-03
Pulse Encoder Interface Module User’s Manual [nr ident. 3BAFE68650500
(j. angielski)]}.
NO Nieaktywne. 0
WARNING Przemiennik czestotliwosci generuje komunikat alarmu ENC CABLE.
FAULT Przemiennik czestotliwosci wytacza sie w wyniku zadziatania zabezpieczenia | 2
spowodowanego btedem ENC CABLE.

51 COMM MODULE Parametr jest widoczny i powinien by¢ ustawiony tylko gdy zainstalowany jest

DATA modut komunikacji po magistrali szeregowej (opcjonalny) i aktywowany

(Dane modutu parametrgm 98.02. Sz'czegolowe dar?e o] parametrach, znfudum siew

K ikacii podrecznikach modutéw komunikacyjnych oraz rozdziale "Sterowanie poprzez

omunikacji) magistrale komunikacyjng” .
Nastawy tych parametrow pozostajg niezmienione nawet przy zmianie
makroaplikaciji.

52 STANDARD Nastawy dla Standardowego tgcza Modbus . Patrz rozdziat "Sterowanie

MODBUS poprzez magistrale komunikacyjng”.

52.01 STATION NUMBER Definiuje adres urzadzenia. Dwie jednostki o tym samym adresie nie moga by¢
/INUMER STACJI jednoczes$nie podtaczone.

1...247 Adres.

52.02 BAUDRATE Definiuje szybko$¢ transmisji po tgczu.

/ SZYB TRANS

600 600 bit/s 1
1200 1200 bit/s 2
2400 2400 bit/s 3
4800 4800 bit/s 4
9600 9600 bit/s 5
19200 19200 bit/s 6

52.03 PARITY Definiuje uzycie bitdbw parzystosci i stopu. Te same nastawy muszg by¢ uzyte
/ PARZYSTOSC we wszystkich urzadzeniach w sieci.

NONE1STOPBIT Brak bitu parzystosci, jeden bit stopu. 1
/NIE 1 BITSTOP

NONE2STOPBIT Brak bitu parzystosci, dwa bity stopu. 2
INIE 2 BITSTOP

ODD Bit nieparzystosci, jeden bit stopu. 3
EVEN Bit parzystosci, jeden bit stopu.

Sygnaty aktualne i parametry
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60 MASTER/ Aplikacja Nadrzedny/Podrzedny (Master/Follower). Wiecej informacji w

FOLLOWER rozdziale “Funkcje programowe” oraz w oddzielnym podreczniku “Aplikacja
Nadrzedny/Podrzedny” (“Master/Follower Application Guide”,

(Nadrzedny/Podrzedny) | "\ " 3AFE 64590430 [Angielski]).

60.01 MASTERLINKMODE | Definiuje role przemiennika w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny (Master/

/RODZ POL MASTER | Follower) .

Uwaga: Nie jest dozwolone wystepowanie “on-line” dwdch stacji typu
Nadrzedny. Jezeli przy pomocy tego parametru status napedu Podrzedny
zmieni sie na Nadrzedny (lub odwrotnie), karta RMIO musi by¢ ponownie
zasilona aby ukfad Nadrzedny/Podrzedny dziatat poprawnie.

NOT IN USE Aplikacja nie jest aktywna. 1

/NIE UZYWANE

MASTER/ Naped Nadrzedny. 2

NADRZEDNY

FOLLOWER Naped Podrzedny. 3

/PODRZEDNY

STANDBY/ Naped podrzedny czyta sygnaty sterujgce poprzez interfejs magistrali 4

CZUWANIE komunikacyjnej, a nie z uktadu Nadrzedny/Podrzedny jak zazwyczaj.

60.02 TORQUESELECTOR | Wybiera zadawanie przy sterowaniu momentem silnika. Typowo, wartos¢

/ SELEKT MOMENTU | powinna by¢ zmieniona tylko w napedach podrzednych (Follower).
Parametr jest widoczny tylko gdy 99.02 =T CTRL.

Zewnetrzne miejsce sterowania 2 (ZEW2) musi by¢ aktywne, aby mozliwe
byto uzycie selektora momentu.

ZERO /ZERO Wybodr ten wymusza zero na wyjscie selektora momentu . 6

SPEED /PREDKOSC | W napedzie podrzednym wyjscie regulatora predkosci jest uzyte jako
zadawanie dla sterowania momentem silnika. Naped jest regulowany
predkosciowo. PREDKOSC moze byé uzyta zaréwno w Podrzednym
(FOLLOWER) jak i w Nadrzednym (MASTER) jezeli:

- walty silnikéw napedéw Nadrzednego i Podrzednego sg potaczone
elastycznie (mata réznica predkosci pomiedzy Nadrzednym , a Podrzednym
napedem jest mozliwa/dopuszczalna)m

- uzywana jest funkcja spadku predkosci (Patrz parametr 60.06).

TORQUE/MOMENT | Naped jest sterowany momentem. Wybor dokonywany jest w napedzie 2
Podrzednym (Follower), gdy waty silnikéw Naprzednego i Podrzednego
napedu sg trwale potgczone ze sobg przez przektadnie, tancuchy lub innego
typu srodki transmisji mechanicznej, gdzie niedopuszczalna jest roznica
predkosci pomiedzy napedami.

Uwaga: Jezeli wybrano MOMENT, naped nie ogranicza zmian predkosci tak
dtugo jak predkosc jest wewnatrz okreslonego limitami zakresu definiowanego
parametrami 20.01 i 20.02. Czesto potrzebny jest bardziej sprecyzowany
nadzor predkosci. W tych przypadkach wybér DOD (ADD) powinien by¢ uzyty
zamiast MOMENT.

MINIMUM / MINIMUM | Selektor momentu poréwnuje bezposrednie zadawanie momentu i wyjcie 3
regulatora predkosci, wybierajgc mniejszg z wartosci jako zadawanie dla
regulatora momentu silnika. MINIMUM jest wybierane tylko w specjalnych
przypadkach.

MAXIMUM/ Selektor momentu poréwnuje bezposrednie zadawanie momentu i wyjscie 4

MAKSIMUM regulatora predkosci, wybierajgc wiekszg z warto$ci jako zadawanie dla

regulatora momentu silnika. MAKSIMUM jest wybierane tylko w specjalnych
przypadkach.

Sygnaty aktualne i parametry
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ADD /DOD

Selektor momentu dodaje sygnat wyjsciowy regulatora predkosci do
bezposredniego zadawania momentu. Naped jest sterowany momentem w
normalnym zakresie pracy. Wybér DOD razem z oknem regulacji tworzy
funkcje nadzoru predkosci dla sterowanego momentem napedu Podrzednego.
Patrz parametr 60.03.

60.03

WINDOW SEL ON
/WYB ZAL OKNA

Aktywacja funkcji Okna regulacji. Okno regulacji wraz z wyborem DOD w
parametrze 60.02, tworzy funkcje nadzoru predkoéci dla sterowanego
momentem napedu. Parametr jest widoczny tylko wtedy, gdy 99.02 jest

T CTRL. Zewnetrzne miejsce sterowania 2 (ZEW2) musi by¢ aktywne, aby
mozliwe byto uzycie Okna regulacji.

NO / NIE

Nieaktywne

YES / TAK

Okno regulacji aktywne. Wybér TAK jest uzywany tylko wtedy, gdy 60.02 ma
wartos¢ DOD. Okno regulacji nadzoruje warto$¢ btedu predkosci. W
normalnym zakresie pracy okno regulacji utrzymuje sygnat wejscia regulatora
predkosci rowny zero. Regulator predkosci jest wywotywany gdy:

- btad predkosci przekracza wartos¢ z parametru 60.04 lub

- bezwzgledna warto$¢ ujemnego btedu predkosci przekracza wartosc
parametru 60.05.

Gdy btad predkosci wychodzi poza okno, czes¢ wartosci btedu wykraczajgca
poza okno jest dotgczana do regulatora predkosci. Regulator predkoéci
wytwarza zadawanie odpowiednie do sygnatu wejsciwego i wzmochienia
regulatora (parametr 23.01), ktére nastepnie selektor momentu dodaje do
zadawania momentu. Wynik tego jest uzywany jako wewnetrzne zadawanie
momentu napedu.

Przykfad: W stanie utraty obcigzenia, wewnetrzne zadawanie momentu
napedu jest zmniejszane aby zapobiec nadmiernemu wzrostowi predkosci
silnika. Jezeli okno regulacji bytoby nieaktywne, predko$¢ silnika wzrastataby
az do chwili osiggniecia limitu predkosci napedu.

65535

60.04

WINDOW WIDTH
POS / OKNO PREDK
DODAT

Definiuje szeroko$¢ okna nadzoru powyzej zadawania predkosci. Patrz
parametr 60.03. Parametr jest widoczny tylko wtedy gdy 99.02 jest T CTRL.

0 ... 1500 obr/min

Szeroko$¢ okna dodatnia.

0... 20000

60.05

WINDOW WIDTH
NEG / OKNO PREDK
UJEMNE

Definiuje szeroko$¢ okna nadzoru ponizej zadawania predkosci. Patrz
parametr 60.03. Parametr jest widoczny tylko wtedy gdy 99.02 jest T CTRL.

0 ... 1500 obr/min

Szerokos$¢ okna ujemna.

0... 20000

Sygnaty aktualne i parametry
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60.06 DROOP RATE
/WSP SPADKU

Definiuje wspétczynnik spadku. Warto$¢ parametru powinna by¢ zmieniona
tylko, gdy zaréwno naped Podrzedny jak i Nadrzedny sg regulowane
predkosciowo:

- Zewnetrzne miejsce sterowania 1 (ZEW1) jest wybrane (parametr 11.02) lub

- Zewnetrzne miejsce sterowania 1 (ZEW1) jest wybrane (parametr 11.02) i
parametr 60.02 jest ustawiony na PREDKOSC.

Wspotczynnik spadku powinien by¢ ustawiony dla obu napedéw Nadrzednego
i Podrzednego. Wtasciwy wspotczynnik spadku dla procesu musi by¢ dobrany
praktycznie dla kazdego przypadku.

Spadek przeciwdziata konfliktom pomiedzy Nadrzednym, a Podrzednym
napedem pozwalajgc na nieznaczne réznice predkosci pomiedzy nimi.
Wspotczynnik spadku nieznacznie zmniejsza predko$¢ napedu przy wzroscie
obcigzenia. Biezgca predkos¢ spada w pewnym punkcie pracy zaleznie od
wspétczynnika spadku i obcigzenia napedu ( = zadawanie momentu / wyjcie
regulatora predkosci). Przy 100% na wyjsciu regulatora predkosci, spadek ma
znamionowy poziom, np. rowny wartosci WSPOL SPADKU. Efekt spadku
maleje liniowo do zera ze spadkiem obcigzenia.

Predkos$¢ spada =
Wyijscie regulatora predkosci x Spadek x Maks. Predkos¢

Przyktad: Wart. sygnatu na wyjsciu regulatora predkosci 50%,
Wspotczynnik Spadku wynosi 1%, maksymalna predkos¢
i napedu 1500 obr/min.

Predko$¢ spada = 0.50 - 0.01 - 1500 obr/min = 7.50br/min

Predk.
silnika w 4
% predk.
znam.

. Brak spadku
100% ——————————————— 1} Par. 60.06 WSP. SPADKU

| » Regul predkosci /Obcigzenie
100% napedu / %

0...100%

Wspotczynnik spadku w % predkosci znamionowej silnika.

0... 1000

60.07 MASTER SIGNAL 2
/SYG NADRZED 2

Wybdr sygnatu wysytanego przez naped Nadrzedny do Podrzednego(nych)
jako Zadawanie 1 (zadawanie predkosci).

0000 ... 9999

Indeks parametru.

0000 ...
9999

60.08 MASTER SIGNAL 3
/SYG NADRZED 3

Wybdr sygnatu wysytanego przez naped Nadrzedny do Podrzednego(nych)
jako Zadawanie 2 (zadawanie momentu).

0000 ... 9999

Indeks parametru.

0000 ...
9999

70 DDCS CONTROL
(STEROWANIE DDCS )

Nastawy dla kanatéw swiattowodowych 0, 1 3.

70.01  CHANNEL 0 ADDR
/ADRES KANAL 0

Definiuje adres wezta dla kanatu 0. Dwa wezty w linii nie mogg mie¢ tego
samego numeru adresu. Nastawy powinny by¢ zmienione, gdy nadrzedny
sterownik jest podtgczony do kanatu O i nie zmienia automatycznie adresu
podrzednych stacji. Przyktadami tego typu nadrzednych (Master) jest ABB
Advant Controller lub inne napedy.

1...125

Adres

1...125

Sygnaty aktualne i parametry
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70.02 CHANNEL 3 ADDR Definiuje adres wezta dla kanatu 3. Dwa wezty w linii nie mogg miec¢ tego
/ADRES KANAL 3 samego numeru adresu. Typowo nastawy powinny by¢ zmienione, gdy naped
jest podigczony w pierscien sktadajacy sie z wielu napedoéw i komputera PC z
uruchomionym programem Drive Window® .
1...254 Adres. 1...254
70.03 CH1BAUDRATE Szybkos¢ transmisji kanatu 1. Typowo nastawy powinny by¢ zmienione tylko
/KAN1 SZYB TRANS | wtedy gdy modut interfejsu enkodera jest podigczony do kanatu 1 zamiast do
kanatu 2. Woéwczas predkos$¢ musi by¢ zmieniona na 4 Mbits. Patrz réwniez
parametr 50.05.
8 Mbits 8 megabitow na sekunde 0
4 Mbits 4 megabity na sekunde 1
2 Mbits 2 megabity na sekunde 2
1 Mbits 1 megabit na sekunde 3
70.04 CHODDCS HW Wybér topologi tgczy kanatu O .
CONN /PODL KAN O
DDCS
RING / PIERSCIEN Urzadzenia potaczone sg w pierscien. 0
STAR /GWIAZDA Urzadzenia potgczone sg w gwiazde.
70.05 CH2HW Wybor topologi taczy DDCS kanatu CH2. 1=1
CONNECTION
0 =RING Urzgdzenia potaczone sg w pierscien. Uaktywniona funkcja przekazywania
komunikatow.
1=STAR Urzadzenia potgczone sg w gwiazde. Wytgczona funkcja przekazywania
komunikatéw. Ten wybdr jest stosowany wraz z zespotami odgateznymi
NDBU.
72 USER LOAD CURVE | Patrz rozdziat “Krzywa obcigzenia uzytkownika” , str. 87.
(Krzywa obciazenia
uzytkownika)
72.01  OVERLOAD FUNC Uaktywnia krzywg obcigzenia uzytkownika i wybiera sposéb reakcji napedu
kiedy nastapi przekroczenie krzywej obcigzenia uzytkownika.
NO Krzywa obcigzenia uzytkownika jest nieaktywna. 0
WARNING Przemiennik generuje ostrzezenie USER L CURVE. Prad wyjsciowy
przemiennik czestotliwosci nie jest limitowany.
FAULT Nastepuje zadziatanie zabezpieczenia i wytgczenie przemiennika z powodu 2
btedu USER L CURVE.
LIMIT Prad wyj$ciowy napedu jest limitowany do /,ger curve- 3
LIMIT / WARN Prad wyjsciowy napedu jest limitowany do /,ger curve | NAPed generuje
ostrzezenie USER L CURVE.
72.02 LOAD CURRENT 1 Parametr ten definiuje pierwszy punkt pradowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 72.10 LOAD FREQ 1.
0...800% Wartos¢ podana w procentach pradu znamionowego silnika. 1=1
72.03 LOAD CURRENT 2 Parametr ten definiuje drugi punkt pradowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 72.11 LOAD FREQ 2.
0...800% Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
72.04 LOAD CURRENT 3 Parametr ten definiuje trzeci punkt pradowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 72.12 LOAD FREQ 3.
0...800% Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1

Sygnaty aktualne i parametry
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72.05 LOAD CURRENT 4 Parametr ten definiuje czwarty punkt pragdowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 72.13 LOAD FREQ 4.
0...800% Warto$¢ podana w procentach pradu znamionowego silnika. 1=1
72.06 LOAD CURRENT 5 Parametr ten definiuje pigty punkt prgdowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem. 72.14 LOAD FREQ 5.
0...800% Warto$¢ podana w procentach pradu znamionowego silnika. 1=1
72.07 LOAD CURRENT 6 Parametr ten definiuje szésty punkt prgdowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwoéci zdefiniowanej parametrem 72.15 LOAD FREQ 6.
0...800% Warto$¢ podana w procentach pradu znamionowego silnika. 1=1
72.08 LOAD CURRENT 7 Parametr ten definiuje siodmy punkt pradowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 72.16 LOAD FREQ 7.
0...800% Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
72.09 LOAD CURRENT 8 Parametr ten definiuje 6smy punkt pradowy krzywej obcigzenia przy
czestotliwosci zdefiniowanej parametrem 72.17 LOAD FREQ 8.
0...800% Warto$¢ podana w procentach czestotliwosci znamionowej silnika. 1=1
7210 LOAD FREQ1 Parametr ten definiuje pierwszy punkt czestotliwo$ciowy krzywej obcigzenia.
0...par. 72.11 % Warto$¢ podana w procentach pragdu znamionowego silnika. 1=1
7211 LOAD FREQ 2 Parametr ten definiuje drugi punkt czestotliwosciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.10... Warto$¢ podana w procentach pradu znamionowego silnika. 1=1
par. 72.12 %
72.12 LOAD FREQ 3 Parametr ten definiuje trzeci punkt czestotliwosciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.11... Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
par. 72.13 %
7213 LOAD FREQ 4 Parametr ten definiuje czwarty punkt czestotliwosciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.12... Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
par. 72.14 %
7214 LOAD FREQ 5 Parametr ten definiuje pigty punkt czestotliwosciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.13... Warto$¢ podana w procentach pragdu znamionowego silnika. 1=1
par. 72.15 %
7215 LOAD FREQ 6 Parametr ten definiuje szosty punkt czestotliwo$ciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.14... Wartos$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
par. 72.16 %
72.16 LOAD FREQ7 Parametr ten definiuje si6dmy punkt czestotliwosciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.15... Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
par. 72.17 %
7217 LOAD FREQ 8 Parametr ten definiuje 6smy punkt czestotliwosciowy krzywej obcigzenia.
par. 72.16...600% Warto$¢ podana w procentach prgdu znamionowego silnika. 1=1
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7218 LOAD CURRENT
LIMIT

Parametr ten definuje prad przecigzenia. Wartos¢ ta jest uzywana przez
integrator przecigzenia (Ilzdt).

Jezeli ciggta obcigzalnosé silnika (tj. zdefiniowana przez uzytkownika krzywa
obcigzenia) nie wynosi 100% przy czestotliwosci znamionowej, nalezy obliczy¢
prad przecigzenia uzywajgc rébwnania jak ponizej:

2 2

2
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = A/loverload - Iuser curve t 100

gdzie lyyerioad jest przecigzeniem silnika, oraz /ger curve j€St pradem
zdefiniowanym przez krzywg obcigzenia uzytkownika przy czestotliwosci
znamionowej. Krzywa obcigzenia uzytkownika jest zdefiniowana przy pomocy
parametrow 72.02...72.17.

Przyktad: Przecigzalno$¢ silnika wynosi 150% prgdu znamionowego dla trybu
pracy 10 s / 10 min a obcigzalnos¢ ciagta wynosi 80% przy czestotliwosci
Znamionowej:

72.18 LOAD CURRENT LIMIT = /1502 - 802 + 100 = 162%

72.19 LOAD THERMAL TIME = 10 s
72.20 LOAD COOLING TIME = 590 s

100...800%

Warto$¢ podana w procentach pragdu znamionowego silnika (99.06 MOTOR
NOM CURRENT)

10=1%

72.19 LOAD THERMAL
TIME

Parametr ten definiuje czas przecigzenia. Warto$¢ ta jest wykorzystywana
przez funkcje integratora przecigzenia (Il2dt) - patrz przyktad podany dla
param. 72.18 LOAD CURRENT LIMIT.

10=1s

0.0...9999.9 s

Czas. Jezeli wartos¢ ta jest ustawiona na “0” , prad wyj$ciowy przemiennika
czestotliwosci jest limitowany do krzywej obcigzenia uzytkownika
zdefiniowanej parametrami 72.02...72.17.

72.20 LOAD COOLING
TIME

Parametr ten definiuje czas chtodzenia / stygniecia. Wyjscie integratora
przecigzenia jest ustawiane na zero, jezeli prgd w sposoéb ciggly pozostaje
ponizej poziomu okreslonego krzywa obcigzenia uzytkownika dla
zdefiniowanego czasu stygnigecia / chtodzenia - patrz przyktad podany dla par.

72.18 LOAD CURRENT LIMIT.

0...9999 s

Czas

83 ADAPT PROG CTRL
(Sterow. programem
adaptacyjnym)

Sterowanie wykonywaniem Programu Adaptacyjnego. Wiecej informacji w
oddzielnym podreczniku “Przewodnik Aplikacyjny Programu Adaptacyjnego”
("Adaptive Program Application Guide”, nr. ident: 3AFE 64527274 [Angielski]).

83.01  ADAPT PROG CMD
/KOM PROG ADAP

Wybér trybu pracy Programu Adaptacyjnego.

STOP Stop. Program nie moze by¢ edytowany.
START Start. Program nie moze by¢ edytowany.
EDIT Stop do trybu edycji. Program moze by¢ edytowany.
83.02 EDIT COMMAND Wybdr polecen do umiejscowienia blokow zgodnie z definicjg parametru 83.03.
/KOM EDYCJI Program musi by¢ w trybie edycji (patrz parametr 83.01).
NO /NIE Warto$¢ bazowa. Warto$¢ jest automatycznie przywracana na NIE po

wykonaniu polecenia.
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PUSH / PRZESUN

Przesuniecie bloku do potozenia zdefiniowanego parametrem 83.03 i
kolejnych blokéw o jedng pozycje wyzej. Nowy blok moze by¢ umiejscowiony
w pustej lokalizacji przez programowane Nastawy Parametru Bloku.

Przyktad: Nowy blok powinien by¢ umiejscowiony pomiedzy biezgcym
blokiem numer cztery (parametry 84.20 ... 84.25) a numer pie¢ (parametry
84.25 ... 84.29).

Aby to wykonac:
- Przetacz program do trybu edycji parametrem 83.01.

- Wybierz potozenie numer pie¢ jako wymagne potozenie nowego bloku
parametrem 83.03.

- Przesun blok do potozenia numer 5 i kolejnych blokéw o jedno potozenie do
przodu parametrem 83.02 (wybor PRZESUN ).

- Zaprogramuj zwolniong lokalizacje numer 5 parametrami 84.25 do 84.29 .

DELETE / USUN

Usuwa blok z lokalizacji zdefiniowanej parametrem 83.03 i przesuwa kolejne
bloki o jeden stopien w dét.

PROTECT / Aktywacja ochrony Programu Adaptacyjnego. Aktywowana nastepujgco:
OCHRONA - Upewnij sie, ze tryb pracy Programu Adaptacyjnego jest START lub STOP
(parametr 83.01).
- Ustaw kod dostepu (parametr 83.05).
- Zmien parametr 83.02 na OCHRONA (PROTECT).
Gdy uaktywniona:
- Wszystkie parametry w grupie 84 wytgczajac parametry wyj$¢ blokéw sg
ukryte (ochrona odczytu).
- Nie jest mozliwe przetgczenie programu w tryb edycji (parametr 83.01).
- Parametr 83.05 jest ustawiony na 0.
UNPROTECT Deaktywacja ochrony Programu Adaptacyjnego. Deaktywacja jak ponizej:
/NIE CHRON - Upewnij sie, ze tryb pracy Programu Adaptacyjnego jest START lub STOP
(parametr 83.01)
- Ustaw kod dostepu (parametr 83.05).
- Zmien parametr 83.02 na NIE CHRON (UNPROTECT).
Uwaga: Jezeli kod dostepu zostanie zagubiony, mozliwe jest skasowanie
ochrony réwniez przez zmiane makroaplikacji (parametr 99.02).
83.03 EDIT BLOCK Definiuje numer potozenia bloku dla polecen wybranych parametrem 83.02.
/EDYCJA BLOKU
1...15 Numer potozenia bloku.
83.04  TIMELEVEL SEL Wybér cyklu czasu wykonania Programu Adaptacyjnego. Nastawa jest
/WYB CYKL CZAS wiasciwa dla wszystkich blokow.
12 ms 12 millisekund
100 ms 100 millisekund
1000 ms 1000 millisekund
83.05 PASSCODE Ustawia kod dostepu dla ochrony Programu Adaptacyjnego. Kod dostepu jest

/KOD DOSTEPU

potrzebny dla aktywaciji i deaktywacji ochrony. Patrz parametr 83.02.

0...

Kod dostepu. Nastawa powraca do 0 po aktywacji/deaktywacji ochrony.
Uwaga: Gdy aktywujesz ochrone, zapisz kod dostepu przechowaj go w
bezpiecznym miejscu.

Sygnaty aktualne i parametry
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84 ADAPTIVE - Wybor blokéw funkcyjnych oraz ich podtaczen.
PROGRAM - Diagnostyka.
(Program adaptacyjny) | Wiecej informacji w oddzielnym podreczniku“Przewodnik Aplikacyjny
Programu Adaptacyjnego” ("Adaptive Program Application Guide”, nr. ident:
3AFE 64527274 [Angielski]).
84.01  STATUS /STAN Pokazuje stan stowa Programu Adaptacyjnego. Tabela ponizej pokazuje
aternatywne stany bitow i odpowiadajgce im wartosci na wyswietlaczu panelu.
Bit |Wyswietlacz |Znaczenie
0 |1 Zatrzymany
1 12 Uruchomiony
2 |4 Btad
3 |8 Edytowany
4 |10 Testowany
5 |20 tadowany
6 |40 Usuwany
8 |100 Inicjalizowany
84.02 FAULTED PAR Wskazuje btedny parametr w Programie Adaptacyjnym . -
/BLEDNY PAR
84.05 BLOCK1/BLOK1 Wybiera funkcje bloku dla Nastawy Parametru Bloku 1. Patrz “Przewodnik
Aplikacyjny Programu Adaptacyjnego” (kod: 3AFE 64527274 [Angielski]).
ABS 11
ADD 10
AND 2
BITWISE 26
COMPARE 16
COUNT 21
DPOT 23
EVENT 20
FILTER 13
MAX 17
MIN 18
MULDIV 12
NO 1
OR 3
PI 14
PI-BAL 15
PI BIPOLAR 25
RAMP 22
SR 5
SWITCH-B 7
SWITCH-I 19
TOFF 9
TON 8
TRIGG 6
XOR 4

Sygnaty aktualne i parametry
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84.06 INPUT1 /WEJSCIE1 | Wybiera zrédto dla wejscia |1 Nastawy Parametru Bloku 1.
-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata: -

+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

- Wskaznik parametru: inwersja, grupa, indeks i pole bitu. Numer bitu jest
efektywny tylko dla blokéw obstugujgcych wejécia w algebrze Boole’a.

- Wartos¢ stata: inwersja i pole statej. Pole inwersji musi mie¢ warto$¢ C aby
mozliwa byta nastawa statej.

Przyktad: Stan wejscia cyfrowego DI2 jest podtgczony do wejscia 1 w
nastepujgcy sposoéb:

- Ustaw parametr wyboru zrédta (84.06) do +.01.17.01. (Program aplikacyjny
zapisuje stan wejscia cyfrowego DI2 jako bit 1 sygnatu biezgcego 01.17.)

- Jesli potrzebna jest inwersja warto$ci wigcz znak warto$ci wskaznika
(-01.17.01.).

84.07 INPUT2 Patrz parametr 84.06.
-255.255.31 ... Patrz parametr 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

84.08 INPUT3 Patrz parametr 84.06.
-255.255.31 ... Patrz parametr 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

84.09 OUTPUT /WYJSCIE | Zapisuje i wySwietla wyjscie Nastawy Parametru Bloku 1.

84.79 OUTPUT Zapisuje i wyswietla wyjscie Nastawy Parametru Bloku 15.

85 USER CONSTANTS
(State uzytkownika)

Zapisuje state i informacje Programu Adaptacyjnego. Wiecej informacji: patrz
podrecznik “Przewodnik Aplikacyjny Programu Adaptacyjnego” ("Adaptive
Program Application Guide”, nr. ident: 3AFE 64527274 [Angielski]).

85.01 CONSTANT1/STALA1 | Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.02 CONSTANT2 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.03 CONSTANT3 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.04 CONSTANT4 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.05 CONSTANT5 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartosc¢ "liczba catkowita”.

85.06 CONSTANT6 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.07 CONSTANT7 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.08 CONSTANTS8 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.09 CONSTANT9 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.
-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.10 CONSTANT10 Ustawia statg dla Programu Adaptacyjnego.

Sygnaty aktualne i parametry
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-8388608 to 8388607 | Wartos¢ "liczba catkowita”.

85.11  STRING1/CIAG 1 Zapisuje komunikat uzywany w Progranie Adaptacyjnym (Blok ZDARZEN).
MESSAGE1 Komunikat.
/ INFORM1

85.12 STRING2 Zapisuje komunikat uzywany w Progranie Adaptacyjnym (Blok ZDARZEN).
MESSAGE2 Komunikat.

85.13 STRING3 Zapisuje komunikat uzywany w Progranie Adaptacyjnym (Blok ZDARZEN).
MESSAGE3 Komunikat.

85.14 STRING4 Zapisuje komunikat uzywany w Progranie Adaptacyjnym (Blok ZDARZEN).
MESSAGE4 Komunikat.

85.15 STRING5 Zapisuje komunikat uzywany w Progranie Adaptacyjnym (Blok ZDARZEN).
MESSAGES5 Komunikat.

90D SETREC ADDR - Adresy w ktorych zapisywane sg dane odebrane z magistrali komunikacyjnej.

(Adres zapasowego
zestawu danych)

- Liczby gtéwnych i pomocniczych zbioréw danych.

Parametr jest widoczny tylko wtedy, gdy aktywowana jest komunikacja po
magistrali parametrem 98.02. Wiecej informacji w rozdziale "Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng".

90.01  AUXDS REF3 Wybiera adres w ktérym zapisana jest warto$¢ zadawania z magistrali ZAD3.
/POM ZD ZAD3
0...8999 Indeks parametru.
90.02 AUX DS REF4 Wybiera adres w ktérym zapisana jest warto$¢ zadawania z magistrali ZADA4.
0...8999 Indeks parametru.
90.03 AUX DS REF5 Wybiera adres w ktérym zapisana jest warto$¢ zadawania z magistrali ZADS5.
0...8999 Indeks parametru.
90.04 MAINDS SOURCE Definiuje zbior danych z ktérego przemiennik odczytuje Stowo Sterujace,
/ZRODL GLOW ZD | Zadawanie ZAD1 oraz Zadawanie ZAD2.
1...255 Numer zbioru danych.
90.05 AUX DS SOURCE Definiuje zbiér danych z ktérego przemiennik odczytuje Zadawanie ZAD3 ,
ZAD4 oraz ZAD5.
1...255 Numer zbioru danych.
92 D SET TR ADDR Gtowne i pomocnicze zbiory danych ktore przemiennik wysyta po magistrali do
sterownika nadrzednego.
Parametr jest widoczny tylko wtedy, gdy aktywowana jest komunikacja po
magistrali parametrem 98.02. Wiecej informacji w rozdziale "Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng".
92.01 MAIN DS STATUS Zapisuje adres z ktérego odczytywane jest Gtéwne Stowo Stanu. Stata
WORD / GL ZD SL wartos¢ , niewidoczna.
STANU
302 (fixed)/ 302 (staly)| Indeks parametru.
92.02 MAIN DS ACT1 Wybiera adres z ktorego czytany jest Sygnat Biezacy 1 do Gtéwnego Zbioru
/GL ZD AKT1 Danych.
0...9999 Indeks parametru.
92.03 MAINDSACT2 Wybiera adres z ktérego czytany jest Sygnat Biezacy 2 do Gtéwnego Zbioru
/GL ZD AKT2 Danych.
0...9999 Indeks parametru.

Sygnaty aktualne i parametry
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92.04 AUXDSACT3 Wybiera adres z ktorego czytany jest Sygnat Biezacy 3 do Pomocniczego
/POM ZD AKT3 Zbioru Danych.
0...9999 Indeks parametru.
92.05 AUXDS ACT4 Wybiera adres z ktérego czytany jest Sygnat Biezacy 4 do Pomocniczego
/POM ZD AKT4 Zbioru Danych.
0 ... 9999 Indeks parametru.
92.06 AUXDSACT5 Wybiera adres z ktoérego czytany jest Sygnat Biezacy 5 do Pomocniczego
/POM ZD AKT5 Zbioru Danych.
0 ... 9999 Indeks parametru.
92.07 MSW B10 PTR Wybiera adres z ktérego czytany jest bit 10 Gtéwnego Stowa Statusu 03.02.
-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata:
+255.255.31/C.- - Wskaznik parametru: Inwersja, grupa, indeks i pole bitu. Numer bitu jest
32768 ... C.32767 efektywny tylko dla obstugi wejs¢ blokoéw funkcyjnych.
- Warto$¢ stata: Inwersja i pola statej. Pole inwersji musi mie¢ warto$¢ C aby
mozliwa byta nastawa statej.
92.08 MSW B13 PTR Wybiera adres z ktérego czytany jest bit 13 Gtéwnego Stowa Statusu 03.02.
-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata:
+255.255.31/C.- - Wskaznik parametru: Inwersja, grupa, indeks i pole bitu. Numer bitu jest
32768 ... C.32767 efektywny tylko dla obstugi wejsé blokow funkcyjnych.
- Wartos¢ stata: Inwersja i pola statej. Pole inwersji musi mie¢ warto$¢ C aby
mozliwa byta nastawa statej.
92.09 MSW B14 PTR Wybiera adres z ktoérego czytany jest bit 14 Gtownego Stowa Statusu 03.02.
-255.255.31 ... Indeks parametru lub warto$¢ stata:
+255.255.31/C.- - Wskaznik parametru: Inwersja, grupa, indeks i pole bitu. Numer bitu jest
32768 ... C.32767 efektywny tylko dla obstugi wej¢ blokéw funkcyjnych.
- Wartos¢ stata: Inwersja i pola statej. Pole inwersji musi mie¢ warto$¢ C aby
mozliwa byta nastawa statej.
95 HARDWARE SPECIF | Regulacja predkosci wentylatora, aplikacja filtra sinusoidalnego itd.
(Specyfikacja
sprzetowa)
95.01 FAN SPD CTRL Parametr ten wybiera opcjonalng funkcje regulacji predko$ci wentylatora
MODE chtodzgcego przy pomocy zasilania przemiennikowego.
CONST 50 Hz Wentylator, kiedy jest zasilany, pracuje przy statej czestotliwosci 50 Hz . 0
RUN/STOP Naped zatrzymany: wentylator pracuje przy statej czestotliwosci 10 Hz.
Naped pracuje: wentylator pracuje przy statej czestotliwosci 50 Hz.
CONTROLLED Predko$¢ wentylatora jest okre$lana na podstawie temperatury mierzone;j 2

przez IGBT odniesionej do krzywej predkosci wentylatora.

Sygnaty aktualne i parametry
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95.02

FUSE SWITCH CTRL

Parametr ten aktywuje funkcje monitorowania przetgcznika invertera DC
(bezpiecznika przetgcznika). Funkcja monitorowania musi by¢ aktywna kiedy
jest uzywana karta sterowania bezpiecznika przetgcznika (Switch Fuse Control
Board = ASFC) i gdy jest ona przytgczona do karty AINT przemiennika, tj. dla
wszystkich przemiennikow rozmiar R8i wyposazonych w przetgcznik DC.
Funkcja ta musi by¢ wytgczona w tych jednostkach, ktore nie uzywajg karty
ASFC z przetgcznikiem DC, tj. dla przemiennikdw rozmiar R2i...R7i oraz
wszytkich zespotéw z pojedynczym przemiennikéw, gdzie nie wystepuje
przetacznik DC. Ustawienie fabryczne (ON lub OFF) dla kazdego z zespotow
napedow jest ustawiane odpowiednio w fabryce.

Impulsy IGBT napedu ACS800 sg zawsze blokowane, kiedy oprogramowanie
wykryje, ze przetacznik DC jest otwarty lub ze trwa tadowanie przemiennika
(przy przetgczniku mocy zamknietym). Program aplikacyjny generuje
komunikat alarmu INV DISABLED jezeli przetgcznik DC jest otwarty gdy
przemiennik jest zatrzymany. Przemiennik zostaje wytgczony z powodu btedu
INV DISABLED jezeli przetacznik DC zostanie otwarty gdy przemiennik
pracuje.

OFF

Funkcja wytgczona.

ON

Funkcja aktywna.

95.03

INT CONFIG USER

Liczba potaczonych réwnolegle modutow przemiennikowych. Aktywuje funkcje
Biegu Zredukowanego - patrz rozdziat “Funkcja Bieg Zredukowany” , str. 86.

1..12

Liczba potgczonych réwnolegle modutow przemiennikowych.

95.04

EX/SIN REQUEST

Aktywuje filtr sinusoidalny lub aplikacje Ex-motor.

NO

Nieaktywny.

EX

Aplikacja Ex-motor. Uzywana z silnikami, kt6re spetniajg wymagania dyrektywy
ATEX.

SIN

Aplikacja filtra sinusoidalnego. Patrz “Podrecznik uzytkownika filtra
sinusoidalnego dla napedéw ACS800” [ “Sine Filters User’s Manual for
ACS800 Drives “ nr. ident. 3AFE68389178 (j. angielski)].

EX&SIN

Aplikacje EX-motor oraz filtr sinusoidalny. Patrz “Podrecznik uzytkownika filtra
sinusoidalnego dla napedéw ACS800” [ “Sine Filters User’s Manual for
ACS800 Drives “ nr. ident. 3AFE68389178 (j. angielski)].

95.05

ENA INC SW FREQ

Aktywuje funkcje ograniczania minimalnej czestotliwosci przetaczania dla
aplikacji Ex-motor . Parametr ten jest widoczny jezeli parametr 95.04 EX/SIN
REQUEST = EX.

NO

Funkcja nieaktywna.

YES

Funkcja aktywna. Limit dla minimalnej czestotliwo$ci przetgczania jest
ustawiony na 2 kHz. Stosowana z silnikami posiadajgcymi certyfikat ATEX
oparty na minimalnej czestotlioSci przetgczania 2 kHz.

Sygnaty aktualne i parametry
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95.06 LCUQPW REF

Parametr ten definiuje warto$¢ zadawania dla generowania mocy biernej przez
przemiennik od strony sieci zasilajgcej. Przemiennik od strony sieci moze
generowac do tej sieci moc bierng. Zadawanie to jest wpisane w parametr
zespotu przemiennikowego od strony sieci 24.02 Q POWER REF2. Wiecej
informacji na ten temat patrz “Podrecznik oprogramowania : program regulaciji
zasilania IGBT 7.x” (“IGBT Supply Control Program 7.x Firmware Manual”,
nr. ident. 3AFE68315735, j. angielski).

Przyktad 1: Kiedy parametr 24.03 Q POWER REF2 SEL jest ustawiony na (=)
PERCENT, warto$¢ 10000 prametru 24.02 Q POWER REF2 réwna sie
wartosci 100% parametru 24.01 Q POWER REF (tj. 100% mocy znamionowej
przemiennika podanej w postaci sygnatu 04.06 CONV NOM POWER).

Przyktad 2: Kiedy parametr 24.03 Q POWER REF2 SEL jest ustawiony na (=)
kVAr, wartos¢ 1000 prametru 24.02 Q POWER REF2 réwna sie wartosci
parametru 24.01 Q POWER REF wyliczonej przy pomocy nastepujacego
wzoru: 100 - (1000 kVAr podzielone przez znamionowg moc przemiennika w
kVAr)%.

Przyktad 3: Kiedy parametr 24.03 Q POWER REF2 SEL jest ustawiony na (=)
PHI, warto$¢ 3000 prametru 24.02 POWER REF2 réwna sie w przyblizeniu
wartosci parametru 24.01 Q POWER REF wyliczonej przy pomocy
nastepujgcego wzoru:

P Q
JPP+Q° )
P

Zadawanie dodatnie 30° sygnalizuje obcigzenie pojemnosciowe
Zadawanie ujemne 30° sygnalizuje obcigzenie indukcyjne.
P = warto$¢ sygnatu 01.09 POWER

cos(30) = g=

Wartosci parametru 24.03 sg zamieniane na stopnie przez program
aplikacyjny przemiennika od strony sieci : -3000...30000 £-30°...30°. Warto$¢
-10000/10000 jest rowna -30°/30°, poniewaz zakres jest ograniczony do
-3000/3000.

-10000...10000

Wartos¢ zadawania.

Patrz opis
param..

95.07 LCUDC REF

Parametr ten definiuje zadawanie napieciowe dla obwodu posredniego DC
przemiennika od strony sieci zasilajgcej. Zadawanie to jest wpisane w
parametr przemiennika od strony sieci 23.01 DC VOLT REF. Wiecej informacji
patrz “Podrecznik uzytkownika filtra sinusoidalnego dla napedéw ACS800”

[ “Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drives “ nr. ident. 3AFE68389178

(j. angielski)].

0..1100 V

Napiecie.

95.08 LCU PAR1 SEL

Parametr ten wybiera dla przemiennika od strony sieci zasilajacej adres, z
ktorego jest odczytywany sygnat biezacy 09.12 LCU ACT SIGNALA1.

0...9999

Indeks parametru przemiennika od strony sieci zasilajgcej. Warto$¢ ustawiona
fabrycznie 106 = parametr przemiennika od strony sieci zasilajgcej 01.06 LINE
CURRENT. Wiecej informaciji patrz “Podrecznik uzytkownika filtra
sinusoidalnego dla napedéw ACS800” [ “Sine Filters User’s Manual for
ACS800 Drives “ nr. ident. 3AFE68389178 (j. angielski)].

0...9999

95.09 LCU PAR2 SEL

Parametr ten wybiera dla przemiennika od strony sieci zasilajacej adres, z
ktorego jest odczytywany sygnat biezagcy 09.13 LCU ACT SIGNAL2 .

Sygnaty aktualne i parametry
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0...9999 Indeks parametru przemiennika od strony sieci zasilajacej. Warto$¢ ustawiona | 0...9999
fabrycznie 110 = parametr przemiennika od strony sieci zasilajgcej 01.10 DC
VOLTAGE. Wiecej informacji patrz “Podrecznik uzytkownika filtra
sinusoidalnego dla napedéw ACS800” [ “Sine Filters User’s Manual for
ACS800 Drives “ nr. ident. 3AFE68389178 (j. angielski)].
95.10 TEMP INV AMBIENT | Parametr ten definiuje temperature otoczenia dla rozbudowanej funkgiji
monitorowania temperatury napedu - patrz “Rozbudowana funkcja
monitorowania temperatury napedu w przemiennikach czestotliwoSci serii
ACS800-U2, -U4 i -U7 dla rozmiarow R7 i R8”, str. 68.
Uwaga: Jezeli temperatura otoczenia przekracza 40°C, obcigzalno$¢ napedu
maleje - patrz instrukcje dotyczace zmniejszenia parametrow znamionowych
przemiennika (derating) w odpowiednim podreczniku uzytkownika danego
przemiennika czestotliwosci.
20...50°C Temperatura. 10=1°C
96 EXTERNAL AO Wybor i obstuga sygnatow wyjsciowych dla modutu rozszerzen Wej/\Wyj
(Zewnetrzne wyjscia analogowych (opcjonalny).
analogowe) Parametr jest widoczny tylko wtedy, gdy modut jest zainstalowany i
aktywowany parametrem 98.06.
96.01  EXT AO1/ZEW AO1 | Wybiera sygnat podtgczony do wyjscia analogowego AO1 modutu rozszerzen
Wej/Wyj analogowych.
NOT USED Patrz parametr 15.01. 1
P SPEED Patrz parametr 15.01. 2
SPEED Patrz parametr 15.01. 3
FREQUENCY Patrz parametr 15.01. 4
CURRENT Patrz parametr 15.01. 5
TORQUE Patrz parametr 15.01. 6
POWER Patrz parametr 15.01. 7
DC BUS VOLT Patrz parametr 15.01. 8
OUTPUT VOLT Patrz parametr 15.01. 9
APPL OUTPUT Patrz parametr 15.01. 10
REFERENCE Patrz parametr 15.01. 11
CONTROL DEV Patrz parametr 15.01. 12
ACTUAL 1 Patrz parametr 15.01. 13
ACTUAL 2 Patrz parametr 15.01. 14
COM.REF4 Patrz parametr 15.01. 15
PARAM 96.11 Zrodto wybierane parametrem 96.11. 16
96.02 INVERT EXT AO1 Aktywacja inwersji wyj$cia analogowego AO1 modutu rozszerzen Wej/Wyj
/INWER ZEW AO1 analogowych.
NO / NIE Nieaktywne 0
YES /TAK Aktywne. Sygnat analogowy jest na minimalnym poziomie, gdy sygnat napedu | 65535

wskazuje maksimum i odwrotnie.

Sygnaty aktualne i parametry
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96.03  MINIMUM EXT AO1 Definiuje minimalng warto$¢ sygnatu wyjscia analogowego AO1 modutu
/MINIMUM ZEW AO1 | rozszerzen We/Wy analogowych.
Uwaga: Wiasciwie nastawa 10 mA lub 12 mA nie ustawia minimum AO1 lecz
przyporzadkowuje 10/12 mA do sygnatu biezgcego rownego zero.
Przykitad: Predkosc¢ silnika jest czytana przez wyj$cie analogowe.
- Predko$¢ znamionowa silnika wynosi 1000 obr/min (parametr 99.08).
- 96.02 jest NIE.
- 96.05 jest 100%.
Warto$¢ wyjécia analogowego jako funkcji predkosci pokazana jest ponizej.
Wyjscie analogowe
mA
A
20 _
=7 Wyjécie anal
- = yjscie analogowe
_ sygnat minimalny
12 =~ @ oma
~ 71|~ @ 4ma
-~ < (3 10mA
'l
_® // - 2 2 @ 12mA
s -~
_ ® 1 1
-1000 -500 0 500 1000
Predkosc/ obr/min
0 mA 0mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.04  FILTER EXT AO1 Definiuje statg czasowa filtru dla wyjscia analogowego AO1 modutu
/FILTR ZEW AO1 rozszerzen Wej/Wyj analogowych. Patrz parametr 15.04.
0.00...10.00 s Stata czasowa filtru. 0...1000
96.05 SCALE EXT AO1 Definiuje wspotczynnik skali dla wyjscia analogowego AO1 modutu rozszerzen
/SKALA ZEW AO1 Wej/Wyj analogowych. Patrz parametr 15.05.
10 ... 1000% Wspotczynnik skali. 100 ...
10000
96.06 EXT AO2 Wybédr sygnatu podtagczonego do wyjécia analogowego AO2 modutu
/ZEW AO2 rozszerzen Wej/Wyj analogowych .
NOT USED Patrz parametr 15.01. 1
P SPEED Patrz parametr 15.01. 2
SPEED Patrz parametr 15.01. 3
FREQUENCY Patrz parametr 15.01. 4
CURRENT Patrz parametr 15.01. 5
TORQUE Patrz parametr 15.01. 6
POWER Patrz parametr 15.01. 7
DC BUS VOLT Patrz parametr 15.01. 8
OUTPUT VOLT Patrz parametr 15.01. 9
APPL OUTPUT Patrz parametr 15.01. 10
REFERENCE Patrz parametr 15.01. "

Sygnaty aktualne i parametry
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CONTROL DEV Patrz parametr 15.01. 12
ACTUAL 1 Patrz parametr 15.01. 13
ACTUAL 2 Patrz parametr 15.01. 14
COM.REF5 Patrz parametr 15.01. 15
PARAM 96.12 Zrodto wybierane parametrem 96.12. 16

96.07  INVERT EXT AO2 Aktywacja inwersji wyj$cia analogowego AO2 modutu rozszerzen Wej/Wyj
/INWER ZEW AO2 analogowych.

NO / NIE Nieaktywne. 0
YES /TAK Aktywne. 65535

96.08  MINIMUM EXT AO2 Definiuje minimalng warto$¢ sygnatu wyjscia analogowego AO2 modutu
/MINIMUM ZEW AQ2 | rozszerzen Wej/Wyj analogowych. Patrz parametr 96.03.
0mA 0mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4

96.09 FILTER EXT AO2 Definiuje statg czasowa filtru dla wyj$cia analogowego AO2 modutu
/FILTR ZEW AO2 rozszerzen Wej/Wyj analogowych. Patrz parametr 15.04.

0.00 ... 10.00 s Stata czasowa filtru. 0...1000

96.10 SCALE EXT AO2 Definiuje wspotczynnik skali dla wyjscia analogowego AO2 modutu rozszerzen
/SKALA ZEW AQO2 Wej/Wyj analogowych. Patrz parametr 15.05.

10 ... 1000% Wspotezynnik skali. 100 ...
10000

96.11 EXT AO1 PTR Definiuje zrodto lub statg dla warto$¢ PAR 96.11 parametru 96.01. 1000 =
[ZEW AO1 WSK 1mA
-255.255.31 ... Indeks parametru lub wartos¢ stata. Patrz parametr 10.04 dla informacji o -
+255.255.31/C.- réznicach.

32768 ... C.32767

96.12 EXT AO2 PTR Definiuje zrédto lub statg dla warto$¢ PAR 96.12 parametru 96.06. 1000 =
[ZEW AO2 WSK 1 mA
-255.255.31 ... Indeks parametru lub wartos¢ stata. Patrz parametr 10.04 dla informacji o -
+255.255.31/C.- réznicach.

32768 ... C.32767
98 OPTION MODULES | Aktywacja opcjonalnych modutow.
(Moduty opcjonalne) Nastawy parametréw pozostang niezmienione nawet jezeli zostanie zmieniona
makroaplikacja (parametr 99.02).

98.01 ENCODERMODULE | Aktywuje komunikacje z opcjonalnym modutem Enkodera. Patrz rowniez grupa

/MODUL ENKODERA | parametréw 50 MODUL ENKODERA.
NTAC Komunikacja aktywna. Typ modutu: NTAC modut. Interfejs potgczeniowy: 0
Swiatlowodowe tgcze DDCS.
Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 16. Dodatkowe
wskazéwki , patrz “Przewodnik Instalacji i uruchomienia dla modutéw
NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x” (Kod: 3AFY 58919730 [Angielski]).
NO /NIE Nieaktywny.
RTAC-SLOT1 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RTAC. Interfejs potgczeniowy: gniazdo 2
/IRTAC-ZLACZE1 opcjonalne 1 napedu.
RTAC-SLOT2 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RTAC. Interfejs potgczeniowy: gniazdo 3

/IRTAC-ZLACZE?2

opcjonalne 2 napedu.

Sygnaty aktualne i parametry
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RTAC-DDCS Komunikacja aktywna. Typ modutu: RTAC. Interfejs potaczeniowy: opcjonalny | 4
modut adaptacyjny Wej/Wyj (AIMA) ktéry komunikuje sie z przemiennikiem
przez tacze Swiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 16. Dodatkowe
wskazéwki, patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RTAC” (Kod: 3AFE
64485733 [Angielski]).

RRIA-SLOT1 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RRIA. Interfejs potgczeniowy: gniazdo 5
opcjonalne 1 napedu.

RRIA-SLOT2 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RRIA. Interfejs potgczeniowy: gniazdo 6
opcjonalne 2 napedu.

RRIA-DDCS Komunikacja aktywna. Typ modutu: RRIA. Interfejs potgczeniowy: opcjonalny | 7
modut adaptacyjny Wej/Wyj (AIMA) ktéry komunikuje sie z przemiennikiem
przez tacze Swiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 16. Dodatkowe
wskazowki, patrz “Podrecznik uzytkownika modufu RRIA-01” [Kod
3AFE68570760 (j. angielski)].

RTACO03-SLOT1 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RTAC-03. Interfejs potagczeniowy: gniazdo
opcjonalne 1 napedu.

RTAC03-SLOT2 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RTAC-03. Interfejs potgczeniowy: gniazdo
opcjonalne 2 napedu.

RTAC03-DDCS Komunikacja aktywna. Typ modutu: RTAC-03. Interfejs potagczeniowy:
opcjonalny modut adaptacyjny Wej/Wyj (AIMA) ktory komunikuje sie z
przemiennikiem przez tgcze $wiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 16. Dodatkowe
wskazéwki, patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RTAC-03” [Kod
3AFE68650500 (j. angielski)].

98.02 COMM. MODULE Aktywacja zewnetrznej szeregowej komunikacji oraz wybor interfejsu. Patrz

LINK /LACZE rozdziat "Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng".

MODUL KOM

NO/ NIE Brak komunikaciji. 1

FIELDBUS / Naped komunikuje sie poprzez modut magistrali komunikacyjnej w ztgczu 2

MAGISTRALA opcjonalnych modutéw 1 napedu, lub poprzez Kanat CH 0 karty RDCO. Patrz
réwniez grupa parametrow 51 COMM MODULE DATA.

ADVANT Przemiennik komunikuje sie z systemem ABB Advant OCS poprzez Kanat 3
CHO na karcie RDCO (opcjonalny). Patrz rowniez grupa parametréw 70 DDCS
CONTROL.

STD MODBUS Przemiennik komunikuje sie ze sterownikiem Modbus poprzez Modut 4
Komunikacyjny Modbus (RMBA) w ztaczu opcjonalnych modutéw 1
przemiennika. Patrz réwniez parametr 52 STANDARD MODBUS.

CUSTOMISED Przemiennik komunikuje sie poprzez zdefiniowane przez uzytkownika tagcze, |5

/SPECJALNY a zrodta sterowania zdefiniowane sg parametrami 90.04 i 90.05.

98.03 DI/OEXTMODULE1 | Aktywacja komunikacji z modutem rozszerzen We/Wy cyfrowych 1

/MOD ZEW CYFR1 (opcjonalny) oraz definiowanie typu i potgczen interfejsu modutu.

Wejscia modutu: Patrz parametr 98.09 dla informacji o uzyciu wejsé w
programie apliakcyjnym napedu.

Wyjscia modutu: Patrz patrametry 14.10 i 14.11 dla wyboru stanéw napedu
sygnalizowanych poprzez wyj$cia przekaznikowe.

Sygnaty aktualne i parametry
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NDIO

Komunikacja aktywna. Typ modutu: Modut NDIO. Interfejs potgczeniowy:
tgcze optyczne DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 2. Dodatkowe
wskazowki, patrz “Podrecznik instalacji i uruchomienia dla modutéw NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x” (Kod: 3AFY 58919730 [Angielski]).

NO / NIE

Nieaktywne.

RDIO-SLOT1
/RDIO-ZLACZE1

Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne
gniazdo 1 przemiennika.

RDIO-SLOT2
/IRDIO-ZLACZE2

Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne
gniazdo 2 przemiennika.

RDIO-DDCS

Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalny
modut adaptera We/Wy (AIMA), komunikacja z przemiennikiem poprzez tgcze
Swiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 2. Dodatkowe

wskazowki , patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RDIO” (Kod: 3AFE
64485733 [Angielski]).

98.04

DI/O EXT MODULE 2
/MOD ZEW CYFR2

Aktywacja komunikacji z modutem rozszerzen We/Wy cyfrowych 2
(opcjonalny) oraz definiowanie typu i potgczen interfejsu modutu.

Wejscia modutu: Patrz parametr 98.10 dla informacji o uzyciu wejsé w
programie apliakcyjnym przemiennika czestotliwosci.

Wyjécia modutu: Patrz patrametry 14.12 i 14.13 dla wyboru stanéw napedu
sygnalizowanych poprzez wyjécia przekaznikowe.

NDIO

Komunikacja aktywna. Typ modutu: Modut NDIO. Interfejs potgczeniowy: tgcze
Swiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 3. Dodatkowe
wskazowki, patrz “Podrecznik instalacji i uruchomienia dla modutéw NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x” (Kod: 3AFY 58919730 [Angielski]).

NO / NIE

Nieaktywny.

RDIO-SLOT1
/RDIO-ZLACZE1

Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne
gniazdo 1 napedu .

RDIO-SLOT2
/RDIO-ZLACZE2

Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne
gniazdo 2 napedu .

RDIO-DDCS

Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potaczeniowy: opcjonalny
modut adaptera We/Wy (AIMA), komunikacja z przemiennikiem poprzez tgcze
Swiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 3. Dodatkowe
wskazowki , patrz Podrecznik uzytkownika modutu RDIO (Kod: 3AFE
64485733 [Angielski).

98.05

DI/O EXT MODULE 3
/MOD ZEW CYFR 3

Aktywacja komunikacji z modutem rozszerzen We/Wy cyfrowych 3
(opcjonalny) oraz definiowanie typu i potgczen interfejsu modutu.

Wejscia modutu: Patrz parametr 98.11 dla informacji o uzyciu wejsé¢ w
programie apliakcyjnym napedu.

Wyjscia modutu: Patrz patrametry 14.14 i 14.15 dla wyboru stanéw napedu
sygnalizowanych poprzez wyjscia przekaznikowe.

NDIO

Komunikacja aktywna. Typ modutu: Modut NDIO. Interfejs potaczeniowy: tacze
optyczne DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 4. Dodatkowe
wskazowki , patrz “Podrecznik instalacji i uruchomienia dla modutéw NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x” (Kod: 3AFY 58919730 [Angielski]).

NO / NIE

Nieaktywny.

Sygnaty aktualne i parametry
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RDIO-SLOT1 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne | 3
/RDIO-ZLACZEA1 gniazdo 1 napedu.

RDIO-SLOT2 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne | 4
/RDIO-ZLACZE2 gniazdo 2 napedu.
RDIO-DDCS Komunikacja aktywna. Typ modutu: RDIO. Interfejs potaczeniowy: opcjonalny | 5
modut adaptera We/Wy (AIMA), komunikacja z napedem poprzez tacze
Swiattowodowe DDCS.
Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 4. Dodatkowe
wskazowki , patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RDIO” (Kod: 3AFE
64485733 [Angielski).
98.06  Al/O EXT MODULE Aktywacja komunikacji z modutem rozszerzen We/Wy analogowych
/ZEW MOD ANALOG | (opcjonalny) oraz definiowanie typu i potaczen interfejsu modutu.
Wejscia modutu:
- Wartosci Al5 i Al6 w programie aplikacyjnym przemiennika czestotliwosci
podtgczone sg do wejs¢é modutu 1 2.
- Patrz parametry 98.13 i 98.14 dla definiowania typu sygnatu.
Wyjécia modutu:
- Patrz parametry 96.01 i 96.06 dla wyboru sygnatéw napedu sygnalizowanych
poprzez wyjécia modutu 1 i 2.
NAIO Komunikacja aktywna. Typ modutu: NAIO. Interfejs potaczenia: tacze 1
optyczne DDCS.
Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 5. Dodatkowe
wskazéwki, patrz “Przewodnik Instalacji i uruchomienia dla modutéw NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x” (Kod: 3AFY 58919730 [Angielski]).
NO / NIE Nieaktywny.
RAIO-SLOT1 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RAIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne
/RAIO-ZLACZE1 gniazdo 1 napedu .
RAIO-SLOT2 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RAIO. Interfejs potagczeniowy: opcjonalne | 4
/RAIO-ZLACZE2 gniazdo 2 napedu .
RAIO-DDCS Komunikacja aktywna. Typ modutu: RAIO. Interfejs potgczeniowy: Opcjonalny | 5
modut adaptera We/Wy (AIMA), komunikacja z przemiennikiem poprzez tgcze
Swiatlowodowe DDCS.
Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 5. Dodatkowe
wskazéwki , patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RAIO “(Kod: 3AFE
64484567 [Angielski]).

98.07 COMM PROFILE Definiuje profil komunikacyjny w oparciu o ktéry odbywa sie komunikacja po

/PROFIL KOMUNIK magistrali systemowej lub z innym napedem. Widoczny tylko, gdy komunikacja
jest uaktywniona parametrem 98.02.

ABB DRIVES Profil ABB Drives.

GENERIC Profil napedowy GENERIC. Typowo uzywany z modutami magistrali
szeregowej ktdre majg oznaczenie typu postaci Rxxx (instalowane w ztgczach
opcji przemiennika).

CSA 2.8/3.0 Profil komunikacyjny uzywany przez program aplikacyjny wersje 2.8 i 3.0.

98.09 DI/OEXT1DIFUNC Definiuje nazwy wejs¢ modutu rozszerzen We/Wy cyfrowych 1 w programie
/ZEW CYFR1 FUNK | aplikacyjnym przemiennika. Patrz parametr 98.03.

DI17,8 DI1 i DI2 modutu zwigkszajg liczbe wej$¢ cyfrowych. Wejscia modutu nazwane | 1
sg DI7 i DI8.

REPL DI1,2 DI1 i DI2 modutu zastepujg standardowe wejscia DI1 i DI2. WejScia modutu | 2

/ZAM DI1,2 nazwane sg DI1 i DI2.

Sygnaty aktualne i parametry
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D17,8,9 DI1, DI2 i DI3 modutu zwigkszajg liczbe wejs¢ cyfrowych. Wejscia modutu 3
nazwane sg DI7, DI8 i DI9.
REPL DI1,2,3 DI1 ,DI2 i DI3 modutu zastepujg standardowe wejscia DI1 , DI2 i DI3. Wejscia | 4
/ZAM DI1,2,3 modutu nazwane sg DI1, DI2 i DI3.
98.10 DI/OEXT2DIFUNC | Definiuje nazwy wej$¢ modutu rozszerzen We/Wy cyfrowych 2 w programie
IZEW CYFR2 FUNK | aplikacyjnym przemiennika. Patrz parametr 98.04.
DI9,10 DI1 i DI2 modutu zwigkszajg liczbe wej$¢ cyfrowych. Wejscia modutu nazwane | 1
sg DI9 i DI10.
REPL DI3,4 DI1 i DI2 modutu zastepujg standardowe wejscia DI3 i DI4. Wejscia modutu | 2
/ZAM DI3,4 nazwane sg DI3 i DI4.
DI10,11,12 DI1, DI2 i DI3 modutu zwigkszajg liczbe wejs¢ cyfrowych. Wejscia modutu 3
nazwane sg DI10, DI11 i DI12
REPL DI4,5,6 DI1 ,DI2 i DI3 modutu zastepujg standardowe wejscia DI4 , DI5 i DI6. Wejscia | 4
/ZAM DI4,5,6 modutu nazwane sg D14 , DI5 i DI6.
98.11 DI/O EXT3DIFUNC Definiuje nazwy wejs¢ modutu rozszerzen We/Wy cyfrowych 3 w programie
/ZEW CYFR3 FUNK | aplikacyjnym przemiennika. Patrz parametr 98.05.
DI11,12 DI1 i DI2 modutu zwigkszajg liczbe wej$¢ cyfrowych. Wejscia modutu nazwane | 1
sg DI11iDI12.
REPL DI5,6 DI1 i DI2 modutu zastepujg standardowe wejscia DI5 i DI6. WejScia modutu 2
IZAM DI5,6 nazwane sg DI5 i DI6.
98.12 AI/OMOTORTEMP | Aktywacja komunikacji do modutu rozszerzen We/Wy analogowych oraz

/T SIL WE/WY ANAL

zarezerwowanie modutu do uzycia przy funkcji pomiaru temperatury silnika.
Parametr definiuje rowniez typ potgczenia interfejsu modutu.

Wiecej informaciji o funkcji pomiaru temperatury silnika znajduje sie w grupie
parametréow 35 MOT TEMP MEAS oraz w rozdziale “Pomiar temperatury
silnika poprzez modut rozszerzen We/Wy analogowych”, str. 78.

Uzycie analogowych wejs¢(Al) i wyjs¢ (AO) modutu pokazano w tabeli ponize;.

Pomiar temperatury silnika 1

AO1 | Zasila pradem statym czujnik temperatury silnika 1. Wartos¢ pradu
zalezy od nastawy parametru 35.01:
- AO1 jest 9.1 mA przy wyborze 1xPT100
- AO1 jest 1.6 mA przy wyborze 1..3 PTC

Al1 Pomiar napiecia na czujniku temperatury silnika 1.

Pomiar temperatury silnika 2

AQ2 | Zasila prgdem statym czujnik temperatury silnika 2. Warto$¢ pradu
zalezy od nastawy parametru 35.04:
- AO1 jest 9.1 mA przy wyborze 1xPT100
- AO1 jest 1.6 mA przy wyborze 1..3 PTC

Al2 Pomiar napiecia na czujniku temperatury silnika 2.

Przed ustawieniem parametréw napedu, upewnij si¢ ze nastawy sprzetowe
modutu sg wiasciwe dla pomiaru temperatury silnika:

1. Numer wezta modutu 9.
2. Wybér typu sygnatu wejéciwego jest nastepujacy:
- dla jednego czujnika pomiarowego Pt 100 ustaw zakres na 0 ... 2 V.

- dla dwoch do trzech czujnikéw pomiarowych Pt 100 lub jednego do trzech
czujnikéw PTC ustaw zakresna 0 ... 10 V.

3. Tryb pracy powinien by¢ ustawiony na unipolarny.

Sygnaty aktualne i parametry
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NAIO Komunikacja aktywna. Typ modutu: NAIO. Interfejs potaczenia: tgcze 1
Swiattowodowe DDCS.

Uwaga: Ustaw nastawy sprzetowe tak jak to opisano powyzej. Dodatkowe
wskazowki, patrz “Podrecznik instalacji i uruchomienia dla modutow NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x” (Kod: 3AFY 58919730 [Angielski]).

NO / NIE Nieaktywny

RAIO-SLOT1 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RAIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne

/RAIO-ZLACZEA1 gniazdo 1 napedu.

Uwaga: Ustaw nastawy sprzetowe tak jak to opisano powyzej. Numer wezta
nie jest wymagany. Dodatkowe wskazowki, patrz “Podrecznik uzytkownika
modutu RAIO” (Kod: 3AFE 64484567 [Angielski]).

RAIO-SLOT2 Komunikacja aktywna. Typ modutu: RAIO. Interfejs potaczeniowy: opcjonalne | 4

/RAIO-ZLACZE2 gniazdo 2 napedu.

Uwaga: Ustaw nastawy sprzetowe tak jak to opisano powyzej. Numer wezta
nie jest wymagany. Dodatkowe wskazowki, patrz “Podrecznik uzytkownika
modutu RAIO” (Kod: 3AFE 64484567 [Angielski]).

RAIO-DDCS Komunikacja aktywna. Typ modutu: RAIO. Interfejs potaczeniowy: opcjonalny | 5
modut adaptera We/Wy (AIMA), komunikacja z przemiennikiem czestotliwosci
poprzez tgcze $wiattowodowe DDCS.

Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 9. Dodatkowe
wskazéwki, patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RAIO” (Kod: 3AFE
64484567 [Angielski]).

98.13 AI/OEXTAI1FUNC Definiuje typ sygnatu dla wejscia 1 modutu rozszerzen Wej/Wyj analogowych

/ZEW ANAL1 FUNK | (Al5 w programie aplikacyjnym przemiennika). Nastawa musi odpowiada¢
podtgczeniu sygnatéw do modutu.

Uwaga: Komunikacja musi by¢ aktywowana parametrem 98.06.
UNIPOLAR Al5 Unipolarne
BIPOLAR Al5 Bipolarne 2
98.14  AI/OEXTAI2FUNC Definiuje typ sygnatu dla wejscia 2 modutu rozszerzen Wej/Wyj analogowych
/ZEW ANAL2 FUNK | (Al6 w programie aplikacyjnym przemiennika). Nastawa musi odpowiadac¢
podtgczeniu sygnatéw do modutu.
Uwaga: Komunikacja musi by¢ aktywowana parametrem 98.06.
UNIPOLAR Al6 Unipolarne
BIPOLAR Al6 Bipolarne 2
98.16  SIN FILT SUPERV Parametr ten aktywuje komunikacje poprzez modut rozszerzen We/jWyj

cyfrowych i rezerwuje ten modut do wykorzystania przez pomiar temperatury
filtrw sinusoidalnych.

Parametr ten jest widoczny, jezeli parametr 95.04 jest ustawiny na SIN lub
EX&SIN. Wartos¢ tego parametru jest automatycznie ustawiana na NO, kiedy
zmieni sie warto$¢ parametru 95.04.

Uwaga: Parametr ten jest uzywany tylko w specjalnych zastosowaniach.

NDIO Typ modutu: NDIO. Interfejs potaczeniowy: facze swiattowodowe DDCS. 1
Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 8. Dodatkowe
wskazowki , patrz “Podrecznik instalacji i uruchamiania modutu the NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x” [Module Installation and Start-up Guide , kod
3AFY58919730 (Angielski)].
NO Nadzor wytgczony.
RDIO-SLOT1 Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne gniazdo 1 napedu.
RDIO-SLOT2 Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalne gniazdo 2 napedu.

Sygnaty aktualne i parametry
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RDIO-DDCS Typ modutu: RDIO. Interfejs potgczeniowy: opcjonalny modut adaptera We/Wy | 5
(AIMA), komunikacja z przemiennikiem poprzez tgcze $wiattowodowe DDCS.
Uwaga: Numer wezta modutu musi by¢ ustawiony na 8. Dodatkowe
wskazowki, patrz “Podrecznik uzytkownika modutu RAIO” (Kod:
3AFE64485733 [Angielski]).
99 START-UP DATA Wybor jezyka. Definiowanie danych uruchomieniowych silnika.
(Dane wejsciowe)
99.01 LANGUAGE/JEZYK | Wybér jezyka wyswietlania.
ENGLISH Angielski (brytyjski) 0
ENGLISH AM Angielski (amerykanski). Jezeli wybrany, jednostki mocy to KM zamiast kW. 1
DEUTSCH Niemiecki 2
ITALIANO Wihoski 3
ESPANOL Hiszpanski 4
PORTUGUES Portugalski 5
NEDERLANDS Holenderski 6
FRANCAIS Francuski 7
DANSK Dunski 8
SUOMI Finski 9
SVENSKA Szwedzki 10
CESKY Czeski 11
POLSKI Polski 12
PO-RUSSKI Rosyjski 13
99.02  APPLICATION Wybor makroaplikacji. Patrz rozdziat "Makroaplikacje” dla doktadniejszych
MACRO informaciji.
/MAKROAPLIKACJE Uwaga: Gdy zmieniane sg domysine wartosci parametréw makroaplikaciji
nowe nastawy stajg sie natychmiast obowigzujgce i pozostajg biezace nawet
po wytgczeniu i zatgczeniu zasilania. Jednak zapis nastaw parametrow
(fabryczne nastawy) kazdej z makroaplikaciji jest wcigz dostepny. Patrz
parametr 99.03.
FACTORY/ FABRYKA | Fabryka dla podstawowych aplikaciji.
HAND/AUTO Dwa urzadzenia sterujgce sg podtgczone do napedu: 2
/RECZNIE/AUTO -urzgdzenie 1 komunikuje sie z przemiennikiem czestotliwosci poprzez
interfejs zdefiniowany przez zewnetrzne miejsce sterowania EXT1.
- urzgdzenie 2 komunikuje sie z przemiennikiem czestotliwosci poprzez
interfejs zdefiniowany przez zewnetrzne miejsce sterowania EXT2.
- EXT1 lub EXT2 aktywowane sg natychmiast. Przetaczanie odbywa sie
poprzez wejscie cyfrowe.
PID-CTRL Regulacja PID. Dla aplikacji w ktorych przemiennik czestotliwosci steruje 3
/REULACJA PID zmienng procesowa. Np. regulacja cisnienia przez regulacje napedu pompy
podnoszgcej cisnienie. Mierzone cisnienie oraz zadana warto$¢ cidnienia sg
podtgczone do przemiennika czestotliwos$ci.
Patrz rozdziats “Regulacja PID zmiennej procesowej”, str. 72 oraz “Funkcja
uspienia dla regulatora PID zmiennej procesowej” , str. 74.
T-CTRL Makroaplikacja regulacji momentu. 4

/REG MOMENTU

Sygnaty aktualne i parametry
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SEQ CTRL Makroaplikacja sterowania sekwencyjnego. Dla aplikacji ktére czesto 5
/STER SEKWENC sterowane sg wedtug definiowanego wzorca predkosci (predkosci state i

czasy ramp przyspieszania i hamowania).
USER 1 LOAD Makroaplikacja uzytkownika 1 zatadowana do uzytku. Przed zatadowaniem 6
/LAD M UZYTK 1 sprawdz czy zapisane w makroaplikacji nastawy parametréow oraz model

silnika sg wtasciwe dla danej aplikaciji.
USER 1 SAVE Zapis w pamieci nastaw makroaplikacji uzytkownika 1. Zapisuje biezace 7
/ZAP M UZYTK1 nastawy parametrow oraz model silnika.

Uwaga: Istniejg parametry ktore nie sg zawarte w makroaplikacji. Patrz

parametr 99.03.
USER 2 LOAD Makroaplikacja uzytkownika 2 zatadowana do uzytku. Przed zatadowaniem 8
/LAD M UZYTK 2 sprawdz czy zapisane w makroaplikacji nastawy parametréow oraz model

silnika sg wtasciwe dla danej aplikacji.
USER 2 SAVE Zapis w pamieci nastaw makroaplikacji uzytkownika 2. Zapisuje biezgce 9
/ZAP M UZYTK2 nastawy parametrow oraz model silnika.

Uwaga: Istniejg parametry ktore nie sg zawarte w makroaplikacji. Patrz

parametr 99.03.

99.03 APPLICRESTORE Przywraca domysine nastawy aktywnej makroaplikacji (99.02).

IPRZYWR.MAKRO | _ jezeli standardowe makroaplikacje (FABRYKA, ..., STEROWANIE
SEKWENCYJNE) sg aktywne, wartosci parametrow sg przywracane do
domysinych nastaw (fabryczne nastawy). Wyjatki: nastawy parametréw w
grupie 99 pozostaja niezmienione. Model silnika zostaje niezmieniony.
- Jesli Makro Uzytkownika 1 lub 2 jest aktywne, warto$ci parametrow zostajg
przywrdcone do ostatnio zapisanych wielkosci. Dodatkowo, ostatnio zapisane
dane modelu silnika zostajg przywrdcone. Wyjatki: Nastawy parametréow 16.05
i 99.02 pozostajg niezmienione.
Uwaga: Nastawy parametréw oraz dane modelu silnika zostajg przywrocone
zgodnie z tymi samymi zasadami jakie obowigzujg przy zmianach
makroaplikaciji.

NO / NIE Nie przywracane. 0

YES / TAK Przywracane.

99.04 MOTORCTRLMODE | Wybér trybu sterowania silnikiem.
/TRYB STER SILNIKA
DTC Bezposrednie Sterowanie Momentem (Direct Torque Control ) tryb pracy 0

odpowiedni dla wiekszosci aplikaciji.

Sygnaty aktualne i parametry
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SCALAR / SKALAR Sterowanie Skalarne jest odpowiednie w specjalnych przypadkach gdy DTC | 65535
nie moze by¢ zastosowane. Sterowanie Skalarne jest zalecane:
- dla wielosilnikowych napedow ze zmiennag liczbg silnikow;
- gdy znamionowy prad silnika jest mniejszy niz 1/6 znamionowego pradu
wyjsciowego przemiennika czestotliwosci;
- przemiennik jest uzywany do celéw testowych bez podtgczonego silnika.
Uwaga: Znakomita doktadnos$¢ regulacji silnika w sterowaniu DTC nie moze
by¢ osiaggnieta w trybie sterowania Skalar. Réznice pomiedzy trybem
sterowania Skalar, a DTC wyszczegolnione sg w tym podreczniku w
odpowiednich listach parametrow. Istniejg pewne standardowe funkcje ktére
nie sg dostepne w trybie sterowania Skalar: Bieg Identyfikacyjny Silnika (grupa
99 START-UP DATA), Limity predkosci (grupa 20 LIMITY), Limity momentu
(grupa 20 LIMITY), Trzymanie pradem statym (grupa 21 START/STOP),
Magnesowanie DC (grupa 21 START/STOP), Strojenie Regulatora Predkosci
(grupa 23 SPEED CTRL), Regulacja momentu (grupa 24 TORQUE CTRL),
Optymalizacja strumienia (grupa 26 STEROWANIE SILNIKA), Hamowanie
strumieniem (grupa 26 MOTOR CONTROL), Funkcja Ochrony przed utratg
obcigzenia (grupa 30 FAULT FUNCTIONS), Ochrona przed utratg fazy silnika
(grupa 30 FAULT FUNCTIONS), Ochrona przed utykiem (grupa 30 FAULT
FUNCTIONS).
Wiecej informaciji patrz rozdziat “Sterowanie skalarne”, str. 63.
99.05 MOTOR NOM Definiuje napiecie znamionowe silnika. Musi by¢ rowne wartosci z tabliczki
VOLTAGE / NAP znamionowe;j silnika.
ZNAM SILNIKA
1/2...2-UN Napiecie. Dopuszczalny zakres wynosi 1/2 ........ 2 - Uy napedu. 1=1V
Uwaga: Obcigzenie izolacji silnika zawsze zalezy od napiecia zasilania
przemiennika. Stosuje sie to rowniez do przypadkow, gdzie napiecie
znamionowe silnika jest nizsze niz napiecie znamionowe i zasilanie
przemiennika.
99.06 MOTOR NOM Definiuje prgd znamionowy silnika. Musi by¢ réwne wartosci pradu z tabliczki
CURRENT /PRAD znaminowe;j silnika.
ZNAM SILNIKA Uwaga: Prawidtowa praca silnika wymaga, aby prad magnesowania nie
przekroczyt 90% znamionowego pradu przemiennika czestotliwosci.
0...2"lopng Dopuszczalny zakres: 1/6 2 - I5,q ACS800 (parametr 99.04 = DTC). 1=0.1A
Dopuszczalny zakres: 0 ... 2 - I, ACS800 (parametr 99.04 = SCALAR).
99.07 MOTORNOM FREQ | Definiuje znamionowg czestotliwos¢.
/CZEST ZNAM SIL
8 ...300 Hz Znamionowa czestotliwos¢ (50 lub 60 Hz typowo). 800 ...
30000
99.08 MOTORNOMSPEED | Definiuje predko$¢ znamionowg silnika. Musi by¢ réwna wartosci z tabliczki
PREDK ZNAM SILNIK| znaminowe;j silnika. Predko$¢ synchroniczna silnika lub inna przyblizona
warto$¢ nie moze by¢ podawana zamiennie!
Uwaga: Jezeli warto$¢ parametru 99.08 zostanie zmieniona, limity predkosci
w grupie parametréw 20 LIMITY réwniez zostajg zmienione automatycznie.
1 ... 18000 obr/min Znamionowa predkosc¢ silnika. 1...18000
99.09 MOTOR NOM Definiuje moc znamionowa silnika. Ustaw doktadnie tak jak na tabliczce
POWER /mOC ZNAM | znamionowej silnika.
SILNIKA
0 ... 9000 kW Moc znamionowa silnika. 0 ... 90000

Sygnaty aktualne i parametry
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99.10 MOTORID RUN
MODE /BIEG IDENT.
SILNIKA

Wybiera typ identyfikacji parametrow silnika. W czasie Biegu Identyfikacyjnego
przemiennik zidentyfikuje charakterystyki silnika dla zapewnienia optymalne;j
regulacji. Procedura Biegu Identyfikacyjnego opisana jest w rozdziale
“Pierwsze uruchomienie i sterowanie poprzez interfejs Wej/Wy;”.

Uwaga: Bieg Identyfikacyjny (STANDARDOWY lub ZREDUKOWANY)
powinien by¢ wybrany jezeli:

- Punkt pracy napedu jest w poblizu zerowej predkosci, i/lub

- Naped pracuje w zakresie momentu powyzej momentu znamionowego

silnika w szerokim zakresie predkoéci bez uktadu sprzezenia zwrotnego od
walu silnika (enkodera).

Uwaga: Bieg identyfikacyjny (STANDARDOWY lub ZREDUKOWANY) nie
moze by¢ przeprowadzony jezeli parametr 99.04 = SKALAR.

Patrz rozdziat “Identyfikacja silnika”, str. 57.

ID MAGN
/ MAGNESOW ID

Brak Biegu Identyfikacyjnego. Model silnika jest obliczany w czasie
pierwszego uruchomienia przez magnesowanie silnika przez okres 20 do 60 s
przy zerowej predkosci. Ten sposdb moze by¢ wybrany przy wigkszosci
aplikacji.

STANDARD

Standardowy Bieg ldentyfikacyjny. Gwarantuje najwyzszg mozliwg doktadnos¢

regulacji. Bieg identyfikacyjny zajmuje okoto 1 minuty.

Uwaga: Silnik musi by¢ odsprzeglony od napedzanego urzadzenia.

Uwaga: Sprawdz kierunek obrotéw silnika przed wykonaniem Biegu

Identyfikacyjnego. W czasie Biegu ID silnik wiruje w kierunku do przodu.
OSTRZEZENIE! W czasie Biegu ID silniki rozpedza sie do okoto

A 50 ... 80% predkosci znamionowej. PRZED PRZYSTAPIENIEM DO

BIEGU ID UPEWNIJ SIE, ZE URUCHOMIENIE SILNIKA NIE
STWARZA NIEBEZPIECZENSTWA!

REDUCED
/ ZREDUKOWANY

Zredukowany Bieg Identyfikacyjny Silnika. Powinien by¢ wybrany zamiast
Standardowego Biegu ID gdy:

- straty mechaniczne sg wyzsze niz 20% (np. silnik nie moze by¢ odsprzeglony
od napedzanego urzadzenia)

- redukcja strumienia nie jest dopuszczalna w trakcie biegu silnika (np. w
przypadku silnikow ze zintegrowanym hamulcem zasilanym z zaciskéw
silnika).

Uwaga: Sprawdz kierunek obrotéw silnika przed wykonaniem Biegu
Identyfikacyjnego. W czasie Biegu ID silnik wiruje w kierunku do przodu.

OSTRZEZENIE! W czasie Biegu ID silniki rozpedza sie do okoto
A 50 ... 80% predkosci znamionowej. PRZED PRZYSTAPIENIEM DO
BIEGU ID UPEWNIJ SIE, ZE URUCHOMIENIE SILNIKA NIE
STWARZA NIEBEZPIECZENSTWA!

99.11 DEVICE NAME
INAZWA URZADZ

Definiuje nazwe napedu lub aplikacji. Nazwa jest widoczna na panelu
sterowania w trybie Wyboru Napedu .

Uwaga: Nazwa moze by¢ wpisana tylko przy uzyciu programowych narzedzi
komputerowych PC.

Sygnaty aktualne i parametry
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Identyfikacja i lokalizacja btedow

Przeglad rozdziatu

W rozdziale wymieniono wszystkie mozliwe typy btedéw i ostrzezen, mozliwe
powody ich wystgpienia oraz dziatania korekcyjne.

Bezpieczenstwo

A

OSTRZEZNIE! Tylko wykwalifikowani elektrycy mogg dokonywaé konserwacji
przemiennika. Instrukcje Bezpieczenstwa na pierwszych stronach odpowiednich
podrecznikow instalacji musza by¢ przeczytane przez obstuge przed przystgpieniem
do pracy z przemiennikiem.

Sygnalizacja alarmoéw i btedéw

Informacje ostrzezen lub btedéw na panelu sterowania sygnalizujg nieprawidtowy
stan przemiennika czestotliwosci. Wiekszo$¢ przyczyn ostrzezen i bledéw moze by¢
zidentyfikowana i skorygowana dzieki tym informacjom. Jezeli nie, nalezy
skontaktowac sie z przedstawicielem ABB.

Jezeli przemiennik pracuje z odtgczonym panelem sterowania, czerwona dioda
LED na platformie montazowej panela sygnalizuje stan btedu. (Uwaga: Niektoére typy
przemiennikdw nie sg standardowo wyposazone w te diody sygnalizacyjne LED).

Czterocyfrowy numer kodu w nawiasach pod tekstem informaciji jest przeznaczony
dla komunikacji po magistrali szeregowej (patrz rozdziat "Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjng").

Jak resetowac alarmy i btedy

Naped moze by¢ resetowany przez: nacisnigcie przycisku RESET na panelu
sterowania, poprzez wejscie cyfrowe, magistrale komunikacyjna, lub poprzez
wytgczenie na chwile zasilania, gdy btgd zostanie usuniety silnik moze by¢ ponownie
uruchomiony.

Historia btedow

Gdy zostanie wykryty btad, jest on zapisywany w historii bteddéw. Ostatnie btedy i
ostrzezenia sg zapisywane wraz ze znacznikiem czasu wykrycia. Rejestr btedow
gromadzi 64 ostatnie btedy. Kiedy zasilanie przemiennika czestotliwosci zostanie
wytgczone, w pamieci pozostaje zapisanych 16 ostatnich bteddw.

Patrz rozdziat “Panel Sterowania” dla uzyskania dodatkowych informac;ji.

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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Komunikaty ostrzegawcze (alarmy) generowane przez naped

OSTRZEZENIE

POWOD

CO ZROBIC

ACS800 TEMP Nadmierna temperatura tranzysoréw IGBT Sprawdzi¢ warunki srodowiskowe.

(4210) przemiennika czestotliwosci. Wartos¢ Sprawdzi¢ przeplyw powietrza i prace

3.08 AW 1 bit 4 graniczna zadziatania zabezpieczenia wentylatora.

wynosi 100%. o . . .

Sprawdzi¢ ozebrowanie radiatora, czy nie
zebrato sie tam zbyt duzo kurzu.
Sprawdzi¢ moc silnika i jednostki
przemiennika.

Al <MIN FUNC Analogowy sygnat sterujgcy jest ponizej Sprawdzi¢ poprawno$¢ poziomu sygnatu

(8110) dopuszczalnego minimum. Moze to by¢ analogowego.

3.09 AW 2 bit 10

(programowalna
Funkcja Btedu
30.01)

spowodowane niewtasciwym poziomem
sygnatu lub uszkodzeniem okablowania.

Sprawdzi¢ potgczenia kontrolne.
Sprawdzi¢ parametry funkcji btedu.

BACKUP USED
(FFA3)

Komputer PC jest w trakcie zapisu parametréw
napedu.

Poczekac¢ chwile do momentu zakonczenia
zapisu.

BATT FAILURE
(5581)
3.18 AW 5 bit 15

Btad rezerwowej baterii pamieci zespotu
odgateznego APBU spowodowany przez :

- nieprawidtowe ustawienie Przetgczynika S3
zespotu APBU

- zbyt niskie napiecie baterii.

Przy przemiennikach potaczonych rownolegle,
uaktywni¢ bateri¢ zapasowg przez ustawienie
aktuatora 6 Przetgczynika S3 w pozycji ON.

Wymieni¢ baterie rezerwowa.

BC OVERHEAT

Przecigzony czoper hamowania

Zatrzymac naped. Pozwoli¢ na ostygniecie

(7114) czopera hamowania.
3.18 AW 5 bit 3 Sprawdzi¢ nastawy parametréw dla funkgji
zabezpieczenia rezystora od przecigzenia
(patrz grupa parametrow 27 BRAKE
CHOPPER).
Sprawdzi¢ czy cykl hamowania spetnia
dopuszczalne limity.
Sprawdzi¢ czy napiecie przemienne (AC)
zasilania napedu nie jest zbyt wysokie.
BRAKE ACKN Nieoczekiwany stan sygnatu potwierdzenia Patrz grupa parametréw 42 BRAKE
(FF74) zadziatania hamulca. CONTROL. Sprawdzi¢ przytgczenie sygnatu
3.16 AW 4 bit 3 potwierdzenia hamulca.
BR OVERHEAT Przecigzony rezystor hamowania Stop Zatrzymac naped. Pozwoli¢ na
(7112) ostygniecie rezystora hamulca.
3.18 AW 5 bit 2 Sprawdzi¢ nastawy parametréw dla funkgji

zabezpieczenia rezystora od przecigzenia
(patrz grupa parametrow 27 BRAKE
CHOPPER).

Sprawdzi¢ czy cykl hamowania spetnia
dopuszczalne limity.

CALIBRA DONE
(FF37)

Kalibracja wyjéciowego przektadnika
pradowego zakonczona.

Kontynuowac¢ normalng prace.
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CALIBRA REQ
(FF36)

Wymagana kalibracja wyjsciowego
przektadnika pradowego. Wyswietlana przy
starcie gdy naped pracuje w trybie sterowania
SKALAR (parametr 99.04) oraz funkcja
lotnego startu w trybie SKALAR (parametr
21.08).

Kalibaracja odbywa sie automatycznie.
Poczekac chwile.

COMM MODULE
(7510)

3.08 AW 1 bit 12

(programowalna

Funkcja Btedu
30.18, 30.19)

Zanik cyklicznej komunikacji pomiedzy
przemiennikiem czestotliwoéci a nadrzednym
sterownikiem MASTER.

Sprawdzi¢ status komunikacji poprzez
magistrale - patrz rozdziat “Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng” oraz
odpowiedni podrecznik uzytkownika adaptera
magistrali komunikacyjne;.

Sprawdzi¢ nastawy parametrow:

- grupa 51 COMM MODULE DATA (dla
adaptera magistrali komunikacyjnej)

- grupa 52 STANDARD MODBUS (dla
Standardowego t.gcza Modbus).

Sprawdzi¢ parametry funkcji btedu.
Sprawdzi¢ przytgczenia kabli.

Sprawdzi¢, czy nadrzedny sterownik jest
prawidtowo skonfigurowany lub nie odbiera/
wysyta informacji.

CUR UNBAL xx
(2330)

3.08 AW1 bit 14
oraz 4.01
(programowalna
Funkcja Btedu
30.17)

Zostata wykryta nadmierna nierbwnowaga
pradu wyjsciowego w zespole
przemiennikowym skfadajgcycm sie z kilku
potgczonych réwnolegle modutéw
przemiennikowych. Moze to by¢ spowodowane
przez btad zewnetrzny (zwarcie doziemne w
silniku lub kablu silnika, itd.) lub btad
wewnetrzny (uszkodzony komponent
przemiennika). xx (z zakresu 2 ... 12) odnosi
sie do numeru modutu przemiennikowego.

Sprawdzi¢ czy nie ma przytaczonych do kabla
silnika zadnych kondensatoréw do
poprawiania wspoétczynnika mocy lub
ogranicznikow (pochtaniaczy) przepiec.
Sprawdzi¢ czy nie wystepuje zwarcie
doziemne w silniku lub kablach silnika:

- zmierzy¢ rezystancje izolaciji silnika i kabli
silnika.

Jezeli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowac sie z
lokalnym przedstawicielem ABB.

DC BUS LIM
(3211)
3.18 AW5 bit 9

(programowalna
Funkcja Btedu
30.23)

Naped ogranicza moment obrotowy ze
wzgledu na zbyt wysokie lub zbyt niskie
napiecie obwodow posrednich DC.

Alarm informacyjny.
Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

EARTH FAULT
(2330)

3.08 AW 1 bit 14

(programowalna
Funkcja Btedu
30.17)

Naped wykryt nierbwnowage obcigzenia ktora
typowo jest spowodowana przez zwarcie
doziemne w silniku lub kablach silnika.

Sprawdzi¢ czy nie ma przytaczonych do kabla
silnika zadnych kondensatoréw do
poprawiania wspotczynnika mocy lub
ogranicznikoéw (pochtaniaczy) przepiec.
Sprawdzi¢ czy nie wystepuje zwarcie
doziemne w silniku lub kablach silnika:

- zmierzy¢ rezystancje izolacji silnika i kabli
silnika.

Jezeli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowac sie z
lokalnym przedstawicielem ABB.
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ENC CABLE Brak sygnatu fazowego enkodera Sprawdzi¢ enkoder impulsowy i jego

(7310) impulsowego. okablowanie.

3.31 AW 6 bit 3 Sprawdzi¢ modut interfejsu enkodera
impulsowego i jego okablowanie.

ENCODER A<>B Kolejnosc faz enkodera impulsowego jest Zamieni¢ miejscami przytgcza A i B enkodera

(7302) nieprawidfowa: Faza A jest przytagczona do impulsowego.

3.09 AW 2 bit 4 zacisku fazy B i na odwrot.

ENCODER ERR

Btad komunikacji pomiedzy enkoderem, a

Sprawdzi¢ enkoder i jego okablowanie,

(7301) interfejsemen kodera lub pomiedzy interfejsem | modut interfejsu i jego okablowanie,

3.08 AW 1 bit 5 enkodera a przemiennikiem czestotliwosci. nastawy parametrow grupy 50 ENCODER
MODULE.

FAN OTEMP Zbyt wysoka temperatura wentylatora filtra Zatrzymac naped i pozwoli¢ mu ostygngc.

(FF83) wyjéciowego napedu. Ta funkcja nadzoru jest | sprawdzi¢ temperature otoczenia.

3.16 AW 4 bit 0 uzywana w napedach typu Step-Up.

Sprawdzi¢ czy wentylator wiruje we wiasciwym
kierunku i czy przeptyw powietrza nie jest
zablokowany.

HW RECONF RQ
(FF38)

Typ przemiennika (np. sr0025_3) zostat
zmieniony. Typ przemiennika zwykle jest
zmieniany w fabryce lub podczas pierwszego
uruchomienia napedu.

Poczekac¢ az uaktywni sie alarm POWER OFF!
i wytaczy¢ zasilanie ptyty sterowania w celu
wczytania zmiany typu przemiennika.

ID DONE Przemiennik zakonczyt magnesowanie Kontynuowac¢ prace napedu.
(FF32) identyfikacyjne silnika i jest gotowy do pracy .
To ostrzezenie nalezy do normalnej procedury
uruchomieniowe;j.
ID MAGN Wigczone magnesowanie identyfikacyjne Czekac¢ dopoki przemiennik nie zasygnalizuje
(FF31) silnika. To ostrzezenie nalezy do normalnej zakonczenia identyfikacji silnika.
procedury uruchomieniowe;.
ID MAGN REQ Wymagana identyfikacja silnika. To Rozpoczaé Magnesowanie Identyfikacyjne
(FF30) ostrzezenie nalezy do normalnej procedury przez nacisniecie przycisku Start, lub wybra¢
uruchomieniowej. Naped oczekuje, ze Bieg Identyfikacyjny naciskajac Start (patrz
uzytkownik wybierze jak ma byé parametr 99.10).
przeprowadzona identyfikacja silnika: Przez
Magnesowanie ID lub Bieg ID.
ID N CHANGED Numer identyfikacyjny napedu zostat Zmien numer identyfikacyjny z powrotem na 1.
(FF68) zmieniony z 1. Patrz rozdziat "Panel Sterowania’.
ID RUN Trwa bieg identyfikacyjny silnika (Bieg ID). Poczeka¢, az naped zasygnalizuje
(FF35) zakonczenie biegu identyfikacyjnego.
ID RUN SEL Wybrano Bieg Identyfikacyjny silnika, naped Nacisnij przycisk Start, aby rozpocza¢ Bieg
(FF33) jest gotowy do rozpoczecia Biegu ID. Identyfikacyjny.

To ostrzezenie nalezy do normalnej procedury
Biegu ID.

IN CHOKE TEMP
(FF81)
3.18 AW 5 bit 4

Zbyt wysoka temperatura dtawika
wejsciowego.

Zatrzymac naped i pozwoli¢ mu ostygnac.
Sprawdzi¢ temperature otoczenia.

Sprawdzi¢ czy wentylator wiruje we wtasciwym
kierunku i czy przeptyw powietrza nie jest
zablokowany.

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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INV CUR LIM
(2212)
3.18 AW 5 bit 8

(programowalna
Funkcja Btedu
30.23)

Zostat przekroczony limit pragdu wewnetrznego
przemiennika lub limit mocy.

Zredukowac obcigzenie lub zwiekszy¢ czas
krzywej rampy.

Ograniczy¢ moc biezacg przemiennika lub
obnizy¢ warto$¢ zadang generowania mocy
biernej przemiennika po stronie sieci
zasilajgcej (parametr 95.06 LCU Q PW REF).

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

INV DISABLED
(3200)
3.18 AW 5 bit 6

Opcjonalny Przetgczyénik DC zostat otwarty
kiedy naped byta zatrzymany.

Zamkng¢ Przetgczynik DC .

Sprawdzi¢ AFSC-0x zespét sterownika
Przetaczynika z bezpiecznikiem.

INV OVERTEMP
(4290)
3.31 AW 6 bit 0

Nadmierna temperatura modutu
przemiennikowego.

Sprawdzi¢ temperature otoczenia. Jezeli
przekracza ona 40°C, nalezy upewnic sig, ze
prad obcigzenia nie przekracza obnizonej ze
wzgledu na temperature otoczenia
obcigzalnosci przemiennika - patrz
odpowiedni podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Sprawdzi¢, czy nastawa temperatury otoczenia
jest prawidtowa (parametr 95.10).

Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodzacego
modutu przemiennikowego oraz dziatanie jego
wentylatora chtodzacego.

Instalacja w szafie : Sprawdzi¢ filtry na wlocie
powietrza szafy, i kiedy trzeba, wymienic je -
patrz odpowiedni podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Moduly istalowane w szafie przez uzytkownika:
Sprawdzi¢ czy zastosowano przegrody

zapobiegajgce cyrkulacji powietrza
chtodzacego w szafie napedu - patrz
odpowiednie instrukcje odnoszgce sie do
instalacji modutu przemiennikowego.

Sprawdzi¢ wnetrze szafy oraz radiator modutu
przemiennikowego pod kgtem nagromadzenia
warstwy kurzu i pytu - kiedy trzeba, oczysci¢.

IO CONFIG
(FF8B)
(programowalna

Funkcja Btedu
30.22)

Wejscia lub wyjscia opcjonalnego modutu
rozbudowujgcego zostaty wybrane jako
interfejs sygnatu w programie aplikacyjnym
napedu, ale komunikacja z odpowiednim
modutem rozbudowujgcycm We/Wy nie
zostata odpowiednio skonfigurowana.

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

Sprawdzi¢ parametry grupy 98 OPTION
MODULES.

MACRO CHANGE Przywrdcenie nastaw makroaplikacji lub zapis | Czekac¢, dopdki naped nie zakonczy zadania.
(FF69) makroaplikacji Uzytkownika.

MOD BOARD T Zbyt wysoka temperatura ptyty AINT modutu Sprawdzi¢ wentylator chtodzenia

(FF88) przemiennikowego. przemiennika.

09.11 AW 3 bit 14

Sprawdzi¢ temperature otoczenia.

Identyfikacja i lokalizacja btedow




206

OSTRZEZENIE

POWOD

CO ZROBIC

MOD CHOKE T
(FF89)
09.11 AW 3 bit 13

Zbyt wysoka temperatura dtawika chtodzonego

cieczg modutu przemiennikowego rozmiar R8i.

Sprawdzi¢ wentylator chtodzenia
przemiennika.

Sprawdzi¢ temperature otoczenia.
Sprawdzi¢ system chiodzenia ciecza.

MOT CUR LIM
(2300)
3.18 AW 5 bit 10

(programowalna
Funkcja Btedu
30.23)

Przemiennik ogranicza prad silnika zgodnie z
limitem pradu zdefiniowanym parametrem
20.03 MAXIMUM CURRENT.

Zredukowac obcigzenie lub zwiekszy¢ czas
krzywej rampy.

Zwiekszy¢ warto$¢ parametru 20.03
MAXIMUM CURRENT .

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

MOTOR STALL
(7121)
3.09 AW 2 bit 9

(programowalna
Funkcja Btedu
30.10)

Silnik pracuje w obszarze utyku. Moze to by¢
spowodowane zbyt duzym obcigzeniem lub
niewystarczajgcg moca silnika.

Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i dane
znamionowe.

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Bfedu.

MOTOR STARTS Start Biegu Identyfikacyjnego silnika. Czeka¢ do momentu, az przemiennik
(FF34) To ostrzezenie nalezy do procedury Biegu ID. | zasygnalizuje zakohczenie Biegu ID.
MOTOR TEMP Zbyt wysoka temperatura silnika. Moze to by¢ Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika,
(4310) spowodowane zbyt duzym obcigzeniem, obcigzenie i chtodzenie.

3.08 AW 1 bit 3 niewystarczajgca moca silnika, Sprawdzi¢ dane uruchomieniowe.

(programowalna
Funkcja Btedu
30.04...30.09)

nieodpowiednim chtodzeniem lub
niewtasciwymi danymi uruchomieniowymi.

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

MOTOR 1 TEMP

Mierzona temperatura silnika przekracza limit

Sprawdzi¢ warto$¢ poziomu alarmu.

(4312) alarmu ustawiony parametrem 35.02. Sprawdzié czy biezaca liczba czujnikow

3.16 AW 4 bit 1 odpowiada ustawionej wartosci parametru.
Pozwdl silnikowi na schtodzenie sie. Zapewnij
wiasciwe chtodzenie silnika: Sprawdzi¢
wentylator chtodzgcy, oczy$¢ powierzchnie
chtodzenia, itp.

MOTOR 2 TEMP Mierzona temperatura silnika przekracza limit Sprawdzi¢ warto$¢ poziomu alarmu.

(4313) alarmu ustawiony parametrem 35.05. Sprawdzi¢ czy biezaca liczba czujnikow

3.16 AW 4 bit 2 odpowiada ustawionej wartosci parametru.
Pozwdl silnikowi na schtodzenie sie. Zapewnij
wiasciwe chtodzenie silnika: Sprawdzi¢
wentylator chtodzacy, oczy$¢ powierzchnie
chtodzenia, itp.

MOT POW LIM Naped ogranicza moc silnika zgodnie z Alarm informacyjny.

(FF86) limitami zdefiniowanymi przy pomocy Sprawdzi¢ nastawy parametru

3.18 AW 5 bit 12

(programowalna
Funkcja Btedu
30.23)

parametréw 20.11 oraz 20.12.

20.11 P MOTORING LIM oraz
20.12 P GENERATING LIM .

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Biedu.
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MOT TORQ LIM
(FF85)
3.18 AW 5 bit 11

(programowalna
Funkcja Btedu
30.23)

Naped ogranicza moment obrotowy silnika
zgodnie z wyliczonym limitem momentu
krytycznego silnika i limitami minimalnym i
maksymalnym zdefiniowanymi przy pomocy
parametrow 20.13 oraz 20.14.

Alarm informacyjny

Sprawdzi¢ nastawy parametru 20.13 MIN
TORQ SEL oraz 20.14 MAX TORQ SEL .
Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

Jezeli bit 0 TORQ MOTOR LIM stowa LIMIT
WORD 1 jest “1”,

- sprawdzi¢ nastawy parametrow silnika
(grupa parametrow 99 START-UP DATA)

- upewnic sie, ze bieg identyfikacyjny zostat
zakonczony powodzeniem.

PANEL LOSS
(5300)

3.09 AW 2 bit 13

(programowalna
Funkcja Btedu
30.02)

Panel sterowania wybrany jako aktywne
miejsce sterujgce napedu przestat sie
komunikowac.

Sprawdzi¢ podtgczenie panela (patrz
podrecznik uzytkownika przemiennika).

Sprawdzi¢ ztgcze panela.
Wymien panel sterujgcy w platformie
montazowe;j.

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

POINTER ERROR

Wybor parametru zrodta (wskaznik) wskazuje

Sprawdzi¢ nastawy parametroéw wyboru zrédta

(FFDO) nie istniejgcy indeks parametru. (wskaznika).
->POWEROFF! Typ przemiennika (np. sr0025_3) zostat Wytgczy¢ zasilanie ptyty sterowania w celu
(FF39) zmieniony. Typ przemiennika zwykle jest wczytania zmiany typu przemiennika.

zmieniany w fabryce lub podczas pierwszego
uruchomienia napedu.

PP OVERLOAD
(5482)
3.18 AW 5 bit 5

Nadmierna temperatura ztgcza IGBT do
obudowy. Moze to by¢ spowodowane przez
zbyt duze obcigzenie przy niskich
czestotliwosciach (np. szybka zmiana kierunku
przy nadmiernym obcigzeniu i inercji).

Zwiekszy¢ czas rampy.
Zredukowac obcigzenie.

REPLACE FAN

Czas pracy wentylatora chtodzacego inwertera

Wymien wentylator. Skasuj licznik czasu pracy

(4280) przekroczyt jego przewidywany “czas zycia”. wentylatora 01.44.

3.18 AW 5 bit 0

SLEEP MODE Funkcja uépienia weszta w tryb uépienia. Patrz grupa parametrow 40 PID CONTROL.
(FF8C)

3.16 AW 4 bit 4

START INHIBI Uaktywniony opcjonalny uktad logiczny Sprawdzi¢ obwéd blokowania startu

(FF7A) blokowania startu. (ptyta AGPS).

AW 1 bit 0

START INTERL
(FF8D)

Nie odebrano zadnego sygnatu blokady startu.

Sprawdzi¢ obwdd przytgczony do wejscia
blokady startu na ptycie RMIO.

SYNCRO SPEED
(FF87)
3.18 AW 5 bit 1

Warto$¢ znamionowej predkosci silnika
wpisanej do parametru 99.08 nie jest
prawidiowa: wartos¢ ta jest zbyt bliska
predkosci synchroniczne;j silnika. Tolerancja
wynosi w tym wypadku 0.1%. To ostrzezenie
jest aktywne tylko w trybie DTC.

Sprawdzi¢ predko$¢ znamionowg na tabliczce
znamionowe;j silnika i ustawic¢ prawidtowg
warto$¢ parametru 99.08.
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TEMP DIF xx y
(4380)

4.01 FAULTED INT
INFO

Nadmierna roznica temperatur pomiedzy
kilkoma potgczonymi réwnolegle modutami
przemiennikowymi. xx (1...12) odnosi sie do
numeru modutu przemiennikowego i “y” odnosi
sie do oznaczenia fazy (U, V, W).

Alarm jest sygnalizowany kiedy roznica tem-
peratur osigga 15°C. Btad jest sygnalizowany
kiedy r6znica temperatur osigga 20°C.

Nadmierna réznica temperatur moze by¢ spo-
wodowana np. przez nierbwnomierny podziat
pradu pomiedzy potgczonymi réwnolegle
modutami przemiennikowymi.

Sprawdzi¢ wentylator chtodzenia.
Wymieni¢ wentylator chtodzenia.
Sprawdzic¢ filtry powietrza.

THERMISTOR
4311)

3.08 AW 1 bit 2

(programowalna
Funkcja Btedu

Temperatura silnika jest nadmierna. Ustawiony
tryb termicznej ochrony silnika jest
THERMISTOR.

Sprawdzi¢ parametry znamionowe i obcigzenie
silnika.

Sprawdzi¢ dane rozruchowe.

sprawdzi¢ potgczenia termistora do wejscia
cyfrowego DI6.

30.04...30.05)

T MEAS ALM Temperatura silnika jest poza dopuszczalnym Sprawdzi¢ przytgcza obwodu pomiaru
(FF91) zakresem. temperatury silnika - schemat obwodu patrz
3.08 AW 1 bit 6 rozdziat “Funkcje programowe”.
UNDERLOAD Obcigzenie silnika zbyt mate. Moze to by¢ Sprawdzi¢ napedzane urzgdzenie.

(FFBA) spowodowane mechaqizmem odiaczajacymw | sprawdzi¢ nastawy parametrow Funkgii
3.09 AW 2 bit 1 napgdzanym urzadzeniu. Bledow.

(programowalna
Funkcja Btedu
30.13)

USER L CURVE
(2312)
3.18 AW 5 bit 13

Zintegrowany prad silnika przekroczyt krzywg
obcigzenia zdefiniowang parametrami grupy
72 USER LOAD CURVE.

Sprawdzi¢ nastawy parametrow grupy 72
USER LOAD CURVE .

Zredukowac obcigzenie.
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DOWNLOADING
FAILED

Btad funkcji zapisu parametrow z panela do
napedu. Zadne dane nie zostaty skopiowane z
panela do przemiennik czestotliwosci.

Upewni¢ sie, ze przemiennik jest w trybie
sterowania lokalnego .

Sproboj ponownie (moze wystapito zaktdcenie
na faczu).

Skontaktuj sie z przedstawicielem ABB.

DRIVE IS
RUNNING
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Zatadowanie zestawu parametréw nie jest
mozliwe podczas pracy przemiennika.

Zatrzymac silnik. Wykona¢ zatadowanie
zestawu parametrow.

NO
COMMUNICATION
X)

Problem z okablowaniem lub wadliwe dziatanie
urzgdzen na tgczu panela.

Sprawdzi¢ potgczenia tacza panela.

Nacisng¢ przycisk RESET. Kasowanie panela
moze potrwaé do p6t minuty, prosze poczekac.

(4) = Typ Panela niekompatybilny z wersjg
oprogramowania aplikacyjnego napedu.

Sprawdzi¢ typ panela i wersje programu
aplikacyjnego napedu. Typ panela jest
wydrukowany na obudowie panela. Wersja
oprogramownia aplikacyjnego jest zapisana w
parametrze 33.02.

NO FREE ID
NUMBERS ID
NUMBER
SETTING NOT
POSSIBLE

tgcze panela zawiera juz 31 stacji (obiektow).

Odtgczy¢ inng stacje z tacza panela, aby
zwolni¢ numer ID.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Nie przeprowadzono operacji zapisu danych
do panela.

Przeprowadz operacje kopiowania danych do
panela przed przystgpieniem do zatadowania
danych z panela do przemiennika. Patrz
rozdziat "Panel Sterowania’.

UPLOADING Btad funkcji kopiowania danych do panela. Nie | Sprobéj ponownie (moze wystgpito zaktécenie
FAILED zostaty skopiowane zadne dane z na tgczu).

przemiennika do panela. Skontaktuj sie z przedstawicielem ABB.
WRITE ACCESS Pewne parametry nie mogg by¢ zmieniane w Zatrzymac silnik, nastepnie zmien warto$¢
DENIED trakcie biegu silnika. Przy prébie zmian nie sg | parametru.
PARAMETER one akceptowane i wy$wietlane jest
SETTING NOT ostrzezenie.
POSSIBLE

Zablokowany jest dostep do nastaw
parametrow.

Zdejmij blokade parametrow (patrz parametr
16.02).

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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Komunikaty btedu generowane przez naped

BLAD POWOD CO ZROBIC

ACS800 TEMP Temperatura tranzystorow IGBT przemiennika | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.

(4210) czestotliwosci jest zbyt wysoka. Ustawiony Sprawdzi¢ przeplyw powietrza chtodzacego i
3.05 FW 1 bit 3 limit zadziatania zabezpieczenia 100%. prace wentylatora.

Sprawdzi¢ ozebrowanie radiatora, czy nie
zebrato sie tam zbyt duzo kurzu.

Sprawdzi¢ moc silnika i przemiennika.

ACS TEMP xx y
(4210)

Nadmierna temperatura wewnetrzna w jednym
z kilku potgczonych réwnolegle modutow

Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodzgcego i

3.05 FW 1 bit 3 przemiennikowych. . xx (1...12) odnosi si¢ do | prace wentylatora.
oraz 4.01 numeru modutu przemiennikowego a “y” . ) . .
odnosi sie do oznaczenia fazy (U, V, W). Sprawdzp ozebrowanle_ radiatora, czy nie
zebrato sie tam zbyt duzo kurzu.
Sprawdzi¢ moc silnika i przemiennika.
Al < MIN FUNC Analogowy sygnat sterujgcy jest ponizej Sprawdzi¢ poprawno$¢ poziomu sygnatu
(8110) dopuszczalnego minimum. Moze to by¢ analogowego.

3.06 FW 2 bit 10

(programowalna
Funkcja Btedu
30.01)

spowodowane niewtasciwym poziomem
sygnatu lub uszkodzeniem okablowania.

Sprawdzi¢ potaczenia kontrolne.
Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu

BACKUP ERROR
(FFA2)

Btad przy odtwarzaniu nastaw parametrow
napedu z komputera PC.

Powt6rz ponownie. Sprawdzi¢ potgczenia.
Sprawdzi¢ czy parametry sg kompatybilne z
przemiennikiem czestotliwosci.

BC OVERHEAT

Czoper hamowania przecigzony.

Zatrzymac naped. Pozwdl czoperowi

(7114) hamowania schiodzic¢ sig.

3.17 FW 5 bit 4 Sprawdzi¢ nastawy parametrow funkciji
ochrony przecigzeniowej rezystora (patrz
parametry grupy 27 CZOPER HAMOWANIA).
Sprawdzi¢ czy cykl hamowania spetnia limity.
Sprawdzi¢ czy napiecie zasilania przemiennika
czestotliwoéci nie jest zbyt wysokie.

BC SHORT CIR Zwarcie w tranzystorze(rach) IGBT czopera Wymien czoper hamowania.

(7113) hamownia . Upewni¢ sig, ze rezystor jest podtaczony i nie

3.17 FW 5 bit 2 jest uszkodzony.

BRAKE ACKN Nieoczekiwany stan sygnatu potwierdzenia Patrz grupa parametréw 42 BRAKE

(FF74) zadziatania hamulca. CONTROL.

3.15 FW 4 bit 3 Sprawdzi¢ potgczenia sygnatu potwierdzenia
zadziatania hamulca.

BR BROKEN Rezystor hamowania nie jest podtgczony lub Sprawdzi¢ rezystor i podtgczenia rezystora.

(7110) jest uszkodzony. Sprawdzi¢ czy rezystancja znamionowa

3.17 FW 5 bit 0 Rezystancja znamionowa rezystora spetnia wymagania. Patrz “Podrecznik

hamowania jest zbyt wysoka.

uzytkownika czopera hamowania “ (kod: 3AFE
64273507 [Angielski]).

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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BR OVERHEAT Przecigzony rezystor hamowania. Zatrzymac naped. Pozwoli¢ rezystorowi
(7112) schtodzi¢ sie. Sprawdzi¢ nastawy parametréw
3.17 FW 5 bit 3 funkcji ochrony przecigzeniowej rezystora
(patrz grupa parametréw 27 BRAKE
CHOPPER).
Sprawdzi¢ czy cykl hamowania spetnia
dopuszczalne limity.
Sprawdzi¢ czy napiecie zasilania napedu nie
jest zbyt wysokie.
BR WIRING Btedne podtaczenie rezystora hamowania. Sprawdzi¢ podtgczenie rezystora. Upewnic
(7111) sie, ze rezystor hamowania nie jest
3.17 FW 5 bit 1 uszkodzony.

CHOKE OTEMP
(FF82)

Nadmierna temperatura filtra wyj$ciowego
przemiennika czestotliwosci. Ta funkcja
nadzoru jest uzywana w napedach typu
Step-Up.

Pozwoli¢ przemiennikowi ostygnggc.
Sprawdzi¢ temperature otoczenia.

Sprawdzi¢, czy wentylator filtra wiruje we
whasciwym kierunku i czy nie jest zablokowany
przeptyw powietrza chtodzgcego.

COMM MODULE
(7510)

3.06 FW 2 bit 12

(programowalna
Funkcja Btedu
30.18, 30.19)

Zanik cyklicznej komunikacji pomiedzy
przemiennikami a nadrzednym sterownikiem
MASTER.

Sprawdzi¢ status komunikacji poprzez
magistrale - patrz rozdziat “Sterowanie
poprzez magistrale komunikacyjng” oraz
odpowiedni podrecznik uzytkownika adaptera
magistrali komunikacyjne;.

Sprawdzi¢ nastawy parametrow:

- grupa 51 COMM MODULE DATA (dla
adaptera magistrali komunikacyjnej)

- group 52 STANDARD MODBUS (dla
Standardowego t-gcza Modbus).

Sprawdzi¢ parametry funkcji btedu.
Sprawdzi¢ przytgczenia kabli.

Sprawdzi¢ czy nadrzedny sterownik jest
prawidtowo skonfigurowany lub nie odbiera/
wysyta informacji.

CTRL B TEMP
(4110)

3.06 FW 2 bit 7

Temperatura ptyty sterowania jest powyzej
88°C.

Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodzacego.

Sprawdzi¢ gtowny i dodatkowy wentylator
chtodzenia.

CURR MEAS
(2211)

Uszkodzenie przektadnika prgdowego w
obwodzie pomiarowym pradu wyjsciowego.

Sprawdzi¢ przytgcza przektadnika pradowego
do ptyty interfejsowej obwodu gtéwnego, INT.

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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CUR UNBAL xx
(2330)

3.05 FW 1 bit 4 and
4.01
(programowalna
Funkcja Btedu

Przemiennik wykryt nadmierng nierbwnowage
pragdu wyj$ciowego w zespole
przemiennikowym skfadajgcym sie z kilku
potgczonych réwnolegle modutéw
przemiennikowych. Moze to by¢ spowodowane
przez btad zewnetrzny (zwarcie doziemne w
silniku lub kablu silnika, itd.) lub btad

Sprawdzi¢ czy nie ma przytgczonych do kabla
silnika zadnych kondensatoréw do
poprawiania wspoétczynnika mocy lub
ogranicznikow (pochtaniaczy) przepiec.
Sprawdzi¢ czy nie wystepuje zwarcie
doziemne w silniku lub kablach silnika:

30.17) wewnetrzny (uszkodzony komponent -'zrrllierzyé rezystancje izolaciji silnika i kabli
przemiennika). xx (z zakresu 2 ... 12) odnosi silnika.
sie do numeru modutu przemiennikowego. Jezeli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowac sie z
lokalnym przedstawicielem ABB.
DC HIGH RUSH Zbyt duze napiecie zasilania przemiennika. Sprawdzi¢ poziom napiecia zasilajgcego,
(FF80) Gdy napigcie zasilania przemiennika wynosi zZnamionowe napiecie przemiennika

124% znamionowego napigcia jednostki (415,
500 lub 690 V), predkos¢ silnika wzrasta do
poziomu wytgczenia awaryjnego (40%
znamionowej predkosci).

czestotliwosci oraz dopuszczalny zakres
napiec.

DC OVERVOLT
(3210)

3.05 FW 1 bit 2

Nadmierne napigecie obwodu posredniego DC.
Limit wytaczeniowy przepiecia DC wynosi

1.3 - Uqmax, 99zie Uqmay jest maksymalng
wartoscig dla zakresu napigciowego. Dla
przemiennikow 400V , U« jest 415 V. Dla
przemiennikéw 500 V , Uqax jest 500 V.
Biezgce napiecie w obwodzie posrednim
odpowiadajgce limitowi wytgczenia wynosi 728
VDC dla przemiennikow 400 V jednostek oraz
877 VDC dla przemiennikéw 500 V .

Sprawdzi¢ czy kontroler przepieciowy jest
wigczony (Parametr 20.05).

Sprawdzi¢ zasilanie pod katem statycznych i
chwilowych przepie¢ .

Sprawdzi¢ czoper i rezystor hamownia (jesli
$3q).

Sprawdzi¢ czas hamowania.

Uzyj funkcji hamownia wybiegiem (jesli to
mozliwe).

Wyposaz przemiennik w czoper i rezystor
hamownia.

DC UNDERVOLT
(3220)

3.06 FW 2 bit 2

Napiecie w obwodzie posrednim DC jest
niewystarczajace w skutek utraty fazy
zasilania, przepalenia bezpiecznika lub
wewnetrznego btedu mostka prostowniczego.
Limit wytaczenia podnapieciowego DC wynosi
0.65 - Uqmin gdzie Uqpn jest minimalnym
napieciem zakresu zasilania. Dla 400 Vi 500 V
jednostek, Uqyin wynosi 380 V. Biezace
napiecie w obwodzie posrednim
odpowiadajgce limitowi wytgczenia napiecia
zasilania wynosi 334 VDC.

Sprawdzi¢ zasilanie sieciowe i bezpieczniki.

EARTH FAULT
(2330)

3.05 FW 1 bit 4

(programowalna
Funkcja Btedu
30.17)

Przemiennik czestotliwosci wykryt
nierbwnowage obcigzenia, ktéra typowo jest
spowodowana przez zwarcie doziemne w
silniku lub kablach silnika.

Sprawdzi¢ czy nie ma przytgczonych do kabla
silnika zadnych kondensatorow do
poprawiania wspotczynnika mocy lub
ogranicznikow (pochtaniaczy) przepiec.
Sprawdzi¢ czy nie wystepuje zwarcie
doziemne w silniku lub kablach silnika:

- zmierzy¢ rezystancje izolacji silnika i kabli
silnika.

Jezeli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowac sig z
lokalnym przedstawicielem ABB.

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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ENCODER A<>B Kolejnosc faz enkodera impulsowego jest Zamieni¢ miejscami przytgcza A i B enkodera
(7302) nieprawidtowa: Faza A jest przytgczona do impulsowego.

zacisku fazy B i na odwrot.

ENCODER ERR
(7301)

3.06 FW 2 bit 5

Btad komunikacji pomiedzy enkoderem, a
interfejsem enkodera lub pomiedzy interfejsem
enkodera a przemiennikiem czestotliwosci.

Sprawdzicen koder i jego okablowanie,
modut interfejsu i jego okablowanie,
nastawy parametréw grupy 50 ENCODER
MODULE.

EXTERNAL FLT
(9000)

3.06 FW 2 bit 8

(programmable
Fault Function
30.03)

Btad w urzadzeniu zewnetrznym.
(Ta informacja jest wprowadzana poprzez
jedno z programowalnych wejs¢ cyfrowych.)

Sprawdzi¢ urzgdzenie zewnetrzne w celu
wykrycia btedu. Sprawdzi¢ parametr 30.03
EXTERNAL FAULT.

FORCED TRIP Polecenie profilu komunikacyjnego Generic Patrz podrecznik uzytkownika dla
(FF8F) Drive. odpowiedniego modutu komunikacyjnego.
GD DISABLED Podczas pracy przemiennika zostato Sprawdzi¢ obwdd zapobiegania
(FF53) wylgczone zasilanie AGPS potgczonego nieoczekiwanemu startowi.

réwnolegle modutu przemiennikowego R8i. Wymienié ptyte AGPS modutu

X1 ....12) gdn03| sie do numeru modutu przemiennikowego R8i.

przemiennikowego.
ID RUN FAIL Bieg Identyfikacyjny nie zakonczony Sprawdzi¢ maksymalng predkos¢ (Parametr
(FF84) pozytywnie. 20.02). Powinna by¢ przynajmniej 80%

predkosci znamionowej silnika (Parametr
99.08).

IN CHOKE TEMP

Nadmierna temperatura dtawikéw

Zatrzymac naped. Pozwdl na schtodzenie sie.

(FF81) wejsciowych. Sprawdzi¢ temperature otoczenia. Sprawdzi¢
. kierunek obrotéw wentylatora oraz swobode

317 FW 5 bit 5 przeptywu powietrza.

INT CONFIG Liczba modutéw przemiennikowych nie Sprawdzi¢ status przemiennikow. Patrz sygnat

(5410) odpowiada poczatkowej liczbie modutéw 04.01 FAULTED INT INFO.

03.17 FW 5 bit 10

przemiennikowych.

Sprawdzi¢ kable swiattowodowe pomigdzy
APBU a modutami przemiennikowymi.

Jezeli jest uzywana funkcja Biegu
Zredukowanego, wymontowac uszkodzony
przemiennik z obwodu gtéwnego i wpisac
liczbe odpowiadajgcg pozostatym modutom
przemiennikowym do parametru 95.03 INT
CONFIG USER. Zresetowac¢ naped.

INV DISABLED
03.17 FW 5 bit 7
(3200)

Zostat otwarty opcjonalny przetacznik DC
podczas pracy przemiennika lub podano
polecenie start.

Zamkng¢ przetgcznik DC.

Sprawdzi¢ zespét sterownika przetacznika z
bezpiecznikiem AFSC-0x.

Identyfikacja i lokalizacja btedow
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INV OVERTEMP Nadmierna temperatura modutu Sprawdzi¢ temperature otoczenia. Jezeli
(4290) przemiennikowego. przekracza ona 40°C, nalezy upewni¢ sie,

3.17 FW 5 bit 13

ze prad obcigzenia nie przekracza obnizonej
ze wzgledu na temperature otoczenia
obcigzalnosci przemiennika - patrz odpowiedni
podrecznik uzytkownika przemiennika.

Sprawdzi¢, czy nastaw temperatury otoczenia
jest prawidtowy (parametr 95.10).

Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodzgcego
modutu przemiennikowego oraz dziatanie jego
wentylatora chtodzacego.

Instalacja w szafie: Sprawdzi¢ filtry na wlocie
powietrza szafy, i kiedy trzeba, wymienic je -
patrz odpowiedni podrecznik uzytkownika
napedu.

Moduly istalowane w szafie przez uzytkownika:
Sprawdzi¢ czy zastosowano przegrody
zapobiegajgce cyrkulacji powietrza
chtodzacego w szafie napedu - patrz
odpowiednie instrukcje odnoszace sig do
instalacji modutu przemiennikowego.

Sprawdzi¢ wnetrze szafy oraz radiator modutu
przemiennikowego pod katem nagromadzenia
warstwy kurzu i pytu - kiedy trzeba, oczyscic.

/O COMM ERR Btad komunikacji na karcie sterujgcej, kanat Sprawdzi¢ potgczenie kabli Swiattowodowych

(7000) CH1. kanatu CH1.

3.06 FW 2 bit 6 Zaktocenia elektromagnetyczne. Sprawdzi¢ wszystkie moduty We/Wy (jezeli sg
obecne) podtgczone do kanatu CH1.
Sprawdzi¢ poprawno$c¢ uziemienia urzadzen.
Sprawdzi¢ obecnos¢ w poblizu urzadzen o
wysokiej emis;ji.

LINE CONV Btad od strony liniowej konwertera. Przetaczy¢ panel z karty sterujacej

(FF51) przemiennika wyjsciowego na karte sterujgca
przemiennika sieciowego.
Przejzyj podrecznik przemiennika sieciowego,
aby znalez¢ opis btedu.

MOD BOARD T Zbyt wysoka temperatura ptyty AINT modutu Sprawdzi¢ wentylator chtodzenia

(FF88) przemiennikowego. przemiennika.
Sprawdzi¢ temperature otoczenia.

MOD CHOKE T Zbyt wysoka temperatura dtawika chtodzonego | Sprawdzi¢ wentylator chtodzenia

(FF89) cieczg modutu przemiennikowego rozmiar R8i. | przemiennika.

Sprawdzi¢ temperature otoczenia.
Sprawdzi¢ system chtodzenia ciecza.

MOTOR PHASE
(FF56)

3.06 FW 2 bit 15

(programowalna
Funkcja Btedu
30.16)

Zanik jednej z faz silnika w wyniku
uszkodzenia w silniku, kablach silnika,
przekaznika termicznego (jesli uzywany) lub
btedu wewnetrznego

Sprawdzi¢ silnik i kable silnika.

Sprawdzi¢ przekaznik termiczny (jesli jest).
Sprawdzi¢ parametry Funkcji Bledow. Wytgcz
te ochrone.
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MOTOR STALL Silnik pracuje w obszarze utyku. Moze to byc¢ Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i dane
(7121) spowodowane zbyt duzym obcigzeniem lub Znamionowe.

3.06 FW 2 bit 14

(programowalna
Funkcja Btedu

niewystarczajgcg moca silnika.

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu

30.10...30.12)

MOTOR TEMP Temperatura silnika jest zbyt wysoka (lub Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika i
(4310) wydaje sie zbyt wysoka) w wyniku obcigzenie.

3.05 FW 1 bit 6 nadmiernego obcigzenia, niewystarczajacej Sprawdzi¢ dane uruchomieniowe.

(programowalna
Funkcja Btedu
30.04...30.09)

mocy silnika, niewtasciwego chiodzenia lub
niewtasciwych danych uruchomieniowych.

Sprawdzi¢ parametry Funkcji Btedu.

MOTOR 1 TEMP
(4312)

3.15FW 4 bit 1

Mierzona temperatura silnika przewyzsza limit
btedu ustawiony parametrem 35.03.

Sprawdzi¢ warto$¢ limitu btedu. Pozwol
silnikowi schtodzi¢ sie. Sprawdzi¢
prawidtowos¢ pracy uktadu chtodzenia silnika:
Sprawdzi¢ wentylator, wyczy$é powierzchnie
chtodzenia, itp.

MOTOR 2 TEMP

Mierzona temperatura silnika przewyzsza limit

Sprawdzi¢ warto$¢ limitu btedu. Pozwol

(4313) btedu ustawiony parametrem 35.06. silnikowi schtodzi¢ sie. Sprawdzi¢

3.15 FW 4 bit 2 prawidtowos¢ pracy uktadu chtodzenia silnika:
Sprawdzi¢ wentylator, wyczys¢ powierzchnie
chtodzenia, itp.

NO MOT DATA Nie podano danych silnika lub dane silnika nie | Sprawdzi¢ dane silnika podane w parametrach

(FF52) odpowiadajg danym przemiennika. 99.04 ... 99.09.

3.06 FW 2 bit 1

OVERCURR xx Btad nadmiernego pradu w jednym z kilku Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.

(2310) po}qc;onyg: réwr'rl]olegle1 m(:gu%é(;/v Ced Sprawdzi¢ czas przyspieszania.

3.05 FW 1 bit 1 o o ’:;‘ién'H}kozv‘; OISR | Sprawdzic silnik i kabel silnika (w tym

oraz 4.01 P 90 kolejnosé faz).
Sprawdzi¢ potgczenie enkodera (w tym
kolejnosé¢ faz).
Sprawdzi¢ parametry znamionowe silnika w
grupie 99 START-UP DATA aby potwierdzi¢,
ze model silnika jest prawidtowy.
Sprawdzi¢ czy nie ma przytaczonych do kabla
silnika zadnych kondensatoréw do
poprawiania wspoétczynnika mocy lub
ogranicznikow (pochtaniaczy) przepiec.

OVERCURRENT Prad wyj$ciowy przekracza ustawiony limit Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.

(2310) wytgczenia awaryjnego. Sprawdzi¢ czas przyspieszania.

3.05 FW 1 bit 1

Sprawdzic¢ silnik i kabel silnika (w tym
kolejnos¢ faz).

Sprawdzi¢ czy nie ma przytagczonych do kabla
silnika zadnych kondensatoréw do
poprawiania wspoétczynnika mocy lub
ogranicznikow (pochtaniaczy) przepiec.
Sprawdzi¢ potgczenie enkodera (w tym
kolejnosé¢ faz).
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OVERFREQ Silnik obraca sie szybciej niz dopuszczalna Sprawdzi¢ nastawy minimum/maksimum
(7123) maksymalna warto$¢ predkosci w wyniku predkosci.
3.05 FW 1 bit 9 niewtasciwego ustawienia minimum/ Sprawdzi¢ poprawno$¢ momentu hamowania
maksimum predkosci, niewystarczajgcego silnika.
momentu hamowania lub zmiennego S dzié od iedniosé st .
obcigzenia gdy zadawany jest moment. prawazic odpowiedniosc sterowania
momentem.
Limit wytaczenia wynosi 40 Hz ponad Sprawdz.ié czy potrzebne jest. zastosowanie
bezwzgledny zakres pracy: limit maksymalne;j czopera i rezystora hamowania.
predkosci (aktywne Bezposrednie Sterowanie
Momentem) lub limit czestotliwosci (aktywne
sterowanie Skalar). Zakres pracy ograniczony
jest parametrami 20.01 i 20.02 (aktywny tryb
DTC) lub 20.07 i 20.08 (aktywny tryb Skalar).
OVER SWFREQ Czestotliwo$¢ przetaczania tranzystorow IGBT | Sprawdzi¢ nastawy parametrow silnika (grupa
(FF55) jest zbyt wysoka. parametréw 99 START-UP DATA)
3.06 FW 2 bit 9 Upewnic sig ze zostat z powodzeniem
zakonczony Bieg Identyfikacyjny silnika.
PANEL LOSS Panel sterowania wybrany jako aktywne Sprawdzi¢ podtgczenie panela (Patrz
(5300) miejsce sterujgce przemiennika czestotliwosci | “Podrecznik Uruchomienia”).

3.06 FW 2 bit 13

(programowalna
Funkcja Btedu

przestat sie komunikowac.

Sprawdzi¢ ztgcze Panela.
Wymien panel sterujgcy w platformie
montazowej.

30.02) Sprawdzi¢ parametry Funkcji Bfedu.
Sprawdzi¢ podtgczenie DriveWindow.
PARAM CRC Btad CRC (CRC = Cyclic Redundancy Check = | Wytaczy¢ i ponownie zataczy¢ zasilanie piyty
(6320) cykliczne sprawdzanie rezerwowania) sterowania.
Ponownie zatadowa¢ oprogramowanie
firmowe na plyte sterowania.
Wymieni¢ ptyte sterowania.
POWERFAIL Zanik zasilania ptyty INT w jednym z kilku Sprawdzi¢ przytacza kabla zasilania do ptyty
(3381) potgczonych réwnolegle modutow INT.
3.17 FW 5 bit 9 przemiennikowych. Sprawdzi¢ czy ptyta POW prauje prawidtowo.

Wymieni¢ ptyte INT .

POWERF INV xx
(3381)

3.17 FW 5 bit 9 and
4.01

Zanik zasilania ptyty INT w jednym z kilku
potgczonych réwnolegle modutéw
przemiennikowych.. xx (1...12) odnosi sie do
numeru modutu przemiennikowego.

Sprawdzi¢ przytgcza kabla zasilania do piyty
INT.

Sprawdzi¢ czy ptyta POW prauje prawidtowo.
Wymieni¢ ptyte INT .

PPCC LINK
(5210)

3.06 FW 2 bit 11

Uszkodzenie tacze $wiattowodowego
do piyty INT.

Sprawdzi¢ kable $wiattowodowe lub tgcze
galwaniczne (dla rozmiaréw przemiennikow
R2 - R6 facze jest galwaniczne).

Jezeli ptyta RMIO jest zasilana zewnetrznie,
upewnic sie, ze zasilanie jest zatgczone. Patrz
parametr 16.09 CTRL BOARD SUPPLY.
Sprawdzi¢ sygnat 03.19. Skontaktowac sie z
przedstawicielem ABB jezeli jest aktywny
ktorykolwiek z btedéw w sygnale 3.19.
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BLAD POWOD CO ZROBIC
PPCC LINK xx Awaria przytacza Swiattowodowego do piyty Sprawdzi¢ przytgcza od ptyty interfejsowej
(5210) INT w jednym z kilku potgczonych réwnolegle | obwodu gtéwnego INT do zespotu
. modutéw przemiennikowych.. xx (1...12) odgateznego PPCC, PBU. (Modut
3.06 FW 2 bit 11 - = :
oraz 4.01 odnosi sie do humeru modutu przemiennikowy 1 jest przytgczony do PBU

przemiennikowego.

INT1 itd.)

Sprawdzi¢ sygnat 03.19. Skontaktowac sie z
przedstawicielem ABB jezeli jest aktywny
ktorykolwiek z bteddw w sygnale 3.19.

PP OVERLOAD
(5482)
3.17 FW 5 bit 6

Nadmierna temperatura ztgcza IGBT do
obudowy. Bfad ten chroni tranzystory IGBT

i moze by¢ uaktywniony zwarciem na wyjsciu
dtugich kabli silnika.

Sprawdzi¢ kable silnika.

RUN DISABLED

Nie odebrano sygnatu zezwolenia na bieg.

Sprawdzi¢ nastawy parametru 16.01.

(FF54) Zataczy¢ sygnat albo sprawdzi¢ okablowanie
3.06 FW 2 bit 4 wybranego zrodia.

SC INV xx y Zwarcie w jednym z kilku potgczonych Sprawdzi¢ silnik i kable silnika.

(2340) réwnolegle modutéw przemiennikowych. Sprawdzi¢ komponenty potprzewodnikowe

3.05 FW 1 bit 0, 4.01
and 4.02

xx (1...12) odnosi si¢ do numeru modutu

przemiennikowego, a “y” odnosi si¢ do
oznaczenia fazy (U, V, W).

IGBT modutu przemiennikowego.

SHORT CIRC Zwarcie w kablu / kablach silnika lub w silniku. | Sprawdzi¢ silnik i kabel / kable silnika.

(2340) Sprawdzi¢ czy nie ma przytaczonych do kabla

3.05 FW 1 bit0 silnika zadnych kondensatoréw do

oraz 4.02 poprawiania wspoétczynnika mocy lub

ogranicznikow (pochtaniaczy) przepiec.

Mostek wyjsciowy przemiennika jest Skontaktowa¢ sie z przedstawicielem ABB.
uszkodzony.

SLOT OVERLAP Dwa moduty opcjonalne majg wybrany ten sam | Sprawdzi¢ wybor interfejsu potagczeniowego w

(FF8A) interfejs przytaczeniowy. grupie 98 OPTION MODULES.

START INHIBI Uaktywniony opcjonalny uktad logiczny Sprawdzi¢ obwod blokowania startu (ptyta

(FF7A) blokowania startu. AGPS board).

3.03 bit 8

SUPPLY PHASE Napiecie w obwodzie posrednim DC oscyluje Sprawdzi¢ bezpieczniki sieciowe.

(3130) w wyniku braku fazy zasilania, przepalony Sprawdzié nierownowage napiecia sieci.

3.06 FW 2 bit 0 bezpiecznik lub wewnetrzna awaria mostka

prostowniczego.

Wytgczenie awaryjne nastepuje gdy oscylacje
napiecia DC wynoszg 13 procent napigcia
DC.
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3.17 FW 5 bit 8 and
4.01

przemiennikowymi. xx (1...12) odnosi sie do
numeru modutu przemiennikowego i “y” odnosi
sie do oznaczenia fazy (U, V, W).

Alarm jest sygnalizowany kiedy roznica tem-
peratur osigga 15°C. Btad jest sygnalizowany
kiedy r6znica temperatur osigga 20°C.

Nadmierna réznica temperatur moze by¢ spo-
wodowana np. przez nierbwnomierny podziat
pradu pomiedzy potgczonymi réwnolegle
modutami przemiennikowymi.

BLAD POWOD CO ZROBIC
TEMP DIF xx y Nadmierna roznica temperatur pomiedzy Sprawdzi¢ wentylator chtodzenia.
(4380) kilkoma potgczonymi réwnolegle modutami Wymieni¢ wentylator chtodzenia.

Sprawdzic¢ filtry powietrza.

THERMAL MODE
(FF50)

Tryb ochrony termicznej silnika jest ustawiony
na DTC dla silnika duzej mocy.

Patrz parametr 30.05.

THERMISTOR
4311)

3.05 FW 1 bit 5

(programowalna
Funkcja Btedu

Nadmierna temperatura silnika (wykryta przez
funkcje termicznej ochrony silnika, gdzie
wybrano TERMISTOR) .

Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika i
obcigzenie.

Sprawdzi¢ dane uruchomieniowe.
Sprawdzi¢ podtgczenie termistora.
Sprawdzi¢ okablowanie termistora.

(programowalna
Funkcja Btedu
30.13...30.15)

30.04...30.05)

UNDERLOAD Obcigzenie silnika zbyt mate. Moze to by¢ Sprawdzi¢ napedzane urzgdzenie.
(FF6A) spowodowane mechan_izmem odiaczajacymw | gprawdzi¢ nastawy parametrow Funkdii
3.05 FW 1 bit 8 napedzanym urzadzeniu. Btedow.

USER L CURVE
(2312)
3.17 FW 5 bit 11

Zintegrowany prad silnika przekroczyt krzywa
obcigzenia zdefiniowang parametrami grupy
72 USER LOAD CURVE.

Sprawdzi¢ nastawy parametréw grupy 72
USER LOAD CURVE .

Po uptywie czasu stygniecia silnika
zdefiniowanego parametrem 72.20 LOAD
COOLING TIME mozna zresetowac ten btad.

USER MACRO
(FFA1)

3.07 SFW bit 1

Brak zapisanej Makroaplikacji Uzytkownika lub
plik jest uszkodzony.

Stworz nowe Makro Uzytkownika.

Identyfikacja i lokalizacja btedow




219

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna

Przeglad rozdziatu

W rozdziale tym opisano jak przemiennik czestotliwo$ci moze by¢ sterowany z
zewnetrznych urzadzen poprzez sie¢ komunikacyjna.

Przeglad systemu

Przemiennik czestotliwosci moze by¢ podtgczony do zewnetrznego systemu
sterowania - zazwyczaj sterownika magistrali - poprzez modut adaptera.
Przemiennik moze byé skonfigurowany do odbioru wszelkich informacji
odnoszacych sie do jego sterowania poprzez zewnetrzny interfejs sterowania, albo
tez informacja dotyczgca sterowania moze byc¢ roztozona pomiedzy zewnetrzny
interfejs sterowania i inne dostepne zrédta, np. wejscia cyfrowe i analogowe.
Schemat ponizej pokazuje interfejsy sterowania oraz przytacze We/Wy
przemiennika czestotliwosci.

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng



220

| Magistrala komunikacyjna

Sterownik
magistrali komunikacyjnej

Inne (*
urzadzenia

I = I I I ™ Sterownik
Adapter magistrali Sterownik [ I I I Advant
komunikac. Rxxx (np. AC 800M,
Gniazdo 1 - = M_odb_us AC 80)
o (* -1  °
=S | Adapter st. tgcza
® |Modbus RMBA-01
| E’ Gniazdo 1 lub 2 Adapter We/Wy
= RTAC/RDIO/RAIO
Modut komunikacji CH1 Modut adaptera I
e RDCO (DDCS) | we/wy AIMA-01
n ’ QLM CHO Adapter magistrali
(DDCS) komunikac. Nxxx
lub
Przeplyw danych

<¢——Stowo Sterujgce(CW)——

-

Zadawania

—— Stowo Stanu (SW) —»
—— Wart. biezace (ACT1...ACT5) — g

-

Parametry Zgdania/Odpowiedzi (R/W)

Wej/Wyj Procesu (Cykliczne)

Informacje Serwisowe (Acykliczne)

( Rxxx lub NXxxx i adapter RMBA-01 moga by¢ jednoczes$nie przytaczone do napedu.

Zapasowy system sterowania poprzez magistrale komunikacyjna

Mozliwe jest przytgczenie dwoch magistrali komunikacyjnych do przemiennika przy
nastepujgcej konfiguracji adapterow:

» Adapter magistrali komunikacyjnej typu Rxxx (nie RMBA-01) jest zainstalowany
w gniezdzie 1 przemiennika czestotliwosci.

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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*  Modut adaptera RMBA-01 jest zainstalowany w gniezdzie 2 przemiennika.

Np. PROFIBUS Modbus

ACS800
Karta RMIO

Adapter RPBA-01
tacze PROFIBUS-DP

Gniazdo 1

Adapter RMBA-01
std. tgcza Modbus

| Gniazdo 2

Sterowanie (tj. zestaw danych Zadawanie Gléwne patrz rozdziat “Interfejs
sterowania poprzez magistrale”, str. 232) jest uaktywniane przez ustawienie
parametru 98.02 = FIELDBUS lub STD MODBUS.

W przypadku kiedy wystgpi problem w komunikacji poprzez jedng z magistrali
komunikacyjnych, sterowanie moze zostac przetgczone do drugiej magistrali.
Przetgczanie to moze byc¢ sterowane, np. przy pomocy Programowania
Adaptacyjnego. Parametry i sygnaty mogg by¢ odczytywane przez obie magistrale
komunikacyjne, ale zakazane jest jednoczesne cykliczne wpisywanie do tego
samego parametru.

Konfigurowanie komunikacji poprzez modut adaptera magistrali

Sa dostepne adaptery magistrali komunikacyjnej obstugujace kilka protokotow
komunikacji (np. PROFIBUS i Modbus). Moduty adaptera magistrali komunikacyjne;j
typ Rxxx sg montowane w gniezdzie rozbudowujgcym 1 przemiennika. Moduty
adaptera magistrali komunikacyjnej typ Nxxx sg przytgczone do kanatu CHO modutu
RDCO.

Uwaga: W celu zapoznania sie z instrukcjami dotyczgcymi instalacji modutu RMBA-
01 patrz “Konfiguracja komunikacji poprzez Standardowe tgcze Modbus”, str. 223.

Przed przystgpieniem do konfiguracji przemiennika do sterowania poprzez
magistrale komunikacyjng, modut adaptera musi by¢ zainstalowany mechanicznie i
elektrycznie zgodnie z instrukcjami podanymi w “Podreczniku instalacji modutu
adaptera” i w podreczniku uzytkownika modutu.

W tabeli ponizej podano parametry, ktére nalezy zdefiniowa¢ podczas
konfigurowania komunikacji poprzez adapter magistrali komunikacyujne;.

Parametr

Dostepne nastawy | Nastawy dla sterowania Funkcja /Informacja
poprzez magistrale

INICJALIZACJA KOMUNIKACJI

98.02

NO; FIELDBUS; FIELDBUS Inicjalizuje komunikacje pomiedzy
ADVANT; STD przemiennikiem a modutem adaptera
MODBUS; magistrali. Aktywacja modutu nastawami
CUSTOMISED parametréw (Grupa 51).

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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Parametr Dostepne nastawy | Nastawy dla sterowania Funkcja /Informacja
poprzez magistrale
98.07 ABB DRIVES; ABB DRIVES, Wybér profilu komunikacyjnego uzywanego
GENERIC; GENERIC lub przez naped. Patrz sekcja “Profile
CSA 2.8/3.0 CSA 2.8/3.0 komunikacyjne” ponizej.

KONFIGURACJA MODULU ADAPTERA

51.01 TYP MODULU

Wyswietla typ modutu adaptera magistrali.

51.02 (FIELDBUS
PARAMETR 2)

51.26 (FIELDBUS
PARAMETR 26)

Te parametry sg specyficzne dla kazdego modutu. Wiecej informaciji znajduje sie w podreczniku
modutu. Uwaga nie wszystkie ponizsze parametry muszg by¢ koniecznie widoczne.

51.27 FBA PAR
ODSWIEZ*

(0) WYKONANE;
(1) ODSWIEZANIE

Zatwierdza zmiany nastaw parametrow
magistrali. Po od$wiezeniu (zatwierdzeniu),
warto$¢ powraca automatycznie na
WYKONANE.

51.28 FBA CPI FW
REV*

xyz (kod binarny
dziesietny)

Wyswietla CPI wersje programu modutu
adaptera. x = gtbwny numer wersji;

y = drugorzedny numer wersji; z = numer
poprawki. Przyktad: 107 = wersja 1.07.

51.29 FILE CONFIG
ID*

xyz (kod binarny
dziesietny)

Wyswietla plik konfiguracyjny modutu
adaptera zapisany w pamieci przemiennika.
Informacja ta jest uzywana przez program
aplikacyjny. x = glébwny numer wers;ji;

y = drugorzedny numer wersji; z = numer
poprawki. Przyktad: 101 = wersja 1.01.

51.30 FILE CONFIG
ID*

xyz (kod binarny
dziesietny)

Wyswietla wersje pliku konfiguracyjnego
modutu adaptera zapisany w pamieci
napedu. x = gtbwny numer wersji;

y = drugorzedny numer wersji; z = numer
poprawki. Przyktad: 1 = wersja 0.01.
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Parametr

Dostepne nastawy | Nastawy dla sterowania Funkcja /Informacja
poprzez magistrale

51.31 FBA STATUS (0) IDLE; - Wyswietla stan modutu adaptera.

g; 'IE'I)Ii/IEECOIlT'lI'T IDLE = adapter nie skonfigurowany.

(3) CONFIG
ERROR; TIME OUT = Przekroczenie czasu przerwy

(4) OFF-LINE; w komunikacji pomiedzy adapterem a

(5) ON-LINE; przemiennikiem.

(6) RESET CONFIG ERROR (KONFIG BLAD)= Btad
konfiguracyjny adaptera. Gtéwny lub
drugorzedny kod wersji programu CPI
modutu zapisany w wewnetrznej pamieci
adaptera rozni sie od wersji zapisanej w
pliku konfiguracyjnym w pamieci
przemiennika.

OFF-LINE = Adapter w stanie “ off-line”.

ON-LINE = Adapter w stanie “on-line”.

EXEC. INIT = Adapter zainicjalizowany.

RESET = Adapter przeprowadza
resetowanie (RESET) sprzetowy.

51.32 FBA CPI FW

REV

- - Wyswietla wersje programu CPl modutu.

x = gtdbwny numer wersji; y = drugorzedny
numer wersji; z = numer poprawki.
Przyktad: 107 = revision 1.07.

51.33 FBA APPL FW - - Wyswietla wersje programu aplikacyjnego

REV

modutu. x = gtébwny numer wersji;
y = drugorzedny numer wersji; z = numer
poprawki. Przyktad: 107 = wersja 1.07.

*Parametry 51.27 do 51.33 sg widoczne tylko przy zainstalowanych adapterach magistral typu Rxxx.

Po ustawieniu parametréw w grupie 51, muszg by¢ sprawdzone i odpowiednio
ustawione jesli to konieczne parametry sterowania napedem (patrz rozdziat
“Parametry sterowania przemiennika czestotliwosci” na str. 228).

Nowe nastawy stajg sie aktywne gdy naped zostanie ponownie zatgczony do
zasilania lub gdy jest aktywowany parametr 51.27.

Konfigurowanie komunikacji poprzez Standardowe tacze Modbus

Modut adaptera Modbus RMBA-01 zainstalowany w gniezdzie 1 lub 2 przemiennika
tworzy interfejs komunikacyjny nazywany Standardowym t.gczem Modbus.
Standardowe tgcze Modbus moze by¢ uzyte do zewnetrznego sterowania
przemiennikiem za pomocg sterownika Modbus (tylko protokét RTU).

Mozliwe jest przetgczanie sterowania pomiedzy Standardowym tgczem Modbus, a
innym adapterem magistrali. W tym przypadku RMBA-01 jest zainstalowane w
gniezdzie 2, a adapter innej magistrali w gniezdzie 1 (lub podtgczony do kanatu CHO
opcjonalnej karty RDCO-0x).

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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W tabeli ponizej podano parametry, ktére nalezy zdefiniowa¢ podczas
konfigurowania komunikacji poprzez Standardowe t.gcze Modbus

Parametr

Dostepne nastawy

Nastawy dla sterowania
poprzez Standardowe
tacze Modbus

Funkcja /Informacja

INICJALIZACJA KOMUNIKACJI

98.02 NO; FIELDBUS; STD MODBUS Inicjalizacja komunikacji miedzy
ADVANT; STD przemiennikiem (Standardowe tgcze
MODBUS; Modbus) i sterownikiem z protokotem
CUSTOMISED Modbus. Aktywacja komunikaciji

parametrami grupy 52.

98.07 ABB DRIVES; ABB DRIVES Wybiera profil komunikacyjny uzywany
GENERIC; przez przemiennik. Patrz sekcja Profile
CSA 2.8/3.0 komunikacyjne ponizej.

PARAMETRY KOMUNIKACJI

52.01 1do 247 - Okres$la numer stacji jaka jest przemiennik
w Standardowym tgczu Modbus.
52.02 600; 1200; 2400; - Predko$¢ komunikacji Standardowego
4800; 9600; 19200 tacza Modbus.
52.03 ODD; EVEN; - Nastawy kontroli parzystosci
NONE1STOPBIT; Standardowego t.gcza Modbus.
NONE2STOPBIT

Adresowanie w Modbusie

W pamieci sterownika Modbus, Control Word (SLtOWO STERUJACE), Status Word
(SLOWO STANU) zadawanie oraz wartoSci biezgce sg odwzorowywane

Po ustawieniu parametréw w grupie 52, muszg by¢ sprawdzone i odpowiednio
ustawione jesli to konieczne parametry sterowania przemiennikiem (patrz rozdziat
“Parametry sterowania przemiennika czestotliwo$ci” na str. 228).

nastepujaco :
Dane ze sterownika magistrali do Dane z napedu do sterownika
przemiennika magistrali
Adres Zawarto$¢ Adres Zawarto$¢
40001 Stowo Sterujgce 40004 Stowo Stanu
40002 Zadawanie 1 40005 Wart. Biezgca 1
40003 Zadawanie 2 40006 Wart. Biezaca 2
40007 Zadawanie 3 40010 Wart. Biezaca 3
40008 Zadawanie 4 40011 Wart. Biezaca 4
40009 Zadawanie 5 40012 Wart. Biezaca 5
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Wiecej informacji o komunikacji w protokole Modbus jest dostepnych na stronie
internetowej Modicon: http://www.modicon.com.
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Konfigurowanie komunikacji poprzez strownik magistrali Advant

Sterownik Advant jest przytgczony poprzez tacze Swiattowodowe DDCS do kanatu
CHO modutu RDCO.

¢ Sterownik AC 800M Advant

Przytacze DriveBus: wymagany jest interfejs CI858 DriveBus Communication
Interface.Patrz podrecznik uzytkownika tego interfejsu [“CI858 DriveBus
Communication Interface User’s Manual”, nr. ident. 3AFE 68237432 (j. angielski)].

Potaczenie Swiattowodowe ModuleBus: TB811 (5 MBd) lub TB810 (10 MBd)
Wymagany interfejs Swiattowodowy Optical ModuleBus Port Interface. Patrz rozdziat
“Potaczenie $wiattowodowe ModuleBus” ponize;j.

Wiecej informacji patrz podrecznik techniczny sterownika AC800M [*AC 800M
Controller Hardware Manual”, nr. ident. 3BSE027941 (j. angielski)], oraz podrecznik
“AC 800M/C - komunikacja, stosowane protokoty i sposdb projektowania”

[*AC 800M/C Communication, Protocols and Design Manual”, nr. ident.
3BSE028811 (j. angielski)], wydane przez ABB Industrial Systems, Vésteras,
Szwecja.

¢ Sterownik AC 80 Advant

Potaczenie Swiattowodowe ModuleBus: TB811 (5 MBd) lub TB810 (10 MBd)
Wymagany interfejs $wiattowodowy Optical ModuleBus Port Interface. Patrz rozdziat
“Potgczenie swiattowodowe ModuleBus” ponize;.

* Interfejs komunikacji poprzez magistrale CI810A (Fieldbus Communication
Interface = FCI)

Potaczenie swiattowodowe ModuleBus

Wymagany interfejs $wiattowodowy Optical ModuleBus Port Interface TB811
(5 MBd) lub TB810 (10 MBd).

Interfejs swiattowodowy Optical ModuleBus Port Interface TB811 jest wyposazony w
komponenty optyczne 5 MBd a interfejs Swiattowodowy TB810 jest wyposazony w
komponenty optyczne 10 MBd. Wszystkie komponenty optyczne tgcza
Swiattowodowego muszg by¢ tego samego typu, poniewaz komponenty 5 MBd nie
sg kompatybilne z komponentami 10 MBd. Wyb6r pomiedzy TB810 a TB811 zalezy
od tego, do jakich urzadzen majg one by¢ przytaczone. Dla opcjonalnego modutu
komunikacyjnego RDCO interfejs wybiera sie w sposéb nastepujacy:

Opcjonalny interfejs ModuleBus Opcjonalny modut komunikacji (DDCS Communication Option
Port Interface Module)
RDCO-01 RDCO-02 RDCO-03
TB811 x x
TB810 x

Jezeli jest uzywany zespét odgatezny NDBU-85/95 wraz z CI810A, TB810, musi by¢
zastosowany interfejs Swiattowodowy Optical ModuleBus Port Interface.
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W tabeli ponizej podano parametry, ktére nalezy zdefiniowa¢ podczas
konfigurowania komunikacji pomiedzy napedem a sterownikiem Advant .

Parametr

Dostepne nastawy Nastawy dla Funkcja/Informacja
sterowania poprzez
kanat CHO

INICJALIZACJA KOMUNIKACJI

98.02 NO; FIELDBUS; ADVANT Inicjalizuje komunikacje miedzy napedem
ADVANT;, STD (kanat swiattowodowy CHO) i interfejsem
MODBUS, AF 100. Predkos¢ transmisji wynosi
CUSTOMISED 4 Mbit/s.
98.07 ABB DRIVES; ABB DRIVES Wybiera profil komunikacji uzywany przez
GENERIC; CSA 2.8/3.0 naped. Patrz sekcja ponizej “Profile
Komunikacyjne”.
70.01 0-254 AC 800M Definiuje adres wezta dla kanatu CHO
ModuleBus & DDCS.
1..125
AC 80 ModuleBus
£ 17-125
FCI (CI810A) & 17-
125
70.04 RING Wybiera topologie tgcza poprzez kanat
STAR CHO.

Po ustawieniu parametréw w grupie 52, muszg by¢ sprawdzone i odpowiednio
ustawione jesli to konieczne parametry sterowania przemiennika (patrz rozdziat
“Parametry sterowania przemiennika czestotliwosci” na str. 228).

Potaczenie dla OPTICAL MODULEBUS: adres kanatu O (parametr 70.01) jest
obliczany z wartosci przytagcza POSITION w odpowiednim elemencie bazy danych
(dla AC 80, DRISTD) jak ponizej:

1. Przemnozy¢ setki z warto$ci POSITION przez 16.
2. Dodac dziesigtki i jednostki z wartosci POSITION do wyniku.

Na przyktad, jesli przytacze POSITION elementu DRISTD bazy ma wartos¢ 110
(dziesigty naped w pierscieniu Optycznym Magistrali Napedéw), parametr 70.01
musi by¢ ustawiony na 16 x 1 + 10 = 26.
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Parametry sterowania przemiennika czestotliwosci.

Po skonfigurowaniu komunikacji poprzez magistrale, muszg by¢ sprawdzone i
odpowiednio ustawione - jesli to konieczne - parametry sterowania przemiennikiem.

Nastawy dla sterowania poprzez magistrale: kolumna ta podaje wartosci
parametrow ktoére powinny by¢ ustawione, gdy interfejs magistrali jest wymaganym
zrodtem lub miejscem przeznaczenia dla konkretnego sygnatu.

Kolumna Funkcja/lnformacja: podaje opis parametru.

Trasy przebiegu sygnatéw magistrali komunikacyjnej oraz kompozycja komunikatéw
sg wyjasnione w dalszej czesci tego podrecznika w rozdziale “Interfejs sterowania
poprzez magistrale”, str. 232.

Parametr Nastawy dla sterowania Funkcja/Informacja
poprzez magistrale
WYBOR ZRODEA POLECEN STERUJACYCH
10.01 COMM.CW Aktywuje Stowo Sterujgce magistrali (z wyjatkiem bitu
KOM. SSTER 11) przy wybranym EXT1, jako aktywne miejsce
sterowania. Patrz réwniez parametr. 10.07.
10.02 COMM.CW Aktywuje Stowo Sterujgce magistrali (z wyjgtkiem bitu
KOM. SSTER 11) przy wybranym EXT2, jako aktywne miejsce
sterowania.
10.03 FORWARD, REVERSE lub | Pozwala sterowa¢ kierunkiem obrotow tak jak to
REQUEST (DO PRZODU, zdefiniowano w parametrze 10.01 i 10.02. Sterowanie
DO TYLU lub ZADANY) kierunkiem wyjasniono dalej w “Obsfuga zadawania”.
10.07 0lub1 Ustawienie wartosci na 1 kasuje nastwe param. 10.01
w ten sposéb, ze Stowo Sterujgce CW (z wyjgtkiem
bitu 11) jest uzywane, gdy EXT1(ZEW1) jest wybrane
jako aktywne miejsce sterowania.
Uwaga 1: Widoczne tylko, gdy wybrano profil
komunikacyjny Generic Drive (patrz param. 98.07).
Uwaga 2: Nastawa nie zapisywana w pamigci statej.
10.08 0lub1 Ustawienie wartosci na 1 kasuje nastawe param.
11.03 w ten sposob, ze zadawanie z magistrali
REF1(ZAD1) jest uzywane gdy EXT1 (ZEW1) jest
wybrane jako aktywne miejsce sterowania.
Uwaga 1: Widoczne tylko, gdy wybrano profil
komunikacyjny Generic Drive (patrz param. 98.07).
Uwaga 2: Nastawa nie zapisywana w pamieci statej.
11.02 COMM.CW(11) Pozwala na wybér pomiedzy EXT1/EXT2
(ZEW1/ZEW?2) poprzez bit 11 Stowa Sterujgcego
Control Word EXT CTRL LOC (MIEJ. STER ZEW).
11.03 COMM.REF1, Warto$¢ odniesienia z magistrali REF1 (ZAD1) jest
FAST COMM, uzywana gdy EXT1 (ZEW1) jest wybrane jako
COM.REF1+AI1, aktywne miejsce sterowania. Patrz sekcja "Wartosc
COM.REF1+Al5, odniesienia” dla informacji o innych mozliwych
COM.REF1*Al1 or nastawach.
COM.REF1*AI5
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Parametr Nastawy dla sterowania Funkcja/Informacja
poprzez magistrale

11.06 COMM.REF2, Warto$¢ odniesienia z magistrali REF2 (ZAD2) jest
FAST COMM, uzywana gdy EXT2 (ZEW2) jest wybrane jako

COM.REF2+Al1,
COM.REF2+Al5,
COM.REF2*Al1 lub
COM.REF2*Al5

aktywne miejsce sterowania. Patrz sekcja "Wartosc
odniesienia” dla informacji o innych mozliwych
nastawach.

WYBOR ZRODEL SYGNALOW WYJSCIOWYCH

14.01 COM.REF3 Pozwala na sterowanie Wyj. Przekaznikowym RO1
przez sygnat odniesienia z magistrali REF3 bit 13.

14.02 COM.REF3 Pozwala na sterowanie Wyj. Przekaznikowym RO2
przez sygnat odniesienia z magistrali REF3 bit 14.

14.03 COM.REF3 Pozwala na sterowanie Wyj. Przekaznikowym RO3
przez sygnat odniesienia z magistrali REF3 bit 15.

15.01 COMM.REF4 Warto$¢ sygnatu odniesienia z magistrali REF4
bezposrednio doprowadzona do Wyj. Analogowego
AO1. Skalowanie: 20000 = 20 mA

15.06 COMM.REF5 Warto$¢ sygnatu odniesienia z magistrali REF5

bezposrednio doprowadzona do Wyj. Analogowego
AO2. Skalowanie: 20000 = 20 mA.

WEJSCIA STEROWANIA SYSTEMEM

16.01

COMM.CW

Pozwala sterowac¢ sygnatem Zezwolenia na Bieg z
magistrali Control Word (Stowo Sterujace) bit 3.

Uwaga: Musi by¢ ustawiony na YES (TAK), gdy
wybrano profil komunikacyjny Generic Drive (patrz
par. 98.07).

16.04

COMM.CW

Pozwala resetowac syganaty btedu z magistrali
Control Word (Stowo Sterujgce) bit 7.

16.07

DONE; SAVE
(WYKONANE ZAPISANE)

Zapis zmian warto$ci parametrow (wigczajgc te ktore
zmieniono przez magistrale) do pamigci statej .

FUNKCJE BLEDOW KOMUNIKACYJNYCH

30.18 FAULT; NO; CONST SP15; | Okresla zachowanie przemiennika w przypadku utraty
LAST SPEED komunikacji po magistrali.
(BLAD; NIE; STALA Uwaga: Detekcja utraty komunikaciji oparta jest na
PRED15; OST PREDK) monitoringu odbieranych Gtéwnych i Pomocniczych
pakietow danych (ktérych zrédta okreslono
odpowiednio w parametrach 90.04 i 90.05 ).

30.19 0.1...60.0s Definiuje czas pomiedzy detekcjg utraty zbioru danych
Gtownego Sygnatu Odniesienia i wybrang w
parametrze 30.18 reakcjg na zanik.

30.20 ZERO; LAST VALUE Definuje stan w jakim Wyj. przekaznikowe RO1 do

ZERO; OST WARTOSC

RO3 i analogowe AO1 i AO2 pozostang w stanie
utraty pakietu danych Pomocniczego Sygnatu
Odniesienia.
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Parametr Nastawy dla sterowania Funkcja/Informacja
poprzez magistrale
30.21 0.0...60.0s Definiuje czas pomiedzy detekcjg utraty zbioru danych

Pomocniczego Sygnatu Odniesienia i wybrang w
parametrze 30.18 reakcjg na zanik.

Uwaga: Ta funkcja nadzoru nie jest aktywna gdy
parametr ten lub parametry 90.01, 90.02 i 90.03 sg
ustawione na 0.

98.02 ustawiony na NO)

WYBOR MIEJSCA DOCELOWEGO SYGNALU ZADAWANIA MAGISTRALI (Niewidoczne gdy

90.01 0...8999

Definiuje parametr przemiennika w ktorym jest
zapisywana wartos¢ odniesienia sygnatu magistrali
REF3.

Format: xxyy, gdzie xx =grupa parametéw (10 do
89), yy = index parametru. Np. 3001 = parametr
30.01.

90.02 0...8999

Definiuje parametr przemiennika w ktorym jest
zapisywana wartos¢ odniesienia sygnatu magistrali
REF4.

Format: patrz parametr 90.01.

90.03 0...8999

Definiuje parametr przemiennika w ktorym jest
zapisywana warto$¢ odniesienia sygnatu magistrali
REF5.

Format: patrz parametr 90.01.

81 (Standard Modbus

90.04 1 (Fieldbus Control) lub

Gdy 98.02 jest ustawiony na CUSTOMISED
(WYKONANY SPECJALNIE), parametr ten wybiera

83 (Standard Modbus
Control)

Control) zrodto z ktorego przemiennik czyta pakiet danych
Gtéwnego Sygnatu Odniesienia (obejmujacy
magistralowe Stowo Sterujgce, Sygnaty Odniesienia z
magistrali REF1(ZAD1), REF2(ZAD2).
90.05 3 (Fieldbus Control) lub Gdy 98.02 jest ustawiony na CUSTOMISED

(WYKONANY SPECJALNIE), parametr ten wybiera
zrodto z ktérego przemiennik czyta pakiet danych
Pomocniczego Sygnatu Odniesienia (Sygnaty
Odniesienia z magistrali REF3, REF4 i REF5).

WYBOR SYGNALOW BIEzgCYCH DLA MAGISTRALI (Niewidoczne gdy 98.02 ustawiony na NO

92.01 302 (Ustalony)

Stowo Stanu jest transmitowane jako pierwsze stowo
pakietu danych Gtéwnych Sygnatéw Biezacych.
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Parametr

Nastawy dla sterowania
poprzez magistrale

Funkcja/Informacja

92.02

0...9999

Wybér Sygnatu Biezgcego lub wartosci parametru
transmitowanych jako drugie stowo (ACT1) pakietu
danych Gtéwnych Sygnatéw Biezgcych .

Format: (x)xyy, gdzie (x)x = grupa sygnatéw
biezacych lub parametrow, yy = sygnat biezacy lub
indeks parametru. Np. 103 = sygnat biezacy 1.03
FREQUENCY (CZESTOTLIWOSC); 2202 = parametr
22.02 ACCEL TIME 1 (CZAS PRZYSP).

Uwaga: Przy aktywnym profilu komunikacyjnym
Generic Drive (par. 98.07 = GENERIC), ta warto$¢
parametru jest stale ustawiona na 102 (sygnat biezacy
1.02 SPEED (PREDKOSC) - w Trybie Sterowania
DTC) lub 103 (1.03 FREQUENCY
(CZESTOTLIWOSC) - w trybie pracy Skalar).

92.03

0...9999

Wybor Sygnatu Biezgcego lub wartosci parametru
transmitowanych jako trzecie stowo (ACT2) pakietu
danych Gtownych Sygnatéw Biezgcych .

Format: patrz parametr 92.02.

92.04

0...9999

Wybor Sygnatu Biezgcego lub wartosci parametru
transmitowanych jako pierwsze stowo (ACT3) pakietu
danych Pomocniczych Sygnatéw Biezgcych.

Format: patrz parametr 92.02.

92.05

0...9999

Wybor Sygnatu Biezgcego lub wartosci parametru
transmitowanych jako drugie stowo (ACT4) pakietu
danych Pomocniczych Sygnatéw Biezgcych.

Format: patrz parametr 92.02.

92.06

0...9999

Wybor Sygnatu Biezgcego lub wartosci parametru
transmitowanych jako trzecie stowo (ACT5) pakietu
danych Pomocniczych Sygnatéw Biezgcych.

Format: patrz parametr 92.02.

92.07

-255.255.31...+255.255.31
/ C.-32768 ... C.32767

Wybér adresu, z ktérego jest odczytywany bit 10
Gtéwnego Stowa 03.02 (Main Status Word 03.02, bit
10).

92.08

-255.255.31...+255.255.31
/ C.-32768 ... C.32767

Wybor adresu, z ktérego jest odczytywany bit 13
Gtéwnego Stowa 03.02 (Main Status Word 03.02, bit
13).

92.09

-255.255.31...+255.255.31
/ C.-32768 ... C.32767

Wybor adresu, z ktérego jest odczytywany bit 14
Glownego Stowa 03.02 (Main Status Word 03.02, bit
14).
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Interfejs sterowania poprzez magistrale

System komunikacji pomiedzy magistralg systemowg a przemiennikiem
wykorzystuje zbiory danych (data sets). Jeden zbiér danych (w skrécie DS) sktada
sie z trzech 16-bitowych stébw nazywanych stowami danych (data word) (DW).
Standardowy Program Aplikacyjny ACS800 wspomaga uzycie czterech stow
danych, dwéch w kazdym kierunku.

Dwa zbiory danych do sterowania przemiennikiem sg okre$lane jako zbiér danych
Gtéwnego Sygnatu Odniesienia i zbiér danych Pomocniczego Sygnatu Odniesienia.
Zrédta z ktérych przemiennik czyta dane do Gtéwnego i Pomocniczego Sygnatu
Odniesienia zdefiniowane sg odpowiednio parametrami 90.04 i 90.05. Zawartos¢
zbioru danych Gtoéwnego Sygnatu Odniesienia jest ustalona. Zawarto$¢ zbioru
danych Pomocniczego Sygnatu Odniesienia moze by¢ wybrana przy uzyciu

parametréow 90.01, 90.02 i 90.03.

Dwa zbiory danych zawierajg biezgcg informacje o napedzie, sg okreslane jako
zbior danych Gtownych Sygnatéw Biezacych i zbidr danych Pomocniczych
Sygnatoéw Biezgcych. Zawarto$¢ obu zbiorow danych jest czesciowo wybierana przy

pomocy parametréw w grupie 92.

Dane ze sterownika magistrali do falownika

Stowo

Zawartosé

Wybor

Dane z falownika do sterownika magistrali

Stowo

Zawartosé

Wybor

*Indeks | Zestaw danych Zadawanie Gtowne (Main *Indeks Zestaw danych Gtowne Sygnaty Biezgce
Reference) DS1 (Main Actual Signal) DS2

1 1 stowo Stowo (ustalone) 4 1 stowo Stowo Stanu (ustalone)

Sterujgce

2 2 stowo Odniesienie 1 | (ustalone) 5 2 stowo Biezacy 1 **Par. 92.02

3 3 stowo Odniesienie 2 | (ustalone) 6 3 stowo Biezacy 2 Par. 92.03

*Indeks | Zestaw danych Zadawanie Pomocnicze *Indeks Zestaw danych Pomocnicze Sygnaty Biezace
(Auxiliary Reference) DS3 (Aux. Actual Signal) DS4

7 1 stowo Odniesienie 3 | Par. 90.01 10 1 stowo Biezacy 3 Par. 92.04

8 2 stowo Odniesienie 4 | Par. 90.02 11 2 stowo Biezacy 4 Par. 92.05

9 3 stowo Odniesienie 5 | Par. 90.03 12 3 stowo Biezacy 5 Par. 92.06

*Numer indeksu jest wymagany gdy alokacja stébw danych do przetwarzania jest
zdefiniowana przez parametry magistrali nalezgce do grupy 51. Ta funkcja zalezy od
typu adaptera magistrali.

**Przy aktywnym profilu komunikacyjnym Generic Drive, Sygnat Biezacy 1 jest
ustalony na 01.02 SPEED (PREDKOSC) (w trybie Sterowania Silnikiem DTC) lub

01.03 FREQUENCY (CZESTOTLIWOSC) (w trybie sterowania Skalar).

Czas odswiezania danych dla Gtéwnego Sygnatu Odniesienia i Gtéwego Sygnatu
Biezgcego wynosi 6 milisekund; dla zbioréw danych Pomocniczego Sygnatu
Odniesienia i Pomocniczych Sygnatéw Biezgcych wynosi 100 milisekund.
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Stowo Sterujace i Stowo Stanu

Stowo Sterujgce (CW) zasadniczo oznacza sterowanie przemiennikiem z magistrali
systemowej. Jest ono aktywne gdy aktywne miejsce sterowania (EXT1(ZEW1) lub
EXT2 (ZEW2), patrz parametry 10.01 i 10.02) jest ustawione na COMM.CW, lub gdy
par. 10.07 jest ustawiony na 1 (tylko przy profilu komunikacyjnym Generic Drive).

Stowo Sterujgce (CW) jest wysytane ze sterownika magistrali do przemiennika, ktory
przetgcza swoj stan zgodnie z kodami bitowymi instrukcji Stowa Sterujgcego.

Stowo Stanu (SW) jest stowem bitowym zawierajgcym informacje o stanie
przemiennika i wysytane jest ono przez przemiennik do sterownika magistrali.

Wiecej informaciji o strukturze Stowa Sterujgcego i Stowa Stanu patrz rozdziat
“Profile komunikacyjne” str. 241.

Zadawania

Zadawanie (REF) jest 16-bitowg liczbg catkowitg ze znakiem. Ujemny sygnat
odniesienia (sygnalizuje przeciwny kierunek obrotéw silnika) jest tworzony przez
obliczenie dwodjkowego dopetnienia z odpowiedniej dodatniej wartosci sygnatu
odniesienia.

Wybor zadawania z magistrali i korekcja

Zadwanie z magistrali (nazywany COM.REF(ZAD MAGIST) w kontekscie wyboru
sygnatu zadawania) jest wybierane przez ustawienie parametru wyboru Zadawanie
—11.03 lub 11.06 — na COMM.REFx, FAST COMM, COM.REFx+AI1,
COM.REFx+AI5, COM.REFx*Al1 lub COM.REFx*Al5. (Przy profilu komunikacyjnym
Generic Drive, zadawanie z magistrali jest rowniez wybrane gdy parametr 10.08 jest
ustawiony na 1.) Ostatnie cztery opcje wyboru pozwalajg dokonywa¢ korekty
zadawania z magistrali przy uzyciu wejscia analogowego, tak jak to pokazano
ponizej. (Opcjonalny Modut Rozszerzeh Wej/Wyj Analogowych RAIO-01 jest
wymagany dla uzycia wejscia analogowego Al5).

COMM.REF1 (w 11.03) lub COMM.REF2 (w 11.06)
Sygnat zadawania z magistrali przekazywany jest tak jak jest odebrany bez korekgiji.

FAST COMM (SZYBKA KOM)

Sygnat odniesienia z magistrali przekazywany jest tak jak jest odebrany bez korekcji.
Sygnat odczytywany jest co 2 milisekundy jezeli spetniony jest jeden z ponizszych
warunkow:

* Miejscem sterowania jest EXT1(ZEW1), par. 99.04 MOTOR CTRL MODE (TRYB
STER SILNIKA) jest DTC i par. 40.14 TRIM MODE (FUNK DOSTROJ) jest OFF
(WYL).

* Miejscem sterowania jest EXT2 (ZEW2), par. 99.04 MOTOR CTRL MODE (TRYB
STER SILNIKA) jest DTC , par. 40.14 TRIM MODE (FUNK DOSTROJ) jest
OFF(WYL), oraz wybrane jest zadawanie momentu .

W kazdym innym przypadku zadawanie z magistrali jest odczytywane co 6
milisekund.

Uwaga: Wybor FAST COMM (SZYBKA KOM) blokuje funkcje predkosci krytycznych
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COM.REF1+AIl1; COM.REF1+AI5; COM.REF1*Al1; COM.REF1*Al5 (w 11.03)
COM.REF2+AIl1; COM.REF2+Al5; COM.REF2*Al1; COM.REF2*Al5 (w 11.06)
PowyZzsze wybory pozwalajg na korekcje sygnatu zadawania z magistrali w sposéb

nastepujacy:

Nastawy parametréw Whplyw napiecia wejscia Al1/AI5 na zadawanie z magistrali

COM.REFx+AI1

COM.REFx+AI5 Sygnat zadawania z magistrali
’ Wspétczynnik korekcji
A

(100 + 0.5 x [par. 13.03])%

100%

(100 — 0.5 x [par. 13.03])% >
0 5V 10V AI1/AIS Napiecie
Wejsciowe
COM.REFx*AI1
COM.REFx*Al5 Sygnat zadawania z magistrali
’ Wspotczynnik korekcji
A
100%
50%
0% >
0 5V 10V AI1/AI5 Napiecie
Wejsciowe

Obstuga zadawania

Sterowanie kierunkiem obrotéw jest konfigurowane dla kazdego miejsca sterowania
(EXT1 (ZEW1) i EXT2(ZEW2)) przy uzyciu parametrow w grupie 10. Zadawanie z
magistrali jest bipolarne, t.j. moze by¢ dodatnie lub ujemne. Ponizsze wykresy
ilustrujg jak parametry grupy 10 i znak zadanego sygnatu z magistrali oddziatywujg
wzajemnie przy tworzeniu sygnatu zadanego REF1/REF2 (ZAD1/ZAD2).

Uwagi:
* Przy profilu komunikacyjnym ABB Drives, limit “Max.Ref.”(MAKS ZAD) jest definiowany
parametrem 11.05 (REF1) i 11.08 (REF2).

*  Przy profilu komunikacyjnym Generic Drive, zadawanie 100% jest zdefiniowane
parametrem 99.08 w trybie sterowania silnikiem DTC (REF1), lub parametrem
99.07 w trybie sterowania skalarnym (REF1), oraz parametrem 11.08 (REF2).

+ Efektywne sg rébwniez parametry skalowania zadawania zewnetrznego 11.04
oraz 11.07.

Wiecej informacji o skalowaniu sygnatu odniesienia z magistrali, patrz “Skalowanie
sygnatu zadawania z magistrali “ ponizej (profil ABB Drives) lub “Skalowanie
zadawania z magistrali komunikacyjnej” na str. 248 (dla profilu Generic Drive).
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*Kierunek determinowany przez znak

Kierunek determinowany przez polecenia cyfrowe,

sygnatu COM.REF np. wejscie cyfrowe, panel sterowania
par. 10.03
DIRECTION = Wynik Wynik
FORWARD ZAD1/2 ZAD1/2
KIERUNEK =
DO PRZODU Maks.Zad. +- - - - - Maks.Zad. +- - - - -
Magist.koml : | Magist.kom| : |
ZAD. 1/2 f f ZAD. 1/2 f f
| -100% 100% | | -100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Maks.Zad..] + —[Maks.Zad.] +
par. 10.03
DIRECTION = Wynik Wynik
KIERUNEK =
DO TYLU -+ Maks.Zad. —+ Maks.Zad.
-163% 163% -163% 163%
Magist.kom| -100% 100% | Magist.kom| -100% 100% |
ZAD1/2 | 5 f | ZAD1/2 | t ! |
—————— + —[Maks.Zad..] —[Maks.Zad..] +- - - - -
par. 10.03
DIRECTION = Wynik Wynik
REQUEST ZAEEZ ZiDﬂZ Rozkaz kierunku:
KIERUNEK = DO PRZODU
ZADANY Maks.Zad. - - - - - Maks.Zad. + - - - - -
-163% ! :
Magist.kom| -100% | Magist.kom| . |
ZAD1/2 f ; ZAD1/2 : f
| 100% | | -100% 100% |
. 163% -163% . 163%
/] | _[Maks.Zad ] _[Maks.Zad] & - - - - - \
1 1 Rozkaz kierunku:

DO TYLU

*Kierunek jest determinowany znakiem sygnatu COM.REF (ZAD.KOM) gdy
par. 10.01/10.02 EXTx STRT/STP/DIR jest ustawiony na COMM.CW(KOM CW)

LUB

par. 11.03/11.06 EXT REFx SELECT jest ustawiony na FAST COMM (SZYBKA KOM).

Wartosci biezace

Wartoéci Biezgce (AKT) sg 16-bit stowami zawierajgcymi dane na temat okre$lonej
operacji napedu. Monitorowane funkcje wybiera sie parametrami grupy 92.
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Skalowanie liczby catkowitej wysytanej do sterownika nadrzednego jako Warto$¢é
Biezgca zalezy od wybranej funkcji; patrz rozdziat “Sygnaty aktualne i parametry”.
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Profile komunikacyjne

ACSB800 obstuguje trzy profile komunikacyjne:

Profil komunikacyjny ABB Drives

Profil komunikacyjny Generic Drive.
Profil komunikacyjny CSA 2.8/3.0

Profil komunikacyjny ABB Drives powinien by¢ wybrany przy module adaptera
magistrali typu Nxxx, wowczas jest wybrany specyficzny rodzaj transmis;ji
producenta (poprzez PLC) z modutem adaptera magistrali typu Rxxx .

Profil Generic Drive jest wspomagany tylko przez moduty adapteréw magistrali typu
Rxxx .

Profil CSA 2.8/3.0 moze by¢ wybrany w celu zapewnienia kompatybilnosci z
wersjami 2.8 i 3.0 Programu Aplikacyjnego. To eliminuje koniecznos¢
przeprogramowania PLC kiedy przemienniki z wyzej wymienionymi wersjami
programu sg wymieniane.

Profil komunikacyjny ABB Drives

Profil komunikacyjny ABB Drives jest aktywny, gdy parametr 98.07 jest ustawiony na
ABB DRIVES. Stowo Sterujgce CW, Stanu SW, i skalowanie sygnatu odniesienia dla
tego profilu opisano ponizej.

Profil komunikacyjny ABB Drives moze by¢ uzyty dla obu zrédet zadawania
EXT1(ZEW1) i EXT2 (ZEW2). Polecenia Stowa Sterujgcego sg efektywne, gdy
parametry 10.01 lub 10.02 (niezaleznie ktére miejsce sterowania jest aktywne) jest
ustawione na COMM.CW.

03.01 MAIN CONTROL WORD (Gtoéwne Stowo Sterowania)

Tekst duzymi wyttuszczonymi literami odnosi sie do stanéw pokazanych na Rys. 1.

Bit Nazwa Wart | Wprowadzony Stan/opis
0 OFF1 1 Wprowadza READY TO OPERATE (GOTOWY DO PRACY).
CONTROL 0 Stop wg. biezacie aktywnej rampy czasowej hamowania (22.03/22.05). Wprowadza
OFF1 ACTIVE (WYL1 AKTYWNE); przechodzi do READY TO SWITCH ON
(GOTOWY DO PRZELACZANIA) jesli inne blokady (OFF2, OFF3) nie sg aktywne.
1 OFF2 1 Kontynuacja pracy (OFF2 nieaktywne).
CONTROL 0 Emergency OFF (Stop Bezpieczenstwa), zatrzymanie wybiegiem.
Wprowadza OFF2 ACTIVE (WYL2 AKTYWNE); przechodzi do SWITCH-ON
INHIBITED (WSTRZYMANIE PRZELACZANIA).
2 OFF3 1 Kontynuacja pracy (OFF3 nieaktywne).
CONTROL 0 Stop Bezpieczenstwa, stop w okreslonym czasie definiowanym par. 22.07.
Wprowadza OFF3 ACTIVE (WYL3 AKTYWNE); przechodzi do SWITCH-ON
INHIBITED (WSTRZYMANIE PRZELACZANIA). Ostrzezenie: Upewnij sie, ze
silnik i napedzane urzgdzenie moze by¢ zatrzymane przy uzyciu tego trybu stopu.
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Bit Nazwa Wart | Wprowadzony Stan/opis
3 INHIBIT_ 1 Wprowadza OPERATION ENABLED (ZEZWOLENIE NA PRACE). Uwaga: Sygnat
OPERATION Run Enable (Zezwolenie na Bieg) musi by¢ aktywny; patrz parametr 16.01. Jesli par.
16.01 jest ustawiony na COMM. MODULE, ten bit rowniez aktywuje sygnat Run
Enable Zezwolenie na Bieg.
0 Wstrzymanie pracy. Wprowadza OPERATION INHIBITED (WSTRZYMANIE
PRZELACZANIA).
4 RAMP_OUT_ 1 Normalna praca. Wprowadza RAMP FUNCTION GENERATOR: OL!TPUT
ZERO ENABLED (GENERATOR FUNKCJI RAMPY: ZEZWOLENIE WYJSCIA).
0 Wymusza zero na wyjsciu generatora funkcji rampy.
Naped hamuje po rampie do zera (aktywne limity pradu i napiecia na szynie DC).
5 RAMP_HOLD 1 Uaktywnia funkcje rampy.
Wprowadza RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED
(GENERATOR FUNKCJI RAMPY: ZEZWOLENIE PRZYSPIESZANIA).
0 Zatrzymanie rampy (Zatrzymanie wyj$cia generatora funkcji rampy).
6 RAMP_IN_ 1 Normalna praca. Wprowadza OPERATING (PRACUJACY).
ZERO 0 Wymusza zero na wejsciu generatora funkcji rampy.
7 RESET 0= Kasowanie Btedu jesli wystepuje aktywny Btad. Wprowadza SWITCH-ON
1 INHIBITED (WSTRZYMANIE ZALACZANIA).
0 Kontynuacja normalej pracy.
8 INCHING _1 1 Nieuzywane.
1= Nieuzywane.
0
9 INCHING_2 1 Nieuzywane.
1= Nieuzywane.
0
10 REMOTE_CMD | 1 Zezwolenie sterowania z magistrali.
0 Stowo Sterujgce CW <> 0 lub Sygnat Odniesienia <> 0: Pozostaje ostatnie Stowo
Sterujgce CW i Sygnat Odniesienia.
Stowo Sterujgce CW = 0 i Sygnat Odniesienia = 0: Sterowanie z magistrali
dozwolone.
Sygnat Odniesienia i rampy czasowe przyspieszania’/hamowania zablokowane.
11 EXT CTRL LOC | 1 Wybiera zewnetrzne. miejsce sterowania EXT2 (ZEW2). Efektywne gdy par. 11.02
ustawiony na COMM.CW.
0 Wybiera zewnetrzne miejsce sterowania EXT2 (ZEW2). Efektywne gdy par. 11.02
ustawiony na COMM.CW.
12... | Reserved/
15 Zarezerwowane
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03.02 MAIN STATUS WORD ( Gtéwne Stowo Stanu)

Tekst duzymi wyttuszczonymi literami odnosi sie do standéw pokazanych na Rys 2.

Bit Nazwa Wart. | Stan/ Opis
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON (GOTOWY DO ZALACZENIA).
0 NOT READY TO SWITCH ON (NIE GOTOWY DO ZAtACZENIA).
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE (GOTOWY DO PRACY).
0 OFF1 ACTIVE (WYL1 AKTYWNE).
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED (PRACA DOZWOLONA).
0 OPERATION INHIBITED (PRACA WSTRZYMANA).
3 TRIPPED 1 FAULT (BLAD).
0 No fault (Brak btedu).
4 OFF_2_STA 1 OFF2 inactive (WYL2 nieaktywne).
0 OFF2 ACTIVE (WYL2 AKTYWNE).
5 OFF_3_STA 1 OFF3 inactive (WYL3 nieaktywne).
0 OFF3 ACTIVE (WYL3 AKTYWNE).
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED (PRZELACZANIE WSTRZYMANE).
0
7 ALARM 1 Warning/Alarm (Ostrzezenie/Alarm).
0 No Warning/Alarm (Brak Ostrzezenia/Alarmu).
8 AT_SETPOINT 1 OPERATING (PRACUJACY). Wartosci biezgce rowne sygnatom odniesienia
(= w dopuszczalnym limicie tolerancji).
Wartosci biezgce rozne od sygnatéw odniesienia (= poza limitem toleranciji).
9 REMOTE Miejsce sterowania: REMOTE ( ZEWNETRZNE) (EXT1 /ZEW1 lub EXT2/
ZEW2).
0 Miejsce sterowania napedem: LOCAL (LOKALNE).
10 ABOVE_LIMIT Biezgca warto$¢ czestotliwosci lub predkosci rowna lub wigksza niz
nadzorowany limit (par. 32.02). Wtasciwe przy obu kierunkach obrotéw
niezaleznie od wartosci par. 32.02.
0 Biezgca wartos¢ czestotliwosci lub predkosci wewnatrz nadzorowanego
limitu.
11 EXT CTRL LOC 1 Wybrano Zewnetrzne Miejsce Sterowania EXT2 (ZEW2).
0 Wybrano Zewnetrzne Miejsce Sterowania EXT1 (ZEW1).
12 EXT RUN ENABLE | 1 Odebrano Zewnetrzny Sygnat Zezwolenia na Bieg.
0 Nie odebrano Zewnetrznego Sygnatu Zezwolenia na Bieg
13,14 | Reserved
| ZAREZERWOWANE
15 1 Btad komunikacyjny wykryty przez modut adaptera magistrali komunikacyjnej
(w kanale swiattowodowym CHO).
0 Komunikacja modutu magistrali (CH0) OK .

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng



244

<1
I o~
MAINS OFF SWITCH-ON
ZASILANIE WYL INHIBITED }—— it6= H
uE swete=1) ABB Drives
ower
+ Zasilanie ZAL g + (CW Bit0=0) Profll
= 1 K . k .
NOT READY omunikacyjny
TO SWITCH ON }—— 0=
ABCD (SW Bit0=0) _
CW = Stowo Sterujace
SW = Stowo Stanu
EE (CW=xxxx x1xx xxxx x110) n= Perkos‘(i .
(CW Bit3=0) | = Prad Wejsciowy
RFG = Generator Funkcji Rampy
READY TO f = Czestotliwosé
OPERATION SWITCHON | (gw Bito=1)
INHIBITED | (SW Bit2=0)
from any state / z dowolnego stanu
of:g:t\'s;rlzhrf:sg I (CW=xxxx X1xx xxxx Xx111)
P ymana Fault / Blad
|l
READY TO
OPERATE | (g Bit1=1) FAULT | (SW Bit3=1)
from any state / z dowolnego stanu
| (CW Bit7=1)
EE (CW=xxxx x1xx xxxx 1111
OFF1 (CW Bit0=0) i SW Bit12=1)
OFF1 from any state / z dowolnego stanu from ané state / z d(z)v"/:o'lnego stanu
ACTIVE 1o Emergency Stop/ mergency M
—— (SW Bit1=0) v OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)
(CW Bit3=1 Stop Bezpieczenstwa / WYL Bezpieczenstwa
n(f)=0 / 1=0 SW Bit12- 1)i OFF3 OFF2
v ACTIVE [—— (sw Bit5=0) [ ACTIVE [—— (sw Bit4=0)
n(f)=0/1=0
(CW Bit4=0)
I~
-
OPERATION
ENABLED L (sw Bit2=1)
(CW Bit5=0) ¥ 4 (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
|
_ 1
D RFG: OUTPUT
ENABLED

(CW Bit6=0) (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

i

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

R

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

OPERATING

—<—!

—— (SW Bit8=1)

Rysunek 1 : Stany pracy dla profilu komunikacyjnego ABB Drives .
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Skalowanie sygnatu zadawania z magistrali

Przy aktywnym profilu komunikacyjnym ABB Drives, sygnaly zadawania z magistrali
REF1 (ZAD1) i REF2 (ZAD2) sg skalowane tak jak to pokazano w tabeli ponize;j.

Uwaga: Jakakolwiek korekcja sygantu odniesienia ma miejsce przed skalowaniem.

Patrz podrozdziat “Zadawania” na str. 233.

Nr. Uzyte Makro | Zakres Typ zadawania Skalowanie Uwagi

zada- | Aplikacyjne

wania | (par. 99.02)

REF1 (kazda) -32768 ... Predko$¢ lub -20000 = -[par. 11.05] Ostateczny sygnat

32767 Czestotliwos¢ -1 = -[par. 11.04] odniesienia ograniczany
(nie dla FAST COMM) 0= 11.04 przez 20.01/20.02 [predk.]
= [par. 11.04] lub 20.07/20.08
20000 = [par. 11.05] [czestotliwosd].
Predkos$¢ lub -20000 = -[par. 11.05] Ostateczny sygnat
Czestotliwos¢ 0=0 odniesienia ograniczany
(z FAST COMM) _ przez 20.01/20.02 [predk.]
20000 = [par. 11.05] | |, 20.07/20.08
[czestotliwos¢E].

REF2 FACTORY, -32768 ... Predko$c¢ lub -20000 = -[par. 11.08] Ostateczny sygnat
HAND/AUTO, 32767 Czestotliwos¢ -1 = -[par. 11.07] odniesienia ograniczany
lub SEQ CTRL (nie dla FAST COMM) | 0 = [par. 11.07] przez 20.01/20.02 [predk.]
(RFQEEKQO 20000 = [par. 11.08] lub 20.07/20.08
STEROWAN IiE [czestotliwosc].
SEKWENCYJ. Predko&¢ lub -20000 = -[par. 11.08] Ostateczny sygnat

Czestotliwos¢ 0=0 odniesienia ograniczany
(z FAST COMM / 20000 = [par. 11.08] przez 20.01/20.02 [predk.]
SZYBKA KOM) lub 20.07/20.08
[czestotliwo$cE].
TCTRL -32768 ... Moment -10000 = -[par. 11.08] Ostateczny sygnat
(REG. 32767 (nie dla FAST COMM/ | -1 = -[par. 11.07] odniesienia ograniczany
MOMENTU) SZYBKA KOM) 0 = [par. 11.07] przez par. 20.04.
lub M/F 10000 = [par. 11.08]
(NADRZ
iz&?oiiil?e’;w Moment -10000 = -[par. 11.08] Ostateczny sygnat
(z FAST COMM / 0=0 odniesienia ograniczany
SZYBKA KOM) 10000 = [par. 11.08] przez par. 20.04.
PID CTRL/ -32768 ... Zadawanie PID -10000 = -[par. 11.08]
REGULACJA | 32767 (nie dla FAST COMM | -1 = -[par. 11.07]
PID /SZYBKA KOM) 0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]
Zadawanie PID -10000 = -[par. 11.08]
(z FAST COMM 0=0
/SZYBKA KOM) 10000 = [par. 11.08]

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng




246

Profil komunikacyjny Generic Drive

Profil komunikacyjny Generic Drive jest aktywny, gdy parametr 98.07 jest ustawiony
na GENERIC. Profil Generic Drive realizuje profil urzgdzenia dla przemiennikéw -
tylko regulowane predkoéciowo - definiowany przez specyficzne standardy
magistral takich jak: PROFIDRIVE dla PROFIBUS, DriveCom dla InterBus-S,
AC/DC Drive dla DeviceNet, Drives i Motion Control dla CANopen, itd. Kazdy profil
urzgdzenia okre$la swoje skalowanie wartosci Stowa Sterujgcego i Stanu, Sygnatu
Odniesienia i Wartosci Biezacych. Profile definiujg rowniez Ustugi Obowigzkowe,
ktore sg przesytane do interfejsu aplikacyjnego przemiennika w standaryzowany
sposob.

Profil komunikacyjny Generic Drive moze by¢ uzyty poprzez EXT1 i EXT2*.
Prawidtowe funkcjonowanie profilu Generic Drive wymaga, aby polecenia Stowa
Sterowania zostaty uaktywnione przez ustawienie parametréw 10.01 lub 10.02 (w
zaleznosci od tego ktére z tych zrédet sterowania jest aktywne) na “COMM.CW” (lub
par. 10.07 na “1”) i przez ustawienie parametru 16.01 na “YES”.

*) Opis specjalnej (dla danego dostawcy) obstugi zadawania EXT2, patrz
odpowiedni podrecznik uzytkownika magistrali komunikacyjnej.

Uwaga: Profil komunikacyjny Generic Drive jest dostepny tylko z modutami
adapteréw magistral typu Rxxx .
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Polecenia przemiennika obstugiwane przez profil komunikacyjny Generic Drive .

Nazwa Opis

STOP Przemiennik hamuje silnik do predkos$ci zero zgodnie z aktywng rampg czasowg hamowania
(parametr 22.03 lub 22.05).

START Naped przyspiesza do zadanej wartosci zgodnie z rampg czasowg przyspieszania (par. 22.02 lub
22.04). Kierunek obrotéw jest determinowany znakiem warto$ci zadanej oraz nastawg parametru
10.03.

COAST STOP Naped hamuje wybiegiem, t.j. przemiennik przestaje modulowac¢. Jednakze to polecenie moze

/STOP WYBIEG

by¢ podrzedng funkcjig Sterowania Hamulcem Mechanicznym, ktéra wymusza hamowanie do
zerowej predkosci zgodnie z aktywng rampg czasowg hamowania.

QUICK STOP
/SZYBKI STOP

Przemiennik hamuje silnik do predkos$ci zero zgodnie z rampg czasowg hamowania Stopu
Bezpieczenstwa zdefiniowang parametrem 22.07.

CURRENT LIMIT
STOP (CLS)/
STOP LIM PRADU

Przemiennik hamuje silnik do predkosci zero zgodnie z ustawionym limitem pradu (par. 20.03)
lub momentu (20.04), ktorykolwiek pierwszy zostanie osiggniety. Ta sama procedura jest
wiasciwa w przypadku Stopu z Limitem Napiecia (VLS).

INCHING1
/IMPULSOWANIE 1

Gdy polecenie to jest aktywne, przemiennik zwieksza predko$¢ silnika do wartosci Predkosci
Statej 12 (zdefiniowanej par. 12.13). Po usunieciu polecenia przemiennik hamuje silnikiem do
zerowej predkosci.

Uwaga: Rampa czasowa predkosci nie jest aktywna. Wspétczynnik narastania predkosci jest
limitowany tylko wartoscig pradu (lub momentu) limit przemiennika.

Uwaga: Inching1 (Impulsowanie 1) jest nadrzedne nad Inching 2 (Impulsowanie?2) .
Uwaga: Nie jest efektywne w trybie sterowania Skalar.

INCHING2
/IMPULSOWANIE 2

Gdy polecenie to jest aktywne, przemiennik zwigksza predkos¢ silnika do wartosci Predkosci
Statej 13 (zdefiniowanej par. 12.14). Po usunigciu polecenia przemiennik hamuje silnikiem do
zerowej predkosci.

Uwaga: Rampa czasowa predkosci nie jest aktywna. Wspotczynnik narastania predkosci jest
limitowany tylko wartoscig pragdu (lub momentu) limit przemiennika.

Uwaga: Inching1 (Impulsowanie 1) jest nadrzedne nad Inching 2 (Impulsowanie?2) .
Uwaga: Nie jest efektywne w trybie sterowania Skalar.

RAMP OUT ZERO Gdy aktywne, wymusza zero na wyjsciu generatora funkcji zadawania.

/WY RAMPY ZERO

RAMP HOLD Gdy aktywne, "zamraza” wyjscie generatora funkcji zadawania.

FORCED TRIP Wytacza naped. Przemiennik bedzie sygnalizowat btad “FORCED TRIP” (“WYMUSZ WYL”) .
/WYMUSZ WYL

RESET /KASOW Kasuje aktywny btad.

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng



248

Skalowanie zadawania magistrali komunikacyjnej

Przy aktywnym profilu komunikacyjnym Generic Drive warto$¢ zadawania predkosci
przychodzaca z magistrali komunikacyjnej i warto$¢ biezgca predkosci
przychodzgca z przemiennika czestotliwosci sg skalowane jak to pokazano w tabeli
na nastepnej stronie.
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Uwaga: Jakakolwiek korekcja sygantu odniesienia ma miejsce przed skalowaniem.
Patrz podrozdziat “Zadawania” na str. 233.

Nr. Zastoso- Zakres Typ zadawania | Skalowanie Skalowanie Uwagi
zada- | wane Makro zadawania predkosci predkosci
wania | Aplikacyjne biezacej
(par. 99.02)
REF1 (dowolny) - Predkos¢ lub 0=0 0=0
32768... | Czestotliwosé 20000 = 20000 = [par.
32767 [par. 99.08 (DTC) / 99.08 (DTC) /
99.07 (scalar)]** 99.07 (scalar)]**
REF2 | FACTORY, - Predkos¢ lub -20000 = -[par.11.08] | 0=0 Zadawanie
HAND/AUT 32768... | Czestotliwos¢ -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par. koncowe
lub SEQ 32767 (nie z 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) / ograniczone
CTRL FAST COMM) 20000 = [par. 11.08] 99.07 (scalar)]** | Przez par.
20.01/20.02
[predkos¢] lub
20.07/20.08
[czestotliwos(]
Predkosé lub -20000 = -[par.11.08] | 0=0 Zadawanie
Czestotliwos¢ 0=0 20000 = [par. kohcowe
(z 20000 = [par. 11.08] 99.08 (DTC) / ograniczone
FAST COMM) 99.07 (scalar)]** przez par.
20.01/20.02
[predkosc] lub
20.07/20.08
[czestotliwosc]
T CTRL lub - Moment -10000 = -[par. 11.08] | 0=0 Zadawanie
M/F 32768... | obrotowy (niez | -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par. koncowe
(opcjonalne) 32767 FAST COMM) 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) / ograniczone
10000 = [par. 11.08] 99.07 (scalar)]** przez par. 20.04
Moment -10000 = -[par. 11.08] | 0=0 Zadawanie
obrotowy ( z 0=0 20000 = [par. koncowe
FAST COMM) 10000 = [par. 11.08] 99.08 (DTC) / ograniczone
99.07 (scalar)]** przez par. 20.04
PID CTRL - Zadawanie PID | -10000 = -[par. 11.08] | 0=0
32768... | (niez -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par.
32767 FAST COMM) 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) /

10000 = [par. 11.08]

99.07 (scalar)]**

Zadawanie PID
(z
FAST COMM)

-10000 = -[par. 11.08]
0=0
10000 = [par. 11.08]

0=0
20000 = [par.

99.08 (DTC) /
99.07 (scalar)]**

* Przy DTC czas wiasny filtra warto$ci biezacej predkosci moze byé regulowany przy uzyciu parametru 34.04.
** Uwaga: Maksymalna warto$¢ zadawania wynosi 163% (tj. 163% = 1.63 - wartos¢ parametru 99.08/99.07 ).
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Profil komunikacji CSA 2.8/3.0

Profil komunikacyjny CSA 2.8/3.0 jest aktywny gdy paramtr 98.07 jest ustawiony na
CSA 2.8/3.0. Stowa Sterujace i Stanu dla tego profilu sg opisane ponize;.

Stowo Sterujgce dla profilu komunikacyjnego CSA 2.8/3.0.

Bit Nazwa Wartos¢ Opis
0 Reserved
/Zarezerwowane
1 ENABLE 1 Odblokowany
0 Zatrzymanie wybiegiem
2 Reserved
/Zarezerwowane
3 START/STOP 0>>1 Start
0 Stop zgodnie z parametrem 21.03 STOP FUNCTION
4 Reserved
[Zarzerwowane
5 CNTRL_MODE | 1 Wybiera tryb 2 sterowania
0 Wybiera tryb 1 sterowania
6 Reserved
/Zarezerwowane
7 Reserved
Zarezerwowane
RESET_FAULT | 0>>1 Bfad resetowania napedu.
9...15 | Reserved
[Zarezerwowane
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Stowo Stanu dla profilu komunikacyjnego CSA 2.8/3.0.

Bit Nazwa Warto$¢ | Opis
0 READY 1 Gotowy do startu
0 Inicjowany lub inicjujgcy btad
1 ENABLE 1 Odblokowany
0 Zatrzymanie wybiegiem
2 Reserved
/Zarezerwowane
3 RUNNING Pracujgcy z wybranym odniesieniem
0 Zatrzymany
Reserved
5 REMOTE Przemiennik w trybie zewnetrznym
0 Naped w trybie lokalnym
6 Reserved
/Zarezerwowane
7 AT_SETPOINT | 1 Przemiennik w obrebie limitbw odniesienia
0 Przemiennik poza limitami odniesienia
8 FAULTED 1 Btad jest aktywny
0 Brak aktywnych btedéw
9 WARNING 1 Ostrzezenie jest aktywne
0 Brak aktywnych ostrzezen
10 LIMIT 1 Przemiennik w obrebie limitéw
0 Przemiennik poza limitami
11 ... Reserved
15 [Zarezerwowane

Skalowanie zadawania i wartosci biezacych jest takie samo jak dla profilu ABB Drives.
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Réznorodne stany, btedy, alarmy i stowa limitow
03.03 AUXILIARY STATUS WORD (Pomocnicze Stowo Stanu)

Bit Nazwa Opis

0 Reserved / Zarezerwowane

1 OUT OF WINDOW Ro6znica predkosci jest poza “oknem” (przy regulaciji
predkosci )*.

2 Reserved / Zarezerwowane

3 MAGNETIZED Strumien zostat wytworzony w silniku.

4 Reserved / Zarezerwowane

5 SYNC RDY Licznik potozenia zsynchronizowany.

6 1 START NOT DONE Naped nie zostat uruchomiony po zmianie

parametrow w grupie 99.

7 IDENTIF RUN DONE Przeprowadzono z sukcesem Bieg |dentyfikacyjny
Silnika.

8 START INHIBITION Aktywne zabezpieczenie przed nieoczekiwanym
startem.

9 LIMITING Sterowanie osiggneto limit. Patrz sygnaty biezace
3.04 LIMIT WORD (SL LIMITOW) 1 ponizej.

10 TORQ CONTROL Regulacja z zadawaniem momentu*.

11 ZERO SPEED Bezwzgledna wartos¢ predkosci biezgcej silnika jest
ponizej limitu zerowej predkosci (4% predkosci
synchronicznej).

12 INTERNAL SPEED FB Regulacja z wewnetrznym sprzezeniem zwrotnym
predkosci.

13 M/F COMM ERR Btad tacza komunikacyjnego Master/Follower

(Nadrzedny/Podrzedny) (na kanale CH2) *.

14...15 Reserved / Zarezerwowane

*Patrz “Podrecznik dla aplikacji Nadrzedny/Podrzedny” [Master/Follower Application Guide (nr.

ident. 3AFY58962180, j. angielski)].
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03.04 LIMIT WORD 1 (Stowo Limitéw 1)

Bit Nazwa Aktywny Limit

0 TORQ MOTOR LIM Limit utyku.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Limit minimum momentu przy regulacji predkosci.
2 SPD_TOR_MAX_LIM Limit maksimum momentu przy regulacji predkosci.
3 TORQ_USER_CUR_LIM | Definiowany przez uzytkownika limit pradu.

4 TORQ_INV_CUR_LIM Limit wewnetrznego pradu.

5 TORQ_MIN_LIM Limit minimum momentu.

6 TORQ_MAX_LIM Limit maksimum momentu.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Limit minimum zadawania momentu.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM | Limit maksimum zadawania momentu.

9 FLUX_MIN_LIM Limit minimum zadawania strumienia.

10 FREQ_MIN_LIMIT Limit minimum Predkosci/Czestotliwosci.

11 FREQ_MAX_LIMIT Limit maksimum Predko$ci/Czestotliwosci.

12 DC_UNDERVOLT Limit podnapigciowy DC .

13 DC_OVERVOLT Limit przepigciowy DC .

14 TORQUE LIMIT Limit momentu.

15 FREQ_LIMIT Limit predko$ci/czestotliwosci.

03.05 FAULT WORD 1 ( Stowo Btedu 1)

Bit Nazwa Opis

0 SHORT CIRC Opis mozliwych powodéw btedu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale

1 OVERCURRENT “Identyfikacja i lokalizacja btedow”.

2 DC OVERVOLT

3 ACS800 TEMP

4 EARTH FAULT

5 THERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT Btad sygnalizowany przez Systemowe Stowo
Btedu (Sygnaty aktualne 3.07).

8 UNDERLOAD Opis mozliwych powodow btedu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale

9 OVERFREQ “Identyfikacja i lokalizacja bledéw”.

10 ... 15 | Reserved /ZAREZERWOWANE
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03.06 FAULT WORD 2 (Stowo Btedu 2).

Bit Nazwa Opis

0 SUPPLY PHASE Opis mozliwych powodéw btedu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i

1 NO MOT DATA lokalizacja bledow”.

2 DC UNDERVOLT

3 Reserved (Zarezerwowane)

4 RUN DISABLED Opis mozliwych powodoéw btedu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i

5 ENCODER ERR lokalizacja bled6w’”.

6 I/0 COMM

7 CTRL B TEMP

8 EXTERNAL FLT

OVER SWFREQ

10 Al < MIN FUNC

1 PPCC LINK

12 COMM MODULE

13 PANEL LOSS

14 MOTOR STALL

15 MOTOR PHASE
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03.07 SYSTEM FAULT WORD (Systemowe Stowo Btedu)

Bit Nazwa Opis

0 FLT (F1_7) Biad pliku domysinych parametrow makra FABRYKA.
1 USER MACRO Btad pliku makra Uzytkownika.

2 FLT (F1_4) Operacyjny btad pamieci FPROM .

3 FLT (F1_5) Btad danych pamigci FPROM .

4 FLT (F2_12) Przepetnienie wewnetrznego poziomu czasu 2.
5 FLT (F2_13) Przepetnienie wewnetrznego poziomu czasu 3.
6 FLT (F2_14) Przepetnienie wewnetrznego poziomu czasu 4.
7 FLT (F2_15) Przepetnienie wewnetrznego poziomu czasu 5.
8 FLT (F2_16) Przepetnienie maszyny stanowe;.

9 FLT (F2_17) Bfad wykonania programu aplikacyjnego.

10 FLT (F2_18) Btad wykonania programu aplikacyjnego.

11 FLT (F2_19) Nielegalna funkcja.

12 FLT (F2_3) Przepetnienie stosu rejestru.

13 FLT (F2_1) Przepetnienie stosu sytemowego.

14 FLT (F2_0) Niedopetnienie stosu systemowego.

15 Reserved /Zarezerwowane

03.08 ALARM WORD 1 (Stowo Alarmu 1)

Bit Nazwa Opis

0 START INHIBIT Opis mozliwych powodoéw alarmu i sposoby przeciwdziata-
nia, opisano w rozdziale “Identyfikacja i lokalizacja btedow”.

1 Reserved / Zarezerwowane

2 THERMISTOR Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby przeciwdzia-
fania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i lokalizacja

3 MOTOR TEMP bledéw’”.

4 ACS800 TEMP

5 ENCODER ERR

6 T MEAS ALM

7 ...11 | Reserved / Zarezerwowane

12 COMM MODULE Opis mozliwych powodoéw alarmu i sposoby przeciwdziata-
nia, opisano w rozdziale “Identyfikacja i lokalizacja btedow”

13 Reserved / Zarezerwowane

14 EARTH FAULT Opis mozliwych powodoéw alarmu i sposoby przeciwdziata-
nia, opisano w rozdziale “Identyfikacja i lokalizacja btedow”.

15 Reserved / Zarezerwowane
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03.09 ALARM WORD 2 (Stowo Alarmu 2 ).

Bit Nazwa Opis

0 Reserved / Zarezerwowane

1 UNDERLOAD Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

2,3 Reserved / Zarezerwowane

4 ENCODER Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

56 Reserved / Zarezerwowane

7 POWFAIL FILE (FFAO) Btad w odtworzeniu danych pliku POWERFAIL.DDF.

8 ALM (OS_17) Btad w odtworzeniu danych pliku POWERDOWN.DDF.

9 MOTOR STALL Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i

10 Al <MIN FUNC lokalizacja btedéw”.

1,12 Reserved / Zarezerwowane

13 PANEL LOSS Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

14,15 Reserved / Zarezerwowane
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03.13 AUXILIARY STATUS WORD 3 (Pomocnicze Stowo Statusu 3)

Bit Nazwa Opis

0 REVERSED Silnik wiruje w kierunku “Do tytu”.

1 EXT CTRL Wybrano sterowanie zewnetrzne.

2 REF 2 SEL Wybrano Zadawanie 2.

3 CONST SPEED Wybrano predko$¢ Statg (1...15) .

4 STARTED Naped odebrat polecenie Start.

5 USER 2 SEL Zatadowano Makro Uzytkownika 2.

6 OPEN BRAKE Jest aktywne polecenie Otworz Hamulec (OPEN BRAKE)
Patrz grupa parametrow 42 BRAKE CONTROL.

7 LOSS OF REF Nastapit zanik sygnatu zadawania.

8 STOP DI STATUS Stan wejécia blokady na karcie RMIO.

9 READY Gotowy do funkcjonowania: aktywny sygnat zezwolenia
na bieg, brak aktywnego btedu.

10 DATASET STATUS Zestaw danych nie zostat uaktualniony.

11 MACRO CHG Makro jest wtasnie zmieniane albo zapisywane.

12...15 Reserved / Zarezerwowane

03.14 AUXILIARY STATUS WORD 4 (Pomocnicze Stowo Statusu 4)

Bit

Nazwa

Opis

0

SPEED 1 LIM

Predko$¢ wyjsciowa przekroczyta warto$¢ graniczng
go6rng lub spadta ponizej wartosci granicznej dolnej limitu
nadzoru 1. Patrz grupa parametréw 32 SUPERVISION.

SPEED 2 LIM

Predko$¢ wyjsciowa przekroczyta wartos¢ graniczng
gorng lub spadta ponizej warto$ci granicznej dolnej limitu
nadzoru 2. Patrz grupa parametréw 32 SUPERVISION 32
SUPERVISION.

CURRENT LIM

Prad silnika przekroczyt warto$¢ graniczng gorna lub spadt
ponizej wartosci granicznej dolnej limitu nadzoru. Patrz
grupa parametrow 32 SUPERVISION.

REF 1 LIM

Sygnat zadawania 1 przekroczyt wartos¢ graniczng gérng
lub spadt ponizej wartosci granicznej dolnej limitu nadzoru.
Patrz grupa parametréw 32 SUPERVISION.

REF 2 LIM

Sygnat zadawania 2 przekroczyt wartos¢ graniczng gérng
lub spadt ponizej wartosci granicznej dolnej limitu nadzoru.
Patrz grupa parametréw 32 SUPERVISION.

TORQUE 1 LIM

Moment obrotowy silnika przekroczyt warto$¢ graniczng
gorng lub spadt ponizej wartosci granicznej dolnej limitu
nadzoru TORQUE1. Patrz grupa parametrow 32
SUPERVISION.
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Bit

Nazwa

Opis

TORQUE 2 LIM

Moment obrotowy silnika przekroczyt wartosé graniczng
gorng lub spadt ponizej wartosci granicznej dolnej limitu
nadzoru TORQUE2. Patrz grupa parametrow 32
SUPERVISION.

ACT 1LIM

Warto$¢ biezgca 1 sygnatu sterownika PID przekroczyta
wartos¢ graniczng gorng lub spadta ponizej wartosci
granicznej dolnej limitu nadzoru. Patrz grupa parametrow
32 SUPERVISION.

ACT 2 LIM

Warto$¢ biezaca 2 sygnatu sterownika PID przekroczyta
warto$¢ graniczng gorng lub spadta ponizej wartosci
granicznej dolnej limitu nadzoru. Patrz grupa parametrow
32 SUPERVISION.

ABOVE_LIMIT

1 = warto$¢ biezgca czestotliwosci lub predkosci jest
rowna lub wyzsza ustawiong warto$¢ graniczna limitu
nadzoru (par. 32.02).

0 = wartos¢ biezaca czestotliwosci lub predkosci jest w
granicach ustawionego limitu nadzoru.

15

10 ...

RESERVED / Zarezerwowane

03.15 FAULT WORD 4 (Stowo Btedu 4)

Bit Nazwa Opis

0 CHOKE OTEMP Btad modutu (w ukiadzie step-up).

1 MOTOR 1 TEMP Opis mozliwych powodoéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i

2 MOTOR 2 TEMP lokalizacja btedow”.

3 BRAKE ACKN

4 ...15 | RESERVED / Zarezerwowane
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03.16 ALARM WORD 4 (Stowo Alarmu 4)

Bit Nazwa Opis

0 FAN OTEMP Biad wentylatora modutu (w uktadzie step-up).

1 MOTOR 1 TEMP Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i

2 MOTOR 2 TEMP lokalizacja bledow”.

3 BRAKE ACKN

4 SLEEP MODE

5 MACRO CHANGING Makro Uzytkownika lub Aplikacyjne jest wtasnie zmieniane
albo zapisywane

6...15 | RESERVED / Zarezerwowane

03.17 FAULT WORD 5 (Stowo Bfedu 5)

Bit Nazwa Opis

0 BR BROKEN Opis mozliwych powodoéw btedu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i

1 BR WIRING lokalizacja btedow”.

2 BC SHORT CIR

3 BR OVERHEAT

4 BC OVERHEAT

5 IN CHOKE TEMP

6 PP OVERLOAD

7 INV DISABLED

8 TEMP DIF

9 POWERF INV xx/

POWERFAIL

10 INT CONFIG

11 USER L CURVE

12 RESERVED / Zarezerwowane

13 INV OVERTEMP Opis mozliwych powodéw btedu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

14...15 RESERVED / Zarezerwowane
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03.18 ALARM WORD 5 (Stowo Alarmu 5)

Opis

Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

Bit Nazwa

0 REPLACE FAN

1 SYNCRO SPEED
2 BR OVERHEAT
3 BC OVERHEAT
4 IN CHOKE TEMP
5 PP OVERLOAD
6 INV DISABLED

7 CUR UNBAL

8 INV CUR LIM

9 DC BUS LIM

10 MOT CUR LIM

11 MOT TORQ LIM
12 MOT POW LIM
13 USER L CURVE
14 RESERVED / Zarezerwowane
15 BATT FAILURE

Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

03.19 INT INIT FAULT (Wewnetrzny

btad poczatkowy)

Bit Nazwa Opis

0 AINT FAULT Nieprawidtowa wersja EPLD.

1 AINT FAULT Nieprawidtowa wersja karty AINT.

2 AINT FAULT Awaria oprzyrzadowania limitujgcego Du/dt
3 AINT FAULT Btad skalowania pomiaru pradu.

4 AINT FAULT Btad skalowania pomiaru napiecia.
5...15 | RESERVED / Zarezerwowane

Sygnat ten jest aktywny z kartg AINT.
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03.30 LIMIT WORD INV

Stowo LIMIT WORD INV zawiera informacje o btedach i alarmach ktére wystepuija,
kiedy nastgpi przekroczenie wartosci granicznych ustawionych dla pradu
wyjsciowego przemiennika czestotliwosci. Ustawiony limit prgdowy chroni
przemiennik w réznych przypadkach, np. w przypadku przecigzenia integratora, zbyt
wysokiej temperatury IGBT itd.

Bit Nazwa Opis

0 INTEGRAT 200 Limit pradu przy przecigzeniu integratora 200%. Model
temperaturowy nie jest aktywny*.

1 INTEGRAT 150 Limit prgdu przy przecigzeniu integratora 150%. Model
temperaturowy nie jest aktywny*.

2 INT LOW FREQ Limit pradu przy zbyt wysokiej temperaturze IGBT z niskg
czestotliwoscig wyjsciowg (<10 Hz). Model temperaturowy
nie jest aktywny*.

3 INTG PP TEMP Limit pradu przy zbyt wysokiej temperaturze IGBT. Model
temperaturowy nie jest aktywny*.

4 PP OVER TEMP Limit pradu przy zbyt wysokiej temperaturze IGBT. Model
temperaturowy jest aktywny.

5 PP OVERLOAD Limit pradu przy zbyt wysokiej temperaturze ztgcza IGBT
do obudowy. Model temperaturowy jest aktywny.

Jezeli temperatura ztgcza IGBT do obudowy nadal rosnie
mimo ograniczenia prgdu, ma miejsce alarm lub btad

PP OVERLOAD - patrz rozdziat “Identyfikacja i lokalizacja
btedow”.

6 INV POW LIM Ograniczenie prgdowe rowne ograniczeniu mocy
wyjsciowej inwertera.

7 INV TRIP CUR Ograniczenie pradu réwne wartosci granicznej zadziatania
zabezpieczenia przemiennika od zbyt wysokiego pradu

8 OVERLOAD CUR Ograniczenie maksymalnego pradu przecigzenia
przemiennika - patrz parametr 20.03.

9 CONT DC CUR Ograniczenie ciggtego pradu statego (DC).

10 CONT OUT CUR Ograniczenie ciggtego pradu wyjsciowego (lcont max)

11..15 RESERVED / Zarezerwowane

*Nie jest aktywne przy nastawach fabrycznych makro Factory (Fabryczne) dla ACS800.

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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03.31 ALARM WORD 6 (Stowo Alarmu 6)

Bit Nazwa Opis

0 INV OVERTEMP Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

1.2 RESERVED / Zarezerwowane

3 ENC CABLE Opis mozliwych powodéw alarmu i sposoby
przeciwdziatania, opisano w rozdziale “Identyfikacja i
lokalizacja btedow”.

12...15 | RESERVED / Zarezerwowane

03.32 EXT IO STATUS (Status zewnetrznych We/Wy)
Bit Nazwa Opis
0 EMSTOP MODULE Modut zatrzymania awaryjnego nie komunikuje sie z
ERROR oprogramowaniem napedu.

1 EMSTOP OFF2 CMD Wejscie cyfrowe DI1 modutu zatrzymania awaryjnego.
Patrz 03.02 MAIN STATUS WORD ( Gtéwne Stowo Stanu)
bit1 OFF2 CONTROL.

2 EMSTOP OFF3 CMD Wejscie cyfrowe DI2 modutu zatrzymania awaryjnego.
Patrz 03.02 MAIN STATUS WORD ( Gtéwne Stowo Stanu)
bit 2 OFF3 CONTROL.

3 FREE Wejscie cyfrowe DI3 modutu zatrzymania awaryjnego.

4 EMSTOP OFF3 STATUS Wyijscie przekaznikowe RO1 modutu zatrzymania
awaryjnego. Patrz 03.02 MAIN STATUS WORD ( Gtéwne
Stowo Stanu) bit5 OFF_3_STA. Bit odwr6cony.

5 EMSTOP TRIP STATUS Wyjscie przekaznikowe RO2 modutu zatrzymania
awaryjnego. Patrz 03.02 MAIN STATUS WORD ( Gtéwne
Stowo Stanu) bit3 TRIPPED.

6 STEPUP MODULE Modut zwiekszajgcy nie komunikuje sie z

ERROR oprogramowaniem napedu.
7 STEPUP CHOKE FLT Wejscie cyfrowe DI1 modutu zwiekszajgcego. Opis
CMD mozliwych powoddw alarmu i sposoby przeciwdziatania,
opisano w rozdziale “Identyfikacja i lokalizacja btedow :
<CROSSREF>CHOKE OTEMP (FF82)".

8 STEPUP FAN ALM CMD Wejscie cyfrowe DI2 modutu zwigkszajgcego. Opis
mozliwych powoddéw alarmu i sposoby przeciwdziatania,
opisano w rozdziale “Identyfikacja i lokalizacja bteddéw :
<CROSSREF>FAN OTEMP (FF83).

9 FREE Wejscie cyfrowe DI2 modutu zwiekszajgcego.

10 STEPUP MODULATING Wyjscie przekaznikowe RO1 modutu zwiekszajgcego.

STATUS Naped jest w trakcie modulaciji.

11 STEPUP TRIP STATUS Wyijscie przekaznikowe RO2 modutu zwiekszajgcego.
Patrz 03.02 MAIN STATUS WORD ( Gtéwne Stowo Stanu)
bit3 TRIPPED.

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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Bit

Nazwa Opis

12..15

RESERVED / Zarezerwowane

04.01 FAULTED INT INFO
Stowo FAULTED INT INFO zawiera informacje o miejscu wystgpienia btedow PPCC
LINK, OVERCURRENT, EARTH FAULT, SHORT CIRCUIT, ACS800 TEMP,

TEMP DIF oraz POWERF INV (patrz 03.05 FAULT WORD 1 ( Stowo Btedu 1), 03.06
FAULT WORD 2 (Stowo Btedu 2)., 03.17 FAULT WORD 5 (Stowo Btedu 5) oraz
rozdziat “Identyfikacja i lokalizacja btedow?”).

Bit Nazwa Opis

0 INT 1 FLT Btad karty INT1.
1 INT 2 FLT Btad karty INT2.
2 INT 3 FLT Btad karty INT3.
3 INT 4 FLT Btad karty INT4.
4 INT 5 FLT Btad karty INT5.
5 INT 6 FLT Btad karty INT6.
6 INT 7 FLT Btad karty INT7.
7 INT 8 FLT Btad karty INT8.
8 INT 9 FLT Btad karty INTO.
9 INT 10 FLT Btad karty INT10.
10 INT 11 FLT Btad karty INT11.
1 INT 12 FLT Biad karty INT12.
12..14 RESERVED / Zarezerwowane

15 PBU FLT Btad karty PBU.

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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* Wystepuje tylko przy réwnolegle taczonych przemiennikach.

Schemat blokowy przemiennika

LE

RMIO —INT |-

LE

|
U

| RMIO |Karta Wej/Wyj oraz sterowania silnikiem
@ Gorna gatgz IGBT INT Karta Interfejsu obwodow silnopradowych

PBU Jednostka rozgateznika tacza PPCS
J@S Dolna gataz IGBT

| w

enEd

Schemat Blokowy zespotu przemiennika (dwa do czterech réwnolegle potaczonych przemiennikéw)

PBU CH3
RMIO | — CH1 CH2

e — |

el
PenEd

I
&3

| — INT
T

et

&3
)
£

04.02 INT SC INFO

Stowo INT SC INFO zawiera informacje na temat lokalizacji btedu SHORT CIRCUIT
(zwarcie) (patrz 03.05 FAULT WORD 1 ( Stowo Btedu 1) oraz rozdziat “Identyfikacja
i lokalizacja btedow”).

Bit Nazwa Opis

0 U-PHSCU Zwarcie w fazie U, gorna gatgz mostka IGBT
1 U-PHSCL Zwarcie w fazie U, dolna gatgz mostka IGBT

2 V-PH SC U Zwarcie w fazie V, gorna gatgz mostka IGBT

3 V-PH SC L Zwarcie w fazie V, dolna gatgz mostka IGBT

4 W-PH SC U Zwarcie w fazie W, gorna gatgz mostka IGBT
5 W-PH SC L Zwarcie w fazie W, dolna gatagz mostka IGBT
6...15 Reserved

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjng
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Modut rozszerzen Wej/Wyj analogowych

Przeglad rozdziatu

W rozdziale tym opisano sposob wykorzystania modutu rozszerzen wejsc i wyjsé
analogowych RAIO-01 jako interfejsu do zadawania predkosci ACS800 przy
Standardowym Programie Aplikacyjnym.

Sterowanie predkoscia poprzez modut rozszerzen Wej/Wyj analogowych

Przedstawione sg dwa warianty:

* Bipolarne Wejscie w Podstawowej Regulacji Predkosci

* Bipolarne Wejscie w trybie sterowania z Joystick-a

Przedstawiono tu tylko uzycie bipolarnego wejscia (+ zakres sygnatow). Uzycie
unipolarnego wejscia odpowiada dla tego typu wejs¢ gdy:

+ dokonano nastaw opisanych ponizej, oraz

* komunikacja pomiedzy modutem rozszerzeh RAIO-01 a przemiennikiem jest
aktywowana parametrem 98.06.

Podstawowa kontrola
Upewnij sie, ze naped jest:
» zainstalowany i przekazany do eksploatacji, oraz
* zewnetrzne sygnaty startu i stopu zostaty podtgczone.
Upewnij sie, ze modut rozbudowujgcy RAIO-01:
* ma ustawione nastawy (patrz ponizej);
* jest zainstalowany oraz sygnat zadawania jest podtgczony do Al1;
» jest podtgczony do napedu.

Nastawy modutu rozszerzen Wej/Wyj analogowych oraz napedu

* Ustaw adres numeru wezta modutu na 5 (nie wymagane jezeli zamontowany w
gniezdzie rozszerzen przemiennika czestotliwosci).

+ Wybierz typ sygnatu dla wejscia Al1 modutu (przetgcznik).

* Wybierz tryb pracy (unipolarny/bipolarny) wejscia modutu (przetgcznik).

* Upewnij sie, Ze nastawy parametrow odpowiadajg trybowi pracy modutu
(parametry 98.13 i 98.14).

* Ustaw parametry napedu (patrz odpowiednia sekcja na kolejnych stronach).

Modut rozszerzen Wej/Wyj analogowych
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Nastawy parametrow: bipolarne wejscie w trybie podstawowej regulaciji
predkosci

Tabela ponizej zawiera liste parametrow majgcych wptyw na obstuge zadawania
predkosci poprzez bipolarne wejscie Al1 modutu rozszerzen (AlS przemiennika).

Parametr Nastawy
98.06 Al/O EXT MODULE RAIO-SLOT1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNC BIPO AI5

10.03 DIRECTION

FORWARD: REVERSE; REQUEST"

11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1
11.03 EXT REF1 SELECT AlS

11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.16 MINIMUM AI5 minAl5
13.17 MAXIMUM AI5 maxAl5
13.18 SCALE Al5 100%
13.20 INVERT AI5 NO

30.01 AI<MIN FUNCTION

2)

Rysunek ponizej przedstawia zadawanie predkosci odpowiadajgce bipolarnemu
wejsciu Al1 modutu rozszerzen.

Zakres pracy

Skalowane
maxZAD1 ' )
:10.03 KIERUNEK =
,DO PRZODU lub
. 'ZADANY ")
2 |
3 | ; i
o minZAD1 . !
S |
2
3 1 :
% -minZAD1 : T
S ‘ :
N |
,10.03 KIERUNEK =
‘DO TYLU lub
'ZADANY )
-skalowane : \L
maxZAD1
-maxAl5 -minAl5 minAlI5 maxAl5
Sygnat Wejscia Analogowego
minAlI5 = 13.16 MINIMUM AI5
maxAl5 = 13.17 MAXIMUM AI5
scaled maxREF1 = 13.18 SCALE AI5 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
minREF1 11.04 EXT REF1 MINIMUM

") Dla ujemnego zakresu predkosci przemiennik musi otrzymac oddzielne polecenie nawrotu.
2) Ustawiany gdy uzyta jest funkcja nadzoru utraty sygnatu analogowego.

Modut rozszerzenr Wej/Wyj analogowych
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Nastawy parametrow: bipolarne wejscie w trybie zadawania Joystick

Tabela ponizej zawiera liste parametréw majgcych wptyw na obstuge zadawania
predkosci poprzez bipolarne wejscie Al1 modutu rozszerzen (Al5 przemiennika).

Parametr Nastawy
98.06 Al/O EXT MODULE RAIO-SLOT1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNC BIPO Al5
10.03 DIRECTION FORWARD; REVERSE; REQUEST?
11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1

11.03 EXT REF1 SELECT AlI5/JOYST
11.04 EXT REF1 MINIMUM mIinREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.16 MINIMUM AI5 minAl5
13.17 MAXIMUM Al5 maxAl5
13.18 SCALE AI5 100%

13.20 INVERT Al5 NO

30.01 AI<MIN FUNCTION 2)

Rysunek ponizej przedstawia zadawanie predko$ci odpowiadajgce bipolarnemu
wejsciu Al1 modutu rozszerzen w trybie sterowania JOYSTICK.

Zakres pracy

skalowane . _ _ _ . _ ...
maksZAD1 : ! ! ! ?
‘ . 110.03 KIERUNEK =
| : DO PRZODU lub
— 1 ' ' ZADANY V)
(&) |
3
g ] |
§ minZAD1 ____ __ ! ) !
s .
Q2 , R ‘
<
s G —_——— e ——
-minZAD1 i i
% min. . ! ! T
& ‘ ‘
N | ‘
| 1 10.03 KIERUNEK =
1 ‘DO TYLU Iub
; ' ZADANY")
-skalowane - J " | $
maksZAD1 ¥~ T oo T ooy
-maksAl5 -minAl5 minAl5 maksAl5
Sygnat Wejscia Analogowego
minAl5 = 13.15 MINIMUM Al5
maxAl5 = 13.17 MAXIMUM Al5
scaled maxREF1 = 13.18 SCALE AI5 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM

) Pozwala na korzystanie z obu: dodatniego i ujemnego zakresu predkosci.
2) Ustawiany gdy uzyta jest funkcja nadzoru utraty sygnatu analogowego.

Modut rozszerzen Wej/Wyj analogowych
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Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry

Przeglad rozdziatu

Rozdziat ten zawiera liste sygnatow aktualnych i parametrow wraz z pewnymi
dodatkowymi informacjami. Doktadny opis znajduje sie w rozdziale "Sygnaty
aktualne i parametry”.

Wyrazenia i skroty

Wyrazenie Definicja

PB Adres parametru dla komunikacji szeregowej poprzez adapter
NPBA-12 Profibus.

FbEq Roéwnowaznik magistralowy: Skalowanie pomiedzy warto$cig
pokazywang na panelu i liczbg catkowitg uzywang w
komunikacji szeregowe;j.

Bezwzgledna Maksymalna Wartos¢ 20.08, lub 20.07 gdy bezwzgledna warto$¢ minimalnego
Czestotliwos¢ limitu jest wigksza od wartosci maksymalnego limitu.
w Dostep “Zapis” nie jest dozwolony podczas biegu silnika.

Adresy magistrali komunikacyjnej
Typy Rxxx modutéw adaptera (takie jak RPBA, RIBA, itd.): Patrz stosowny

podrecznik uzytkownika modutu adaptera magistrali komunikacyjne;j.
Moduty adaptera Nxxx (takie jak NPBA-12, NDNA-02, itd.)

Adapter NPBA-12 Profibus :

Wszystkie wersje:

* patrz kolumna PB w tabelach na dalszych stronach tego rozdziatu.

Wersja 1.5 lub pdzniejsza:

» patrz “Podrecznik instalacji i pierwszego uruchamiania adaptera NPBA-12
PROFIBUS” (NPBA-12 PROFIBUS Adapter Installation and Start-Up Guide, nr.
ident. 3BFE64341588, j. angielski).

Adapter NIBA-01 InterBus-S :

* xxyy - 100 + 12288 przeksztatcony w posta¢ szesnastkowa, gdzie xxyy = numer
parametru przemiennika czestotliwosci.
Przyktad: Numer indeksu dla parametru napedu 13.09 jest 1309 + 12288 =
13597 (postac dziesietna) = 351D (postacC szesnastkowa)

Adapter NMBP-01 ModbusPlus oraz adapter NMBA-01 Modbus :

* 4xxyy, gdzie xxyy = numer parametru napedu

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Sygnaly aktualne
Index|Nazwa Skrét FbEq Jednostka Zakres PB
01 |ACTUAL SIGNALS
(Sygnaty aktualne)
01.01|PROCESS VARIABLE |PROC VAR 1=1 Zgodnie z 1
parametrem 34.02
01.02|SPEED SPEED -20000 = -100% obr/min 2
20000 = 100%
maksymalnej
predkosci silnika
01.03|FREQUENCY FREQ -100=-1Hz 100 =1 |Hz 3
Hz
01.04|CURRENT CURRENT 10=1A A 4
01.05|TORQUE TORQUE -10000 =-100% % 5
10000 = 100%
Znamionowego
momentu silnika
01.06|POWER POWER -1000 = -100% % 6
1000 = 100%
Znamionowej mocy
silnika
01.07|DC BUS VOLTAGEV |DCBUSV 1=1V V 7
01.08 | MAINS VOLTAGE MAINS V 1=1V V 8
01.09|OUTPUT VOLTAGE OUT VOLT 1=1V \Y 9
01.10|ACS 800 TEMP ACS TEMP 1=1°C C 10
01.11 |EXTERNAL REF 1 EXT REF1 1 =1 obr/min obr/min 11
01.12|EXTERNAL REF 2 EXT REF2 0=0% 10000 = % 12
100% 1)
01.13|CTRL LOCATION CTRL LOC (1,2) LOCAL; (3) LOCAL; EXT1; EXT2|13
EXT1; (4) EXT2
01.14|OP HOUR COUNTER |OP HOURS 1=1h h 14
01.15|KILOWATT HOURS KW HOURS 1 =100 kWh kWh 15
(kilowatogodzina)
01.16|APPL BLOCK OUTPUT |APPL OUT 0=0% 10000 = % 16
100%
01.17|DI6-1 STATUS DI6-1 17
01.18|Al1 [V] Al1 [V] 1=0.001V Vv 18
01.19]AI2 [mA] Al2 [mA] 1=0.001 mA mA 19
01.20]Al3 [mA] Al3 [mA] 1=0.001 mA mA 20
01.21|RO3-1 STATUS RO3-1 21
01.22|A01 [mA] AO1 [mA] 1=0.001 mA mA 22
01.23|A02 [mA] AO2 [mA] 1=0.001 mA mA 23
01.24|ACTUAL VALUE 1 ACT VAL1 0=0% 10000 = % 24
100%
01.25|ACTUAL VALUE 2 ACT VAL2 0=0% 10000 = % 25
100%
01.26|CONTROL DEVIATION [CONT DEV -10000 = -100% % 26
10000 = 100%
01.27|APPLICATION MACRO |MACRO 1...7 Zgodnie z 27
parametrem 99.02
01.28 |[EXT AO1 [mA] EXT AO1 1=0.001 mA mA 28
01.29|EXT AO2 [mA] EXT AO2 1=0.001 mA mA 29
01.30(|PP 1 TEMP PP 1 TEM 1=1°C °C 30
01.31|PP 2 TEMP PP 2 TEM 1=1°C °C 31
01.32|PP 3 TEMP PP 3 TEM 1=1°C °C 32
01.33|PP 4 TEMP PP 4 TEM 1=1°C °C 33
01.34|ACTUAL VALUE ACT V 0 =0% 10000 = % 34
100%

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Index|Nazwa Skrot FbEq Jednostka Zakres PB
01.35|MOTOR 1 TEMP M 1 TEMP 1=1°C °C 35
01.36|MOTOR 2 TEMP M 2 TEMP 1=1°C °C 36
01.37|MOTOR TEMP EST MOTOR TE 1=1°C °C 37
01.38|Al5 [mA] Al5 [mA] 1=0.001 mA mA 38
01.39]Al6 [mA] Al6 [mA] 1=0.001 mA mA 39
01.40|DI7-12 STATUS DI7..12 1=1 40
01.41|EXT RO STATUS EXT RO 1=1 41
01.42|PROCESS SPEED REL|P SPEED 1=1 % 42
01.43|MOTOR RUN TIME MOTOR RUN TIME|{1 =10 h h 43
01.44|FAN ON-TIME FAN TIME 1=10h h 44
01.45|CTRL BOARD TEMP |CTRLBT 1=1°C °C 45
02.19|MOTOR MOTOR AC 1 =1 obr/min/s. obr/min/s 69
ACCELERATIO
02.20|USER CURRENT USER CUR 10=1% % 70
02 |ACTUAL SIGNALS
(Sygnaty aktualne)
02.01|SPEED REF 2 S REF 2 0 =0% 20000 = obr/min 51
02.02|SPEED REF 3 S REF 3 100% maksymalnej |obr/min 52
predkoéci silnika
02.09[TORQ REF 2 T REF 2 0=0% 10000 = % 59
02.10[TORQ REF 3 T REF 3 100% % 60
02.13|TORQ USED REF TUSEDR znamionowego % 63
momentu silnika
02.14|FLUX REF FLUX REF 0=0% 10000 = % 64
100%
02.17|SPEED ESTIMATED |SPEED ES 0=0% 20000 = obr/min 67
02.18|SPEED MEASURED |SPEED ME 100% maksymalnej |obr/min 68
predkosci silnika
03 |ACTUAL SIGNALS 2)
(Sygnaty aktualne
03.01|MAIN CTRL WORD MAIN CW 0 ... 65535 (Dziesiet.)|76
03.02|MAIN STATUS WORD |MAIN SW 0 ... 65535 (Dziesiet.)|77
03.03|AUX STATUS WORD  |AUX SW 0 ... 65535 (Dziesiet.)|78
03.04 |LIMIT WORD 1 LIMIT W1 0 ... 65535 (Dziesiet.)|79
03.05|FAULT WORD 1 FAULT W1 0 ... 65535 (Dziesiet.)|80
03.06 [FAULT WORD 2 FAULT W2 0 ... 65535 (Dziesiet.)[81
03.07 |[SYSTEM FAULT SYS FLT 0 ... 65535 (Dziesiet.)[82
03.08|ALARM WORD 1 ALARM W1 0 ... 65535 (Dziesiet.)|83
03.09|ALARM WORD 2 ALARM W2 0 ... 65535 (Dziesiet.)|84
03.11 |[FOLLOWER MCW FOLL MCW 0 ... 65535 (Dziesiet.)|86
03.12|INT FAULT INFO INT FAUL 0 ... 65535 (Dziesiet.)|87
03.13|AUX STATUS WORD 3 |AUX SW 3 0 ... 65535 (Dziesiet.)[88
03.14|AUX STATUS WORD 4 |AUX SW 4 0 ... 65535 (Dziesiet.)|89
03.15|FAULT WORD 4 FAULT W4 0 ... 65535 (Dziesiget.)90
03.16|/ALARM WORD 4 ALARM W4 0 ... 65535 (Dziesiet.)|91
03.17|FAULT WORD 5 FAULT W5 0 ... 65535 (Dziesiet.)[92
03.18|ALARM WORD 5 ALARM W5 0 ... 65535 (Dziesiet.)[93
03.19|INT INIT FAULT INT INIT 0 ... 65535 (Dziesiet.)|94
03.20|LATEST FAULT LAST FLT 0 ... 65535 (Dziesiet.)|95
03.21|2.LATEST FAULT 2.FAULT 0 ... 65535 (Dziesiet.)|96
03.22|3.LATEST FAULT 3.FAULT 0 ... 65535 (Dziesiet.)|97
03.23|4.LATEST FAULT 4 FAULT 0 ... 65535 (Dziesiet.)[98
03.24|5.LATEST FAULT 5.FAULT 0 ... 65535 (Dziesiet.)|99
03.25|LATEST WARNING LAST WRN 0 ... 65535 (Dziesiet.)|100
03.26|2.LATEST WARNING |2.WARN 0 ... 65535 (Dziesiet.)
03.27|3.LATEST WARNING |3.WARN 0 ... 65535 (Dziesiet.)
03.28|4.LATEST WARNING |4.WARN 0 ... 65535 (Dziesiet.)
03.29|5.LATEST WARNING |5.WARN 0 ... 65535 (Dziesiet.)

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Index|Nazwa Skrot FbEq Jednostka Zakres PB
03.30|LIMIT WORD INV LIMIT WO 0 ... 65535 (Dziesiet.)|-
03.31|ALARM WORD 6 ALARM W6 0 ... 65535 (Dziesiet.)|-
03.32|EXT 10 STATUS EIO ST - - 0 ... 65535 (Dziesiet.)|-
04 |ACTUAL SIGNALS

(Sygnaty aktualne)
04.01|FAULTED INT INFO FLTD INT 0...65535 (Dziesiet.)
04.02|INT SC INFO INT SC 0...65535 (Dziesiet.)
09 |ACTUAL SIGNALS

(Sygnaty aktualne)
09.01|Al1 SCALED Al1 SCAL 20000=10V 0 ... 20000 -
09.02|Al2 SCALED Al2 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.03|AI3 SCALED Al3 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.04|Al5 SCALED Al5 SCAL 20000 = 20 mA 0 ... 20000 -
09.05|Al6 SCALED Al6 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.06 DS MCW DS MCW 0 ... 65535 (Dziesiet.) 0 ... 65535 (Dziesiet.)|-
09.07 |MASTER REF1 M REF1 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.08|MASTER REF2 M REF2 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.09|AUX DS VAL1 AUX DSV1 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.10|AUX DS VAL2 AUX DSV2 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.11|AUX DS VAL3 AUX DSV3 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.12|LCU ACT SIGNAL1 LCU ACT1 1=1 - -
09.13|LCU ACT SIGNAL2 LCU ACT2 1=1 - -

1) Procent maks. predkosci silnika / momentu znamionowego / maks. zadawania procesu (zaleznie od
wybranej makroaplikacji ACS800).

2) Zawarto$¢ tych stow danych sg opisane szczegdtowo w rozdziale “Sterowanie poprzez magistrale
komunikacyjng”. Opis zawartosci Sygnatu Biezgcego 3.11, patrz “Podrecznik dla aplikacyjny
Nadrzedny/Podrzedny” [Master/Follower Application Guide (nr. ident. 3AFE64590430, j. angielski)].

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Parametry
Index|Nazwa / Wyboér FACTORY HAND/AUTO PID-CTRL T-CTRL SEQ CTRL |[PB
(Fabryka) (Recz/Aut.) (Reg. PID) |(Reg. momentu)| (Ster. sekw.)

10 |START/STOP/DIR

(Start/Stop/Kierunek)
10.01 |[EXT1 STRT/STP/DIR DI1,2 DI1,2 DI1 DI1,2 DI1,2 101

(DI1P,DI2P)

10.02 |[EXT2 STRT/STP/DIR NOT SEL DI6,5 DI6 DI1,2 NOT SEL 102
10.03 |REF DIRECTION FORWARD REQUEST FORWARD REQUEST REQUEST 103
10.04 |[EXT 1 STRT PTR 0 0 0 0 104
10.05|EXT 2 STRT PTR 0 0 0 0 0 105
10.06|JOG SPEED SELECT NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 106
10.07 [NET CONTROL 0 0 0 0 0 107
10.08 NET REFERENCE 0 0 0 0 0 108
11 REFERENCE SELECT

(Wybor zadawania)
11.01 |KEYPAD REF SEL REF1 (obr/min) [REF1 (obr/min) |REF1 (obr/min) [REF1 (obr/min) |REF1 (obr/min) [126
11.02 [EXT1/EXT2 SELECT EXT1 DI3 DI3 DI3 EXT1 127
11.03 [EXT REF1 SELECT Al1 Al1 Al1 Al1 Al1 128
11.04 [EXT REF1 MINIMUM 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 129
11.05 [EXT REF1 MAXIMUM 1500 obr/min  |1500 obr/min  |1500 obr/min 1500 obr/min 1500 obr/min  |130
11.06 [EXT REF2 SELECT KEYPAD Al2 Al1 Al2 Al1 131
11.07 [EXT REF2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0% 132
11.08 [EXT REF2 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 133
11.09 [EXT 1/2 SEL PTR 0 0 0 0 0 134
11.10 |[EXT 1 REF PTR 0 0 0 0 0 135
11.11 |[EXT 2 REF PTR 0 0 0 0 0 136
12 |CONSTANT SPEEDS

(Predkosci state)
12.01|CONST SPEED SEL DI5,6 DI4(SPEED4) |DI4(SPEED4) |DI4(SPEED4) |DI4,5,6 151
12.02|CONST SPEED 1 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 152
12.03|CONST SPEED 2 600 obr/min 600 obr/min 600 obr/min 600 obr/min 600 obr/min 153
12.04 |CONST SPEED 3 900 obr/min 900 obr/min 900 obr/min 900 obr/min 900 obr/min 154
12.05|CONST SPEED 4 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 300 obr/min 1200 obr/min  [155
12.06 |[CONST SPEED 5 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 1500 obr/min {156
12.07 |CONST SPEED 6 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 2400 obr/min  |157
12.08 |CONST SPEED 7 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 3000 obr/min {158
12.09|CONST SPEED 8 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 159
12.10|CONST SPEED 9 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 160
12.11 |CONST SPEED 10 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 161
12.12|CONST SPEED 11 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 162
12.13|CONST SPEED 12 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 163
12.14|CONST SPEED 13 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 164
12.15|CONST SPEED 14 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 165
12.16 |CONST SPEED 15 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 166
13 |ANALOGUE INPUTS

(Wejscia analogowe)
13.01 [MINIMUM Al1 oV oV oV oV ov 176
13.02 [ MAXIMUM Al1 10V 10V 10V 10V 10V 177
13.03|SCALE Al1 100% 100% 100% 100% 100% 178
13.04 |FILTER A1 0.10 s 0.10s 0.10 s 0.10s 0.10 s 179
13.05|INVERT Al1 NO NO NO NO NO 180
13.06 [MINIMUM Al2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 181
13.07 MAXIMUM Al2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 182
13.08|SCALE Al2 100% 100% 100% 100% 100% 183
13.09FILTER AI2 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10 s 184
13.10|INVERT Al2 NO NO NO NO NO 185
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13.11 [MINIMUM AI3 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 186
13.12|MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 187
13.13|SCALE AI3 100% 100% 100% 100% 100% 188
13.14|FILTER AI3 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10's 189
13.15|INVERT AI3 NO NO NO NO NO 190
13.16 [MINIMUM Al5 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 191
13.17 |MAXIMUM AI5 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 192
13.18|SCALE AI5 100% 100% 100% 100% 100% 193
13.19|FILTER Al5 0.10's 0.10s 0.10s 0.10s 0.10's 194
13.20|INVERT Al5 NO NO NO NO NO 195
13.21|MINIMUM Al6 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 196
13.22|MAXIMUM Al6 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 197
13.23|SCALE Al6 100% 100% 100% 100% 100% 198
13.24|FILTER Al6 0.10's 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 199
13.25[INVERT Al6 NO NO NO NO NO 200
14  |[RELAY OUTPUTS

(Wyjscia przekaznikowe)
14.01|RELAY RO1 OUTPUT READY READY READY READY READY 201
14.02|RELAY RO2 OUTPUT RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING 202
14.03 [RELAY RO3 OUTPUT FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) 203
14.04[RO1 TON DELAY 0.0s 00s 00s 00s 00s 204
14.05|RO1 TOFF DELAY 00s 00s 0.0s 00s 00s 205
14.06|RO2 TON DELAY 00s 00s 0.0s 00s 00s 206
14.07|RO2 TOFF DELAY 00s 0.0s 0.0s 00s 00s 207
14.08 [RO3 TON DELAY 00s 00s 0.0s 00s 00s 208
14.09 [RO3 TOFF DELAY 0.0s 0.0s 0.0s 00s 00s 209
14.10|DIO MOD1 RO1 READY READY READY READY READY 210
14.11|DIO MOD1 RO2 RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING 211
14.12|DIO MOD2 RO1 FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 212
14.13|DIO MOD2 RO2 WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING 213
14.14|DIO MOD3 RO1 REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL 214
14.15|DIO MOD3 RO2 AT SPEED AT SPEED AT SPEED AT SPEED AT SPEED 215
14.16|RO PTR1 0 0 0 0 0 216
14.17|RO PTR2 0 0 0 0 0 217
14.18 RO PTR3 0 0 0 0 0 218
14.19 RO PTR4 0 0 0 0 0 219
14.20|RO PTR5 0 0 0 0 0 220
14.21|RO PTR6 0 0 0 0 0 221
14.22|RO PTR7 0 0 0 0 0 222
14.23|RO PTR8 0 0 0 0 0 223
14.24|RO PTR9 0 0 0 0 0 224
15 |ANALOGUE OUTPUTS

(Wyjscia analogowe)
15.01|ANALOGUE OUTPUT1 |SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED 226
15.02INVERT AO1 NO NO NO NO NO 227
15.03 [MINIMUM AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 228
15.04 [FILTER AO1 0.10's 0.10's 0.10s 0.10s 0.10s 229
15.05|SCALE AO1 100% 100% 100% 100% 100% 230
15.06 /ANALOGUE OUTPUT2 |CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT 231
15.07 |INVERT AO2 NO NO NO NO NO 232
15.08 [MINIMUM AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 233
15.09|FILTER AO2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 234
15.10|SCALE AO2 100% 100% 100% 100% 100% 235
15.11|AO1 PTR 0 0 0 0 0 236
15.12|A02 PTR 0 0 0 0 0 237
16 [SYS CTRL INPUTS

(Wejscia sterow. systemu)
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16.01 [RUN ENABLE YES YES DI5 DI6 YES 251
16.02 | PARAMETER LOCK OPEN OPEN OPEN OPEN OPEN 252
16.03 |PASS CODE 0 0 0 0 0 253
16.04 |FAULT RESET SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 254
16.05|USER MACRO IO CHG |NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 255
16.06|LOCAL LOCK OFF OFF OFF OFF OFF 256
16.07 |PARAMETER SAVE DONE DONE DONE DONE DONE 257
16.08 RUN ENA PTR 0 0 0 0 0 258
16.09 |CTRL BOARD SUPPLY |INTERNAL 24V [INTERNAL 24V [INTERNAL 24V |INTERNAL 24V [INTERNAL 24V |259
16.10|ASSIST SEL ON ON ON ON ON 260
16.11 [FAULT RESET PTR 0 0 0 0 0 261
20 |LIMITS

(Limity)
20.01 [MINIMUM SPEED (wyliczona) (wyliczona) (wyliczona) (wyliczona) (wyliczona) 351
20.02|MAXIMUM SPEED (wyliczona) (wyliczona) (wyliczona) (wyliczona) (wyliczona) 352
20.03|MAXIMUM CURRENT odpowiedni odpowiedni do [odpowiedni do |odpowiedni odpowiedni do (353

do typu typu typu do typu typu
20.04|TORQ MAX LIM1 300% 300% 300% 300% 300% 354
20.05|OVERVOLTAGE CTRL |ON ON ON ON ON 355
20.06 {UNDERVOLTAGE CTRL |ON ON ON ON ON 356
20.07 |MINIMUM FREQ -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz 357
20.08 MAXIMUM FREQ 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 358
20.11|P MOTORING LIM 300% 300% 300% 300% 300% 361
20.12|P GENERATING LIM -300% -300% -300% -300% -300% 362
20.13|MIN TORQ SEL NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX 363
TORQ TORQ TORQ TORQ TORQ

20.14|MAX TORQ SEL MAX LIM1 MAX LIM1 MAX LIM1 MAX LIM1 MAX LIM1 364
20.15|TORQ MIN LIM1 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 365
20.16|TORQ MIN LIM2 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 366
20.17|TORQ MAX LIM2 300.0% 300.0% 300.0% 300.0% 300.0% 367
20.18|TORQ MIN PTR 0 0 0 0 0 368
20.19|TORQ MAX PTR 0 0 0 0 0 369
20.20|MIN Al SCALE 0% 0% 0% 0% 0% 370
20.21|MAX Al SCALE 300% 300% 300% 300% 300% 371
21 |START/STOP

(Start/Stop)
21.01|START FUNCTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO 376
21.02|CONST MAGN TIME 500.0 ms 500.0 ms 500.0 ms 500.0 ms 500.0 ms 377
21.03|STOP FUNCTION COAST COAST COAST COAST RAMP 378
21.04|DC HOLD NO NO NO NO NO 379
21.05|DC HOLD SPEED 5 obr/min 5 obr/min 5 obr/min 5 obr/min 5 obr/min 380
21.06|DC HOLD CURR 30% 30% 30% 30% 30% 381
21.07|RUN ENABLE FUNC COAST STOP [COAST STOP |COAST STOP |COAST STOP |COAST STOP |382
21.08|SCALAR FLY START NO NO NO NO NO 383
21.09|START INTRL FUNC OFF2 STOP  |OFF2 STOP  |OFF2 STOP OFF2 STOP OFF2 STOP  |384
21.10|ZERO SPEED DELAY 05s 0.5s 05s 05s 05s 385
22 |ACCEL/DECEL

(Przyspiesz. / Hamow.)
22.01|ACC/DEC SEL Dl4 ACC/DEC 1 ACC/DEC 1 DI5 DI3 401
22.02|ACCEL TIME 1 3.00 s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 402
22.03|DECEL TIME 1 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 403
22.04|ACCEL TIME 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 404
22.05|DECEL TIME 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 405
22.06|/ACC/DEC RAMP SHPE |0.00 s 0.00 s 0.00 s 0.00 s 0.00 s 406
22.07|EM STOP RAMP TIME  |3.00 s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00 s 407
22.08|/ACC PTR 0 0 0 0 0 408
22.09|DEC PTR 0 0 0 0 0 409
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23 |SPEED CTRL

(Regulacja predkosci)
23.01|GAIN 10 10 10 10 10 426
23.02|INTEGRATION TIME 250s 250s 250s 250s 250s 427
23.03|DERIVATION TIME 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms 428
23.04|ACC COMPENSATION |0.00 s 0.00s 0.00s 0.00s 0.12s 429
23.05|SLIP GAIN 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 430
23.06 |/AUTOTUNE RUN NO NO NO NO NO 431
23.07 [SP ACT FILT TIME 8 ms 8 ms 8 ms 8 ms 8 ms 432
24 [TORQUE CTRL

(Regulacja momentu)
24.01|TORQ RAMP UP 0.00s 451
24.02|TORQ RAMP DOWN 0.00s 452
25 |CRITICAL SPEEDS

(Predkosci krytyczne)
25.01|CRIT SPEED SELECT  |OFF OFF OFF OFF OFF 476
25.02|CRIT SPEED 1 LOW 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 477
25.03|CRIT SPEED 1 HIGH 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 478
25.04 |CRIT SPEED 2 LOW 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 479
25.05|CRIT SPEED 2 HIGH 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 480
25.06 |CRIT SPEED 3 LOW 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 481
25.07 |CRIT SPEED 3 HIGH 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 482
26 |MOTOR CONTROL

(Sterowanie silnikiem)
26.01|FLUX OPTIMIZATION NO NO NO NO NO 501
26.02|FLUX BRAKING YES YES YES YES YES 502
26.03|IR COMPENSATION 0% 0% 0% 0% 0% 503
26.05|HEX FIELD WEAKEN NO NO NO NO NO 504
26.06 |FLUX REF PTR 0 0 0 0 0 506
26.07 |FLYSTART CUR REF [%] [60% 60% 60% 60% 60% 507
26.08|FLYSTART INIT DLY 25 25 25 25 25 508
26.09|FS METHOD ON ON ON ON ON 509
26.10|RS20 [mOhm] (Ust. w Biegu  |(Ust. w Biegu |(Ust. w Biegu  |(Ust. w Biegu (Ust. w Biegu 510

Ildentyfikac.) |lldentyfikac.) |lldentyfikac.) Ildentyfikac.) Ildentyfikac.)

27 |BRAKE CHOPPER

(Czoper hamowania)
27.01|BRAKE CHOPPER CTL |OFF OFF OFF OFF OFF
27.02|BR OVERLOAD FUNC |NO NO NO NO NO
27.03|BR RESISTANCE
27.04 BR THERM TCONST Os Os Os Os O0s
27.05|MAX CONT BR POWER |0 kW 0 kw 0 kW 0 kw 0 kw
27.06|BC CTRL MODE AS GENERATOR |AS GENERATOR |AS GENERATOR [AS GENERATOR |AS GENERATOR
30 |[FAULT FUNCTIONS

(Funkcje btedu)
30.01|AI<MIN FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 601
30.02|PANEL LOSS FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 602
30.03 |[EXTERNAL FAULT NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 603
30.04MOTOR THERM PROT |NO NO NO NO NO 604
30.05|MOT THERM P MODE |DTC/USER DTC/USER DTC/USER DTC/USER DTC/USER 605

MODE MODE MODE MODE MODE

30.06 MOTOR THERM TIME (wyliczony) (wyliczony) (wyliczony) (wyliczony) (wyliczony) 606
30.07|[MOTOR LOAD CURVE {100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 607
30.08|ZERO SPEED LOAD 74.0% 74.0% 74.0% 74.0% 74.0% 608
30.09 | BREAK POINT 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 609
30.10[STALL FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 610
30.11 [STALL FREQ HI 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 611
30.12|STALL TIME 20.00 s 20.00 s 20.00 s 20.00 s 20.00 s 612
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30.13|UNDERLOAD FUNC NO NO NO NO NO 613
30.14|UNDERLOAD TIME 600.0 s 600.0 s 600.0 s 600.0 s 600.0 s 614
30.15|UNDERLOAD CURVE 1 1 1 1 1 615
30.16|MOTOR PHASE LOSS |[NO NO NO NO NO 616
30.17|EARTH FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 617
30.18|COMM FLT FUNC FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 618
30.19|MAIN REF DS T-OUT 3.00s 3.00 s 3.00s 3.00 s 3.00's 619
30.20|{COMM FLT RO/AO ZERO ZERO ZERO ZERO ZERO 620
30.21|AUX DS T-OUT 3.0s 3.0s 30s 3.0s 3.0s 621
30.22{I0 CONFIG FUNC WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING 622
30.23|LIMIT WARNING 0 0 0 0 0 623
31 |AUTOMATIC RESET

(Automatyczne resetow.)
31.01|NUMBER OF TRIALS 0 0 0 0 0 626
31.02|TRIAL TIME 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 627
31.03|DELAY TIME 00s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 628
31.04|OVERCURRENT NO NO NO NO NO 629
31.05|OVERVOLTAGE NO NO NO NO NO 630
31.06|UNDERVOLTAGE NO NO NO NO 631
31.07|Al SIGNAL<MIN NO NO NO NO NO 632
31.08|LINE CONV NO NO NO NO NO 633
32 |SUPERVISION

(Nadzor)
32.01|SPEED1 FUNCTION NO NO NO NO NO 651
32.02|SPEED1 LIMIT 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 652
32.03|SPEED2 FUNCTION NO NO NO NO NO 653
32.04|SPEED2 LIMIT 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 654
32.05|CURRENT FUNCTION [NO NO NO NO NO 655
32.06|CURRENT LIMIT 0 0 0 0 0 656
32.07|TORQUE 1 FUNCTION |[NO NO NO NO NO 657
32.08|TORQUE 1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 658
32.09|TORQUE 2 FUNCTION [NO NO NO NO NO 659
32.10|TORQUE 2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 660
32.11|REF1 FUNCTION NO NO NO NO NO 661
32.12|REF1 LIMIT 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 0 obr/min 662
32.13|REF2 FUNCTION NO NO NO NO NO 663
32.14|REF2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 664
32.15|ACT1 FUNCTION NO NO NO NO NO 665
32.16|ACT1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 666
32.17|ACT2 FUNCTION NO NO NO NO NO 667
32.18|ACT2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 668
33 |INFORMATION

(Informacje)
33.01|SOFTWARE VERSION |(Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja) 676
33.02|APPL SW VERSION (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja) (Wersja) 677
33.03|TEST DATE (Data) (Data) (Data) (Data) (Data) 678
33.04 BOARD TYPE (Typ ptyty (Typ ptyty (Typ ptyty (Typ ptyty (Typ ptyty 679

sterowania) sterowania) sterowania) sterowania) sterowania)

34 |PROCESS VARIABLE

(Zmienne procesowe)
34.01|SCALE 100 100 100 100 100 701
34.02|P VAR UNIT % % % % % 702
34.03|SELECT P VAR 142 142 142 142 142 703
34.04|MOTOR SP FILT TIM 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 704
34.05[TORQ ACT FILT TIM 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 705
34.06|RESET RUN TIME NO NO NO NO NO 706
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35 MOT TEMP MEAS

(Pomiar temp. silnika)
35.01|MOT 1 TEMP Al1 SEL NOTINUSE |NOTINUSE |NOT IN USE NOT IN USE NOTIN USE |726
35.02|MOT 1 TEMP ALM L 110 110 110 110 110 727
35.03|MOT 1 TEMP FLT L 130 130 130 130 130 728
35.04|MOT 2 TEMP AI2 SEL NOTINUSE |NOTINUSE |NOTIN USE NOT IN USE NOT IN USE |729
35.05|MOT 2 TEMP ALM L 110 110 110 110 110 730
35.06|MOT 2 TEMP FLT L 130 130 130 130 130 731
35.07|MOT MOD COMPENSAT |YES YES YES YES YES 732
40 PID CONTROL

(Regulacja PID)
40.01|PID GAIN 1 1 1 1 1 851
40.02|PID INTEG TIME 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 852
40.03|PID DERIV TIME 0.00 s 0.00s 0.00s 0.00 s 0.00 s 853
40.04 |PID DERIV FILTER 1.00 s 1.00 s 1.00s 1.00 s 1.00 s 854
40.05|[ERROR VALUE INV NO NO NO NO NO 855
40.06 ACTUAL VALUE SEL ACT1 ACT1 ACT1 ACT1 ACT1 856
40.07 |ACTUAL1 INPUT SEL Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 857
40.08 ACTUALZ2 INPUT SEL Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 858
40.09|ACT1 MINIMUM 0 0 0 0 0 859
40.10|ACT1 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 860
40.11 |ACT2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0% 861
40.12|ACT2 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 862
40.13|PID INTEGRATION ON ON ON ON ON 863
40.14|TRIM MODE OFF OFF OFF OFF 864
40.15|TRIM REF SEL Al1 Al1 Al1 Al1 865
40.16 | TRIM REFERENCE 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 866
40.17 |TRIM RANGE ADJUST  [100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 867
40.18|TRIM SELECTION SPEED TRIM 868
40.19|ACTUAL FILT TIME 0.04 s 0.04 s 0.04 s 0.04 s 0.04 s 869
40.20|SLEEP SELECTION niewidoczne niewidoczne OFF niewidoczne niewidoczne 870
40.21|SLEEP LEVEL niewidoczne niewidoczne 0.0 obr/min niewidoczne niewidoczne 871
40.22|SLEEP DELAY niewidoczne niewidoczne 0.0s niewidoczne niewidoczne 872
40.23|WAKE UP LEVEL niewidoczne niewidoczne 0% niewidoczne niewidoczne 873
40.24|WAKE UP DELAY niewidoczne niewidoczne 0.0s niewidoczne niewidoczne 874
40.25|ACTUAL1 PTR 0 0 0 0 0 875
40.26 |PID MINIMUM -100.0% -100.0% -100.0% -100.0% -100.0% 876
40.27 |PID MAXIMUM 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 877
40.28 | TRIM REF PTR 0 0 0 0 0 -
42 BRAKE CONTROL

(Sterowanie hamulcem)
42.01|BRAKE CTRL OFF OFF OFF OFF OFF -
42.02|BRAKE ACKNOWLEDGE |OFF OFF OFF OFF OFF -
42.03|BRAKE OPEN DELAY 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s -
42.04|BRAKE CLOSE DELAY |[0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s -
42.05|ABS BRAKE CLS SPD 10 obr/min 10 obr/min 10 obr/min 10 obr/min 10 obr/min -
42.06  BRAKE FAULT FUNC FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT -
42.07|START TORQ REF SEL [NO NO NO NO NO -
42.08|START TORQ REF 0% 0% 0% 0% 0% -
42.09|EXTEND RUN T 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s -
42.10|LOW REF BRK HOLD 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s -
50 ENCODER MODULE

(Modut enkodera)
50.01|PULSE NR 2048 2048 2048 2048 2048 1001
50.02|SPEED MEAS MODE A--B-- A--B-- A--B -- A--B-- A---B --- 1002
50.03|ENCODER FAULT WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING 1003
50.04 |[ENCODER DELAY 1000 1000 1000 1000 1000 1004
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50.05|ENCODER DDCS CHANNEL 1 CHANNEL 1 CHANNEL 1 CHANNEL 1 CHANNEL 1 1005

CHANNEL
50.06 |SPEED FB SEL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL 1006
50.07|ENC CABLE CHECK NO NO NO NO NO 1007
51 COMM MOD DATA 1026

(Typ danych komunikac.)
52 |STANDARD MODBUS
52.01|STATION NUMBER 1 1 1 1 1 1051
52.02|BAUDRATE 9600 9600 9600 9600 9600 1052
52.03|PARITY OoDD OoDD OoDD OoDD OoDD 1053
60 MASTER/FOLLOWER

(Nadrzedny/Podrzedny)
60.01|MASTER LINK MODE NOTINUSE |NOTINUSE |NOTIN USE NOT IN USE NOTINUSE |1195
60.02|TORQUE SELECTOR niewidoczne niewidoczne niewidoczne TORQUE niewidoczne 1196
60.03|WINDOW SEL ON niewidoczne niewidoczne niewidoczne NO niewidoczne 1167
60.04 |WINDOW WIDTH POS niewidoczne niewidoczne niewidoczne 0 niewidoczne 1198
60.05|WINDOW WIDTH NEG |niewidoczne niewidoczne niewidoczne 0 niewidoczne 1199
60.06|DROOP RATE 0 0 0 0 0 1200
60.07|MASTER SIGNAL 2 202 202 202 202 202 1201
60.08|MASTER SIGNAL 3 213 213 213 213 213 1202
70 DDCS CONTROL

(Sterowanie DDCS)
70.01|CHANNEL 0 ADDR 1 1 1 1 1 1375
70.02|CHANNEL 3 ADDR 1 1 1 1 1 1376
70.03|CH1 BAUDRATE 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 1377
70.04|CHO DDCS HW CONN RING RING RING RING RING 1378
70.05| CH2 HW CONNECTION |RING RING RING RING RING
72 USER LOAD CURVE
72.01|OVERLOAD FUNC NO NO NO NO NO 1411
72.02|LOAD CURRENT 1 500 500 500 500 500 1412
72.03|LOAD CURRENT 2 500 500 500 500 500 1413
72.04|LOAD CURRENT 3 500 500 500 500 500 1414
72.05|LOAD CURRENT 4 500 500 500 500 500 1415
72.06|LOAD CURRENT 5 500 500 500 500 500 1416
72.07|LOAD CURRENT 6 500 500 500 500 500 1417
72.08|LOAD CURRENT 7 500 500 500 500 500 1418
72.09|LOAD CURRENT 8 500 500 500 500 500 1419
72.10|LOAD FREQ 1 0 0 0 0 0 1420
72.11 |LOAD FREQ 2 0 0 0 0 0 1421
72.12|LOAD FREQ 3 0 0 0 0 0 1422
72.13|LOAD FREQ 4 0 0 0 0 0 1423
72.14|LOAD FREQ 5 0 0 0 0 0 1424
72.15|LOAD FREQ 6 0 0 0 0 0 1425
72.16|LOAD FREQ 7 0 0 0 0 0 1426
72.17|LOAD FREQ 8 0 0 0 0 0 1427
72.18|LOAD CURRENT LIMIT |800 800 800 800 800 1428
72.19|LOAD THERMAL TIME |0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
72.20|LOAD COOLING TIME |0 0 0 0 0
83 |ADAPT PROG CTRL

(Sterowanie Programem

Adaptacyjnym)
83.01|ADAPT PROG CMD EDIT EDIT EDIT EDIT EDIT 1609
83.02|EDIT COMMAND NO NO NO NO NO 1610
83.03|EDIT BLOCK 0 0 0 0 0 1611
83.04|TIMELEVEL SEL 100ms 100ms 100ms 100ms 100ms 1612
83.05|PASSCODE 0 0 0 0 0 1613

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Index|Nazwa / Wybor FACTORY HAND/AUTO PID-CTRL T-CTRL SEQCTRL |PB
(Fabryka) (Recz/Aut.) (Reg. PID) |(Reg. momentu)| (Ster. sekw.)

84 |ADAPTIVE PROGRAM

(Program Adaptacyjny)
84.01|STATUS 1628
84.02|FAULTED PAR 1629
84.05|BLOCK1 NO NO NO NO NO 1630
84.06|INPUT1 0 0 0 0 0 1631
84.07|INPUT2 0 0 0 0 0 1632
84.08|INPUT3 0 0 0 0 0 1633
84.09|OUTPUT 0 0 0 0 0 1634

1644

84.79|OUTPUT 0 0 0 0 0 -
85 |USER CONSTANTS

(State uzytkownika)
85.01|CONSTANT1 0 0 0 0 0 1645
85.02|CONSTANT?2 0 0 0 0 0 1646
85.03|CONSTANT3 0 0 0 0 0 1647
85.04|CONSTANT4 0 0 0 0 0 1648
85.05|CONSTANTS 0 0 0 0 0 1649
85.06 |[CONSTANT6 0 0 0 0 0 1650
85.07 |[CONSTANT7 0 0 0 0 0 1651
85.08|CONSTANTS8 0 0 0 0 0 1652
85.09|CONSTANT9 0 0 0 0 0 1653
85.10|CONSTANT10 0 0 0 0 0 1654
85.11|STRING1 MESSAGE1 MESSAGE1 MESSAGE1 MESSAGE1 MESSAGE1 1655
85.12|STRING2 MESSAGE?2 MESSAGE?2 MESSAGE2 MESSAGE?2 MESSAGE?2 1656
85.13|STRING3 MESSAGE3 MESSAGE3 MESSAGE3 MESSAGE3 MESSAGE3 1657
85.14|STRING4 MESSAGE4 MESSAGE4 MESSAGE4 MESSAGE4 MESSAGE4 1658
85.15|STRING5 MESSAGE5 MESSAGE5 MESSAGE5 MESSAGE5 MESSAGE5 1659
90 |D SET REC ADDR

(Adres zapasowego

zestawu danych)
90.01|AUX DS REF3 0 0 0 0 0 1735
90.02|AUX DS REF4 0 0 0 0 0 1736
90.03|AUX DS REF5 0 0 0 0 0 1737
90.04|MAIN DS SOURCE 1 1 1 1 1 1738
90.05|AUX DS SOURCE 3 3 3 3 3 1739
92 |D SET REC ADDR

(Adres tr. zestawu

danych)
92.01|MAIN DS STATUS WORD|302 302 302 302 302 1771
92.02|MAIN DS ACT1 102 102 102 102 102 1772
92.03|MAIN DS ACT2 105 105 105 105 105 1773
92.04|AUX DS ACT3 305 305 305 305 305 1774
92.05|AUX DS ACT4 308 308 308 308 308 1775
92.06 |AUX DS ACT5 306 306 306 306 306 1776
92.07|MSW B10 PTR 3.014.09 3.014.09 3.014.09 3.014.09 3.014.09 1777
92.08|MSW B13 PTR 0 0 0 0 0 1778
92.09|MSW B14 PTR 0 0 0 0 0 1779
95 |HARDWARE SPECIF

(Specyfikacja sprzetowa)
95.01|FAN SPD CTRL MODE ioda sterowania LED 1825
95.02|FUSE SWITCH CTRL Zalezy od typu przemiennika 1826
95.03|INT CONFIG USER 0 0 0 0 0 1827
95.04|EX/SIN REQUEST 1 1 1 1 1 1828
95.05|ENA INC SW FREQ 0 0 0 0 0 1829
95.06|LCU Q PW REF 0 0 0 0 0 1830

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Index|Nazwa / Wybor FACTORY HAND/AUTO PID-CTRL T-CTRL SEQCTRL |PB
(Fabryka) (Recz/Aut.) (Reg. PID) |(Reg. momentu)| (Ster. sekw.)

95.07|LCU DC REF 0 0 1831
95.08|LCU PAR1 SEL 106 106 106 106 106 1832
95.09|LCU PAR2 SEL 110 110 110 110 110 1833
95.10TEMP INV AMBIENT 40°C 40°C 40°C 40°C 40°C 1834
96 |EXTERNAL AO

(Zewn. wyjscia analog.)
96.01|EXT AO1 SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED 1843
96.02|INVERT EXT AO1 NO NO NO NO NO 1844
96.03 |MINIMUM EXT AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1845
96.04 |FILTER EXT AO1 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s 1846
96.05|SCALE EXT AO1 100% 100% 100% 100% 100% 1847
96.06 |EXT AO2 CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT 1848
96.07 |INVERT EXT AO2 NO NO NO NO NO 1849
96.08 |MINIMUM EXT AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1850
96.09|FILTER EXT AO2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 1851
96.10|SCALE EXT AO2 100% 100% 100% 100% 100% 1852
96.11 |EXT AO1 PTR 0 0 0 0 0 1853
96.12|EXT AO2 PTR 0 0 0 0 0 1854
98 |OPTION MODULES

(Moduty opcjonalne)
98.01|[ENCODER MODULE NO NO NO NO NO 1901
98.02|COMM. MODULE LINK [NO NO NO NO NO 1902
98.03|DI/O EXT MODULE 1 NO NO NO NO NO 1903
98.04|DI/O EXT MODULE 2 NO NO NO NO NO 1904
98.05|DI/O EXT MODULE 3 NO NO NO NO NO 1905
98.06 |Al/O EXT MODULE NO NO NO NO NO 1906
98.07|COMM PROFILE ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |1907
98.09|DI/O EXT1 DI FUNC DI17,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 DI7,8,9 DI17,8,9 1909
98.10|DI/O EXT2 DI FUNC DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 1910
98.11 |DI/O EXT3 DI FUNC DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 1911
98.12|Al/O MOTOR TEMP NO NO NO NO NO 1912
98.13|Al/O EXT Al1 FUNC UNIPOLAR AI5 [UNIPOLAR AI5 |UNIPOLAR AI5 [UNIPOLAR AI5 |UNIPOLAR AI5 (1913
98.14|Al/O EXT Al2 FUNC UNIPOLAR Al6 [UNIPOLAR Al6 |[UNIPOLAR AI6 [UNIPOLAR Al6 |UNIPOLAR Al6 (1914
98.16|SIN FILT SUPERV NO NO NO NO NO 1915
99 |START-UP DATA

(Dane wejsciowe)
99.01|LANGUAGE ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH 1926
99.02|APPLICATION MACRO |FACTORY HAND/AUTO |PID-CTRL T CTRL SEQ CTRL 1927
99.03|APPLIC RESTORE NO NO NO NO NO 1928
99.04|MOTOR CTRL MODE DTC DTC DTC DTC DTC 1929
99.05|MOTOR NOM VOLTAGE [0V oV oV oV oV 1930
99.06MOTOR NOM CURRENT |0.0 A 0.0 A 0.0A 0.0A 0.0A 1931
99.07|MOTOR NOM FREQ 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 1932
99.08| MOTOR NOM SPEED 1 obr/min 1 obr/min 1 obr/min 1 obr/min 1 obr/min 1933
99.09|MOTOR NOM POWER  |0.0 kW 0.0 kw 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 1934
99.10|MOTOR ID RUN MODE |ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN 1935
98.11 DEVICE NAME 1935

Dane dodatkowe: sygnaty aktualne i parametry
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Schematy blokowe sterowania

Przeglad rozdziatu

Schemat Powigzane
schematy
Schemat blokowy obstugi zadawania, arkusz 1 Kontynuacja na

Wiasciwy dla aktywnych makroaplikacji: FABRYKA, RECZNIE/AUTOMATYCZNIE, STEROWANIE arkuszu 2
SEKWENCYJNE lub REGULACJA MOMENTU (FACTORY, HAND/AUTO, SEQ CTRL or T CTRL) -
- patrz parametr 99.02.

Schemat blokowy obstugi zadawania, arkusz 1 Kontynuacja na

Wiasciwy dla aktywnej makroaplikacji: REGULACJA PID (PID CTRL ) - patrz parametr 99.02. arkuszu 2

Schemat blokowy obstugi zadawania, arkusz 2 Kontynuacja z
arkusza 1

Wiasciwy dla wszystkich makroaplikacji (patrz parametr 99.02).

Obstuga Startu, Stopu, Zezwolenia na Bieg, Blokady Startu (Start, Stop, Run Enable Start Interlock) -
Wiasciwy dla wszystkich makroaplikacji (patrz parametr 99.02).

Obstuga Kasowania (RESET) oraz ZAt/WYt (On/Off) -
Wiasciwy dla wszystkich makroaplikacji (patrz parametr 99.02).

Schematy blokowe sterowania
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Schemat blokowy obstugi zadawania, arkusz1: makroaplikacje: FABRYKA,
RECZ/AUTOM., STER. SEKWENCYJNE , REG. MOMENTU (kontynuacja na
nastepnej stronie...)
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LOC/REM = LOC
CONTROL ON
LOC/REM = REM -
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Schemat blokowy obstugi zadawania, arkusz1: makroaplikacja Regulacja
PID (kontynuacja na nastepnej stronie...)
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NIN. VALUE
[EXT 2 REF]|
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Schemat blokowy obstugi zadawania, arkusz 2: Wszystkie makroaplikacje
(kontynuacja na nastepnej stronie...)
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... kontynuacja z poprzedniegj strony
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Obstuga Kasowania (RESET) oraz ZAL/WYL

Schemat ponizej jest szczegdtem do poprzedniego schematu (Obstuga Startu,
Stopu, Zezwolenia na Bieg, Blokady Startu).

RESET FROM PANEL
RESET FROM FIELDBUS
IN LOCAL MODE S

(16.04)— EXT RESET |

(a1 ) AUTORESET|

READY TO SWITCH ON

SWITCH ON INHIBITED

FIELDBUS CW / BO

" AND

" AND

AND —

MAIN CW / BT (RESET)

AND ——MAIN CW / BO (ON/OFF)

Code: 00169883 / Rev A
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ABB Sp. z o0.0.

Oddziat w Lodzi

Dziat Sprzedazy Napedoéw
ul. Aleksandrowska 67/93

91-205 L6dz
Polska

Telefon +48 42 299 33 47 do 53

+48 42 299 33 40
Internet: http://www.abb.com/motors&drives

Faks



