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Bezpecnostni predpisy

Prehled

Varovani a sdéleni

Varovani

Poznamky

Tato kapitola shrnuje bezpe€nostni pfedpisy, které musi byt dodrzovany pfi
instalaci, obsluze a opravach ACS 600. Pfi zanedbani mlze nasledovat Uraz
nebo smrt nebo zni¢eni ménice frekvence, motoru a pohanéného zafrizeni.
Material v této kapitole musi byt prostudovan pred zapocetim prace na tomto
zafizeni.

Tento manual rozliSuje dva druhy bezpecnostnich instrukci. Varovani je
pouzivano pro informaci o podminkach, které mohou vést k vazné poruse,
Urazu nebo smrti, pokud spravny postup neni dodrzen. Sdéleni je pouzito
tehdy, kdyzZ je vyzadovana zvlastni pozornost nebo v pfipadé dalSich
informaci o predmétu. Sdélené jsou méné zavazna nez varovani, ale nemeéla
by byt ignorovana.

Ctenafi jsou informovani o situacich, které mohou zptisobit bud vazny uraz
nebo vazné poskozeni tohoto zafizeni nasledujicimi symboly:

Nebezpeéné napéti: varuje v situaci, kdy nebezpecéné napéti
muze zpUsobit Uraz nebo poskodit zafizeni. Text vedle tohoto
symbolu popisuje zpUsob, jak pfedejit nebezpedi.

Uraz nebo poskodit zafizeni jinak nez plsobenim elektfiny.
Text vedle symbolu popisuje jak pfedejit nebezpedi.

Varovani pred elektrostatickym nabojem: varuje v situaci,
ve které elektrostaticky naboj maze znidit zafizeni. Text vedle
symbolu popisuje jak pfedejit tomuto nebezpedi.

2 VsSeobecné varovani: varuje v situaci, ktera mize zplsobit

Ctenafi jsou informovani o potfebé& zvlastni pozornosti nebo dodateéné
informaci, jenz je k dispozici k pfedmétu s nasledujicim symbolem:

VYSTRAHA! Vystraha slouzi k pfivedeni pozornosti na uréitou otazku.

Poznamka: Poznamka dava dodatecné informace nebo ukazuje, kde jsou
k dispozici informace o daném predmétu.
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Bezpecénostni predpisy

VsSeobecné

bezpecnostni

predpisy

A

Tyto bezpec€nostni predpisy jsou uréené pro vSechny prace na ACS 600.

Vice pfedpisll, nez je nize uvedeno, se nachazi na prvnich strankach
pfisludného hardwarového manualu.

Varovani! Veskera elektricka instalace a udrzba na ACS 600 smi byt
provadéna pouze pracovniky s elektrotechnickou kvalifikaci.

ACS 600 a pfidavna zafizeni musi byt spravné uzemnéna.

Nepfipustte jakoukoliv praci na zapnutém ménici ACS 600. Po odpojeni od
sité vzdy nechejte vybit kondenzatory stejnosmérného meziobvodu 5 minut,
nez zahajite praci na frekvenénim meénici, motoru nebo motorovém kabelu.
Je dobrym zvykem zkontrolovat (pfistrojem indikujicim napéti), zda je ménic
skutecné vybit pfed zahajenim prace.

Motorové svorky ACS 600 jsou pod nebezpecéné vysokym napétim pokud je
ménic pfipojen k siti bez ohledu na to, zda motor pracuje.

Také maze byt nebezpecéné napéti v ménici ACS 600, pfivedené z externich
fidicich obvodt i kdyz je ménic¢ odpojen od hlavni napajeci sité. Dbejte tedy
zvlastni opatrnosti pfi praci na jednotce. Nedodrzeni téchto pfedpist maze
vést k Urazu nebo smrti.

Varovani! ACS 600 rozsifuje operacni rozsah pro elektromotory, pfenosovy
mechanismus i pohanéné zafizeni. Od zaCatku musi byt rozhodnuto, zda
v8echna zfizeni splriuji tyto podminky.

Provoz neni dovolen, jestlize je jmenovité napéti motoru mensi nez jedna
polovina jmenovitého vstupniho napéti ACS 600 nebo jestlize je jmenovity
proud motoru mensi nez 1/6 jmenovitého vystupniho proudu ACS 600.
Vystup ACS 600 obsahuje kratké pulsy vysokého napéti ( pfiblizné 1,35 az
1,41 nasobek sitového napéti ) v zavislosti na vystupni frekvenci. Toto napéti
muze byt témérF zdvojnasobeno vlivem nepfiznivych vlastnosti motorového
kabelu. Kontaktujte zastoupeni ABB pro ziskani dalSich informaci pro pouziti
multimotoru. Nedodrzeni téchto pokynt maze zplsobit zni€eni motoru.

Zkou$ka izolace motoru musi byt provedena s odpojenym kabelem od
ménic¢e ACS 600. Méni¢ nesmi byt provozovan mimo dovolenych hodnot.
Nedodrzeni téchto instrukci mize zpusobit zni¢eni ACS 600.

V ménici ACS 600 jsou nékteré resetové funkce. Jestlize jsou zvoleny,
resetuji jednotku a obnovi jeji provoz po poruse. Tyto funkce by nemély byt
zvoleny, jestlize ostatni vybaveni neni v souladu s timto druhem provozu
nebo jestlize mlze takto vzniknout nebezpeéna situace.
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Kapitola 1 — Uvod tohoto manualu

Prehled

Nez zaénete

Co manual
obsahuje

Tato kapitola popisuje Ucel, obsah a pfedpokladany okruh ¢tenarli tohoto
manualu. Je zde také seznam souvisejicich publikaci.

Tento manual plati pro ACS 600 standardni aplikani program verze 5.2
nebo pozdéjsi.

Ugelem tohoto manuélu je vybavit &tenafe informacemi potfebnymi pro

ovladani a programovani ménic¢e ACS 600.

Pfedpoklada se, Ze Ctenafi tohoto manualu maji:

 Znalost standardnich postupU pfi zapojovani elektrickych vodi¢u, znalost
elektronickych komponentl a znalost elektrickych schémat.

« Minimalni znalost jmen vyrobk( ABB a jejich nazvoslovi.

« Zadné zkusenosti nebo $koleni ohledné instalace, ovladani nebo oprav
ACS 600.

Bezpecnostni predpisy se nalézaji na stranach iii — iv tohoto manualu.
Bezpecnostni predpisy popisuji formy rdznych varovani a poznamek, jez
jsou pouzity v tomto manualu. Tato kapitola také ustanovuje zakladni
bezpelnostni pfedpisy, které musi byt dodrzovany.

Kapitola 1—Uvod, kapitola, kterou pravé &tete, je itvodem k ACS 600 firm-
ware manualu.

Kapitola 2 - Pfehled o programovani ACS 600 a ovladaci panel. Tato kapitola
popisuje programovani ACS 600 a provoz ovladaciho panelu pro Fizeni
a programovani

Kapitola 3— Uvodni data uvadi seznam a vysvétluje parametry pro zahajeni
nastavovani.

Kapitola 4 — Ovladaci operace popisuje aktualni signaly, ovladaci panel
a dalkové ovladani.

Kapitola 5 — Programy standardnich aplikacnich maker popisuje operace
a vhodné aplikace péti standardnich aplikacnich maker a uzivatelského
makra.

Kapitola 6 — Parametry uvadi seznam parametrll ACS 600 a vysvétluje funkce
jednotlivych parametr(.

Kapitola 7 — Vlyhledavani poruch uvadi seznam poruchovych a varovnych
hlaseni ACS 600, jejich moznych pficin a jejich odstranéni.
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Kapitola 1 - Uvod

Pribuzné publikace

PFiloha A—Kompletni nastaveni parametr(i uvadi v tabulkové formé seznam
vSech parametru a jejich nastaveni v ACS 600.

Pfiloha B — Vychozi nastaveni aplikaénich maker uvadi seznam vychoziho
nastaveni aplikacnich maker ACS 600 v tabulkové forme.

Pfiloha C — Ovladani pomoci Fieldbusu obsahuje potfebné informace pro
ovladani ACS 600 pres fieldbus adaptér modul. Je zde uvedeno nékolik
moznych fieldbus adaptér modult pro ACS 600, jez jsou jako pfidavny modul.
Pfiloha D — Pfidavny analogovy modul NAIO obsahuje potfebné informace
pro ovladani ACS 600 prostfednictvim pfidavného analogového modulu
NAIO.

Index pomaha najit stranky témat, obsazenych v tomto manualu.
Uzivatelska dokumentace ACS 600 obsahuje nasledujici manualy, jez

doplfuji tento manual:

« Prlvodce uvadénim do provozu ACS 600, vybaveného standardnim
aplikacnim programem 5.x (EN kod : 3BFE 64049224).

« Hardwarové manualy pro rtzné ¢leny rodiny ACS 600.

« Nékolik priivodcUl pro instalaci a uvedeni do provozu pro pfidavna zafizeni
k ACS 600.
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Kapitola 2 — Prehled o programovani ACS 600

a ovladaci panel CDP 312

Prehled

Programovani
ACS 600

Aplikaéni makra

Skupiny parametrt

Parametry tvodnich
dat

Ovladaci panel

Tato kapitola popisuje, jak se pouziva ovladaci panel s ACS 600 ke zméné
parametr(, monitorovani aktualnich hodnot a ovladani pohonu.

Poznamka: Panel CDP 312 nekomunikuje s ACS 600 se standardnim

nekomunikuje s programem verze 5.x a pozdé;jSim.

Uzivatel mlze ménit konfiguraci ACS 600 pomoci programovani, aby tak
vyhovéla pozadované aplikaci. ACS 600 je programovatelny pomoci
nastavovani parametrd.

Parametry mohou byt nastaveny jeden po druhém nebo muze byt zvolena
predem naprogramovana sada parametrd. Tuto pfedem naprogramovanou
sadu parametr(i nazyvame aplika¢ni makro.Viz také Kapitola 5 — Programy
standardnich aplikacnich maker pro dalSi informace.

Pro zjednodus$eni programovani jsou parametry ACS 600 uspofadany do
skupin. Parametry skupiny tvodnich dat jsou popsany v Kapitole 3 — Uvodni
data a ostatni parametry v Kapitole 6 — Parametry.

Skupina uvodnich dat obsahuje zakladni nastaveni potfebné pro
pfizplsobeni ACS 600 k motoru a pro nastaveni jazyka na displeji ovliadaciho
panelu. Tato skupina také obsahuje seznam pfedem naprogramovanych
aplikacnich maker. Skupina Uvodnich dat obsahuje parametry, jez se
nastavuji v ivodu a nemély by byt pozd&ji ménény. Viz Kapitola 3 — Uvodni
data, kde je kazdy parametr popsan.

Ovladaci panel je pfistroj ur€eny k ovladani a programovani ACS 600. Panel
muze byt pfipevnén pfimo ve dvefich rozvodné skfiné nebo muze byt
namontovan na fidici desce.
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Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

PAR —— FUNCT——DRIVET——

ce_2
v
60

Obrazek 2 — 1: Ovladaci panel

Displej  Displej s tekutymi krystaly ma 4 fadky o 20 znacich.

Volba jazyka je udélana v uvodu v parametru 99.01 LANGUAGE. V zavislosti
na zakaznikoveé volbé je v zavodé ulozena do paméti ACS 600 jedna ze Ctyf
sad jazyku (viz Kapitola 3 — Uvodni data).

Klavesy Klavesami ovladaciho panelu jsou plocha, popsana tlacitka. Jejich funkce
jsou vysvétlené na nasledujici strané.
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Identifikacni Cislo
vybraného pohonu

Stav panelu
L = mistni
R = dalkové

Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Z&dana
hodnota

Smér rotace
-> = dopfedu
<- = zpét

N

Stavovy fadek ————
—

Nazvy aktuélnich

signalt

a hodnoty

—b.
—>

1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Stavovy fadek ——————

Cislo skupiny

a nazev —>
_>.

Cislo parametru
a nazev
Hodnota parametru  ———j-]

1L -> 1242.0 rpm I
10 START/STOP

01 EXT1 STRT/STP/DIR
DI1,2

Stavovjfadek ————= 1 I, -> 1242.0 rpm I
o —»| UPLOAD <=<=
ks |~ DOWNLOAD =>=>
—»| CONTRAST 7
Typ zafizeni — AC S 6 O 1 7 5 kW

Nazev aplikaéniho SW
a datum verze >
Identifikacni ¢islo —P

ASAAS000 xXxXXXXX
ID NUMBER 1

Obrazek 2 — 2: Zobrazeni na ovladacim panelu a tlacitka oviadaciho panelu.

CICIC

Obrazek 2 — 3: Ovladaci pfikazy tlacitek panelu.

Mistni/dalkové ovladani

Reset poruchy

Nastaveni zadané hodnoty

Stav chodu
| =chod
O = stop

Rezim zobrazeni aktualnich signalt

() ®®

v

ENTER

Aktualni signal/Historie poruch
Vybér

Aktualni signaly/Poruchova hlaseni
Listovani

Potvrzeni vybraného reZzimu
nebo nového signalu

Rezim parametri

«() @@

@)

ENTER

Volba skupiny
Rychla zména hodnoty

Volba parametru
Pomala zména hodnoty

Potvrzeni rezimu zmény
Potvrzeni nové hodnoty

Rezim funkci

« @&

ENTER

Volba Fadku

Start funkce

Rezim vybéru pohonu

) @@

ENTER

Vpfied

Vzad

CIC)

Volba pohonu
Zmeéna identifikaéniho &isla

Potvrzeni rezimu zmény
Potvrzeni nové hodnoty

Start
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2-3



Kapitola 2 - Pfehled o programovani ACS 600 a ovladaci panel CDP 312

Operace na panelu

Rezimy prace panelu

Identifika€ni displej

Rezim zobrazeni
aktualnich signala

Nasleduje popis operaci na ovladacim panelu. Tlagitka ovladaciho panelu
a zobrazeni na displeji jsou vysvétleny na obrazku 2-1, obrazku 2-2 a obrazku
2-3.

Ovladaci panel ma &tyfi rizné rezimy klavesnice: Rezim zobrazeni aktualnich
signald, rezim parametrl, rezim funkci a rezim volby pohonu. Navic je zde
specialni identifika¢ni displej, ktery se ukaze po pfipojeni panelu na linku.
IdentifikaCni displej a rezimy panelu jsou stru¢né popsany nize.

Identifikacni displej se objevi tehdy, kdyz je panel poprvé pfipojen nebo
kdyz je na ménic pfipojeno napéti.

Poznamka: Panel muze byt pfipojen na ménic zatimco je na n&j pfivadéno
napéti.

ACS 600 75 kw

ID NUMBER 1

Za dvé sekundy se displej vycCisti a objevi se aktualni signaly pohonu.

Tento rezim obsahuje dvé zobrazeni, zobrazeni aktualnich signall
a zobrazeni historie poruch. Displej aktualnich signall se objevi jako prvni,
jestlize je zvolen rezim zobrazeni aktualnich signald. Jestlize je pohon
v poruse, poruchy se zobrazi jako prvni.

Panel se automaticky vrati do rezimu zobrazeni aktualnich hodnot z jiného
rezimu, jestlize neni pouzito zadné tlagitko po dobu jedné minuty (vyjimka:
Zobrazeni stavu v rezimu volby pohonu a rezimu zobrazeni poruch).

V rezimu zobrazeni aktualnich signalll mazeme sledovat tfi aktualni signaly
najednou. Pro vice informaci viz Kapitola 4 — Ovladaci operace. Jak vybrat
tfi aktualni signaly na displej je vysvétleno v tabulce 2 — 2.

Historie poruch obsahuje informace o 64 poruchach a varovanich, jez se
objevily v ACS 600. 16 zGstava v paméti i po vypnuti napéti. Postup vycisténi
historie poruch je popsan v tabulce 2 — 3.

Nize uvedena tabulka obsahuje pfipady, které jsou ulozeny v historii poruch.
Pro kazdy pfipad je popsano jaké informace obsahuije.

2-4
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Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Zobrazeni historie poruch

Znaménko

Poradové ¢islo
(1 znamena posledni

udalost)

Nazev

Doba pod
napétim

1 L -> 1242.0 rpm I
2 LAST FAULT
+OVERVOLTAGE*——

1121 H

1 MIN 23 S

Kdyz nastane porucha nebo varovani v ménici, hlaseni se objevi
bezprostfedné, s vyjimkou rezimu volby pohonu. Tabulka 2 — 4 ukazuje jak
resetovat poruchu. Je mozné také prejit z poruchového displeje na jiné
zobrazeni bez resetovani poruchy. Pokud neni zmacknuto Zadné tlacitko,
porucha je zobrazena tak dlouho, jak dlouho trva.

Viz Kapitola 7 — Vlyhledavani poruch pro informace o vyhledavani poruch.

Tabulka 2 — 1: Jak zobrazit piny nazev tfi aktualnich signald.

Zmacknout ; :
Krok Funkce tlagitko Displej
1. Zob i plného jména tfi aktualnich Drzet
Sic;’nlzzﬂ(.empne 0 jména tfi aktualnic rze 1L -> 1242.0 rpm I
FREQUENCY
CURRENT
POWER
2. Navrat d Zi b i aktudlnich Pustit
Si;\é;am. 0 rezimu zobrazeni aktualnic usti 1L -> 1242.0 ropm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Firmware manual
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Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Tabulka 2-2: Jak vybrat aktualni signal na displej.

Krok Funkce Zmé(jl}nout Displej
tlac¢itko
1. Zvolit rezim zobrazeni aktudlnich signald. 1L -> 1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Vybrat fadek (blikajici kurzor indikuje
zvoleny Fadek). 1L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
3. Zvolit funkci vybéru aktuélniho signalu. ENTER 1L -> 1242.0 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
04 CURRENT
80.00 A
4. Vybrat aktualni signal.
yorat st signs 1L -> 1242.0 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
05 TORQUE
Zménit skupinu aktuélnich signald. @ @ 70.00 %
5.a Potvrdit vybér a vratit se do rezimu
; e o 1 L -> 1242.0 rpm I
zobrazeni aktualnich signald.
g ENTER FREQ 45.00 Hz
TORQUE 80.00 A
POWER 75.00 %
5.b ZruSit vybér a zachovat pavodni,

zmacknout kterékoliv tlacitko volby rezimu.

Zobrazi se zvoleny rezim panelu.

0.0
00

1 L -> 1242.0 rpm I

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

2-6
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Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Tabulka 2-3: Jak zobrazit poruchu a resetovat historii poruch. Historie poruch nemuze byt resetovana,
pokud je zde aktivni porucha nebo varovani.

Zmacknout i i
Krok Funkce tladitko Displej
1. Zvolit rezim zobrazeni aktualnich signald. 1L -> 1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Zvolit zobrazeni historie poruch. 1L ->1242.0 rpm I
@@ 1 LAST FAULT
+OVERCURRENT
6451 H 21 MIN 23 S
3. Vybrat pfedchozi (nahoru) nebo 1 L ->1242.0 rpm I
dal$i (dold) poruchu/varovani. @ @ 2  LAST FAULT
+OVERVOLTAGE

1121 H 1 MIN 23 S

Vymazat historii poruch. 1L —>1242.0 rpm I
[ 2 LAST FAULT

Historie poruch je prazdna. H MIN S

4. Navrat d Zi b i aktualnich
Siz;\r/::lm.orezmu zobrazeni aktualnic 11 ->1242.0 ropm I
EFREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
Tabulka 2-4: Jak zobrazit a resetovat aktivni poruchu.
Krok Funkce Zmacknout Displej

tlacitko

1 L -> 1242.0 rpm
ACS 601 75 kW

** FAULT **
ACS 600 TEMP

2. Resetovat poruchu. 1 L -> 1242.0 rpm O
FREQ 45.00 Hz

CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

1. Zobrazit aktivni poruchu.
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Kapitola 2 - Pfehled o programovani ACS 600 a ovladaci panel CDP 312

Rezim parametrli ReZzZim parametr( se pouziva pro zmény parametrd ACS 600. KdyZ je tento

rezim zvolen poprve, displej zobrazi prvni parametr prvni skupiny. KdyZ je

znovu zvolen tento rezim, pfedchozi vybrany parametr je zobrazen.

Tabulka 2-5: Jak vybrat parametr a zménit jeho nastaveni.

Krok

Funkce

Zmacknout
tlacitko

Displej

1.

Zvolit rezim parametrd.

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

01 EXT1 STRT/STP/DIR
DI11,2

Vybrat jinou skupinu.

2@

1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
01 KEYPAD REF SEL
REF1 (rpm)

Vybrat parametr.

@@

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

Zvolit funkci nastaveni parametru.

ENTER

1L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[AT1]

Zménit nastaveni parametru.
(pomala zména pro Cisla i text)

(rychla zména pouze pro €isla)

@)
®

KD

1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[AI2]

6a.

6b.

Ulozit nové nastaveni.

ZruSit nové nastaveni a zachovat
puvodni zmacéknutim tlaéitka volby
rezimu.

Vybrany rezim panelu je zvolen.

ENTER

®®
00

1L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
AT2

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

2-8
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Rezim funkci

Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Rezim funkci se pouziva pro vybér specialnich funkci. Tyto funkce obsahuiji

stahnuti (upload) a ulozeni (download) parametrd a nastaveni kontrastu
displeje ovladaciho panelu.

Stazeni parametr(i zkopiruje vSechny parametry a vysledky identifikace

motoru z pohonu do panelu. Funkce stazeni maze byt provedena zatimco
UPLOAD | . je pohon v chodu. Pouze pfikaz STOP mUze byt zadan v prabéhu procesu
. stahovani parametra.
DOWNLOAD Tabulka 2-6 a pododstavec Kopirovani parametrt z jedné jednotky do druhé
nize popisuje jak zvolit a provést stazeni parametr( a ulozeni parametrd.
m,., .

Poznamka:

* UlozZeni parametri zkopiruje parametry skupin 10 az 97 ulozenych
v panelu do ménice. Skupiny 98 a 99 vztahuijici se k pfidavnym zafizenim,
jazyku, makru a motorovym datlim nebudou ulozeny.

» Stazeni musi byt provedeno pfed ukladanim.

« Parametry mohou byt stazeny a ulozeny pouze, jestlize firmwarové verze
pohon (viz parametry 33.01 Softwarova verze a 33.02 Apl. SW verze)
cilového pohonu jsou stejné jako verze zdrojového pohonu.

» Pohon musi byt zastaven v prabéhu procesu ukladani.

Tabulka 2-6: Jak vybrat a vykonat funkce.
Zmacknout n i
Krok Funkce tladitko Displej
1. Zadani funkéniho rezimu. 1 L -> 1242.0 rpm O
@ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4
2. Vybrat funkci (blikajici kurzor indikuje 1 L -> 1242.0 rpm O
vybranou funkci). @ @ UPLOAD <o
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4
3. Spusténi zvolené funkce 1 L -> 1242.0 rpm O
ENTER
=>=>=>=>=>=>=>
DOWNLOAD

Firmware manual

2-9



Kapitola 2 - Pfehled o programovani ACS 600 a ovladaci panel CDP 312

Tabulka 2-7: Jak nastavit kontrast displeje panelu.

Zmacknout : :
Krok Funkce tlacitko Displej
1. Zvolit funkéni rezim. 1 L -> 1242.0 rpm
@ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4
2. Vybrat funkci (blikajici kurzor indikuje 1 L -> 1242.0 rpm
vybranou funkci). @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 4
3. Zvolit funkci nastaveni kontrastu. 1 L -> 1242.0 rpm
ENTER CONTRAST [4]
4. Nastavit kontrast. 1 L -> 1242.0 rpm
@ @ CONTRAST (6]
5.a PFijmout nastavenou hodnotu. 1L -> 1242.0 rpm
ENTER UPLOAD <=<=
DOWNLOAD =>=>
CONTRAST 6
5.b Zrusit nové nastaveni a vratit plivodni 1L -> 1242.0 rpm
na?yavenl zmaclfputlm kteréhokoliv UPLOAD <—<=
tlacitka volby reZzimu DOWNLOAD —s>=>
@ CONTRAST 4
Vybrany rezim panelu je zvolen.
2-10 Firmware manual




Kopirovani parametru
Z jedné jednotky do
druhé jednotky.

Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Muzeme kopirovat parametry z jednoho pohonu do druhého za pouziti funkci
stazeni a ulozeni parametrd v rezimu funkci. Sledujte nize uvedeny postup:

1. Vyberte volitelna zafizeni (skupina 98), jazyk a makro (skupina 99) pro
kazdy pohon.

2. Nastavte jmenovité stitkové hodnoty motord (skupina 99) a provedte
identifikaci kazdého motoru (identifikaCni magnetizaci pfi nulovych
otackach zmacknutim startu, nebo identifikacni chod. Pro proceduru
identifikaéniho chodu viz Kapitolu 3 — Gvodni data).

3. Nastavte parametry ve skupinach 10 az 97 v jednom ACS 600 ménici.

4. Stahnéte parametry z ACS 600 do panelu (viz tabulka 2-6).

5. Zmacknéte tlacitko ,LOC/REM* a zménte ovladani na dalkové (neni
vidét L v prvnim fadku displeje).

6. Odpojte panel a pfipojte do dalsi jednotky ACS 600.

7. Zajistéte, ze cilova jednotka ACS 600 je v lokalnim ovladani (je vidét L
na prvnim fadku displeje) . Pokud je nutné, zménte zmacknutim tlacitka
LOC/REM" .

8. Ulozte parametry z panelu do jednotky ACS 600 (viz tabulka 2-6).

9. Opakujte body 7 a 8 pro zbylé jednotky.

Poznamka: Parametry ve skupinach 98 a 99 vztahuijici se k volitelnym
zafizenim, jazykim, makru a motorovym datlim nebudou uloZeny. 1)

" Omezeni pfedchazi uloZzeni nespravnych motorovych dat (skupina 99). Ve specialnich pfipadech Ize téZ ulozit i skupiny
98 a 99 a vysledky identifikace motoru. Pro vice informaci kontaktujte, prosim, mistni zastoupeni ABB.

Firmware manual
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Kapitola 2 - Pfehled o programovani ACS 600 a ovladaci panel CDP 312

Rezim vybéru Za normalnich okolnosti jsou vlastnosti dostupné v rezimu volby pohonu
pohonu nepotiebné. Tyto vlastnosti jsou vyhrazeny pro aplikace, kde nékolik pohont
je pfipojeno na jednu linku panelu. (Pro vice informaci viz Privodce instalaci
a uvadénim do provozu modulu rozhrani panelové sbérnice NBCI, Kod:
3AFY 58919748).

Panelova linka je komunikacni linka pro spojeni ovladaciho panelu
a ACS 600. Kazda ,on-line“ stanice musi mit svoje vlastni identifikacni
Cislo.(ID). Pocatecni nastaveni identifikacniho Cisla ACS 600 je 1.

Upozornéni: Pocate¢ni nastaveni identifikacniho ¢isla ACS 600 nesmi byt
ménéno, pokud neni spojen linkou panelu s dalSimi pohony.

Tabulka 2-8: Jak vybrat pohon a zménit jeho identifikacni Cislo.

Zmacknout . .
Krok Funkce tlagitko Displej
1. Zvolit rezim vybér pohonu.
ybere ACS 600 75 kW
ASAAAS000 xxXxXxXX
ID NUMBER 1
2. Vyberte zobrazeni dal§iho pohonu.
ACS 600 75 kw
Identifikaéni ¢islo stanice se zméni po @
prvnim zmacknuti ENTER (objevi se
zavorky okolo ident. &isla) a potom se ASARS000 xxxxxx
nastati jeho hodnota pomoci $ipek @)@ ID NUMBER 1
Nova hodnota se potvrdi tlacitkemENTER.
Pro uloZzeni nového ¢isla je nutno odpo- 1 (—)>
jit ACS 600 od napéti (nové ¢&islo se nezo-
brazi, dokud se neodpoji a znovu nezapoji
napéti.
Zobrazeni stavl vech pfistroji pfipo-
jenych na linku panelu se objevi po > _ Pohon zastaven, smér vpred
posledni individualni stanici. Jestlize se b Pohon v chodu. smér vzad
vS§echny stanice nevejdou na displej, ; __Pohon Zablokov’ém ¥ boruge
zmacknéte @), abyste vidéli zbytek. - P
3. Pro pfipojeni k poslednimu zobrazenému
pohonu a zvoleni jiného rezimu, zmacknéte 1 L ->1242.0 rpm I
jedno z tlagitek volby rezimu. EREQ 45.00 Hz
@ CURRENT  80.00 A
Vybrany rezim panelu je zvolen. POWER 75.00 %
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Operacni prikazy

Zména mista fizeni

Start, stop, smér
a zadana hodnota

Kapitola 2 - Prehled o programovani ACS 600 a oviadaci panel CDP 312

Operacni pfikazy fidi operace ACS 600. Patfi mezi né startovani a zastaveni
pohonu, zména sméru otaCeni a nastaveni Zzadané hodnoty. Zaddana hodnota
se pouziva pro zadani otacek motoru nebo jeho krouticiho momentu.

Zadani operacénich pfikazu z panelu je mozné vzdy, kdyz je zobrazena
stavova fadka na displeji a mistem Fizeni je panel. Toto je indikovano
pismenem L (mistni ovladani) na displeji. R (dalkové ovladani) znamena,
ze externi fizeni je aktivni a panel je zdrojem signalu pro externi Zzadanou
hodnotu nebo signalu Start/stop/smér ACS 600, jak je nize uvedeno.

1L ->1242.0 rpm T| | 1 R -> 1242.0 rpm T |

Mistni ovladani Externi ovladani z panelu

Kdyz neni ani L ani R v prvnim fadku displeje, pohon je ovladan jinym
pfistrojem. Operacni pfikazy nemohou byt zadavany z panelu. Jediné
monitorovani aktualnich signall, nastaveni a stazeni parametrd a zména
identifikaCnich Cisel je mozna.

1 -> 1242.0 rpm I

Externi ovladani prostfednictvim jednotky vstupl a vystupt nebo komunika¢niho modulu

Ovladani se méni mezi lokalnim a externim mistem stlacenim tlacitka ,LOC
REM*. Viz také Kapitola 4 — Ovladaci operace pro vysvétleni mistniho
a externiho fizeni.

Prikazy start, stop a smér se zadavaji z panelu zmacknutim tlacitek ,
©. G nebo (). Tabulka 2-9 vysvétiuje jak se zadava zadana hodnota
Z panelu.

Firmware manual
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Kapitola 2 - Pfehled o programovani ACS 600 a ovladaci panel CDP 312

Tabulka 2-9: Jak nastavit Zadanou hodnotu.

Zmacknout ; i
Krok Funkce tlagitko Displej
1. Pro zvoleni rezimu, zobrazujiciho 1 L -> 1242.0 rpm I
stavovou radku zmacknéte tlacitko rezimu. FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Zvolit funkci nastaveni zadané hodnoty. 1 L->[ 1242.0 rpm]I
Zavorky indikuji, Zze funkce nastaveni FREQ 45 .00 Hz
zadané hodnoty je zvolena. CURRENT 380 ) 00 A
POWER 75.00 %
3. Zména zadané hodnoty. 1 L->[ 1325.0 rpm]I
(pomalé zména) @ @ FREQ 48.00 Hz
P CURRENT 85.00 A
(rychia zména) @ @ POWER 80.00 %
4.a Pro ulozeni zadané hodnoty zvolte "Enter". 1 L -> 1325.0 rpm I
Hodnota se ulozi do stalé paméti a je ENTER FREQ 48 .00 Hz
automaticky obnovena po vypnuti EURRENT 85 ) 00 A
napajen. POWER 80.00 %
4.b Pro opusténi rezimu nastaveni Zzadané 1 L -> 1325.0 rpm I
hodnoty bez jejiho uloZeni, zmacknéte FREQ 48.00 Hz
kterékoliv tlaCitko volby rezimu. EURRENT 85.00 A
v o @ POWER 80.00 %
ybrany rezim je zvolen.

Cteni a ukladani
Booleovskych
konstant na CDP 312

Nékteré aktualni hodnoty a parametry jsou zabalené Booleovské konstanty,
tj. kazdy individualni bit ma svuj definovany vyznam (vysvétleno pro pfislusny
signal nebo parametr). Na ovladacim panelu CDP 312 se zabalené

Booleovské konstanty zadavaiji a ¢tou v hexadecimalnim tvaru.

V tomto pfikladu, bity 1, 2 a 4 zabalené Booleovské konstanty jsou ,ON*.

Booleovska
Hexadecimalni

0000 0000 0001 1010

0 0

1 A

2-14

Firmware manual



Kapitola 3 — Uvodni data

Prehled

Parametry
uvodnich dat

Tato kapitola uvadi seznam a vysvétluje parametry ivodnich dat. Parametry
uvodnich dat jsou specialni sadou parametr(i, ktera umozrfiuje nastavit
informace o ACS 600 a o motoru. Tyto parametry se nastavuji pouze
v pribéhu uvadéni do provozu a nesmeji byt pozdéji méneny.

Kdyz ménite nastaveni parametr(i s Gvodnimi daty, sledujte postupy uvedené
v Kapitole 2 — Prehled o programovani ACS 600...., tabulce 2-5. Tabulka
3-1 uvadi seznam parametrd s Uvodnimi daty. Sloupek ,rozsah/jednotka“
v tabulce 3-1 ukazuje hodnoty parametru, které jsou detailné vysvétleny za
tabulkou.

Varovani! Chod motoru a hnaného zafizeni pfi nespravné zadanych
parametrech s Gvodnimi daty mize zpUsobit nespravnou ¢innost, zhorseni
presnosti fizeni a také zni¢eni zafizeni.

Tabulka 3-1: Skupina 99, parametry tvodnich dat.

Parametr

Rozsah/Jednotka

Popis

01 LANGUAGE

Jazyky

Zobrazi zvoleny jazyk.

02 APPLICATION
MACRO

Aplikaéni makra

Volba aplikaéniho makra.

03 APPLIC ANO; NE Obnovuje tovarni nastaveni
RESTORE parametrd.
04 MOTOR CTRL DTC; Skalar Volba zpUlsobu fizeni motoru.

MODE

05 MOTOR NOM
VOLTAGE

12Uy az 2- U,
ménice

Jmenovité napéti ze Stitku
motoru.

06 MOTOR NOM
CURRENT

1/6 - hng az 2+ lpng
ménice

Pfizptsobi ménice na jmenovity
proud motoru.

07 MOTOR NOM 8...300 Hz Jmenovita frekvence ze Stitku
FREQ motoru.

08 MOTOR NOM 1...18000 rpm Jmenovité otacky ze Stitku
SPEED motoru.

09 MOTOR NOM 0 ... 9000 kW Jmenovity vykon ze Stitku

POWER

motoru.

ARREARA

10 MOTOR ID RUN

NO; STANDARD;
REDUCED

Volba typu identifikace motoru.
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Kapitola 3 - Uvodni data

99:01 LANGUAGE

99:02 APPLICATION

MACRO

99.03 APPLIC
RESTORE

Parametry 99.04 az 99.09 musi byt vzdy nastaveny v priibéhu uvadéni
do provozu!

Jestlize je na méni¢ ACS 600 pfipojeno nékolik motord, je tfeba vzit do
Uvahy nékteré dalSi instrukce, kdyz se nastavuji uvodni data. Kontaktujte,
prosim, mistni zastoupeni ABB pro dalsi informace.

Méni¢ ACS 600 zobrazuje vSechny informace v jazyce, ktery si zvolite. Panel
ukazuje 11 alternativ, ale ve skuteCnosti je v paméti ACS 600 ulozena pouze
sada Ctyf jazykd. Pouzivané sady jazyk( jsou:

* Angli¢tina (UK a Am.), francouzstina, Spanélstina, portugalstina.

* Angli¢tina (UK a Am.), némcina, italStina, holandstina.

* Angli¢tina (UK a Am.), danstina, Svédstina, finstina.

Je-li zvolena angli¢tina (Am.), vykon bude udavan v HP (kon&) namisto v kW.

Tento parametr se pouziva k volbé aplikacniho makra, které nakonfiguruje
méni¢ ACS 600 pro urcitou aplikaci. Viz také Kapitola 5 — Programy
standardnich aplikacnich maker, kde je uveden seznam a popis moznych
aplikanich maker. Je zde také volba pro ulozeni urcitého nastaveni jako
uzivatelské makro (USER 1 SAVE nebo USER 2. SAVE), a jeho zpétné
vyvolani (USER 1 LOAD nebo USER 2 LOAD).

Jsou i parametry, které nejsou obsazeny v makrech. Viz odstavec 99:03
APPLIC RESTORE.

Poznamka: Vyvolani uzivatelského makra obnovi také nastaveni motoru
ve skupiné uvodnich dat a vysledku identifikace motoru. Zkontrolujte, zda
nastaveni souhlasi s pouzitym motorem.

Volba ,YES* obnovi plivodni nastaveni aplikaéniho makra nasledovné:

* Je-li pouzito standardni makro (tovarni, ..., sekvencni fizeni), nastaveni
parametr se obnovi do puvodniho stavu (tovarni nastaveni). Vyjimka:
Nastaveni parametrt ve skupiné 99 zUstava nezménéno. Téz identifikace
motoru zlstava nezménéna.

* Je-li pouzito uzivatelské makro 1 nebo 2, nastaveni parametru je
obnoveno podle posledni ulozené verze. Navic, posledni ulozené vysledky
identifikace motoru jsou obnoveny (viz Kapitola 5 — Programy
standardnich aplikaénich maker). Vyjimky: Nastaveni parametr 16.05
USER MACRO IO CHG a 99.02 APPLICATION MACRO zUstava
nezmeénéné.

Poznamka: Nastaveni parametrd a vysledky identifikace motoru jsou
obnovovany podle stejného principu, kdyz je makro je zménéno na jiné.

3-2
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99.04 MOTOR CTRL
MODE

99.05 MOTOR NOM
VOLTAGE

99.06 MOTOR NOM
CURRENT

99.07 MOTOR NOM
FREQUENCY

Kapitola 3 - Uvodni data

Tento parametr nastavuje princip fizeni motoru.

DTC

Princip DTC (pfimé Fizeni krouticiho momentu) je vhodny pro vétSinu
aplikaci. Méni€ ACS 600 predstavuje fizeni otacek a momentu standardnich
motorQ s klecovou kotvou nakratko bez zpétné vazby od impulsniho snimace
otacek.

Je-li na méni¢ ACS 600 pfipojeno nékolik motorl, existuji uréita omezeni
pro pouziti DTC. Kontaktujte, prosim, mistni zastoupeni ABB pro vice
informaci.

SCALAR

Skalarni fizeni by mélo byt zvoleno v téchto specialnich pfipadech, ve kterych
DTC nem(ze byt pouzito. Skalarni fizeni se doporucéuje pro mnoha motorové
pohony, kde pocet motord, pfipojenych k ACS 600je proménny. Skalarni
fizeni se také doporucuije, kdyz je jmenovity proud mensi nez 1/6 jmenovitého
proudu stfidae nebo kdyZ je stfida¢ testovan bez pfipojeni motoru.

Vynikajici pfesnost fizeni motoru DTC nemUze byt dosazena pfi skalarnim
fizeni. Rozdily mezi skalarnim fizenim motoru a DTC jsou diskutovany dale
v manualu u pfisluSnych parametrd.

Existuji nékteré standardni vlastnosti, které neni mozno vyuzit pfi skalarnim
fizeni: Identifikaéni chod motoru (skupina 99), limit otacek (skupina 20),
limit krouticiho momentu (skupina 20), stejnosmérné pfidrzeni (skupina 21),
stejnosmérna magnetizace (skupina 21), ladéni regulatoru otacek (skupina
23), regulace krouticiho momentu (skupina 24), optimalizace magnetického
toku (skupina 26), brzdéni tokem (skupina 26), funkce odlehceni zatéze
(skupina 30), ochrana pfed ztratou faze motoru (skupina 30), ochrana motoru
pred zablokovanim (skupina 30). Dale také, tocici se motor nemuze byt
startovan nebo uskute&nén rychly opétovny start, pfestoze je mozné zvolit
funkci automatického startu (parametr 21.01).

Tento parametr sladi ACS 600 se jmenovitym napétim motoru, jak je uveden
na Stitku motoru.

Poznamka: Neni dovoleno pfipojit motor se jmenovitym napétim mensim
nez 1/2.U, nebo vétsim nez 2.U, ménite ACS 600.

Tento parametr sladi ACS 600 se jmenovitym proudem motoru. Povoleny
rozsah 1/6.1, . ...2.1,_ méni¢e ACS 600 plati pro fizeni motoru DTC. Pro

2hd 2hd

skalarni fizeni je povolen rozsah od 0. L, , ...2. I, , méni¢e ACS 600.
Pro spravny chod motoru se vyzaduje, aby magnetiza¢ni proud motoru

neprekro€il 90% jmenovitého proudu stfidace.

Tento parametr sladi ACS 600 se jmenovitou frekvenci motoru, jez je
nastavitelna od 8 Hz do 300 Hz.
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Kapitola 3 - Uvodni data

99.08 MOTOR NOM
SPEED

A

99.09 MOTOR NOM
POWER

99.10 MOTOR ID RUN

Tento parametr sladi ACS 600 se jmenovitymi otackami motoru, jak jsou
uvedeny na jeho Stitku.

Poznamka: Je velmi dulezité nastavit tento parametr pfesné na hodnotu
uvedenou na Stitku motoru pro zaruku spravné ¢innosti pohonu. Nesmi byt
namisto toho zadany r{izné pfiblizné hodnoty nebo synchronni otacky!

Poznamka: Limit otaCek ve skupiné 20 je svazan s nastavenim 99.08
MOTOR NOM SPEED. Zméni-li se hodnota parametru 99.08 MOTOR NOM
SPEED, nastaveni limitu otacek se také automaticky zméni.

Tento parametr sladi ACS 600 se jmenovitym vykonem motoru, jez je mozno
nastavit mezi 0 kW a 9 000 kW.

Tento parametr se pouziva pro inicializaci identifikacniho chodu motoru.
V prabéhu chodu motoru, ACS 600 identifikuje charakteristiky motoru pro
optimalni fizeni motoru. Identifikace trva okolo jedné minuty.

Identifikaéni chod nemuze byt proveden, je-li zvoleno skalarni fizeni
(parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE je nastaven na SCALAR).

NO

Identifikacni chod motoru se neprovede. Toto muze byt zvoleno pro vétSinu
aplikaci. Model motoru se vypocita pfi prvnim startu zmagnetizovanim motoru
na 20 aZ 60 s pfi nulovych otackach.

Poznamka: Identifikacni chod by mél byt zvolen, jestlize:
» pracovni bod je blizko nulovych otacek

* motor pracuje pfi vy$§im nez jmenovitém krouticim momentu s velkym
rozsahem ota€ek a bez impulsniho snimace (tj. bez jakékoli mérené
zpétné vazby otacek).

STANDARD

Provedeni standardniho identifikaéniho chodu zarucuje dosazeni nejlepSi
mozné presnosti fizeni. Motor musi byt odpojen od pohanéného zafizeni
pred provedenim standardniho identifikacniho chodu motoru.

REDUCED
Redukovany identifikacni chod motoru by mél byt proveden namisto
standardniho:

* jsou-li mechanické ztraty vyssi nez 20 % (tj. motor nemuze byt odpojen
od pohanéného zafizeni)

» jestlize neni povoleno snizeni magnetického toku zatimco je motor
v chodu (tj. v pfipadé brzdového motoru, ve kterém se brzda zapina,
poklesne-li magneticky tok pod urcitou uroven).
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Procedura
identifika¢niho

chodu

Kapitola 3 - Uvodni data

Poznamka: Zkontrolujte smér otaceni motoru pfed zapocetim identifikace
motoru. V priibéhu identifikace se bude motor tocit dopfedu.

Varovani: V priibéhu identifikace se bude motor tocit pfi 50 % az 80 %
jmenovitych ota¢ek motoru. Ujistéte se, zda je bezpecné spustit motor pfed
provedenim identifikaéniho chodu motoru!

Provedeni identifikaéniho chodu:

Poznamka: Jestlize se ménilo nastaveni parametrd (skupin 10 az 98) pfed
identifikaci, zkontrolujte zda nové nastaveni odpovida nasledujicim
podminkam:

20.01 MINIMUM SPEED < 0.

20.02 MAXIMUM SPEED > 80% jmenovitych otacek motoru.
20.03 MAXIMUM CURRENT > 10071, , .

20.04 MAXIMUM TORQUE > 50 %.

. Zjistéte, zda je panel v rezimu mistniho Fizeni (L zobrazeno ve stavové

fadce). Zmacknéte pfipadné ,LOC/REM* tla€itko pro zménu rezimu na
mistni.

Zménte volbu na STANDART nebo REDUCED:

1L ->1242.0 rpm @)
99 START-UP DATA

10 MOTOR ID RUN

[ STANDARD]

Zmacknéte ENTER na potvrzeni volby. Zobrazi se nasledujici hlaseni:

1L ->1242.0 rpm @)
ACS 600 55 kw

* *WARNING* *

ID RUN SEL

Firmware manual
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Kapitola 3 - Uvodni data

4. Pro spusténi identifikacniho chodu zmacknéte tlacitko START. Signal
umoznéni chodu musi byt aktivni (viz parametr 16.01 RUN ENABLE).

Varovani, kdyz je identifikace

nastartovana

Varovani v prabéhu identifikace

Varovani po uspésném
ukonéeni identifikace

1L -> 1242.0 rpm
ACS 600 55 kw

* *WARNING* *

MOTOR STARTS

I 1L -> 1242.0 rpm
ACS 600 55 kW
**WARNING**

ID RUN

I

1L -> 1242.0 rpm I
ACS 600 55 kW
**WARNING**

ID DONE

VSeobecné se doporu€uje nemackat zadné tlacitko panelu v pribéhu

identifikace. Jinak:

* ldentifikaéni chod muze byt zastaven stlaenim tlaéitka@ nebo ode-

branim signalu umoznéni chodu.

* Po nastartovani identifikace tlaCitkem je mozné monitorovani aktu-
alnich hodnot zmacknutim nejprve tlacitka ACT a potom tladitka @

3-6
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Kapitola 4 — Ovladaci operace

Pirehled

Aktualni signaly

1. skupina aktualnich
signalu

Tato kapitola popisuje aktualni signaly, historii poruch a mistni a externi
fizeni.

Aktualni signaly monitoruji funkci méni¢e ACS 600. Na ¢innost ACS 600
nemaji zadny vliv. Hodnoty aktualnich signalt jsou naméfené nebo
vypocitané méni¢em a nemohou byt uZivatelem ménény.

Pro zvoleni zobrazenych aktualnich signall sledujte postup, popsany
v Kapitole 2 — Pfehled o programovani ACS 600, v tabulce 2-2.

Tabulka 4-1: 1. skupina aktualnich signald. Signaly oznacené* jsou aktualizovany jen pokud je pouZzito

PID makro.
e . Zkraceny . i
Aktalni signal nazev Rozsah/jednotka Popis
01 PROCESS SPEED P SPEED 0...100000/uziv. | Otacky zaloZzené na méfitku a jednotkach ve skupiné
jednotek 34. Vychozi 100% max. otacek.

02 SPEED SPEED rom Vypoctené otaky motoru.

03 FREQUENCY FREQ Hz Vypoctena frekvence motoru.

04 CURRENT CURRENT A Naméreny proud motoru.

05 TORQUE TORQUE % Vypocéteny kroutici moment motoru. 100 % je
jmenovity kroutici moment motoru.

06 POWER POWER % Vykon motoru. 100 % je jmenovity vykon.

07 DC BUS VOLTAGE V DC BUS V Vv Naméfené napéti stejnosmérného meziobvodu.

08 MAINS VOLTAGE MAINS V Vv Vypoéitané napéti sité.

09 OUTPUT VOLTAGE OUT VOLT \ Vypocitané napéti na motoru.

10 ACS 600 TEMP ACS TEMP °C Teplota chladice.

11 EXTERNAL REF 1 EXT REF1 otacky/min, Hz Externi zddana hodnota 1. Hz jsou jednotky pouze
ve skalarnim fizeni. Viz mistni nebo externi fizeni
v této kapitole.

12 EXTERNAL REF 2 EXT REF2 % Externi zadana hodnota 2. Viz mistni nebo externi
fizeni v této kapitole.

13 CTRL LOCATION CTRL LOC LOCAL; EXTH1; Aktivni misto fizeni. Viz mistni nebo externi fizeni.

EXT2

14 OP HOUR COUNTER OP HOURS h MéFeni proslého &asu. Cas bézi, je-li napajena
jednotka NAMC.

15 KILOWATT HOURS KW HOURS kWh elektromér.
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Kapitola 4 - Ovladaci operace

Zkraceny

Aktivni signal , Rozsah/jednotka Popis
nazev
16 APPL BLOCK APPL OUT % Vystupni signal aplikacniho bloku.
OUTPUT Viz obrazek 4-3.
17 DI6-1 STATUS DI6-1 Stav digitalnich vstupt. 0 V = “0”
+24V ss =“1”
18 Al1 (V) Al (V) \Y Hodnota analogového vstupu 1.
19 Al2 (mA) Al2 (mA) mA Hodnota analogového vstupu 2. )
20 AI3 (mA) Al3 (mA) mA Hodnota analogového vstupu 3. )
21 RO3-1 STATUS RO3-1 Stav reléovych vystupu. 1 = relé sepnuto,
0 = relé vypnuto
22 AO1 (mA) AO1 (mA) mA Hodnota analogového vystupu 1.
23 AO2 (mA) AO2 (mA) mA Hodnota analogového vystupu 2.
24 ACTUAL VALUE 1 * ACT VAL1 % Zpétnovazebni signal pro PID regulétor.
25 ACTUAL VALUE 2 * ACT VAL2 % Zpétnovazebni signél pro PID regulator.
26 CONTROL CONT DEV % Regula¢ni odchylka PID regulatoru (rozdil mezi
DEVIATION* zadanou a skute¢nou hodnotou PID regulatoru
procesu.
27 APPLICATION MACRO | MACRO E/TL\?\ITDO/,?J;TO- Aktivni aplikaéni makro (stav parametru 99.02
PID-CTRL: T.CTRL; APPLICATION MACRO)
SEQ CTRL;
USER 1 LOAD;
USER 2 LOAD
28 EXT AO1 [mA] EXT AO1 mA Hodnota vystupu 1 analogového rozsifitelného
modulu (volitelného).
29 EXT AO2 [mA] EXT AO2 mA Hodnota vystupu 2 analogového rozsifitelného
modulu (volitelného).
30 PP 1 TEMP PP 1 TEM °C Maximalni teplota IGBT ve stfidaci 1 (pouzito
jen u paralelnich stfidaca).
31 PP 2 TEMP PP 2 TEM °C Maximalni teplota IGBT ve stfidaci 2 (pouzito
jen u paralelnich stfidaca).
32 PP 3 TEMP PP 3 TEM °C Maximalni teplota IGBT ve stfidaci 3 (pouzito
jen u paralelnich stfidaca).
32 PP 4 TEMP PP 4 TEM °C Maximalni teplota IGBT ve stfidaci 4 (pouzito

jen u paralelnich stfidaca).

" Napétovy signal pfipojeny na analogovy vstup modulu NAIO je také zobrazovan v mA (misto ve V).

4-2
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2. skupina aktualnich
signalu

3. skupina aktualnich
signalu

Kapitola 4 - Ovladaci operace

V 2. skupiné aktudalnich parametrd mizeme monitorovat zpracovani
Zadanych hodnot otacek a krouticihno momentu v ménici. Pro méfici body
signalu viz obrazek 4-3, nebo propojeni Fidicich signall aplikaénich maker
(Kapitola 5 — Programy standardnich aplikacnich maker).

Tabulka 4-2: Tabulka nize uvadi seznam aktualnich signalt 2. skupiny.

e s Kratky Rozsah/ .
Aktualni signal . . Popi
uaini sigha nazev jednotka opis

01 SPEED REF 2 S REF 2 ota€ky/min | Omezena zadana hodnota otacek.
100 % = maximalni otacky 1)

02 SPEED REF 3 S REF 3 otacky/min | Tvarovana zadana hodnota otacek
s rampami. 100 % = max. otacky. )

03 ...08 Vyhrazeno

09 TORQ REF 2 T REF 2 % Vystup regulatoru otacek. 100 % =
jmenovity kroutici moment motoru.

10 TORQ REF 3 T REF 3 % Zadana hodnota krouticiho momentu.
100 % = jmen. kroutici moment motoru.

11 .12 Vyhrazeno

13 TORQ REF TUSEDR % Zadana hodnota krouticiho momentu

USED za omezovacem napéti a kr. momentu.
100 % = jmen. kroutici moment motoru.

14 ... 16 Vyhrazeno

17 SPEED SPEED ES otaéky/min | Vypocitana hodnota otaéek motoru.

ESTIMATED

18 SPEED SPEED ota€ky/min | Namérfené aktualni otaky motoru.

MEASURED ME (Nula, pokud neni pouzit dekodér).

" Max. otacky jsou hodnota, zadana v parametru 20.02 MAXIMUM SPEED nebo 20.01
MINIMUM SPEED jestlize je absolutni hodnota minimalniho limitu vétsi nez maximalni
limit.

3. skupina obsahuje aktualni signaly hlavné pro pouziti fieldbusu (nadfizena
stanice ovlada méni¢ ACS 600 prostfednictvim sériové komunikacéni linky).
VSechny signaly ve 3. skupiné jsou 16bitova datova slova, kazdy bit
koresponduje s jednou binarni (0,1) informaci z méni¢e do nadfazené
stanice.

Hodnoty signalll (datova slova) mohou byt také zobrazena ovladacim
panelem v hexadecimalnim tvaru.

Pro vice informaci viz Pfiloha A— kompletni nastaveni parametr( a PFiloha
C — ovladani pomoci fieldbusu.
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Historie poruch

Mistni ovladani

a dalkové ovladani

Mistni ovladani

Historie poruch obsahuje informace o 16 nejposlednéjSich poruchach nebo
varovanich, jez se objevily v ménic¢i ACS 600 (nebo 64, nebilo-li mezitim
vypnuto napajeni). K dispozici je popis poruchy a stav pocitadla provoznich
hodin. Provozni hodiny se pocitaji vzdy, kdyz je jednotka NAMC ménice
ACS 600 napajena.

Kapitola 2 — Prehled o programovani ACS 600..., tabulka 2-4 popisuje, jak
Ize zobrazit a vymazat historii poruch z ovladaciho panelu.

Méni¢ ACS 600 mlze byt ovladan, tj. Zadana hodnota, pfikazy start/stop
a smér mohou byt zadavany bud z externiho mista Ffizeni nebo mistniho
ovladani.

Volba mezi mistnim a externim ovladanim muize byt uskute¢néna tlacitkem
LOC/REM z klavesnice ovladaciho panelu.

Mistni ovladani Externi ovladani

ACS 600

Linka panelu

Digitalni a analogové
vstupni a vystupni svorky

Ovladaci panel

CHO =
i RS-4

BOCS) e 548

RIZENI Adaptér fieldbusu

FIELDBUSEM

=
DD t i A link
- (DDCS) Standardni modbusova linka RS-485
= (Modbus RTU)
Drive Window
- Y

Obrazek 4-1: Mistni a externi ovladani.

Je-li méni¢ ACS 600 v mistnim ovladani, fidici pfikazy se zadavaji
z klavesnice ovladaciho panelu nebo z pocitaCe pomoci nastroje Drive Win-
dow. Toto je indikovano pismenem ,L“ na displeji ovladaciho panelu.

| 1@—>1242 rpm T

4-4
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Dalkové ovladani Je-liméni¢ ACS 600 v dalkovém (externim) ovladani, pfikazy jsou zadavany
prostfednictvim ovladaci svorkovnice na jednotce NIOC (digitalni a analo-
gové vstupy) a nebo také prostfednictvim dvou fieldbusovych interfejsu,
adaptéru fieldbusu pres kanal CHO nebo standardni modbusovou linkou.
Navic je také mozno nastavit ovladaci panel jako zdroj pro externi ovladani.
Externi ovladani je indikovano prazdnym znakem na displeji ovladaciho
panelu nebo pismenem ,R* v téch zvlastnich pfipadech, kdy je panel
definovan jako zdroj externiho ovladani.

|1U—>1242 rpm T | |1®—>1242 rpm T

Externi ovladani prostfednictvim Externi ovladani z ovladaciho panelu

vstupnich a vystupnich svorek nebo (povely start/stop/smér a nebo

prostfednictvim interfejst fieldbusu. zadana hodnota zadavané z ,externi-
ho“ panelu.)

Volba zdroje signalu 'V aplikacnim programu muze uzivatel definovat zdroje signalu pro dvé
externi mista fizeni EXT1 a EXT2, z nichz vzdy jedno mUizZe byt aktivni.
V parametru 11.02 EXT1/EXT2 SELECT (0) se voli mezi EXT1 a EXT2.

Pro EXT1 je zdroj povell start/stop/smér definovan v parametru 10.01
EXT1 STR/STP/DIR, a zdroj zadané hodnoty je definovan parametrem
11.03 EXT REF1 SELECT (0). Externi zadanou hodnotou 1 jsou vzdy
zadané otacky.

DI
DI6 —
Klavesnice 6 EXT1 Start/Stop/Smér
_| Volba N
CHo fieldousu 10.01
Standardni modbusové linka — “2P1o"2©
Al
Al ——
e 1 C EXT1 Zidand hochota
tack
Klavesnice ——————— (otacky)
Volba H
CHO | fieldbusu 11.03

Standardni modbusova linka — 2 Pfiloha

Obrazek 4-2: Blokové schéma volby zdroje signalu pro EXT1.
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Pro EXT2 je zdroj povelu start/stop/smér definovan parametrem 10.02 EXT2
STR/STP/DIR a zdroj zadané hodnoty je definovan parametrem 11.06 EXT
REF SELECT (0). Externi zadanou hodnotou mizou byt Zadané otacky,
kroutici moment nebo Zadana hodnota procesu v zavislosti na zvoleném
aplikacnim makru. Pro typ externi zadané hodnoty 2 upozorfiujeme na popis
vybraného aplikaéniho makra.

Je-li méni¢ ACS 600 v rezimu externiho ovladani, mlze byt také zvoleno
ovladani konstantnich otacek nastavenim parametru 12.01 CONST SPEED
SEL. Jedny z 15 konstantnich otaéek mohou byt navoleny digitalnimi vstupy.
Volba konstantnich otacek je nadrazena externim zadanym otackam,
pokud neni EXT2 zvoleno jako aktivni misto fizeni v makru PID regulace
nebo v makru fizeni krouticiho momentu.

4-6
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)

Analogové
vstupy
Al1...AI3

M
Digitalni
vstupy
DI1...DI6

!

ACS 600

Kapitola 4 - Ovladaci operace

Volba zadané hodnoty

CHO
Adaptér
fieldbusu

\KLAVESNICE,

11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11.01 KEYPAD
EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
. , .
| : :
. ' .
' |
Volba zdroje zddané hodnoty [ ' [
1 ' 1
1 ' 1
11.06 EXT 11.03 EXT Cgrlg;FF;ST \ ' ,
REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS . ' ,
i ' '
. . | . ' )
: . Y 1 v .
L A3, | 71 DH-6 - - = - - o ,
 Komun. mogu\ , | EXTERNAL i \
' o I EXTERNI
, \ ®

4

'
KLAVESNICE

Otackovy regulator

Group 25
CRITICAL SPEEDS

]
,
\ ,
J X m X 20.01 MINIMUM SPEED
} | X EXTERNAL ' ! 20.02 MAXIMUM SPEED
- \ Al--—----- - REF 2 ! !
Volba ' s X ! : I SPEED REF2
3 ,
Standardni ||fieldbusu Al1-3DI16, '
. ||Priloha c KOMUNIKAGNI MODUL 'I- E;GLSEEL ! ' \ Group 22
modbusova —e ' ) OUTPUT X ! ACCEL/DECEL
Linka ! EXTERNI i REF2(%) ' , I
\ \
) , X
2 KLAVESNICI T : : | | SPEED REF 3
-_1 ; )
KLAVESNICE / o Kroutici o REF1(rpm) A , Group 23
N moment q '
\_j \ s / [ X | SPEED CTRL
1 ' 1
L | |
' 12 ! , ' 2.09
I externat ey gy | X ' — TORQ REF 2
m ! REF 2 . ' ! Regul. kl’OuttICIhO
' momentu
1 ' ! 1
. ) T
OVLADACI ! ExT2_ ' , ' 20.04
[ ' 1
PANEL . —e , ! MAXIMUM TORQUE
| [ X ' 2.10
' ' X ' TORQ REF 3
1 1 1
1 1 ' 1
1 1 ' 1
I ‘ | X Tonmm2t . T roramer usen
' [ REF2(%) 1 EXTERNT !
v,
\ \
\ ) —&
\ \ REF1(pm) ./ KLAVESNICE
| \ )
------------------ @ - - - e e e - e - @ - mm - - -
- . .
Start/Stop/Smér ! :
. ,
\
! 1
| | ' . °
,
NEN( zvo%{)- KLAVESNICES ! _ Start/Stop
\ 5
Diitg g EXT1g | POZADAVEK ‘/.'
KOMUN. MODUL \__ EXTERNI VPﬁED.\ ! Smér
\ .
- KLAVESNICE | EXT2 vzap .
' e, '
'
X NENi ZVOLENO . '
! DI1-6, KOM.MODUL ' :
°
' " [ ' 1
— \ KLAVESNICE, . '
] il ' | YES, DI1-6,
' ' ' 1 KOMUNIKACNi MODUL
.
T T
Start/Stop/Smér ' ! ' )
f )
volba zdroje ! . ' '
10.01 EXT1 1002 EXT2 10.03 16.01
v i STRT/STPDIR || STRT/STPIDIR DIRECTION RUN ENABLE
Obrazek 4-3: Volba mista ovladani a zdroje oviadani.
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Kapitola 5 — Programy standardnich aplika€nich

maker

Prehled

Aplikaéni makra

Tato kapitola popisuje operace a vhodné aplikace pro pét standardnich
aplikacnich maker a dvé uzivatelska makra.

Kapitola za€ina s vSeobecnym popisem aplikacnich maker. Tabulka 5-1
uvadi seznam maker vedle vhodnych aplikaci, ovladani a jak dosahnout
kazdého makra pro modifikaci parametr(.

Zbytek kapitoly obsahuje nasledujici informace pro kazdé makro:

e operace

» vstupni a vystupni signaly

* vngjsi zapojeni.

Vychozi nastaveni parametr je dano v Pfiloze B — Vychozi nastaveni
aplikacnich maker.

Aplikaéni makro je pfedem naprogramovana sada parametrl. Pouziti
aplikaCnich maker umozniuje snadné a rychlé uvedeni do provozu ménice
ACS 600.

Aplikaéni makra minimalizuji poc¢et rliznych parametr(, jez se nastavuiji pfi
uvadéni do provozu. VSechny parametry maji své vychozi tovarni nastaveni.
Tovarni makro je tovarné nastavené vychozi makro.

Kdyz zacinate s ACS 600, mlizete vybrat jedno ze standardnich maker jako
vychozi pro vas§ meéni¢ ACS 600 (viz parametr 99.02 APPLICATION
MACRO):

* tovarni

* rucni/dalkové fizeni

* PIDregulace

* sekvenénifizeni

* fizeni krouticiho momentu.

Vychozi nastaveni aplikaéniho makra bylo vybrano, aby reprezentovalo
primérné hodnoty pfi typické aplikaci. Zkontrolujte, zda vychozi nastaveni

padne vasim pozadavkim a upravte si nastaveni, kde je to vhodné. VSechny
vstupy a vystupy jsou programovatelné.

Poznamka: Kdyz zménite nastaveni parametru ve standardnim makru, nové
nastaveni se okamzité stava aktivni a zUstane aktivni dokonce i kdyz je
ACS 600 vypnuto a zase zapnuto. Jinak, vychozi nastaveni parametrd
(tovarni nastaveni) je stale mozné. Vychozi nastaveni je obnoveno, kdyz je
parametr 99.03 APPLIC RESTORE zménén na YES, nebo je-li zménéno
makro.

Firmware manual
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Uzivatelska makra

Poznamka: Nékteré urcité parametry vsak zlstavaji stejné dokonce i kdyz
zménime makro nebo je-li obnoveno vychozi nastaveni. Pro vice informaci,
viz Kapitolu 3 — Uvodni data, ¢ast 99.03 APPLIC RESTORE.

Navic ke standardnim aplikaCnim makrim je mozné si vytvofit dvé
uzivatelska makra. Uzivatelska makra dovoluji uzivateli ulozit si nastaveni
parametr(l véetné skupiny 99 a vysledku identifikace motoru do permanentni
paméti’, a vytahnout tato data pozdéji.

Pro vytvoreni uzivatelského makra 1:

1. Nastavte parametry. Provedte identifikaci motoru pokud jesté nebyla
provedena.

2. Ulozte nastaveni parametri a vysledky identifikace motoru zménou
parametru 99.02 APPLICATION MACRO na USER 1 SAVE (zmacknéte
ENTER). Ukladani trva od 20 s do jedné minuty.

Pro vyvolani uzivatelského makra:

1. Zménte parametr 99.02 APPLICATION MACRO na USER 2 LOAD.

2. Zmacknéte ENTER pro stazeni.

Uzivatelské makro muze byt také sepnuto pfes digitalni vstup (viz parametr
16.05 USER MACRO 10 CHG).

Poznamka: Vyvolani uzivatelského makra také obnovi nastaveni motoru
ze skupiny uvodnich dat a vysledky identifikace motoru. Zkontrolujte, zda
nastaveni souhlasi s uzivanym motorem.

Priklad: uzivatelské makro umozriuje pfepinat ACS 600 mezi dva motory
bez nutnosti nastavovat parametry motord a opakovat identifikaci pokazdé,
kdyz je motor ménén. UZivatel mize jednoduse nastavit parametry a provést
identifikaci motoru jednou pro kazdy motor, a potom ulozit tyto data jako dvé
uzivatelska makra. KdyZ se vyméni motor, staCi vyvolat pfislusné uZivatelské
makro a pohon je pfipraven k €innosti.

"' Také zadana hodnota z panelu a nastaveni mista ovladani (mistni nebo dalkové) je uschovana.

5-2

Firmware manual



Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Prehled aplikaénich

maker

Tabulka 5-1: Aplikaéni makra

Makro

Vhodna aplikace

Ovladani

Volba

Tovarni

Dopravniky a jiné primyslové aplikace s konstantnim
krouticim momentem.

Aplikace, kde se to¢i konstantnimi ota¢kami jinymi, nez
jmenovité ota¢ky motoru po dlouhou dobu.

Testovaci stolice pro vibraéni zkousky potfebujici proménné
otacky vibraéniho motoru.

Testovani tocivych stroju.

V8echny aplikace potfebujici externi fizeni.

Keypad,
External

FACTORY

Ruéni/Dalkové

Proces vyzadujici fizeni otac¢ek motoru automaticky

z fidiciho systému nebo jiného automatu a ruéné z externiho
ovladaciho panelu. Volba aktivniho mista ovladani se provadi
digitalnim vstupem.

Rizenf rychlosti majici jedno nebo dvé mista ovladani
s nastavenim zadané hodnoty a povely START/STOP. Volba
aktivniho mista ovladani je opét pomoci digitalniho vstupu.

EXT1, EXT2

HAND/AUTO

PID regulace

Vhodné pro pouziti na regulaéni systémy s uzavienou

smyckou, jako je regulace tlaku, hladiny a pratoku.

Napf.:

« Cerpadla pro dodavku vody do méstského rozvodu.

¢ Samocinnd regulace hladiny v zasobniku vody.

* Ob&hova Cerpadla pro teplarny.

e Otackové regulace rliznych typl dopravy materidlu, kde se
reguluje tok materialu.

EXT1, EXT2

PID-CTRL

Momentova
regulace

Procesy vyzadujici momentové fizeni, napf. michac¢ky nebo
podtizené pohony. Zadany kroutici moment pfichazi z tidiciho
systému nebo jiného automatu nebo ovladaciho panelu. Ruéni
zadanou hodnotou jsou otacky.

EXT1, EXT2

T-CTRL

Sekvenéni
regulace

Procesy vyzadujici otackové fizeni se sou¢tem nastavitelnych
otadCek a 1 az 15 konstantnich ota¢ek a nebo se dvéma
rznymi rozbéhovymi/dob&hovymi ¢asy. Ovladani mize byt
provadéno automaticky z fidiciho systému nebo jiného
automatu nebo s pouzitim normalniho pfepinace otacek.

Regulované
konstantni otacky

SEQ CTRL

Firmware manual
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Aplikaéni makro 1 —
Tovarni

Funkéni schéma

VSechny povely a zadané hodnoty mohou byt zadavany z klavesnice
ovladaciho panelu nebo volitelné z externiho mista fizeni. Aktivni misto fizeni
se voli tlac¢itkem ,LOC/REM" na klavesnici ovladaciho panelu. Pohon je
fizen otackové.

PFi externim ovladani je misto ovladani EXT1, Signal zadané hodnoty je
pfiveden na analogovy vstup Al1 a signal start/stop a smér na digitalni vstupy
DI1 a DI2. Vychozi nastavené sméru je pevné na FORWARD - dopfedu
(parametr 10.03 DIRECTION). DI2 neovlada smeér, neni-li parametr 10.03
DIRECTION zménén na REQUEST - pozadavek.

TFi konstantni rychlosti jsou mozné na digitalnich vstupech DI5 a DI6 pfi
volbé externiho mista ovladani. Dvé rozbéhové/ dobéhové rampy jsou
pfedem nastaveny. Rozbéhové a dobéhové rampy jsou aplikovany podle
stavu digitalniho vstupu DI4.

K dispozici jsou tfi reléové a dva analogoveé vystupni signaly na svorkovnici.
Vychozi nastaveni signald na ovladacim panelu v rezimu zobrazeni
aktualnich signall je frekvence, proud a vykon.

\N’;‘g’l 1L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
Externi ovladani CURRENT 80.00 A
? . POWER 75.00 %
. —,—— Otagky Zéadana hodnota a povely start/stop a smér jsou zadavany
| = < > Proud z ovladaciho panelu. Pro zménu na externi, zmacknéte
S E LOC/REM".
% —— Reléové
I vystupy
1 ->1000.0 rpm I
FREQ 40.00 Hz
CURRENT 65.00 A
POWER 60.00 %

Motor

Zadana hodnota se &te z analogového vstupu Al1. Povely start
(stop a smér se zadavaji pfes digitalni vstupy DI1 a DI2).

Obrazek 5-1: Funkéni schéma tovarniho makra

Vstupni a vystupni
signaly

Tabulka 5-2: Vstupni a vystupni signaly, jak jsou nastaveny v tovarnim
makru.

Vstupni signaly Vystupni signaly
Start, stop, smér (DI1,2) Analogovy vystup AO1: otacky
Analogova zaddana hodnota (Al1) Analogovy vystup AO2: proud
Volba konstantnich otacek (DI15,6) Reléovy vystup RO1: PRIPRAVEN
ACC/DEC 1/2 SEL pfes (DI4) Reléovy vystup RO2: V CHODU
Reléovy vystup RO3: PORUCHA (-1)

5-4

Firmware manual



Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Vnéjsi zapojeni  Nasledujici pfiklad zapojeni je pouzitelny, je-li nastaveno tovarni makro.

Svorkovnice X21 Funkce
’ - ] 1 VREF Refenéni napéti 10 V ss
Zadana hodnotylF| | | 2 GND max. 10 mA
| I 3 All+ Externi Zadana hodnota 1
j_ 4 All- 0..10V
= 5 Al2+ Nespecifikovano v této aplikaci
6 Al2- 0..20 mA
7 Al3+ Nespecifikovano v této aplikaci
8 |AIS- 0..20mA
r | 9 AO1+ Otacky
| 10 AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Jmen. ota¢ky motoru
@ | 11 AO2+ Proud
I_ﬁ 12 AO2- 0...20 mA <-> 0 ... Jmen. proud motoru
— | Svorkovnice X22
A 1 DI STOP/START
~ 2 DI2 VPRED/VZAD (je-li 10.3 REQUEST)
3 DI3 NEPOUZITO
7 4 D4 AKCELERACE/DECELERACE 1 nebo 2
- 5 DI5 VOLBA KONSTANTNICH OTACEK*
- 6 Di6 VOLBA KONSTANTNICH OTACEK*
7 +24DVDC +24 V ss max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Digitalni zemé

Svorkovnice X23

1 +24 VDC Vystup pomocného napéti 24 V ss
2 GND max. 250 mA

Svorkovnice X25

1 RO11
Pripraven 2 RO12
3 RO13

Reléovy vystup 1
PRIPRAVEN

Svorkovnice X26

* Operace: 0 = rozepnuty, 1 = sepnuty kontakt 1 RO21 /

Reléovy vystup 2

DI 5 DI 6 Vystup V chodu 2 RO22 V CHODU

0 0 nastavi otacky dle Al1 @ 3 RO23

Konstantni otacky 1 Porucha Svorkovnice X27

Konstantni otacky 2 1 RO31

Konstantni otacky 3 — 2 RO32
3 |RO33

Reléovy vystup 3
PORUCHA (-1)

1 0
0 1
1 1

Obrazek 5-2: Zapojeni ovladani pro aplikacni makro 1 — Tovarni. Oznaceni svorek jednotky NIOC je
dano vySe. UACS 601 a ACS 604 je zapojeni vZdy pfimo na svorky jednotky NIOC. U ACS 607 je
udélano zapojeni bud’ pfimo na svorky NIOC nebo jsou svorky z NIOC vedeny vodici na oddélenou
svorkovnici, vhodnou pro uZivatelovo pripojeni. Oddélené svorkovnice jsou volitelné. Viz prislusny
hardwarovy manual pro znaceni svorek.
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Blokové schéma Ridici signaly, tj. Zadana hodnota, povely start, stop a smér a jejich propojeni
fidicich signali  je ustaveno, jak je vidét na obrazku 5-3, kdyz je zvoleno tovarni makro.

ACS 600 Volba zadané hodnoty

)

Analogové 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11.01 KEYPAD

Vstupy EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
AI1..AI3 ’
] DI5,61

t

] ]
| '
1 ' 1
Volba zdroje zadané hodnoty I l '
Digitalni ! ' !
Group 12 ' ! 1
vstupy 11.06 EXT 11.03 EXT CONSTANT X \ ,
DI1...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS X , X
1 ! 1
= = o ' e . Yy
] . X ' . ' Otackovy regulator
il - e o
. : Al ' |EXTERNAL ! \ !
- -\L REF 1 S — ' ’ Group 25
CHO X > | EXT1 o ! \ EXTERN CRITICAL SPEEDS
LN\ T
Adaptér 1 KLAVESNICE NENI o/ ! I
T 1 VOLEN '
fieldbusu X d etz o | : I
: ' © [KLAvESNICE 20.01 MINIMUM SPEED
@ 'j |—> X ' ! ! 20.02 MAXIMUM SPEED
— \ '
' ™ \ ' ! | 2.01
Volba ' EXTERNAL \ ! | SPEED REF 2
Y A1-3DI1-6 REF 2 ' X '
Standardni || fieldbusu [KOMUNIKACNI MODUL ! ! ! Group 22
modbusovd|| Pfiloha C ® e ' : ! ACCEL/DECEL
linka ! ! , \ T 002
" .KLAVESNIC a , REFZ(/OL f i l SPEED REF 3
)
f KLAVESNICE // ' b .
-1 [ 1 f 'S Group 23
' | REF1(rpm) / ! SPEED CTRL
1 ' ' 1
\ ) \
\
\ \
\
\ .
\
\ ,
m | I |
OVLADACI ' I ,
PANEL ! ! '
\ \
\
\ I
|
\ ! ,
1 ! 1
1 ' 1
I I |
1 ' 1
1 ' 1
1 ! 1
1 ' 1
' ' I
1 ' 1
___________________ .. A _‘ _— e - = = = = s
| .
I ,
. .
] '
, .
, .
1 [ ]
) '
NEN( 2vgLeno . keaves] ¢ _ Start/stop
'
D2 o EXTig . POZADAVEK /
d - - w - '
KLAVESNICE ' \ﬂ'ﬂ VPRED _ . Smér
o—NLAVESNIGE, —e T
— f EXT2 VZAD ' .
. . 'Y ,
\ '
! NENI ZVQLENO | :
) '
1 D16, KOM. MODYL . X
T [ ' '
— \ KEYPAD o . !
-
1 ' 1
I ' 1 1 YES
> ! ' '
Start/stop/smér ! ! ' !
: )
volba zdroje ! ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
u i STRT/STPIDIR || STRT/STPDIR DIRECTION RUN ENABLE

Obrazek 5-3: Propojeni fidicich signalt pro tovarni makro.
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Aplikaéni makro 2 —

Rucéni/dalkové

Funkéni schéma

EXT1 (otacky) =
Ruéni ovladani

7@

Vstupni
napéti

Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Povely start/stop a smér a nastaveni zadané hodnoty mlze byt zadavano
z jednoho ze dvou mist ovladani, EXT1 (ruéni) nebo EXT2 (dalkové). Povely
start/stop/smér z EXT1 (ru¢ni) jsou pfipojeny na digitalni vstupy DI1 a DI2,
a signal zadané hodnoty je pfipojen na analogovy vstup Al1. Povely start/
stop/smér z EXT2 (dalkové) jsou pfipojeny na digitalni vstupy DI5 a DI6
a signal zadané hodnoty je pfipojen na analogovy vstup Al2. Volba mezi
EXT1 a EXT2 je zavisla na stavu digitalniho vstupu DI3. Pohon je fizen
otackové. Zadané otacky a povely start/stop a smér mohou byt také zadavany
z ovladaciho panelu. Jedny konstantni otacky mohou byt navoleny
z digitalniho vstupu DI4.

Z&adané otacky v dalkovém ovladani (EXT2) se zadavaji v procentech
maximalnich otacek pohonu (viz parametry 11.07 EXT REF2 MINIMUM
a 11.08 EXT REF2 MAXIMUM).

K pouZiti jsou dva analogové a tfi reléove vystupy na svorkovnicich. Vychozi
nastaveni signalt na displeji ovladaciho panelu v rezimu zobrazeni
aktualnich signalu je frekvence, proud a misto ovladani.

1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
CTRL LOC LOCAL

S

< Ruéni/Dalkové
< Konst. otacky 1

Ridici syst.

IR

i S

nebo
automat
EXT2 (%) =
Dalkové ovladani

Motor

Z4dana hodnota, povely start/stop a smér jsou
Otacky zadavany z ovladaciho panelu. Pro zménu na externi,
(a) Proud zméacknéte tlagitko ,LOC/REM".
Reléové
vystupy 1 L ->1200.0 rpm I
FREQ 43.00 Hz
CURRENT 77.00 A
CTRL LOC EXT1

Z&dana hodnota se é&te z analogového vstupu Al1.
Povely start/stop a smér jsou zadavany pfes digitalni
vstupy DI1 a DI2.

Obrazek 5-4: Funkéni schéma pro Rucni/dalkové makro.

Vstupni a vystupni
signaly

Tabulka 5-3: Vstupni a vystupni signaly, jak jsou nastaveny v makru
rucni/dalkove.

Vstupni signaly Vystupni signaly
Start/stop (DI1,6) a reverzace (DI2,5) Otacky (AO1)
PFepina se pro kazdé misto ovladani Proud (AO2)
Dva analog. vstupy zadané hodnoty (Al1,Al2) | PRIPRAVEN (RO1)
Volba mista ovladani (DI3) V CHODU (RO2)
Volba konstantnich otacek (D14) PORUCHA (-1) (ROS3)

Firmware manual
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Vnéjsi zapojeni
dalkového makra.

Nasleduijici pfiklad zapojeni je pouzitelny, kdyz je zvoleno nastaveni ru¢niho/

Svorkovnice X21

Funkce

. —
Zadana hodnota—+—
(rucni)

Z&dana hodnota

(dalkové)

1 VREE Referenéni napéti 10 V ss

> GND max. 10 mA

3 All+ Externi Zadana hodnota 1 (rucni ovl.)
4 Al1- 0..10V

5 Al2+ Externi zadana hodnota 2 (dalkové ovl.)
6 Al2- 0...20mA

7 Al3+ Neni specifikovano v této aplikaci

8 AlI3-

9 AO1+ Otacky

10 |[AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Jmen. ota¢ky motoru
11 AO2+ Proud

12 |A02- 0...20 mA <-> 0 ... Jmen. proud motoru

Svorkovnice X22

- 1 DI STOP/START (ruéni)
- 2 |pe VPRED/ZPET (ruéni)
- 3 |pi3 VOLBA EXT1/EXT2*
-~ 4 |pi KONSTANTNI OTACKY 4
- 5 |DI5 VPRED/ZPET (dalkové)
- 6 |Di6 STOP/START (dalkové)
7 +24DVDC +24 V ss max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Digitalni zem
Svorkovnice X23
1 +24 VDC Vystup pomocného napéti 24 V ss
250 mA
2 |GND
Svorkovnice X25
1 RO11
” /~ Reléovy vystup 1
Pn}gen 2 |rot2 PRIPRAVEN
%, 3 |Ro13 |-
N . , ok
Operace: Rozepnluty kontakt = ’Rucn’| (EXT1) Svorkovnice X26
Sepnuty kontakt = Dalkové (EXT2) 1 RO21
/~ Reléovy vystup 2
V chodu 2 RO22 V CHODU
) s o |
P%‘%ha Svorkovnice X27
) 1 |rost j Reléovy vystup 3
2 |ros32 PORUCHA (-1)
3 |rOo33 |

Obrazek 5-5: Zapojeni oviadani pro aplikacni makro Ruéni/dalkové. Znaceni svorek jednotky NIOC je
uvedeno vySe. V ACS 601 a ACS 604 je uzivatelské pfipojeni udélano vzdy pfimo na svorkach
Jjednotky NIOC. V ACS 607 je pripojeni udélano bud’ pfimo na jednotce NIOC nebo jsou svorky
Jjednotky NIOC vyvedeny na oddélenou svorkovnici vhodnou pro uzivatelské pfipojeni. Oddélena
svorkovnice je volitelna. Viz prislusny hardwarovy manual pro odpovidajici ozna¢eni svorkovnice.
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Blokové schéma Propojenifidicich signald, tj. zadané hodnoty a povelu start, stop a smér je
fidicich signalti  ustanoveno, jak vidime na obrazku 5-6, kdyZ je navoleno makro rucni/
dalkove.

ACS 600 Volba zadané hodnoty

)

Analogové 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11.01 KEYPAD
vstupy EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
Al1...AI3 _ ) )
-- DI3, DI4(SPEED4), \
7 = I I I
1 1 1
o Volba zdroje zadané hodnoty ' ' I
Digitalni ! ! '
Group 12 ' ' '
vstupy 11.08 EXT 11.08 EXT o ! ! .
DI1...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS , \ )
. ) ! ,
& |
!!!‘ > = . . ! Otaékovy regulator
'
- At v |EXTERNAL ' X !
8 |REF1 EEEE— : Group 25
EXTT _ ' ! \ EXTERNI
CHO -\% I .. , CRITICAL SPEEDS
adaptér KLAVESNICE ) \
— s )
3 VOLEN !
fieldbusu ExT2 g 1 Z/OLENO \ _./.._
! ' | KLAVESNICE 20.01 MINIMUM SPEED
W 4 [ | ' 20.02 MAXIMUM SPEED
} | > | , ,
= ' ' ' | 201
|
Volba EXTERNAL X : : | SPEED REF 2
Standardni || fieldbusu Al2 REF2 ' ' ! Group 22
A | e .
modbusovi|(Pfiloha C EXTERNI . X ! ACCEL/DECEL
linka ! \ \ T 202
KLAVESNICE a ' REF2(%) l | SPEED REF 3
9 . T v 1
@ _J ] KLAVESNICE /] . s X Group 23
' ! REF1(rpm)‘/ ' SPEED CTRL
1 ! 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ! 1
' ! 1
' ! 1
m " ! 1
OVLADACI . , .
PANEL ' ' |
' ' 1
' ' 1
1 ' 1
1 ' 1
l ‘ I
I | 1
' ! [
1 ' [
' ! [
1 U 1
' 1 1
) . \
____________________ @ - - - -t - e e e e d e e o - @ - - - - -
_ | '
| '
. '
|
,
\
- i v Statr/stop
NENI ZVgLENO | KLAVESNIC
D2 o o EXTig | POZADAVEK f
*— ) \
KLAVESNICE EXTERNI l Smér
— R ———g ° e .
- EXT2 VZAD _ '
f . 'Y '
1 ' 1
\ NENI 2volEND | ,
|
X Di6s , '
- ! KLAVESNICE: ' '
s \ ,
1 s 1
\
\
! , ' ' YES
Start/stop/smér ' ] ]
Volba zdroje ! \ ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
U STRT/STP/DIR STRT/STP/DIR DIRECTION RUN ENABLE

Obrazek 5-6: Blokové schéma Fidicich signalli pro makro ru¢ni/dalkové.
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Aplika¢ni makro 3 — Makro PID regulace se pouziva na regulovani veliCin, jako jsou tlak nebo
PID regulace pratok, fizenim otacek hnaciho motoru.

Signal zadané hodnoty procesu je pfipojen na analogovy vstup Al1 a signal
zpétné vazby na analogovy vstup Al2.

Alternativné, pfimo zadané otacky mohou byt zadavané ACS 600 pres
analogovy vstup Al1. Potom je PID regulator vyfazen a ACS 600 vice nefidi
proménnou procesu. Volba mezi pfimym fizenim otacek a regulaci veli€iny
procesu je dané digitalnim vstupem DI3.

Dva analogové a tfi reléové vystupy jsou k dispozici na svorkovnicich.

Vychozi signaly zobrazené na displeji panelu v rezimu aktualnich signald
jsou otacky, Aktualni hodnota 1, a regula¢ni odchylka.

Funkéni schéma

EXT2 (%) = PID regulace procesu

vl 1 L ->1242.0 rpm I
SPEED 1242 .0 rpm
ACT VALI1 52.00 %
5 EXT1 CONT DEV 0.1 %
Zadana hodnotw ~ 3
. PID™ N Zadana hodnota a povely start/stop a smér
ST’AS\E%Z?SPTS?-?: ?_ EXTZ_ E Otacky jsou zadavany z ovladaciho panelu. Pro
START/STOP(EXT2)— | Proud zménu na e‘xternl, zmacknéte tlacitko
Otacky/proces __ = | Reléové LOC/REM".
(EXT1/EXT2) 4 st
Umoznéni chodu — ystupy
Konstantni otacky ——+—————1 1 -~ 52.1 & I
Externi ovladani SPEED 1242 .0 rpm
xterni ovladani o
EXT1 (rpm) = Pfimé izeni otagek éggﬁvgfpﬁ 5% : 8 s
103

Ovladani z panelu
REF1 (rpm) = Pfimé fizeni otacek Motor
REF2 (%) = PID regulace procesu

Zadana hodnota se &te z analogového
vstupu Al1. Povel start/stop se zadava pres
digitalni vstup DI1, pfi pfimém fizeni
otacek (EXT1) nebo pfes digitalni vstup
DI6 pfi regulaci procesu (EXT2).

Obrazek 5-7 Funkéni schéma pro makro PID regulace.

Vstupni a vystupni  Tabulka 5-4: Vstupni a vystupni signaly, jak jsou nastaveny pro makro
signaly  PID regulace.

Vstupni signaly Vystupni signaly
START/STOP pro kazdé misto ovladani (DI1,DI6)|Otacky (AO1)
Analogové zadana hodnota (Al1) Proud (AO2)
Skute¢na hodnota (Al2) PRIPRAVEN (RO1)
Volba mista ovladani (DI3) V CHODU (RO2)
Volba konstantnich otac¢ek (D14) PORUCHA (-1) (RO3)
Umoznéni chodu (DI5)

Poznamka: Konstantni otacky (skupina parametri 12) nejsou brany do uvahy, je-li sledovana zadana hodnota procesu
(pouzivan PID regulator).
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Vnéjsi zapojeni  Priklad vnéjSiho zapojeni je pouzitelny, kdyz je pouzito nastaveni makra

PID regulace.
Svorkovnice X21 Funkce
| 1 VREF Referenéni napéti 10 V ss
Nastaveni zadané hodnoty*** l | 2 GND max. 10 mA
(BXT1 and EXT2) il All+ Z&dan4 hodnota EXT1 nebo EXT2
4 All- 0..10V
Zpétna vazba z cidla —t_ 5 Al2+ Skute¢na hodnota
—|_6 |A 0..20 mA
7 Al3+ Nespecifikovano pro tuto aplikaci
8 Al3-
9

@ AO1+ Otacky
10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Jmen. otacky motoru

% 11 |AO2+ Proud
l 12 |ao2- 0...20 mA <-> 0 ... Jmen. proud motoru

— | Svorkovnice X22

— 1 DH STOP/START (ruéni)

2 DI2 Nespecifikovano pro tuto aplikaci
7 3 DI3 Volba EXT1/EXT2*
- 4 |Di4 KONSTANTNI OTACGKY 4****
- 5 |DI5 UMOZNENI CHODU**
- 6 Di6 STOP/START (proces)

7 +24DVDC +24 V ss max. 100 mA

8 +24DVDC

9 DGND Digitalni zem

Rozpojeno = Rizeni otadek
Spojeno (+24 V)= Rizeni procesu (PID VDG - - —
regulace) 1 + \zlélgtﬁ&pomocneho napéti 24 V ss

Svorkovnice X23

. s ” . - ~ v e 2 GND
**  Rozpojeno = zadny signal umoznéni Svorkovnice X25
chodu, pohon nenastartuje (nebo se T Trot
zastavi) . Reléovy vystup 1
. . % Pfipraven 2 |Ro2 PRIPRAVEN
Spojeno (+24 V)= umoznéni chodu % 3 |Rota

aktivni, normalni &innost povolena Svorkovnice X26

Reléovy vystup 2

Nastaveni Zadané hodnoty je mozné 1 |Ro2t 7

také z panelu Chod 2 |Ro22 V CHODU
w*+ 74dné konst. otaéky nemohou byt X 3 |Ro23
navoleny, jestlize je zvoleno Fizeni Porucha Svorkovnice X27
procesu (tzn. je.li na vstup DI3 pfivedeno X 1 |rost Reléovy vystup 3
+24 V) , viz obrazek 5-9 2 |Ro32 PORUCHA (1)
3 RO 33

Obrazek 5-8: Zapojeni ovladani pro Aplikacni makro PID regulace. Znaceni svorek jednotky NIOC je
uvedeno vySe. V ACS 601 a ACS 604 je uzivatelské pfipojeni udélano vzdy pfimo na svorkach
jednotky NIOC. V ACS 607 je pripojeni udélano bud’ pfimo na jednotce NIOC nebo jsou svorky
jednotky NIOC vyvedeny na oddélenou svorkovnici vhodnou pro uzivatelské pripojeni. Oddélena
svorkovnice je volitelna. Viz prislusny hardwarovy manual pro odpovidajici oznaceni svorkovnice.
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Propojeni fidicich signal(, tj. Zadané hodnoty a povell start, stop a smér je
ustanoveno, jak vidime na obrazku 5-6, kdyZ je navoleno makro PID regulace.

Blokové schéma
fidicich signala

Volba zadané hodnoty

ACS 600

)

Analogové 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11.01 KEYPAD
vstupy EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
All...AI3 " ) "
T DI3 ' DI4(SPEED4)" !
7 g ! | )I !
- 1 ' 1
-- Volba zdroje zadané hodnoty I ' \
T , ' ,
Digitalni S X , !
vstupy 11.06 EXT 11.08 EXT CONSTANT , ! X
DI...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS . ' X
. T ' X !
!ﬁé‘ > ! ; = ois X ' X Otaékovy rebulator
!!! ~- ' ar U |ExTERNAL | r - - - - m- -t X
. @ ' |REF1 ! ' '
\ il EXT1 L ExTERNI Group 25
CHo ! " AN CRITICAL SPEEDS
: i NENT ZVOLENO ! h
Fieldbus KLAVESNICI EXT2 ,
Adapter ! I
, \ |
| ! 12 1 |KLAVESNICE 20.01 MINIMUM SPEED
@ } | > ' EXTERNAL ! ! 20.02 MAXIMUM SPEED
— ' REF 2 \ \
' | ' I 2.01
Volba ! | ! | SPEED REF 2
Y , 16 APPL , \
Standardnl, flgjdbusu A BLOCK , \ Group 22
modbusova|| Pfiloha C L ) OUTPUT \ , ACCEL/DECEL
Iinka EXTERNI I REF2(%) \ ' I
Ad . 2.02
L KuAves. X , | SPEED REF 3
; PID
@ ] f ) KLAVESNICE / contrRoL REF1(pm) X Group 23
| LER . SPEED CTRL
Al i [24AcTUAL 26 CONTROL '
—e | VALUE 1 DEVIATION !
A2y ! '
2 T )
A3 ' !
—e . . X
0 ; ! Alt ' '
OVLADACI )
PANEL ! AR \
T hd [l
! Al3 ! il
1 ! 1
! 1 ' l
N ! M ACT1 !
r )
] j ] \ |
_____ Lo oo - o Y
: . . . . R
1 ! ' 1 f
\ . L . X
_______ ' | Volba zdroje skuteéné hodnoty ' !
40.07 ACTUAL 1 | | 40.08 ACTUAL 2 40.06 ACTUAL X
_ INPUT SEL INPUT SEL VALUE SEL X
!
\
\
' L]
@— NEN( ZVQLENO KLAVESNICEK _ Start/stop
DIt —-oe EXTig . POZADAVEg ‘/.-
p KLAVES_ ! N\ EXTERNI VPRED I Smér
! ' —e T
, EXT2 1 VZAD ' !
- , ' e !
' |
! NEN( Z0LENO . ! X
' !
! DI o ! ! :
' KLAVESNIGE ! ' X X
T
| : ! 'Di3 X 'DIs
.
« T T T
Start/stop/smér ! ! ' ! \
) !
Volba zdroje ! ' ' '
| 10.01 EXTA 10.02 EXT2 11.02 EXT1/ 10.03 16.01
STRT/STPIDIR || STRT/STPDIR EXT2 SELECT DIRECTION RUN ENABLE

Obrazek 5-6: Blokové schéma ridicich signall pro makro PID regulace.
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Aplikaéni makro 4 —
Rizeni krouticiho
momentu

Funkéni schéma

Externi ovladani

Z&dana hodnota otaéek—FXT1 | o

Z&dana hodnota momentu—E/)'(;

AR

Externi ovladani
EXT1 (otacky) = fizeni otacek
EXT2 (%) = Fizeni kr. momentu

Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Makro Fizeni krouticiho momentu se pouziva tam, kde se pozaduje
momentové Fizeni motoru. Zadany kroutici moment se zadava pres
analogovy vstup Al2 jako proudovy signal. Vychozi nastaveni je, ze 0 mA
odpovida 0 % a 20 mA odpovida 100 % jmenovitého momentu motoru.
Povely start/stop/smér jsou zadavany pres digitalni vstupy DI1 a DI2. Signal
umoznéni chodu je pfipojen na DIG6.

Prostfednictvim digitalniho vstupu DI3 je mozno zvolit ota¢kovou regulaci
misto momentové. Také je mozné zménit externi misto ovladani za mistni
(tj. ovladaci panel) stlacenim tlacitka ,LOC/REM*. Jako vychozi fidi panel
otacky. Je-li pozadovano momentové fizeni z panelu, nastaveni parametru
11:01 KEYPAD REF SEL musi byt zménéno na REF2(%).

Dva analogové a tfi reléové vystupy jsou k dispozici na svorkovnicich.
Vychozi signaly zobrazené na displeji panelu v rezimu aktualnich signald
jsou otacky, kroutici moment a misto ovladani.

o 11 ->1242.0 rpm T
SPEED 1242 .0 rpm
ACT VALI1 52.00 %
CONT DEV 0.1 %

(emOtagky

Z&adana hodnota a povely start/stop a smér jsou

Proud zadavany z ovladaciho panelu. Pro zménu na
externi, zmacknéte tlacitko ,LOC/REM".
7& Reléové
Vystupy
1 -> 52.1 % I
SPEED 1242 .0 rpm
ACT VALI1 52.0 %
CONT DEV 0.1 %

Zadana hodnota se &te z analogového vstupu
Al2 (momentové fizeni) nebo Al1 (otackové
fizeni). Povel start/stop a smér se zadava pres
digitalni vstupy DI1 a DI2. Volba mezi
otackovym a momentovym fizenim je pres DI3.

Motor

Obrazek 5-10: Funkéni schéma pro makro fizeni krouticiho momentu.

Vstupni a vystupni
signaly

Tabulka 5-5: Vstupni a vystupni signaly, jak jsou nastaveny pro makro
fizeni krouticiho momentu.

Vstupni signaly

Vystupni signaly

Start/stop (DI1,2)
Analogovéa zadana hodnota otacek (Al1)

Analogovéa zadana hodnota momentu (Al2)

Volba momentového fizeni (DI3)
Volba akce./decel. 1 a 2 (DI5)
Volba konstantnich otacek (DI4)
Umozneni chodu (DI6)

Otacky (AO1)

Proud (AO2)
PRIPRAVEN (RO1)
V CHODU (RO2)
PORUCHA (-1) (RO3)

Firmware manual
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Vnéjsi zapojeni  Priklad vnéjSiho zapojeni je pouZitelny, kdyZ je pouZito nastaveni makra
fizeni krouticiho momentu.

Svorkovnice X21 Funkce
- | 1 VREF Referenéni napéti 10 V ss
5 | 10 mA
Z4dané otacky L [ 2 GND max.19 m
l 3 All+ Zadané otagky (EXT1)
4 All- 0..10V
= 5 Al2+ Zadany kroutici moment (EXT2)
Zadany kroutici moment 6 alo- 0 20mA
7 Al3+ Nespecifikovano pro tuto aplikaci
8 Al3-
@ 9 AO1+ Otacky
10 [AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Jmen. otacky motoru
11 [AO2+ Proud
12 |ao2- 0...20 mA <-> 0 ... Jmen. proud motoru

Svorkovnice X22

. v 7 v r /
*  Rozpojeno=volba EXT1= otadkové Fizeni P t_jon STOP/START
Sepnuto (+24 V) = EXT2 = momentové 2 (b2 VPREDVZAD
Fizeni - 3 DI3 VOLBA OTACK./MOMENT. RIZENI*
*x Rozpojeno:Vo|ba ACC/DEC 1 - 4 Dl4 VOLBA KONSTANTNICH OTACEK****
Sepnuto (+24 V) = Volba ACC/DEC 2 | - 5 |pis VOLBA AKCEL./DECEL. 1 NEBO 2**
P . v v e .
*** Rozepnuto= neni signal umoznéni chodu, 6 |Di6 UMOZNENI CHODU**
pohon nenastartuje (nebo se zastavi) 7 |+24DVDC +24 V ss max. 100 mA
Sepnuto (+24 V) = umoznéni chodu 8 | +24DVDC
aktivni, normailni ¢innost povolena. 9  DGND Digitalni zem
- Zadné konstantni otacky nemohou byt Svorkovnice X23
navoleny, je-li zvoleno momentové fizeni 1 |+24vDC Vystup pomocného napéti 24 V ss
(tj. je-li +24 V privedeno na DI3). Viz 2 |anD 250mA
obrazek 5-12 Svorkovnice X25
1 RO11 PRI
pii > — /~ Reléovy vystup 1
”gien | PRIPRAVEN
Q& 3 |RO13 |
Svorkovnice X26
! RO21 j Reléovy vystup 2
Vfc\hodu S I V CHODU
3 |rozz |-
%
Porucha Svorkovnice X27
X

PORUCHA (-1)

! RO 31 /~ Reléovy vystup 3
2  |RO32

3 RO 33

Obrazek 5-11: Zapojeni ovladani pro aplikacni makro fizeni krouticiho momentu. Znaceni svorek
Jednotky NIOC je uvedeno vySe. V ACS 601 a ACS 604 je uzivatelské pfipojeni udélano vzdy pfimo
na svorkach jednotky NIOC. V ACS 607 je pfipojeni udélano bud’ pfimo na jednotce NIOC nebo jsou
svorky jednotky NIOC vyvedeny na oddélenou svorkovnici vhodnou pro uzivatelské pripojeni.
Oddeélena svorkovnice je volitelna. Viz pfislusny hardwarovy manual pro odpovidajici oznaceni
svorkovnice.
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Kapitola 5 - Programy standardnich aplikacnich maker

Blokové schéma Propojenifidicich signald, tj. zadané hodnoty a povelu start, stop a smér je
fidicich signalti  ustanoveno, jak vidime na obrazku 5-12, kdyz je navoleno makro Fizeni
krouticiho momentu.

ACS 600 Volba zadané hodnoty

)

Analogové 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11.01 KEYPAD
EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
vstupy
All...AI3
. . .
ééé‘ N DI3 DI4(SPEED4) ;
T = : : !
' ! )
o Volba zdroje zadané hodnoty ' ' '
Digitalni ' ! !
\
vstupy 11.06 EXT 11.03 EXT Cg'ﬁ;ﬁ;sT ' ) ,
DI1...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS , \ ,
. 1 ! 1
- > X 'y ' | X Otackovy regulator
. \ 1 DH-6 - - - - - o —- -t .
' A1 | EXTERNAL . , \
REF 1 ' EXT1 R Group 25
CHo ' . | EXTERNI CRITICAL SPEEDS
. )
Adaptér , KLAVESNICE NENIZVOLENO £y / \
fieldbusu T ' !
1 ! '
] ! ! ! 20.01 MINIMUM SPEED
} | » ' ! ! ' 20.02 MAXIMUM SPEED
— ,
| ! ! : | 2.01
Volba l ! X ! | SPEED REF 2
Standardni || fieldbusu A ! : ' ' Group 22
4 o 2 1 12 ' roup
mod_busova Pfiloha C Q. ) ExTERNAL ! ! ' ACCEL/DEGEL
linka EXTERNI REF 2 ! ! ' :
' ' 2,02
KEYPAD , \
} ® o ! X ! | SPEED REF 3
) KLAVESNICE / , ' Group 23
u ' [ X ' SPEED CTRL
1 ! 1
' ! X ' 2.09
! l | TORQREF2
. EXT1 ' , Q
. \ ! . Reg. kr. momentu
m , N : |
OVLADACI ' EXT2_/ . ' 2004
' '
PANEL ; ! , ! MAXIMUM TORQUE
, [ ! ' 2.10
! ! \ ! TORQ REF 3
1 ' 1
' ' ' '
' I ' '
, ' [ . Group 24 o 02-13 s
' ) TORQUE CTRL TORQ REF USED
! : REF2(%) , EXTERNI !
v,
' \
\
' ' REF1(rpm) / KLAVESNICE
' \ )
------------------- @ - - e e e - - e mmm— - -
@ T ! !
, .
. .
; .
X .
1 ! ‘
- '
\
NENI 2VQLENO KLAVESNICE] ' _ Startstop
.
\ y
POZADAVEK /
o2 g o EXTlg , Ne . !
KEYPADS " g EXTERN vpﬂeg\' ' Smér
T
— ! EXT2 VZAD '
. e .
1 ! 1
\ NEN{ ZVOLENO \
. . . :
\ D2 o , .
- —eo—o X !
— , KLAVES. o ! . '
| , .
. : ' 1DI6
- T T
Start/stop/smér ' ! ! '
y '
Volba zdroje ! ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
u i STRT/STP/DIR STRT/STP/DIR DIRECTION RUN ENABLE

Obrazek 5-12: Blokové schéma fidicich signalti pro makro Fizeni krouticiho momentu.
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Aplikacni makro 5 — Toto makro nabizi sedm pfedem nastavenych konstantnich otacek, které
Sekvenéni Fizeni mohou byt aktivovany digitalnimi vstupy DI4 az DI6 podle obrazku 5-16.
Pfedem nastaveny jsou i dvé akceleracni/deceleracni rampy. Tyto rampy
se uplatnuji podle stavu digitalniho vstupu DI3. Povely start/stop a smér
jsou zadavany pres digitalni vstupy DI1 a DI2.

Externi zadané otacky jsou zadavany pres analogovy vstup Al1. Ten je aktivni
pouze tehdy, maji-li vSechny digitalni vstupy DI4 az DI6 0 Vss. Zadavani
operacnich povell a zadané hodnoty je mozné také z ovladaciho panelu.

Dva analogové a tfi reléové vystupy jsou k dispozici na svorkovnicich.
Vychozi signaly zobrazené na displeji panelu v rezimu aktualnich signalt
jsou frekvence, proud a vykon.

Funkéni schéma

Vstupni
napéti
Externi ovladani
=
e ~ Otacky
= E @ Proud
>
7L Reléové
vystupy

Motor

Externi ovladani

EXT1 (otacky) = fizeni otacek
EXT2 (%) = fizeni otacek
Ovladani z panelu

REF1 (otacky) = fizeni otacek
REF2 (%) = fizeni otacek

Otagky

Otagky 3

Otagky 2

Otagky1

Zastaveni
s decel. rampou

-

Akcell Akcell

Startstop ——

Akcel2

Cas

Decel2

Akcel/Dec.] — |

Otasky1 ~ — (I

s B |
Otacky 2
[
Akcel2/Dec. 2
Otacky 3 [

Obrazek 5-13: Funkéni schéma pro makro sekvencniho fizeni.

Priklad sekvenéniho fizeni pouzivajiciho konstantni otacky a rdzné akcel.
a dec. Casy.

5-16
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) 1 L ->1242.0 rpm I

Zadana hodnota a povely start/stop a smér jsou zadavany z ovladaciho FREQ 45 .00 Hz

panelu. CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Pro zménu na externi, zmacknéte tlacitko ,LOC/REM".

Zadana hodnota se &te z analogového vstupu Al1 nebo jsou pouzity | 1 ->1242.0 rpm I

konstantni otacky. Povely start/stop a smér jsou zadavany z digitalnich vstupti | EREQ 45.00 Hz

DI1 a DI2. CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Obrazek 5-14: ReZimy ovladani z panelu a externiho ovladani makra sekvencniho Ffizeni.

Vstupni a vystupni  Vstupni a vystupni signaly ACS 600, jak jsou nastaveny makrem sekvenéniho
signaly fizenijsou uvedeny v tabulce 5-6.

Tabulka 5-6: Vstupni a vystupni signaly, jak jsou nastaveny pro makro
sekvencniho fizeni.

Vstupni signaly Vystupni signaly
Start/stop (DI1) a smér (DI2) Otacky (AO1)
Z&dana analogova hodnota (A1) Proud (AO2)
Volba akcel/decel 1/2 (DI3) PRIPRAVEN (RO1)
Volba konstantnich ota¢ek (D14-6) V CHODU (RO2)
PORUCHA (-1) (RO3)
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Vnéjsi zapojeni  Priklad vnéjSiho zapojeni je pouZitelny, kdyZ je pouZito nastaveni makra
sekvencniho fizeni.

Svorkovnice X21 Funkce
r ] 1 VREF Referencni napéti 10 V ss
. ‘ / | GND max. 10 mA
Zadana hodnota | 2
| 3 |Al+ Externi z24dana hodnota
! 4 All- 0..10V
— 5 Al2+ Neni specifikovano pro tuto aplikaci
6 Al2-
7 Al3+ Neni specifikovano pro tuto aplikaci
8 Al3-
- | 9 AO1+ Otagky
/l 10 |AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Motor rated speed
@ / [l 11 [ac2r Proud
I_ﬁ 12 |AO2- 0..20mA<->0...
= | Svorkovnice X22
- 1 |bn STOP/START
- 2 Di2 VPRED/VZAD
- 3 DI3 VOLBA AKCEL/DECEL 1 NEBO 2
-~ 4 Dl4 VOLBA KONSTANTNICH OTACEK*
- 5 DI5 VOLBA KONSTANTNICH OTACEK*
- 6 |DI6 VOLBA KONSTANTNICH OTACEK*
7 +24 DVDC +24 V ss max. 100 mA
8 +24 DVDC
9 DGND Digitalni zem
Svorkovnice X23
1 +24 VDC Vystup pomocného napéti 24 V ss
2 GND 250 mA
Svorkovnice X25
1 RO11 o
* Provoz: 0 = rozpojeny, 1 = sepnuty Pfipraven 2 RO12 j R?Ieovy vystup 1
PRIPRAVEN
Di4 DI5 DI6 Vystup @ 3 RO13 |
0 0 0 otacky nastaveny pres Al Svorkovnice X26
1 0 0 Konstantni otacky 1 1 RO21
— 7 Reléovy vystup 2
0 1 0 Konstantni otacky 2 V chodu 2 RO22 V CHODU
1 1 0 Konstantni otacky 3 3 RO23 |
0 0 1 Konstantni otacky 4 Porucha Svorkovnice X27
1 0 1 Konstantni ota¢ky 5 1 RO31 L,
0 1 1 Konstantni otacky 6 2 RO32 j Reléovy vystup 3
PORUCHA (-1)
1 1 1 Konstantni otacky 7 3 RO33 |

Obrazek 5-15: Zapojeni ovladani pro aplikacni makro sekvencniho fizeni. Znaceni svorek jednotky
NIOC je uvedeno vyse. V ACS 601 a ACS 604 je uZivatelské pripojeni udélano vzdy pfimo na
svorkach jednotky NIOC. V ACS 607 je pripojeni udélano bud’ pfimo na jednotce NIOC nebo jsou
svorky jednotky NIOC vyvedeny na oddélenou svorkovnici vhodnou pro uzivatelské pripojeni.
Oddeélena svorkovnice je volitelna. Viz pfislusny hardwarovy manual pro odpovidajici oznaceni
svorkovnice.
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Blokové schéma Propojenifidicich signald, tj. zadané hodnoty a povelu start, stop a smér je
fidicich signali ustanoveno, jak vidime na obrazku 5-16, kdyZ je navoleno makro
sekvenéniho Fizeni .

ACS 600 Volba zadané hodnoty

)

Analogové 11.02 EXT1/ 12.01 CONST 11,01 KEYPAD
vstupy EXT2 SELECT SPEED SEL REF SELECT
A1..AI3 ' -
- ] DI4,5,6
!ﬁéa . : 2 :
FF " : : :
o Volba zdroje zadané hodnoty ' ' '
Digitalni = ' X '
roup 12 ' '
vstupy 11.06 EXT 11.03 EXT CONSTANT , \ .
DI1...DI6 REF2 SELECT REF1 SELECT SPEEDS , \ .
o ' \ ,
""é n ' Y w . N
!!‘ > EXT1, ' . . X Otackovy regulator
M
o ' An v |EXTERNAL ' X :
' |REF1 —— Group 25
CHoO ' N I EXT1 g | X | EXTERNI CRITICAL SPEEDS
. . »
adapteér \ KLAVESNICE NENI o/ ,
fieldbusu T ' ZVOLENO '
| EXT2 o ! ' \
] ' ' ' | KEYPAD 20.01 MINIMUM SPEED
} | ! ! ' ' 20.02 MAXIMUM SPEED
— | ' |
' ' ' ' | 201
Volba [ 12 ! ! ' | SPEED REF 2
Standardni || fieldbusu : EXTERNAL : : : G
74 o Al roup 22
mod.busova Pfiloha C P ' ) \ ACCEL/DECEL
linka EXTERNI ' ' ' T
) 1 1 1 2.02
pLAVESNGE ' REF2(%) 1 ' SPEED REF 3
.J 1 ] » T ° . |
b e , Y roup 23
u ' : REF1(rpm)l/ I SPEEpCTR
\
.
' \
| | |
1 ! !
' 1
/_\ : ; .
P - ' 1
OVLADACI : , .
PANEL . ' .
' ! '
' ! '
i ' 1
' ! '
.ﬁ I ‘ ‘
' ! !
1 ' 1
1 1 1
1 1 1
1 1 1
1 ' 1
1 1 1
___________________ R
\
\
.
\
\
- X °
NENI ZVOLENO K _ Statr/stop
Di,2 ' POZADAVEK /
*—e B )
- | EXT2 ° VZAD. ! '
' ' |
1 ! 1
. NENI ZVOLENO ' \
'
. DI1,DI2 , !
' G ' 1
= \ KLAVESNJCE , !
1 hl 1 1
' ! ! I YES
. T T
Start/stop/smér I ! ! \
- .
Volba zdroje ! ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
U STRT/STPDIR || STRT/STPIDIR DIRECTION RUN ENABLE

Obrazek 5-16: Blokové schéma fidicich signalt pro makro sekvencniho fizeni.
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Kapitola 6 - Parametry

Prehled Tato kapitola vysvétluje funkci a moznou volbu pro vSechny parametry ménice
ACS 600.

Skupiny parametru Parametry ménice ACS 600 jsou usporadany do skupin podle jejich funkce.
Obrazek 6-1 znazornuje organizaci skupin parametrl. Kapitola 2 — Prehled
o programovani ACS 600... vysvétluje, jak zvolit a nastavit parametry.
Upozorfiujeme na Kapitolu 3— Uvodni data a Kapitolu 4 — Oviédaci operace
pro vice informaci o uvodnich datech a aktualnich signalech. Nékteré
parametry, které nejsou pouzity v urcité aplikaci jsou skryté pro zjednoduseni
programovani.

Upozornéni: Davejte pozor, kdyz konfigurujete zapojeni vstupl nebo
vystup(, je-li to mozné (nebo dokonce nedoporucené) pouzit jedno vstupné-
vystupni spojeni pro fizeni nékolika operaci. Je-li vstup/vystup
naprogramovan pro néjaky Ucel, nastaveni zUstava dokonce i kdyz zvolite
vstup/vystup pro jiny ucel v jiném parametru.

26 MOTOR CONTROL
25 CRITICAL SPEEDS

[ 99 START-UP DATA
[ 98 OPTION MODULES

23 SPEED CTRL [96 EXTERNAL AO
[22 ACCEL/DECEL
[21 START/STOP [92 D SET TR ADDR
[ 90 D SET REC ADDR

20 LIMITS

[70 DDCS CONTROL
[ 52 STANDARD MODBUS
[51 COMMUNICATION MOD
| 50 ENCODER MODULE

40 PID CONTROL
40.1 PID GAIN

[16 SYSTEM CTR INPUTS

[15 ANALOGUE OUTPUTS

[14 RELAY OUTPUTS

[ 13 ANALOGUE INPUTS

[12 CONSTANT SPEEDS

[ 11 REFERENCE SELECT
10 START/STOP/DIR

[ 34 PROCESS SPEED
[ 33 INFORMATION
[ 32 SUPERVISION

|31 AUTOMATIC RESET
30 FAULT FUNCTIONS

Obrazek 6-1: Skupiny parametra.
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Skupina 10:
Start/Stop/Smér

10.01 EXT1
STRT/STP/DIR

A

A

Nastaveni téchto parametrd maze byt ménéno pouze pfi zastaveném meénici
ACS 600. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-1 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-1: Skupina 10.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 EXT1 Neni vybran; Digit. vstupy; | Voli zdroj poveld Start/stop/smér

STRT/STP/DIR Panel; Komunikaéni pro externi misto ovladani EXT1.
modul

2 EXT2 Neni vybran; Digit. vstupy; | Voli zdroj povell Start/stop/smér

STRT/STP/DIR Panel; Komunikaéni pro externi misto ovladani EXT2.
modul

3 DIRECTION Vpfed; Vzad; Zamek sméru otaceni.
Pozadavek

Povely start, stop a smér mohou byt zadavany z ovladaciho panelu nebo ze
dvou externich mist. Volba mezi dvéma externimi misty je udélana
v parametru 11.02 EXT1/EXT2 SELECT. Dals$i informace naleznete
v Kapitole 4 — Ovladaci operace.

Tento parametr definuje spojeni a zdroje povell start/stop a smér pro externi
misto ovladani 1 (EXT1).

NOT SEL
Zadny zdroj povelli start, stop a smér pro EXT1 neni zvolen.

DI1
Dvoudratovy start/stop, pfipojeny na digitalni vstup DI1. 0 V ss na DI1 =

stop, +24 V na DI1 = start. Smér otaceni je pevné dan parametrem 10.3
DIRECTION.

Varovani: Po resetovani poruchy pohon startuje, je-li pfipojen startovni
signal.

DI1,2

Dvoudratovy start/stop. Start/stop je pfipojen na digitalni vstup DI1 jako vySe.
Smeér je pfipojen na digitalni vstup DI2. 0 V ss = vpfed, +24 V = vzad. Pro
fizeni sméru musi byt parametr 10.3 nastaven na REQUEST.

Varovani: Po resetovani poruchy pohon startuje, je-li pfipojen startovni
signal.

6-2
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DI1P,2P

Tridratovy start/stop. Start/ stop je zadavan kratkodobé sepnutymi tlagitky
(P znamena puls). Startovaci tlaCitko ma pracovni kontakt a je pfipojeno na
DI1. Stop tlacitko ma klidovy kontakt a je pfipojené na DI2. Vicenasobna
startovaci tlacitka jsou spojena paralelng, vicenasobna stop tlacitka jsou
spojena do série. Smér otaceni je pevné dan podle parametru 10.03
DIRECTION.

DI1P,2P,3

Tridratovy start/stop. Start/stop je zapojen stejné jako u DI1P,2P. Smér je
pfipojen na digitalni vstup DI3. 0 V ss na DI3 = vpied, 24 V ss na DI3 =
vzad. Pro fizeni sméru musi byt parametr 10.3 nastaven na REQUEST.

DI1P,2P,3P

Start vpfed, start vzad a stop. Povely startu a sméru jsou zadavany
simultanné ze dvou oddélenych kratkodobé spinanych tlagitek (P znamené
puls). Stop tlaCitko ma klidovy kontakt a je pfipojené na digitalni vstup DI3.
Tlacitka start vpfed a start vzad maji pracovni kontakt a jsou pfipojené na
vstupy DI1 a nebo DI2. Vicenasobna startovaci tlaitka jsou spojena
paralelng, vicenasobna stop tlaCitka jsou spojena do série. Pro fizeni sméru
musi byt parametr 10.3 nastaven na REQUEST.

DI6

Dvoudratovy start/stop, pfipojeny na digitalni vstup DI6. 0 V ss na DI6 =
stop, +24 V na DI6 = start. Smér otaceni je pevné dan parametrem 10.3
DIRECTION.

Varovani: Po resetovani poruchy pohon startuje, je-li pfipojen startovni
signal.

DI6,5

Dvoudratovy start/stop. Start/stop je pfipojen na digitalni vstup DI6 jako
vySe. Smér je pfipojen na digitalni vstup DI5. 0 V ss = vpied, +24 V = vzad.
Pro fizeni sméru musi byt parametr 10.3 nastaven na REQUEST.

Varovani: Po resetovani poruchy pohon startuje, je-li pfipojen startovni
signal.

KEYPAD

Povely start/stop a smér jsou zadavany z klavesnice ovladaciho panelu,
jestlize je aktivni externi misto ovladani 1. Pro fizeni sméru musi byt parametr
10.3 nastaven na REQUEST.

COMM.MODULE
Povely start/stop a smér jsou zadavany prostfednictvim fidiciho slova
fieldbusu. Viz pfilohu C — ovladani pomoci fieldbusu.
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10,02 EXT2
STRT/STP/DIR

10.03 DIRECTION

Tento parametr definuje spojeni a zdroje poveld start/stop a smér pro externi
misto ovladani 2 (EXT2).

NOT SEL; DI1; DI1,2; DI1P,2P; DI1P,2P,3; DI1P,2P,3P; DI6; DI6,5;
KEYPAD; COMM. MODULE

Upozorfiujeme na parametr 10,01 EXT1 STRT/STP/DIR vySe uvedeny pro
detaily ohledné téchto nastaveni.

tento parametr dovoluje zafixovat smér otaCeni motoru na FORWARD
(vpfed) a REVERSE (vzad). Zvolite-li REQUEST, smér bude zvolen
parametry 10,01 EXT1 STR/STP/DIR a 10.02 EXT2 STR/STP/DIR nebo
tlaCitky panelu.
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Skupina 11: Vybér
zadané hodnoty

11.01 KEYPAD REF SEL

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni téchto parametr( maze byt ménéno za chodu ACS 600, s vyjimkou
téch, které jsou oznaceny (O). Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-2
ukazuje dovolena nastaveni parametrd.Nasledujici text vysvétluje parametry

v detailech.

Tabulka 6-2: Skupina 11.

Parametr

Rozsah/jednotka

Popis

1 KEYPAD REF SEL

REF1 (ota&ky);
REF2 (%)

Volba aktivni zadané
hodnoty z panelu.

2 EXT1/EXT2 SELECT
(O)

DI1 ... DI6; EXT1; EXT2;
KOMUNIKACNI MODUL

Volba externiho mista
ovladani.

3 EXT REF1 SELECT
(O)

KLAVESNICE; Analogové a
digitaini vstupy; COMM. REF;
COMMREF+AIT;
COMMREF*AI1

Vstup externi zadané
hodnoty 1.

4 EXT REF1 MINIMUM

(0 ... 18000) rpm

Minimalni zadana
hodnota 1.

5 EXT REF1 MAXIMUM

(0 ... 18000) rpm

Maximalni zadana
hodnota 1.

6 EXT REF2 SELECT
(O)

KLAVESNICE; Analogové a
digitalni vstupy; COMM. REF;
COMMREF+AIT1;
COMMREF*AI1

Vstup externi zadané
hodnoty.

7 EXT REF2 MINIMUM 0...100 % Minimum externi zadané
hodnoty.
8 EXT REF2 MAXIMUM | 0 ... 500 % Maximum externi

zadané hodnoty.

Zadana hodnota miize byt nastavena z panelu nebo z dvou externich mist.
Viz Kapitola 4 — Ovladaci operace.

REF1 (rpm)

Zadana hodnota panelu 1 je zvolena jako aktivni zadana hodnota. Typ zadané
hodnoty jsou otacky, zadavané v otackach za minutu. Je-li vybrano skalarni
fizeni (parametr 99.04 nastaven na SCALAR), zadana hodnota je zadavana

v Hz.

REF2 (%)

Zadana hodnota panelu 2 je zvolena jako aktivni zadana hodnota. Zadana
hodnota z panelu je zadavana v %. Typ Zadané hodnoty 2 zavisi na zvoleném
aplikacnim makru. Napfiklad, je-li zvoleno aplika&ni makro fizeni krouticiho
momentu, REF 2 (%) je Zadanou hodnotou krouticiho momentu.
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11.02 EXT1/EXT2 Tento parametr nastavuje vstup, pouzivany pro volbu externiho mista

SELECT (0)

11.03 EXT REF1
SELECT (O)

ovladani, nebo napevno pfifadi k EXT1 nebo EXT2. Externi misto ovladani
jak pro povely start/stop/smér, tak i zadanou hodnotu je uréeno timto
parametrem

EXT1

Zvoleno je externi misto ovladani 1. Zdroj fidicich signald pro EXT1 je
definovan parametrem 10:01 EXT1 STRT/STP/DIR a parametrem 11.03
EXT REF1 SELECT (O).

EXT2

Zvoleno je externi misto ovladani 2. Zdroj fidicich signalt pro EXT2 je
definovan parametrem 10:02 EXT2 STRT/STP/DIR a parametrem 11.06
EXT REF2 SELECT (O).

DI1 - DI6
Externi misto ovladani 1 nebo 2 je vybrano podle stavu zvoleného digitalniho
vstupu (DI1...DI6), kde 0 V ss = EXT1 a 24 V ss = EXT2.

COMM.MODULE
Externi misto ovladani 1 nebo 2 je vybrano prostfednictvim fidiciho slova
fieldbusu. Viz Pfiloha C — ovladani pomoci fieldbusu.

Tento parametr vybira zdroj signalu pro externi zadanou hodnotu 1.

KEYPAD
Zadana hodnota je zadavana z panelu. Prvni fadek displeje ukazuje velikost
zadané hodnoty.

Al
Zadana hodnota z analogového vstupu 1 (napé&tovy signal).

Al2
Zadana hodnota z analogového vstupu 2 (proudovy signal).

Al3
Zadana hodnota z analogového vstupu 3 (proudovy signal).

AI1/JOYST; Al2/JOYST

Zadana hodnota z analogového vstupu 1 (pfipadné 2) konfigurovana pro
joystick. PFfi minimalnim vstupnim signélu se otaci pohon na maximum
smeérem vzad. Pfi maximalnim vstupnim signalu bézi pohon na maximalni
otacky smérem vpfed (viz obrazek 6-2). Viz také parametr 10.03
DIRECTION.

Upozornéni: Minimalni zadana hodnota pro joystick musi byt vétsi nez
0,5 V. Pokud je pouzit signal 0...10 V, ACS 600 bude operovat pfi
maximalnich otd¢kach ve sméru vzad, ztrati-li se fidici signal. Nastavte
parametr 13.01 MINIMUM AI1 na 2 V nebo na hodnotu vétsi nez 0,5V,
a parametr 30.01 AI<MIN FUNCTION na FAULT, a ACS 600 se zastavi
v pfipadé ztraty signalu.
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OTAC KY out A

EXT REF MAXIMUM — C\‘

EXT REF MINIMUM —+

0

- EXT REF MINIMUM —
|

- EXT REF MAXIMUM ’/>
I

0 5 10
Al MINIMUM =0V
Al MAXIMUM =10 V

"ZADANA
HODNOTA [V]

Obrézek 6-2: Rizeni joystickem. Maximum pro externi 2adanou hodnotu 1
Je nastaveno parametrem 11.05 EXT REF1 MAXIMUM a minimum
parametrem 11.04 EXT REF1 MINIMUM.

AlI1+Al2; AI2+AI3; Al1-Al3; Al2-Al3; Al1*Al3; Al2*Al3; MIN(AI1,AI3);
MIN(AI2,Al3); MAX(AI1,Al3); MAX(AI2,AI3)

Z4dana hodnota je vypogitana z vybranych vstupnich signal(i podle
matematické funkce, definované nastavenim.

DI3U,4D(R)

Zadana hodnota otacek je zadavana pres digitalni vstupy jako Fizeni
motorovym potenciometrem (nebo jako fizeni plovoucim bodem). Digitalni
vstup DI3 zvySuje otacky (U znamena ,up®) a digitalni vstup DI4 snizuje
otacky (D znamena ,down®). (R) znamena, ze zadana hodnota se resetuje
na nulu, je-li zadan povel stop. Rychlost zmény Zadané hodnoty je fizena
parametrem 22.04 ACCEL TIME 2.

DI3U,4D

Stejné jako pfedchozi kromé toho, ze zadané otacky se neresetuji na nulu
pfi povelu stop nebo pfi vypnuti napajeni. Kdyz ACS 600 startuje, otacky
motoru stoupaji po rampé az na uloZzenou zadanou hodnotu.

DI5U,6D
Stejné jako pfedchozi kromé toho, zZe jsou pouzity digitalni vstupy DI5 a DI6.

COMM.REF
Zadana hodnota je zadana pres zadanou hodnotu fieldbusu REF1. Viz PFilo-
ha C — oviladani fieldbusem.

COMMREF+AI1; COMMREF*AI1

Zadana hodnota je zadavana pres fieldbus REF1. Analogovy vstup 1 je
kombinovan s zadanou hodnotou fieldbusu (soucet nebo nasobek). Viz
Priloha C — Ovladani fieldbusem pro vice informaci.
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11.04 EXT REF1
MINIMUM

11.05 EXT REF1
MAXIMUM

11.06 EXT REF2
SELECT (0)

11.07 EXT REF2
MINIMUM

11.08 EXT REF2
MAXIMUM

Tento parametr nastavuje minimalni zadané otacky v otackach za minutu.
Tato hodnota se vztahuje k minimu signalu na analogovém vstupu
pfipojeném na REF1 (nastaveni parametru 11.03 EXT REF1 SELECT (O)
je Al1, Al2 nebo Al3). Viz obrazek 6-3. V rezimu skalarniho fizeni (viz 99.04
MOTOR CTRL MODE) je tento parametr zadavan v Hz.

Poznamka: Je-li zadana hodnota zadavana pres fieldbus, je jiné méfitko
nez u analogového signalu. Viz Priloha C — Oviadani fieldbusem pro vice
informaci.

Tento parametr nastavuje maximalni zadané otacky v otackach za minutu.
Tato hodnota se vztahuje k maximu signalu na analogovém vstupu
pfipojeném na REF1 (nastaveni parametru 11.03 EXT REF1 SELECT (O)
je Al1, Al2 nebo Al3). Viz obrazek 6-3. V rezimu skalarniho fizeni (viz 99.04
MOTOR CTRL MODE) je tento parametr zadavan v Hz.

Poznamka: Je-li zadana hodnota zadavana pres fieldbus, je jiné méfitko
nez u analogového signalu. Viz Priloha C — Oviadani fieldbusem pro vice
informaci.

Tento parametr vybira zdroj signalu pro externi zadanou hodnotu 2. Moznosti
jsou stejné jako u externi zadané hodnoty 1.

Tento parametr nastavuje minimalni Zadanou hodnotu v procentech. Tato
hodnota se vztahuje k minimalnimu signalu na analogovém vstupu
pfipojenému k REF2 (nastaveni 11:06 EXT REF2 SELECT (O) je Al1, Al2
nebo Al3). Viz obrazek 6-3.

» Je-li zvoleno makro tovarni, ru¢ni/dalkové nebo sekvencni fizeni, tento
parametr nastavuje minimum zadanych otacek. Hodnota je dana
v procentech maximalnich otacek definovanych parametrem 20.02 MAXI-
MUM SPEED, nebo 20.01 MINIMUM SPEED, jestlize je absolutni hodnota
minimalnich otaCek vétdi nez maximalnich otacek.

» Je-li zvoleno makro momentového fizeni, tento parametr nastavuje
minimalni zadany kroutici moment. Hodnota je dana v procentech
jmenovitého krouticiho momentu.

» Je-li zvoleno makro PID regulace, tento parametr nastavuje minimalni
zadanou hodnotu procesu. Hodnota je dana v procentech maxima
regulované veliCiny.

V rezimu skalarniho fizeni (viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE), tato
hodnota je dana v procentech maximalni frekvence definované parametrem
20.08 MAXIMUM FREQ, nebo 20.07 MINIMUM FREQ jestlize je absolutni
hodnota minimalniho limitu vétSi nez maximalni limit.

Poznamka: Je.li zadana hodnota zadavana pres fieldbus, je jiné méfitko
nez u analogového signalu. Viz Priloha C — Oviadani fieldbusem pro vice
informaci.

Tento parametr nastavuje maximalni zadanou hodnotu v procentech. Tato
hodnota se vztahuje k maximalnimu signalu na analogovém vstupu
pfipojenému k REF2 (nastaveni 11:06 EXT REF2 SELECT (O) je Al1, Al2
nebo Al3). Viz obrazek 6-3.
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e Je-li zvoleno makro tovarni, ruéni/dalkové nebo sekvenéni fizeni, tento
parametr nastavuje maximum zadanych otacek. Hodnota je dana
v procentech maximalnich otacek definovanych parametrem 20.02 MAXI-
MUM SPEED, nebo 20.01 MINIMUM SPEED, jestlize je absolutni hodnota
minimalnich otacek vétsi nez maximalnich otacek.

* Je-li zvoleno makro momentového fizeni, tento parametr nastavuje
maximalni zadany kroutici moment. Hodnota je dana v procentech
jmenovitého krouticiho momentu.

» Je-li zvoleno makro PID regulace, tento parametr nastavuje maximalni
zadanou hodnotu procesu. Hodnota je dana v procentech maxima
regulované veli€iny.

V rezimu skalarniho fizeni (viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE), tato
hodnota je dana v procentech maximalni frekvence definované parametrem
20.08 MAXIMUM FREQ, nebo 20.07 MINIMUM FREQ jestlize je absolutni
hodnota minimalniho limitu vétSi nez maximalni limit.

Poznamka: Je.li Zzadana hodnota zadavana pfes fieldbus, je jiné méfitko
nez u analogového signalu. Viz Priloha C — Oviadani fieldbusem pro vice

informaci.
Rozsah Rozsah externi Rozsah externi
analogového zadané hodnoty 1 z&dané hodnoty 2
vstupu 18000 rpm 500 %
0V ? f
MAXIMUM Al - — — — — - 4500mOM - — — — — — - o
20 mA 15001PM 44 05 EXT 100% 44 08 EXT
REF1 MAXIMUM REF2 MAXIMUM
0 rpm 0 %
18000 rpm 100 %
02V ? ?
MINIMUM AL /4 ma 0rem 44 04 EXT 0%  41.07EXT
REF1 MINIMUM REF2 MINIMUM

Obrazek 6-3: Nastaveni EXT REF MINIMUM a MAXIMUM. Rozsah analogovych vstupnich signalti je
nastaven parametry 13.02 MAXIMUM Al1, 13.07 MAXIMUM Al2, 13.12 MAXIMUM Al3 a parametry
13.01 MINIMUM Al1, 13.06 MINIMUM AI2, 13.11 MINIMUM Al3, v zavislosti na zvoleném analogovém
vstupu.
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Kapitola 6 - Parametry

Skupina 12:
Konstantni otacky

Hodnoty téchto parametr(i mohou byt ménény za béziciho ménic¢e ACS 600,
s vyjimkou téch, jenz jsou oznaceny(O). Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce
6-3 ukazuje dovolena nastaveni parametrii.Nasledujici text vysvétluje
parametry v detailech.

Tabulka 6-3: Skupina 12.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 CONST SPEED SEL | NOT SEL; Digitalni vstupy Volba konstantnich
(O) otacek

2 CONST SPEED 1 0 ... 18000 rpm Konstantni otac¢ky 1
3 CONST SPEED 2 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 2
4 CONST SPEED 3 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 3
5 CONST SPEED 4 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 4
6 CONST SPEED 5 0 ... 18000 rpm Konstantni otac¢ky 5
7 CONST SPEED 6 0 ... 18000 rpm Konstantni ota¢ky 6
8 CONST SPEED 7 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 7
9 CONST SPEED 8 0 ... 18000 rpm Konstantni otaCky 8
10 CONST SPEED 9 0 ... 18000 rpm Konstantni otaCky 9
11 CONST SPEED 10 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 10
12 CONST SPEED 11 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 11
13 CONST SPEED 12 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 12
14 CONST SPEED 13 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 13
15 CONST SPEED 14 0 ... 18000 rpm Konstantni otacky 14
16 CONST SPEED 15 -18000 ... 18000 rpm Konstantni otacky15/

poruchové otacky

Je-li konstantni rychlost aktivovana, absolutni hodnota otacek se &te ze
skupiny parametr(i 12. Znaménko u otacek ¢.15 je uvazovano, pouziji-li se
jako poruchové otacky (viz parametry 30.01 AI<MIN FUNCTION a 30.02
PANEL LOSS).

Pfi externim ovladani, kdyz je zvoleno externi misto ovladani EXT1,
konstantni otacky prevliadnou nad ostatnimi zadanymi otackami. Volba
konstantnich otacek je ignorovana v pfipadé, ze je sledovana zadana
hodnota momentu nebo PID regulace (viz momentové fizeni a PID regulaci).

V rezimu skalarniho fizeni (viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE) miize
byt nastaveno Sest konstantnich frekvenci v parametrech 12.02 az 12.06
a 12.15. Vychozi nastaveni parametru je nula Hz.

6-10

Firmware manual



12.01 CONST SPEED

SEL

Kapitola 6 - Parametry

Tento parametr definuje, které digitalni vstupy jsou pouzivany pro vybér
konstantnich otacek.

NOT SEL
Funkce konstantnich otacek je vypnuta.

DI1(SPEED1); DI2(SPEED2); DI3(SPEED3); DI4(SPEED4); DI5(SPEED5);
DI6(SPEED®6)

Konstantni otacky 1 — 6 jsou vybirany digitalnimi vstupy DI1 —DI6. +24 V ss
= konstantni ota¢ky jsou aktivovany.

DI1,2
TFi konstantni otacky (1 ... 3) se voli dvéma digitalnimi vstupy.

Tabulka 6-4: Volba konstantnich otacek digitalnimi vstupy DI1,2.

DI DI2 Funkce
0 0 Zadné konstantni otaéky
1 0 Konstantni otacky 1
0 1 Konstantni otacky 2
1 1 Konstantni ota¢ky 3

DI3,4
Tfi konstantni otacky (1 ... 3) se voli dvéma digitalnimi vstupy, jako u DI1,2.

DI5,6
TFi konstantni otacky (1 ... 3) se voli dvéma digitalnimi vstupy, jako u DI1,2.

DI1,2,3
Sedm konstantnich otacek (1 ... 7) se voli tfemi digitalnimi vstupy.

Tabulka 6-5: Volba konstantnich otacek digitalnimi vstupy DI1,2,3

DI DI2 DI3 Funkce
0 0 0 Z4dné konstantni otacky
1 0 0 Konstantni otacky 1
0 1 0 Konstantni otacky 2
1 1 0 Konstantni otacky 3
0 0 1 Konstantni otacky 4
1 0 1 Konstantni otacky 5
0 1 1 Konstantni otacky 6
1 1 1 Konstantni otacky 7
DI3,4,5
Jako u DI1,2,3.
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Kapitola 6 - Parametry

DI4,5,6
Jako u DI1,2,3.

DI3,4,5,6

15 konstantnich otacek (1 ... 15) se voli digitalnimi ctyfmi vstupy.

Tabulka 6-6: Volba konstantnich otacek digitalnimi vstupy DI3,4,5,6.

DI3 DI4 DI5 DI6 Funkce

0 0 0 0 Zadné konst. otacky
1 0 0 0 Konst. otacky 1
0 1 0 0 Konst. otacky 2

1 1 0 0 Konst. otacky 3
0 0 1 0 Konst. otacky 4

1 0 1 0 Konst. ota¢ky 5
0 1 1 0 Konst. otacky 6

1 1 1 0 Konst. otacky 7
0 0 0 1 Konst. otacky 8
1 0 0 1 Konst. otacky 9
0 1 0 1 Konst. otacky 10
1 1 0 1 Konst. otacky 11
0 0 1 1 Konst. otacky 12
1 0 1 1 Konst. otacky 13
0 1 1 1 Konst. otacky 14
1 1 1 1 Konst. otacky 15

6-12
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Skupina 13:
Analogové vstupy

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni téchto parametrd mlze byt ménéno za chodu pohonu. Sloupecek
rozsah/jednotka v tabulce 6-7 ukazuje dovolena nastaveni parametrd.
Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-7: Skupina 13

Parametr Rozsah/jednotka Popis
1 MINIMUM Al1 0V;2V; TUNED | Minimalni hodnota Al1. Hodnota
VALUE; TUNE odpovidajici minimu zadané
hodnoty.
2 MAXIMUM A1 10 V; TUNED Maximalni hodnota Al1. Hodnota
VALUE; TUNE odpovidajici maximu zadané
hodnoty.
3 SCALE A1 0...100.0 % Méfitko pro Alf.
4 FILTER A1 0..10s Casova konstanta filtru Al1.
5 INVERT A1 NO; YES Inverze analog. vstupniho signalu.
6 MINIMUM Al2 0 mA; 4 mA; Minimalni hodnota Al2. Hodnota
TUNED VALUE; odpovidajici minimu zadané
TUNE hodnoty
7 MAXIMUM Al2 20 mA; TUNED Maximalni hodnota Al2. Hodnota
VALUE; TUNE odpovidajici maximu zadané
hodnoty.
8 SCALE Al2 0...100.0 % Méfitko pro Al2.
9 FILTER Al2 0..10s Casova konstanta filtru pro Al2.
10 INVERT Al2 NO; YES Inverze analog. vstupniho signalu
11 MINIMUM AI3 0 mA; 4 mA; Minimalni hodnota Al3. Hodnota
TUNED VALUE; odpovidajici minimu zadané
TUNE hodnoty
12 MAXIMUM AI3 20 mA; TUNED Maximalni hodnota Al3. Hodnota
VALUE; TUNE odpovidajici maximu zadané
hodnoty.
13 SCALE AI3 0...100.0 % Méfitko pro Al3.
14 FILTER AI3 0..10s Casova konstanta filtru Al3.
15 INVERT AI3 NO; YES Inverze analog. vstup signaly.
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Kapitola 6 - Parametry

13.01 MINIMUM Al1

13.02 MAXIMUM Al1

13.03 SCALE Al1

13.04 FILTER Al1

0V; 2V; TUNED VALUE; TUNE

Tento parametr nastavuje minimalni hodnotu signalu pouzivaného u Al1.
Je-li Al1 pouzit jako zdroj signalu pro externi zadanou hodnotu 1 (par. 11.03)
nebo externi zadanou hodnotu 2 (par. 11.06), bude tato hodnota odpovidat
zadané hodnoté definované parametrem 11.04 EXT REF1 MINIMUM nebo
11.07 EXT REF2 MINIMUM. Typické minimalni hodnoty jsou 0 V nebo 2 V.

Pro naladéni minimalni hodnoty podle analogového vstupniho signalu
zmacknéte tlacitko ,ENTER®, zvolte ,TUNE®, pfipojte minimalni analogovy
vstupni signal a znovu zmacknéte ,ENTER®. Tato hodnota bude nastavena
jako minimum. Citelny rozsah ladéni je 0 V az 10 V. Text ,TUNED VALUE*
se zobrazi po vyladéni.

Méni¢ ACS 600 ma funkci ,zijici nula“, ktera umozfiuje ochrannym a dohli-
Zejicim obvodim detekovat ztratu Fidiciho signalu. Abychom umoznili vyuziti
této vlastnosti, minimalni vstupni signal musi byt nastaven na vice nez 0,5V
a parametr 30.01 AI<MIN FUNCTION musi byt nastaven podle toho.

10 V; TUNED VALUE; TUNE

Tento parametr nastavuje maximalni hodnotu signalu pouzivaného u Al1.
Je-li Al1 pouzit jako zdroj signalu pro externi zadanou hodnotu 1 (par. 11.03)
nebo externi zadanou hodnotu 2 (par. 11.06), bude tato hodnota odpovidat
zadané hodnoté definované parametrem 11.05 EXT REF1 MAXIMUM nebo
11.08 EXT REF2 MAXIMUM. Typicka maximalni hodnota je 10 V.

Pro naladéni maximalni hodnoty podle analogového vstupniho signalu
zmacknéte tlaCitko ENTER, zvolte TUNE, pfipojte maximalni analogovy
vstupni signal a znovu zmacknéte ENTER. Tato hodnota bude nastavena
jako maximum. Citelny rozsah ladéni je 0 V az 10 V. Text TUNED VALUE
se zobrazi po vyladéni.

MéfFitko pro vstupni analogovy signal Al1. Viz obrazek 6-5.

Casova konstanta filtru pro analogovy vstup Al1. Kdyz se méni hodnota
analogového vstupu, 63 % této zmény nastane v Case specifikovaném
v tomto parametru.

Poznamka: Dokonce i kdyz zvolite 0 s jako minimalni hodnotu, signal bude
stejné filtrovan s ¢asovou konstantou 10 ms diky hardwaru vstupnich obvod.
To nezmeéni zadny parametr.
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13.05 INVERT Al1

13.06 MINIMUM Al2

13.07 MAXIMUM Al2

Kapitola 6 - Parametry

[%]
Nefiltrovany signal

100

63

Filtrovany signal

x t
Casova konstanta

Obrézek 6-4: Casova konstanta filtru pro analogovy vstup Al1.

NO; YES

Je.li tento parametr nastaven na ,YES®, maximalni hodnota vstupniho
analogového signalu odpovida minimalni zadané hodnoté a minimalni
hodnota vstupniho analogového signalu odpovidd maximalni zadané
hodnoté.

0 mA; 4 mA; TUNED VALUE; TUNE

Tento parametr nastavuje minimalni hodnotu signalu pouzivaného u Al2.
Je-li Al2 pouzit jako zdroj signalu pro externi zadanou hodnotu 1 (par. 11.03)
nebo externi zadanou hodnotu 2 (par. 11.06), bude tato hodnota odpovidat
zadané hodnoté definované parametrem 11.04 EXT REF1 MINIMUM nebo
11.07 EXT REF2 MINIMUM. Typické minimalni hodnoty jsou 0 mA nebo
4 mA.

Pro naladéni minimalni hodnoty podle analogového vstupniho signalu
zmacknéte tlacitko ,ENTER®, zvolte ,TUNE", pfipojte minimalni analogovy
vstupni signal a znovu zmacknéte ,ENTER®. Tato hodnota bude nastavena
jako minimum. Citelny rozsah ladéni je 0 mA az 20 mA. Text, TUNED VALUE*
se zobrazi po vyladéni.

Méni¢ ACS 600 ma funkci ,zZijici nula®, kterd umoznuje ochrannym a dohli-
zejicim obvodim detekovat ztratu fidiciho signalu. Abychom umoznili vyuziti
této vlastnosti, minimalni vstupni signal musi byt nastaven na vice nez 1 mA.

20 mA; TUNED VALUE; TUNE

Tento parametr nastavuje maximalni hodnotu signalu pouzivaného u Al2.
Je-li Al2 pouzit jako zdroj signalu pro externi zadanou hodnotu 1 (parametr
11.03 EXT REF1 SELECT (O)) nebo externi zadanou hodnotu 2 (parametr
11.06 EXT REF2 SELECT (O)), bude tato hodnota odpovidat Zzadané hodnoté
definované parametrem 11.05 EXT REF1 MAXIMUM nebo 11.08 EXT REF2
MAXIMUM. Typicka maximalni hodnota je 20 mA.

Pro naladéni maximalni hodnoty podle analogového vstupniho signalu
zmacknéte tlacitko ,ENTER, zvolte ,TUNE", pfipojte maximalni analogovy
vstupni signal a znovu zmacknéte ,ENTER". Tato hodnota bude nastavena
jako maximum. Citelny rozsah ladéni je 0 mA az 20 mA. Text ,TUNED
VALUE® se zobrazi po vyladéni.
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13.08 SCALE Al2
13.09 FILTER Al2

13.10 INVERT Al2
13.11 MINIMUM AI3
13.12 MAXIMUM AI3
13.13 SCALE Al3
13.14 FILTER AI3

13.15 INVERT AlI3

Stejné jako parametr 13.03 SCALE Al1.
Stejné jako parametr 13.04 FILTER Al1.
Stejné jako parametr 13.05 INVERT Al1.
Stejné jako parametr 13.06 MINIMUM Al2.
Stejné jako parametr 13.07 MAXIMUM Al2.
Stejné jako parametr 13.03 SCALE Al1.
Stejné jako parametr 13.04 FILTER Al1.

Stejné jako parametr 13.05 INVERT AlA1.

Al + Al3 =
SCALE Al1 SCALE AI3 EXT REF1
100 % 10 %
10V 1500rpm 20mA 150rpm  EXT REF1 MAXIMUM
1500 rpm

60 % 90 rpm

690 rpm
40 % 600 rpm

oV 0 mA | Orpm

Obrazek 6.5: Priklad zadavani méritka analogovych vstupu. Externi
Zadana hodnota 1 byla zvolena parametrem 11.03 EXT REF1 SELECT
(O) jako*Al1+AI3* a jeji maximalni hodnota (1500 /min) parametrem 11.05
EXT REF1 MAXIMUM. Megfitko pro analogovy vstup Al1 bulo nastaveno
na 100 % v parametru 13.03 SCALE Al1. Méfitko pro analogovy vstup
AI3 bylo nastaveno na 10 % v parametru 13.13 SCALE Al3.
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Skupina 14: Reléové
vystupy

14.01 RELAY RO1
OUTPUT

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni téchto parametr(i mlze byt ménéno pouze pfi zastaveném pohonu
ACS 600. Text, nasledujici tabulku 6-8 nize vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-8: Skupina 14

Parametr Rozsah/jednotka Description

1 RELAY RO1 OUTPUT | gjeduite nize Funkce reléového vystupu 1.

uvedeny text
pro mozné volby

3 RELAY RO3 OUTPUT | Nastaveni. Funkce reléového vystupu 3.

2 RELAY RO2 OUTPUT Funkce reléového vystupu 2.

Tento parametr dovoluje vybrat, které informace jsou indikovany reléovym
vystupem 1.

NOT USED

READY
Méni¢ ACS 600 je pfipraven k ¢innosti. Relé je sepnuté, pokud je pfiveden
signal umoznéni chodu a neexistuje zadna porucha.

RUNNING
ACS 600 je nastartovan, signal umoznéni chodu je aktivni a neexistuje zadna
aktivni porucha.

FAULT
Nastala porucha. Viz Kapitola 7 — Vyhledavani poruch.

FAULT (-1)
Relé sepne pfi zapnuti napajeni a vypne se v okamziku, kdyz nastane
porucha.

FAULT(RST)

CAS 600 je v poruse, ale bude se resetovat po naprogramovaném
samoresetovacim ¢asovém zpozdéni (porovnejte s parametrem 31.03
DELAY TIME).

STALL WARN
Alarm zablokovani pohonu byl aktivovan (porovnejte s parametrem 30.10
STALL FUNCTION).

STALL FLT
Ochrana proti zablokovani pohonu byla vybavena (porovnejte parametr 30.10
STALL FUNCTION).

MOT TEMP WRN
Teplota motoru dosahla urovné, kdy dochazi k varovani.

MOT TEMP FLT
Tepelna ochrana motoru byla vybavena.

ACS TEMP WRN
Teplota méni¢e ACS 600 dosahla urovné 115°C (239°F), kdy dochazi
k varovani.
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ACS TEMP FLT
Ochrana ACS 600 proti pfehfati byla vybavena. Vybavovaci urover je 125°C
(257°F).

FAULT/WARN
Nastala kterakoliv porucha nebo varovani.

WARNING
Prislo jakékoliv varovani.

REVERSED
Motor se otaéi smérem vzad.

EXT CTRL
Je zvoleno externi ovladani.

REF2 SEL
Je zvolena Zadana hodnota 2.

CONST SPEED
Konstantni otacky (1 ... 15) jsou zvoleny.

DC OVERVOLT
Stejnosmérné napéti v meziobvodu prekrocilo limit pro prepéti.

DC UNDERVOLT
Stejnosmérné napéti v meziobvodu spadlo pod limit pro podpéti.

SPEED 1 LIM
Otacky prekrocily nebo padly pod limit dohledu 1. Porovnejte s parametry
32.01 SPEED1 FUNCTION a 32.02 SPEED1 LIMIT.

SPEED 2 LIM
Otacky prekrocily nebo padly pod limit dohledu 2. Porovnejte s parametry
32.03 SPEED2 FUNCTION a 32.04 SPEED2 LIMIT.

CURRENT LIM
Proud motoru pfekrocil nebo spadnul pod nastaveny limit dohledu. Porovnejte
parametr 32.05 CUURENT FUNCTION a parametr 32.06 CURRENT LIMIT.

REF 1 LIM
Zadana hodnota 1 prekrogila nebo padla pod nastaveny limit dohledu.
Porovnejte s parametrem 32.11 REF1 FUNCTION a parametrem 32.12
REF1 LIM.

REF 2 LIM
Zadana hodnota 2 piekrogila nebo padla pod nastaveny limit dohledu.
Porovnejte s parametrem 32.13 REF2 FUNCTION a parametrem 32.14
REF2 LIM.
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TORQUE 1 LIM

Kroutici moment motoru pfekrocil nebo padnul pod nastaveny limit dohledu.
Porovnejte s parametrem 32.07 TORQUE1 FUNCTION a parametrem 32.08
TORQUE1 LIMIT.

TORQUE 2 LIM

Kroutici moment motoru prekrocil nebo padnul pod nastaveny limit dohledu.
Porovnejte s parametrem 32.09 TORQUE2 FUNCTION a parametrem 32.10
TORQUEZ2 LIMIT.

STARTED
Méni¢ ACS 600 pfijal povel start.

LOSS OF REF
Zadana hodnota se stratila.

AT SPEED
Skute¢na hodnota dosahla zadanou hodnotu. Chyba otacek je max. 10 %
ze jmenovitych otacek v rezimu fizeni otacek.

ACT1LIM

Skute¢na hodnota 1 PID regulatoru dosahla nebo padla pod nastaveny limit
dohledu. Porovnejte s parametrem 32.15 ACT1 FUNCTION a parametrem
32.16 ACT1 LIMIT

ACT2 LIM

Skute€na hodnota 2 PID regulatoru dosahla nebo padla pod nastaveny limit
dohledu. Porovnejte s parametrem 32.17 ACT2 FUNCTION a parametrem
32.18 ACT2 LIMIT

COMM.MODULE
Relé je ovladano zadanou hodnotou fieldbusu REF3. Viz Pfiloha C —
Ovladani pomoci fieldbusu.

14.02 RELAY RO2 Stejné jako parametr 14.01 RELAY RO1 OUTPUT.
ouTPUT

14.03 RELAY RO3 Stejné jako parametr 14.01 RELAY RO1 OUTPUT.

ouTPUT
Poznamka: ACT 1 LIM a ACT 2 LIM indikace nemohou byt vybrany pro relé
RO3. Nasleduijici alternativy mohou byt zvoleny misto nich:

MAGN READY
Motor je zmagnetizovan a pfipraven dat jmenovity kroutici moment (byla
dosazena jmenovita magnetizace motoru).

USER 2 SEL
UZivatelské makro 2 bylo vytazeno z paméti.
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Skupina 15:
Analogové vystupy

15.01 ANALOGUE
OUTPUT 1 (O)

Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna pfi pohonu ACS 600 v chodu
kromé téch, jenz jsou oznaceny (O). Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce
6-9 ukazuje dovolena nastaveni parametrd. Nasledujici text vysvétluje
parametry v detailech.

Tabulka 6-9: Skupina 15.

Parametr Rozsah/jednotka Popis
1 ANALOGUE OUTPUT 1 Sledujte nize Funkce analogového
©O) uvedeny text pro vystupu 1.
mozné volby
nastaveni.
2 INVERT AO1 NO; YES Inverze signalu analogového
vystupu 1.
3 MINIMUM AO1 0 mA; 4 mA Minimum signalu
analogového vystupu 1.
4 FILTER AO1 0.00 ... 10.00 s Cas. konstanta filtru pro AO1.
5 SCALE AO1 10 ... 1000 % Méfitko signalu analogového
vystupu 1.
6 ANALOGUE OUTPUT 2 Sledujte nize Funkce analogového
()] uvedeny text pro vystupu 2.
mozné volby
nastaveni.
7 INVERT AO2 NO; YES Inverze signalu analogového
vystupu 2.
8 MINIMUM AO2 0mA; 4 mA Minimum signélu
analogového signélu 2.
9 FILTER AO2 0.00...10.00 s Cas. konstanta filtru pro AO2.
10 SCALE AO2 10 ... 1000 % Méfitko signalu analogového
vystupu 2.

Tento parametr dovoluje vybrat si, ktery vystupni signal bude pfipojen na
analogovy vystup AO1 (proudovy signal). Nasledujici seznam ukazuje
nastaveni s plnym méfitkem s parametry 15.05 SCALE AO1a 15.10 SCALE
AO2 nastavenymi na 100 %.

NOT USED

P SPEED

Hodnota veliiny procesu odvozené od otatek motoru. Porovnejte se
skupinou 34: Procesni rychlost ohledné méfitka a volby jednotek (%;
m/s; /min). Interval vzorkovani je 100 ms.

SPEED
Otacky motoru. 20 mA = jmenovité otacky motoru. Interval vzorkovani je
24 ms.

6-20
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15.02 INVERT AO1

Kapitola 6 - Parametry

FREQUENCY
Vystupni frekvence. 20 mA = jmenovita frekvence motoru. Interval vzorkovani
je 24 ms.

CURRENT
Vystupni proud. 20 mA = jmenovity proud motoru. Interval je 24 ms.

TORQUE
Kroutici moment motoru. 20 mA = 100 %jmenovité hodnoty motoru. Inter-
val vzorkovani je 24 ms.

POWER
Vykon motoru. 20 mA = 100 % jmenovité hodnoty motoru. Interval vzorkovani
je 100 ms.

DC BUS VOLT

Stejnosmérné napéti meziobvodu. 20 mA = 100 % referenCni hodnoty.
Referen¢ni hodnota je 540 V ss (=1,35.400 V) pro ACS 600 s jmenovitym
napéetim sité 380 ... 415 Va 675 V ss (=1,35.500 V) pro ACS 600
s jmenovitym napétim sité 380 ... 500 V. Interval vzorkovaci je 24 ms.

OUTPUT VOLT
Napéti na motoru. 20 mA = jmenovité napéti motoru. Interval vzorkovani je
100 ms.

APPL OUTPUT

Zadana hodnota, ktera je dana jako vystup z aplikace. Napfiklad, je-li pouzito
makro PID regulace, pak je toto vystup z PID regulatoru procesu. Interval
vzorkovani je 24 ms.

REFERENCE
Aktivni zadana hodnota, kterou ACS 600 pravé sleduje. 20 mA = 100 %
aktivni zadané hodnoty. Interval vzorkovani je 24 ms.

CONTROL DEV

Rozdil mezi zadanou a skute¢nou hodnotou PID regulatoru procesu. 0/4
mA = -100 %, 10/12 mA =0 %, 20 mA = 100 %. Interval vzorkovani je 24
ms.

ACTUAL1
Skute€na hodnota 1 procesniho PID regulatoru. 20 mA = hodnota parametru
40.10 ACT1 MAXIMUM. Interval je 24 ms.

ACTUAL 2
Skute€na hodnota 2 procesniho PID regulatoru. 20 mA = hodnota parametru
40.12 ACT2 MAXIMUM. Interval je 24 ms.

COMM.MODULE

Tato hodnota je ¢tena ze zadané hodnoty fieldbusu REF4. Viz Priloha C —
Ovladani pomoci fieldbusu.

Kdyz zvolite ,YES*, analogovy vystup AO1 bude invertovan.
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Kapitola 6 - Parametry

15.03 MINIMUM AO1

15.04 FILTER AO1

15.05 SCALE AO1

15.06 ANALOGUE
OUTPUT2 (O)

15.07 INVERT AO2

15.08 MINIMUM AO2

15.09 FILTER AO2

15.10 SCALE AO2

Minimalni hodnota analogového vystupniho signalu mlze byt nastavena
bud na 0 mA nebo 4 mA.

Casova konstanta filtru pro analogovy vystup AO1. KdyZ se méni hodnota
analogového vystupu, 63 % této zmény nastane v Case specifikovaném
v tomto parametru (viz obrazek 6-4).

Poznamka: Dokonce i kdyz zvolite 0 s jako minimalni hodnotu, signal bude
stejné filtrovan s ¢asovou konstantou 10 ms diky hardwaru vystupnich
obvodl. To nezméni zadny parametr.

Tento parametr je méfitkem pro analogovy vystupni signal AO1. Zvolime-li
100 %, jmenovita hodnota vystupniho signalu odpovida 20 mA. Je.li maxi-
mum mensi nez plné méfitko, stoupa hodnota tohoto parametru.

Priklad: Jmenovity proud motoru je 7,5 A a maximalni méfeny proud je 5 A.
Proud motoru 0 az 5 A bude ¢ten jako 0 az 20 mA analogovy signal pres
AO1.

1. AO1 je nastaven na ,CURRENT" (proud) v parametru 15.01 ANALOG
OUTPUT 1 (O).

2. Minimum AO1 je nastaveno na 0 mA v parametru 15.03 MINIMUM AO1.

3. Maximalni naméfeny proud motoru ma méfitko, aby odpovidal 20 mA
analogového vystupniho signalu. Referenéni hodnota pro vystupni signal
proudu je jmenovity proud motoru, tj. 7,5 A (viz parametr 15.01 ANA-
LOGUE OUTPUT1 (O)). Se 100 % méfitkem, referenéni hodnota
odpovida plné stupnici vystupniho signalu 20 mA. Aby maximalni méfeny
proud odpovidal 20 mA, musi byt méfitko takové, aby se rovnal referencni
hodnoté pred konverzi na analogovy vystupni signal.

k-5A=75A =>k=15=150%
TakZe méfitko se nastavi na 150 %.

Stejné jako parametr 15.01 ANALOGUE OUTPUT1 (O).

Vyjimka: Je-li zvolen ,COMM.MODULE*, hodnota se ¢te z fieldbusu z REF5.
Viz Priloha C — Ovladani pomoci fieldbusu.

Stejné jako parametr 15.02 INVERT AO1.
Stejné jako parametr 15.03 MINIMUM AO1.
Stejné jako parametr 15.04 FILTER AO1.

Stejné jako parametr 15.05 SCALE AO1.
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Skupina 16:
Systémové fridici
vstupy

16.01 RUN ENABLE

16.02 PARAMETER
LOCK

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni téchto parametr(i mdze byt ménéno pouze je-li pohon zastaven.
Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-10 ukazuje dovolena nastaveni
parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-10: Skupina 16.

Parametr

Rozsah/jednotka

Popis

1 RUN ENABLE

YES; DI1 ... DI6;
COMM. MODULE

Vstup umoznéni chodu.

2 PARAMETER LOCK

OPEN; LOCKED;

Vstup zamku parametrd.

3 PASS CODE

0 ... 30000

Heslo zamku parametr(.

4 FAULT RESET SEL

NOT SEL; DI1 ... Dl6;

Vstup resetovani poruch.

ON STOP; COMM.
MODULE

5 USER MACRO IO CHG NOT SEL; DI1 ... DI6 | Obnovuje parametry podle

nastaveni uzivatel. makra.

6 LOCAL LOCK OFF; ON Znemozriuje lokalni ovladani
(panel)
7 PARAM SAVE SAVE..; DONE Ulozeni parametr(i do

permanentni paméti.

Timto parametrem se voli zdroj signalu umoznéni chodu. Indikace
chybéjiciho signalu umoznéni chodu je zobrazena na displeji ovladaciho
panelu (viz Kapitola 2 — Pfehled o programovani ACS 600 a oviadacim
panelu CDP 312).

YES
Signal umoznéni chodu je stéle aktivni. ACS 600 je pfipraven startovat bez
externiho signalu umoznéni.

DI1 ... DI6

Pro aktivaci signalu umoznéni chodu musi byt na zvoleny digitalni vstup
pfivedeno +24 V ss. Kdyz napéti spadne na 0 V ss, ACS 600 zastavi
vybéhem a nenastartuje, dokud se signal umoznéni chodu znovu neobjevi.

COMM.MODULE
Signal je zadan pfes fidici slovo fieldbusu. Viz Priloha C — Ovladani pomoci
fieldbusu.

Tento parametr voli stav zamku parametri. Se zamkem parametr( mGzete
znemoznit neautorizované zmény parametra.

OPEN
Zamek parametr( je odemcen. Parametry mohou byt ménény.

LOCKED

Zamek parametr( je uzamdéen z ovladaciho panelu. Parametry nemohou
byt ménény. Zamek parametrd mize byt odemcen pouze po zadani platného
hesla v parametru 16.03 PASS CODE.
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16.04 FAULT RESET

16.03 PASS CODE Tento parametr voli heslo pro odeméeni zamku parametrl. Vychozi

SEL

16.056 USER MACRO

10 CHG

nastaveni tohoto parametru je 0. Abychom odemkli zamek parametrd,
musime zménit hodnotu na 358. Po odemceni zamku parametr(i se hodnota
automaticky vrati zpét na 0.

NOT SEL
Kdyz se zvoli ,NOT SEL", resetovani poruchy muze byt provadéno pouze
z ovladaciho panelu.

DI1 ... DI6
Je-li zvolen digitalni vstup, resetovani poruchy je provadéno pres digitalni
vstup nebo z ovladaciho panelu:

* Ovladaci panel je v dalkovém rezimu. Reset je aktivovan nabéznou
(pozitivni) hranou digitalniho vstupniho signalu, tj. sepnutim pracovniho
kontaktu spojujiciho 24 V ss asvorku digitalniho vstupu.

* Ovladaci panel je v mistnim rezimu. Reset je aktivovan tlaCitkem
-RESET" ovladaciho panelu.

ON STOP
Reset poruchy je provadén zaroven se signalem Stop, pfijatého pres digitalni
vstup. Reset muze byt také zadan z ovladaciho panelu.

COMM.MODULE
Signal je zadan pfes fidici slovo fieldbusu. Viz Pfiloha C — Ovladani pomoci
fieldbusu. Reset muze byt také zadan z ovladaciho panelu.

NOT SEL; DI1 ... DI6
Tento parametr umoznuje volbu pozadovaného uzivatelského makra pres
digitalni vstup nasledujicim zpUsobem:

Kdyz se stav zvoleného digitalniho vstupu zméni z ,H* na ,L“ natahne se
uzivatelské makro 1. Kdyz se stav zvoleného digitalniho vstupu zméni z ,L*
na ,H“ natahne se uzivatelské makro 2.

Uzivatelské makro miize byt zménéno pres digitalni vstup pouze tehdy,
je-li pohon zastaven. V pribéhu zmény makra nebude pohon startovat.

Nastaveni tohoto parametru neni obsazeno v uzivatelském makru. Nastaveni
jednou provedené zUstava, prestoze se uzivatelska makra méni.

Volba uzivatelského makra 2 mlze byt sledovana pres reléovy vystup 3.
Viz parametr 14.03 RELAY RO3 OUTPUT pro vice informaci.

Poznamka: Vzdy pfedélejte ulozeni uzivatelského makra parametru 99.02
APPLICATION MACRO po zméné nastaveni parametrd nebo znovu
provedeni identifikace motoru. Je-li parametr 16.05 USER MACRO 10 CHG
vazan na digitalni vstup, posledni nastaveni ulozené uzivatelem se natdhne
po kazdém vypnuti a zapnuti nebo po zméné makra. Kterékoliv neulozené
zmeény budou ztraceny.
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16.06 LOCAL LOCK OFF
Zadny lokalni zamek neni pozit.

ON
Znemoznuje zadani rezimu lokalniho ovladani (,LOC/REM* tlacitko na
panelu).

Varovani: Pred aktivaci této funkce je nutné se presvédcit, zda ovladaci
panel neni tfeba pro zastaveni pohonu.

16.07 PARAM SAVE SAVE..; DONE
Volba ,SAVE" nastaveni parametrd do permanentni paméti.

Poznamka: Nové nastaveni parametrl standardniho makra se ulozi
automaticky, je-li ménéno z panelu, ale ne, kdyz je ménéno prfes spojeni
fieldbusem.
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Kapitola 6 - Parametry

Skupina 20: Limity

20.01 MINIMUM
SPEED

Nastaveni téchto parametri mohou byt ménéna pfi pohonu ACS 600
v chodu. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-11 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasleduijici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-11: Skupina 20.

Parametr Rozsah/jednotkat Popis

1 MINIMUM SPEED -18000/(poctem pdlovych| Minimalni otacky operacni-
dvojic)... 20.02 ho rozsahu. Nem(ze byt
MAXIMUM SPEED pouzito pfi skalarnim fizeni.

2 MAXIMUM SPEED 20.01 MINIMUM Maximalni otacky operaéni-
SPEED ... ho rozsahu. NemUze byt
18000/(poctem pélovych | pouzito pfi skalarnim
dvojic) fizeni.

3 MAXIMUM CURRENT 0% hyg -.- 200 % hyqy Maximalni vystupni proud.

4 MAXIMUM TORQUE 0.0 % ... 300.0 % Maximalni kroutici moment

Nemuze byt pouzito pfi
skalarnim Fizeni.

5 OVERVOLTAGE CTRL YES; NO Regulator ss prepéti.
6 UNDERVOLTAGE CTRL | YES; NO Regulator ss podpéti.
7 MINIMUM FREQ -300 Hz ... 50 Hz Minimalni frekvence ope-

racniho rozsahu. Viditelné
pouze pfi skalarnim fizeni.

8 MAXIMUM FREQ -50 ... 300 Hz Maximalni frekvence ope-
raéniho rozsahu. Viditelné
pouze pfi skalarnim fizeni.

9 MIN TORQ SELECTOR -MAX TORQ; SET MIN Selektor limitu min. krouti-
TORQ ciho momentu. Nem(ze
byt pouzito pfi skal. fizeni.

10 SET MIN TORQUE -300.0 % ... 0.0 % Hodnota min. momentu,
kdyz je parametr 20.09
MIN TORQ SELECTOR
nastaven na SET MIN
TORQ. Nemuze byt pouzi-
to pfi skalarnim Fizeni.

Reprezentuje minimalni otacky. Vychozi nastaveni zavisi na poctu polovych
dvojic motoru a je -750, -1000, -1500 nebo -3000. Je-li hodnota kladna,
motor se nebude tocit smérem vzad.

Tento limit nemdze byt nastaven pfi skalarnim fizeni.
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A

20.02 MAXIMUM
SPEED

A

20.03 MAXIMUM
CURRENT

20.04 MAXIMUM
TORQUE

20.05 OVERVOLTAGE
CTRL

20.06 UNDER-
VOLTAGE CTRL

20.07 MINIMUM
FREQ

20.08 MAXIMUM
FREQ

Kapitola 6 - Parametry

Poznamka: Limity otacek ve skupiné 20: Limity jsou propojeny na nastaveni
99.08 MOTOR NOM SPEED. Zménime-li nastaveni parametru 99.08
MOTOR NOM SPEED, automaticky se zméni i nastaveni limit(i otacek.

Reprezentuje maximalni otaCky. Vychozi nastaveni zavisi na poctu pélovych
dvojic motoru a je 750, 1000, 1500 nebo 3000.

Tento limit nem0ze byt nastaven pfi skalarnim fizeni.

Poznamka: Limity otaCek ve skupiné 20: Limity jsou propojeny na nastaveni
99.08 MOTOR NOM SPEED. Zménime-li nastaveni parametru 99.08
MOTOR NOM SPEED, automaticky se zméni i nastaveni limitl otacek.

Maximalni vystupni proud, ktery bude ACS 600 dodavat do motoru. Vychozi
nastavenije 200 % |, ., tj. 200 procent vystupniho proudu pro pouZziti v t&Zkém
provozu ACS 600.

2hd’

Toto nastaveni definuje okamzity maximalni kroutici moment motoru ve
sméru vpfed. Software fizeni motoru ACS 600 omezuje rozsah nastaveni
maximalniho momentu podle Gdajl stfidace a motoru. Vychozi nastaveni
je 300 % z jmenovitého krouticiho momentu motoru.

Tento limit nem0ze byt nastaven pfi skalarnim fizeni.

Volba NO deaktivuje regulator pfepéti.

Prudké brzdéni se zatézi o velké setrvacnosti zpUsobi, ze stejnosmérné
napéti vzroste az na limit fizeni prepéti. Aby predeSel piekroceni limitu
stejnosmérného napéti, regulator prepéti automaticky snizi brzdny kroutici
moment.

Upozornéni! Je-li brzdny chopper a brzdny rezistor pfipojen na ACS 600,
musi byt nastaven parametr na ,OFF“, aby se zajistila spravna cinnost
chopperu.

Volba NO deaktivuje regulator podpéti.

Kdyz napéti stejnosmérné sbérnice pada kvdli ztraté vstupniho napajeciho
napéti, regulator podpéti sniZzuje otaCky motoru, aby udrzel napéti
stejnosmérné sbérnice nad spodnim limitem. Snizovanim otacek motoru,
setrvaénost zatéZe zpUsobi rekuperaci energie zpét do ACS 600, udrzujice
stejnomérny obvod nabity a pfedchazejice tak vypadku na podpéti. Toto
Zleps$uje prlichod ztratou napéti u systému s velkou setrvacénosti, jako jsou
odstfedivky a ventilatory.

Tento limit mUze byt nastaven pouze v rezimu skalarniho fizeni. Je.li hodnota
kladna, motor se bude tocit pouze vpred.

Tento limit mUze byt nastaven pouze v rezimu skalarniho fizeni.
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20.09 MIN TORQ
SELECTOR

20.10 SET MIN
TORQUE

Parametr definuje povoleny minimalni kroutici moment, tj. povoleny mo-
ment ve zpétném (zaporném) sméru otaceni.
Tento limit nemdze byt nastaven pfi skalarnim fizeni.

-MAX TORQ
Minimalni limit momentu se rovna inverzi maximailniho limitu (20.04 MAXI-
MUM TORQUE).

SET MIN TORQ
Minimalni limit momentu je definovan parametrem 20.10 SET MIN TORQUE.

Parametr definuje povoleny minimalni kroutici moment motoru, kdyz je
parametr 20.09 MIN TORQ SELECTOR nastaven na SET MIN TORQ.
Tento limit nemGze byt nastaven pfi skalarnim fizeni.

-300 % ... 0%
Minimalni limit krouticiho momentu v procentech jmenovitého krouticiho
momentu motoru. Vychozi nastaveni je -300 %.
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Skupina 21:
Start/Stop

21.01 START
FUNCTION (O)

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni parametr(i, oznacenych (O) nemUize byt ménéno za chodu pohonu
s ACS 600. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-12 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasleduijici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-12: Skupina 21.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 START FUNCTION AUTO; DC MAGN; Volba startovaci funkce.

(0) CNST DC MAGN

2 CONST MAGN TIME 30.0ms ... Doba pfedmagnetizace.

(O) 10000.0 ms

3 STOP FUNCTION COAST; RAMP Volba funkce zastaveni.

4 DC HOLD NO; YES Umozni stejnosmérné pfidrzeni.

5 DC HOLD SPEED (O) | O rpm ... 3000 rpm Otacky pro ss pridrzeni.

6 DC HOLD CURR (O) 0% ... 100 % Proud pro ss pfidrzeni.
AUTOMATIC

Automaticky start je vychozi startovaci funkci. Tato volba zaru€uje optimalni
start motoru ve vétsiné pfipadd. Obsahuje funkce letmy start (startovani
tociciho se motoru) a automaticky opétovny start (zastaveny motor mize
byt okamzité znovu startovan bez ¢ekani az odezni magneticky tok motoru).

Rizeni motoru ACS 600 identifikuje magneticky tok stejné tak jako
mechanicky stav motoru a startuje motor okamzité za vSech podminek.

AUTOMATIC by mél byt vzdy zvolen v rezimu skalarniho fizeni (viz parametr
99.04 MOTOR CTRL MODE), jinak neni mozny v rezimu skalarniho Fizeni
letmy start ani automaticky opétovny start.

DC MAGN

Stejnosmérna magnetizace by méla byt zvolena je-li zadan velky rozbéhovy
kroutici moment. ACS 600 prfedmagnetizuje motor pfed startem. Doba
pfedmagnetizace je urena automaticky, typicky je od 200 ms do
2 s v zavislosti na velikosti motoru. Tato volba zaruCuje nejvys$si mozny
rozbéhovy kroutici moment.

Zvolime-li stejnosmérnou magnetizaci, neni mozné startovat to€ici se mo-
tor. Stejnosmérna magnetizace nemuze byt zvolena v rezimu skalarniho
fizeni (viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE).

CNST DC MAGN

Konstantni stejnosmérna magnetizace by méla byt zvolena misto
stejnosmérné magnetizace tehdy, je-li poZzadovana konstantni doba
pfedmagnetizace (napf. start motoru musi byt sladén s odbrzdénim
mechanické brzdy). Tato volba také garantuje nejvys$si mozny rozbéhovy
moment, kdyz je doba pfedmagnetizace nastavena dostate¢né dlouha. Doba
pfedmagnetizace je definovana v parametru 21.02 CONST MAGN TIME (O).
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A

21.02 CONST MAGN

TIME (O)

21.03 STOP
FUNCTION

21.04 DC HOLD

Varovani: Pohon bude startovat po uplynuti nastavené magnetiza¢ni doby,
pfestoZze magnetizace motoru nebyla dokoncena. V aplikacich, kde je plny
rozbéhovy moment zasadni zjistéte vzdy, zda je konstantni doba
magnetizace dostatec¢né dlouha, aby dovolila vytvofeni piné magnetizace
a krouticiho momentu.

Zvolime-li stejnosmérnou magnetizaci, neni mozné startovat to€ici se mo-
tor. Stejnosmérna magnetizace nemuze byt zvolena v rezimu skalarniho
fizeni (viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE).

Definuje dobu magnetizace v rezimu konstantni magnetizace. Po povelu
start ACS 600 automaticky pfedmagnetizuje motor po nastavenou dobu.

Pro zajisténi plné magnetizace, nastavte hodnotu stejnou nebo vétsi nez je
rotorova Casova konstanta. Neni-liznama, pouzijte hruby odhad dany v nize
uvedené tabulce:

Jmenovity vykon motoru Konstantni doba magnetizace
<10 kW > 100 to 200 ms
10 to 200 kW > 200 to 1000 ms
1200 to 1000 kW > 1000 to 2000 ms
COAST

Méni¢ ACS 600 vypne okamzité napéti na vystupu jakmile pfijme povel
stop a motor se zastavi vybéhem.

RAMP
Zpomaleni po rampé, jak je definovana aktivnim deceleracnim Casem,
parametr 22.03 DECEL TIME 1 nebo parametr 22.05 DECEL TIME 2.

Nastavi-li se tento parametr na , YES*, umozni se schopnost stejnosmérného
pfidrzeni.

Stejnosmérné pfidrzeni neni mozné v rezimu skalarniho Fizeni.

OTA’CKYITIO loru ‘ ~ ~ -
' SS PRIDRZENI
Zadana t
hodnota \
OTACKY SS PRIDZENI —

Obrazek 6-6: Stejnosmérné pridrzeni.
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21.05 DC HOLD
SPEED (O)

21.06 DC HOLD
CURR (0)

Kapitola 6 - Parametry

Kdyz jak zadana hodnota tak i otacky padnou pod parametr 21.05 DC HOLD
SPEED (O), ACS 600 zastavi generovani sinusového proudu a injektuje
stejnosmeérny do motoru. Velikost tohoto proudu je nastavena parametrem
21.06 DC HOLD CURR (O). Kdyz zadana hodnota stoupne nad 21.05 DC
HOLD SPEED (O), stejnosmérny proud se odstrani a obnovi se normalni
funkce ACS 600.

Stejnosmérné pfidrzeni neucinkuje, je-li signal start neaktivni.

Poznamka: Injektovani stejnosmérného proudu do motoru zplsobuje ohrev
motoru. V aplikacich, kde je pozadovany dlouhy €as stejnosmeérného
pfidrzeni by mé&l byt pouzit motor s nucenou ventilaci. Je-li perioda stejno-
smérného pridrzeni dlouha, stejnosmérné pridrzeni nemdze zabranit otaceni
hfidele motoru, ma-li motor konstantni zatéz.

Nastavuje limit otaek pro stejnosmérné pfidrzeni.

Nastavuje velikost proudu do motoru, je-li stejnosmérné pfidrzeni aktivovano.
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Skupina 22:
Zrychleni/Zpozdéni

22.01 ACC/DEC 1/2
SEL (0)

22.02 ACCEL TIME 1

22.03 DECEL TIME 1

Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna pfi pohonu ACS 600 v chodu
kromé téch, jenz jsou oznaceny (O). Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce
6-13 ukazuje dovolena nastaveni parametri. Nasledujici text vysvétluje
parametry v detailech.

Tabulka 6-13: Skupina 22.

Parameter Range/Unit Description

1 ACC/DEC 1/2 SEL (O) ACC/DEC 1; Volba zrychlovacich/ zpozdovacich
ACC/DEC 2; ramp.

DI1 ... DI6

2 ACCEL TIME 1 0.00 ... Cas z nulovych otaéek do maxim.
1800.00 s otacek (zrychlovaci rampa 1).

3 DECEL TIME 1 0.00 ... Cas z max. otaéek do nulovych
1800.00 s otacek (zpomalovaci rampa 1).

4 ACCEL TIME 2 0.00 ... Cas z nulovych otaéek do max.
1800.00 s otagek (zrychlovaci rampa 2).

5 DECEL TIME 2 0.00 ... Cas z max. otaéek do nulovych
1800.00 s otacek (zpomalovaci rampa 2).

6 ACC/DEC RAMP SHPE | 0...1000.00 s | Casova konstanta tvaru rampy.

7 EM STOP RAMP TIME 0.00 ... Cas rampy nouzového stopu.
2000.00 S

Tento parametr vybira dvojici ramp zrychleni/zpozdéni, ktera se pouzije.
Vybér muze byt uskuteénén pres digitalni vstupy DI1 az DI6. O V ss =
zrychlovaci rampa 1 a zpozdovaci rampa 1 je pouzita; +24 V ss = zrychlovaci
rampa 2 a zpozdovaci rampa 2 je pouzita.

PozZadovany ¢€as pro zménu otacek z nulovych na maximalni. Maximailni
otacky jsou definované parametrem 20.02 MAXIMUM SPEED, nebo 20.01
MINIMUM SPEED, jestlize je absolutni hodnota limitu minimalnich otacek
vétsi nez limit maximalnich otacek.

Méni-li se signal zadané hodnoty pomaleji, nez je zrychlovaci rampa, otacky
motoru budou sledovat signal Zadané hodnoty. Méni-li se Zadana hodnota
rychleji nez je €as zrychleni, motor se bude urychlovat podle tohoto
parametru.

Je-li €as zrychleni nastaven pfilis kratky, ACS 600 automaticky prodlouzi
Cas zrychleni tak, aby nebyl pfekro€en limit maximalniho proudu (parametr
20.03 MAXIMUM CURRENT).

PoZadovany €as pro zménu otacek z maximalnich do nulovych. Maximalni
otacky jsou definované parametrem 20.02 MAXIMUM SPEED, nebo 20.01
MINIMUM SPEED, jestlize je absolutni hodnota limitu minimalnich otacek
vétsi nez limit maximalnich otacek.

Méni-li se signal zadané hodnoty pomaleji, nez je zpomalovaci rampa, otacky
motoru budou sledovat signal Zzadané hodnoty. Méni-li se Zadana hodnota
rychleji nez je ¢as zpomaleni, motor se bude zpomalovat podle tohoto
parametru.
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22.04 ACCEL TIME 2

22.05 DECEL TIME 2

22.06 ACC/DEC
RAMP SHPE

Kapitola 6 - Parametry

Je-li €as zrychleni nastaven pfili§ kratky, ACS 600 automaticky prodlouzi
Cas zrychleni tak, aby nebyl pfekroéen limit napéti ss sbérnice. Jsou-li néjaké
pochybnosti o tom, je-li €as zpomaleni pfilis kratky, zajistéte, aby byla zapnuta
regulace ss prepéti (parametr 20.05 OVERVOLTAGE CTRL).

Je-li potfebna kratka zpomalovaci rampa pro aplikaci s velkou setrvacnosti,
meéeni¢ ACS 600 musi byt vybaven brzdnym impulsnim méni€em a brzdnym
rezistorem. Pfebyteéna energie generovana v prubéhu brzdéni je pfevedena
impulsnim méniem na rezistor a rozptylena, aby se tak predeslo zvySeni
stejnosmérného napéti v mezilehlém obvodu. Impulsni ménic a rezistor je
k dostani pro vSechny typy ACS 600 jako volitelna pfidavna sada.

Jako parametr 22.02 ACCEL TIME 1.

Jako parametr 22.03 DECEL TIME 1.

Tento parametr dovoluje nastavit tvar zrychlovaci/zpomalovaci rampy.

0s
Linearni rampa. Vhodné pro pohony vyzadujici klidny rozbéh nebo zpomaleni
a pro pomalé rampy.

0.100 ... 1000.00 s

Rampa's S-kfivkou. S-kfivka je idealni pro dopravniky nesouci kfehkou zatéz,
nebo pro jiné aplikace, kde je pozadovan hladky prechod, kdyz se méni
otacky. S-krivka se sklada z dvou symetrickych kfivek na obou koncich rampy
a linearni ¢asti mezi nimi.

Jako hruby odhad, vhodny pomér
mezi ¢asovou konstantou tvaru rampy
a Casem zrychleni je 1:5. Priklady jsou

uvedeny nize.

Linearni rampa
ACC/DEC RAMP SHPE =0s

Cas zrychleni/ Cas. konstanta
zpozdéni tvaru rampy
(par. 22.02 to 05) (par. 22.06)
1s 02s
5s 1s )
' Rampa's S-kfivkou
15s 3s + ACC/DEC RAMP SHPE =x s

XS

Obrazek 6-7: Tvary zrychlovacich a zpomalovacich ramp.
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Kapitola 6 - Parametry

22.07 EM STOP  Tento parametr definuje €as, ve kterém pohon zastavi po pfivedeni povelu
RAMP TIME nouzového stopu. Povel mize byt zadan prostfednictvim fieldbusu nebo
pfes nouzovy stop volitelného modulu NDIO. Pro vice informaci o volitelném

nouzovém stopu konzultujte s mistnim zastoupenim ABB.

0.00 ... 2000.00 s
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Skupina 23:

Rizeni
otacek

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni téchto parametri mohou byt ménéna pfi pohonu ACS 600
v chodu. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-14 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasleduijici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-14: Skupina 23.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 GAIN 0.0 ...200.0 Zisk regulatoru otacek.

2 INTEGRATION TIME 0.01s..999.97 s Integraéni ¢as regulatoru
otacek.

3 DERIVATION TIME 0.0 ... 9999.8 ms Derivaéni ¢as regulatoru
otacek.

4 ACC 0.00 s ...999.98 s Derivaéni ¢as pro kompenzaci

COMPENSATION zrychleni.

5 SLIP GAIN 0.0 % ... 400.0 % Zisk pro skluz motoru.

6 AUTOTUNE RUN NO; YES Samocinné naladéni regulatoru
otacek.

Je mozné naladit regulator otacek ACS 600, zalozeny na PID algoritmu,
bud nastavenim parametr(i 1 az 5 této skupiny, nebo volbou samog¢inného
naladéni parametrem 6. Identifikacni chod motoru samocinné naladi regu-
lator otacek a neni ho zvIast ladit.

Hodnoty téchto parametrd definuji, jak se bude vystup regulatoru otacek
menit, kdyz zde bude rozdil (regula¢ni odchylka) mezi skuteCnou a zadanou
hodnotou. Obrazek 6-8 ukazuje typické odezvy na skok regulatoru otacek.

Odezvy mohou byt vidény monitorovanim aktualniho signalu 1.02 SPEED
(otacky).

Poznamka: Standardni identifikacni chod motoru (srovnejte s Kapitolou 3
— Uvodni data) upravuje hodnoty parametr(i 23.01, 23.02 a 23.04.

Dynamiku chovani regulace otacek pfi malych otackach Ize zlepsit zvySenim
relativniho zisku a snizenim integraCniho €asu.

Viystup regulatoru otacek je zaroven zadanou hodnotou pro regulator
krouticiho momentu. Zadany kroutici moment je limitovan parametrem 20.04
MAXIMUM TORQUE.
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23.01 GAIN

Otéagky

Vyska skoku 1

t

A: Podkompenzovano: 23.02 Integracni €as pfili§ kratky, a 23.01 Zisk pfili§ maly.
B: Normalni naladéni, samodinné ladéni.

C: Normalni naladéni, ru¢ni ladéni. LepSi dynamické chovani nez v B.

D: Pfekompenzovano, 23.02 Integracni Cas pfili§ kratky a 32.01 Zisk pfili§ vysoky.

Obrazek 6-8: Odezvy na skok regulatoru otaéek s riiznym nastavenim.
Pouzity skok 1 az 10 %.

Derivaéni
kompenzace
{\ zrychleni
Proporce,
. int > .
Zadané_| .+ Regulatni iniegrace -+ Zadany
otacky ¥ odchylka » & Kroutici
moment
Derivace
Kalkulované [\
skutecné otacky

Obrazek 6-9: Regulator otacek, zjednodusené blokové schéma.

Relativni zisk regulatoru otacek. Zvolite-li 1, 10 % zména regulacni odchylky
(tj. Zzadana hodnota — skute¢na hodnota) zplsobi zménu vystupu regulatoru
otacek o 10 % jmenovitého krouticiho momentu.

Poznamka: Velky zisk muze zpUsobit kmitani otacek.
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Vystup

23.02 INTEGRATION
TIME

23.03 DERIVATION
TIME

1
I
regulatoru =K, - e |
1

Kapitola 6 - Parametry

% A

Zisk =K, =1
T, = integracni ¢as =0
Tp= derivaéni ¢as = 0

Regulaéni odchylka

Vystup regulatoru
e = regulaéni odchylka

t
Obrazek 6-10: Vystup regulatoru otacek po skoku reg. odchylky, kdyz reg.
odchylka zlstava konstantni.

Integracni Cas definuje, jak se méni vystup regulatoru otacek, kdyz je
regulaéni odchylka konstantni. Cim krat$i je integragni &as, tim rychleji je
pokréujici regulacni odchylka opravena. P¥ili§ kratky integracni ¢as déla
regulaci nestabilni.

% , .
Vystup regulatoru

Zisk = Kp = 1
K T, = Integraéni ¢as > 0
p © Tp= Derivaéni &as = 0
I -
Kp-e I e = regulacni odchylka
1 -
) t
Ti

Obrazek 6-11: Vystup regulatoru otaéek po skoku reg. odchylky, kdyz
regulacni odchylka zistava konstantni.

Derivaéni akce zvysi vystup regulatoru, méni-li se regulaéni odchylka. Cim
delSi je regula¢ni odchylka, tim vice je zvySen vystup regulatoru otacek
v pribéhu této zmény. Derivace déla regulaci vice reagujici na zmény. Je-li
derivacni ¢as nastaven na nulu, regulator pracuje jako PI regulator, jinak
jako PID regulator.
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% .
Zisk = Kp=1

T, = Integracni ¢as > 0
Vystup regulatoru Tp= Derivaéni ¢as > 0
-Tp- = Ts= Vzorkovaci perioda = 2 ms
Ae = Zména reg. odchylky mezi

K,-e e = Regulaéni odchylka

t

Ts

Obrazek 6-12: Vystup regulatoru otacek po skoku reg. odchylky, kdyz reg.
odchylka zlstava konstantni.

Poznamka: Ménit tento parametr se doporucuje pouze tehdy, je-li pouzit
impulsni snima¢ otacek.

23.04 ACC Derivacni Cas pro kompenzaci zrychleni. Abychom kompenzovali setrvaénost
COMPENSATION v prubéhu zrychleni, pri¢ita se derivace zadané hodnoty k vystupu regulatoru
otacek. Princip derivacni akce je popsan vyse v 23.03 DERIVATION TIME.

Jako vSeobecné pravidlo, nastavte tento parametr na 50 % az 100 % ze
souctu mechanickych €asovych konstant motoru a pohanéného zafizeni.

Bez kompenzace zrychleni S kompenzaci zrychleni
% %

- - Z&dané otacky
—— Skutec€né otacky

t t

Obrazek 6-13: Odezva otacek, kdyz je zrychlovana zatéz s velkou
setrvacnosti podle rampy.

Poznamka: AUTOTUNE RUN inicializuje tento parametr na 50 % mecha-
nické Casové konstanty.

23.05 SLIP GAIN Definuje zisk pro skluz. 100 % znamena plnou kompenzaci skluzu; 0 %
znamena zadnou kompenzaci skluzu. Vychozi nastaveni je 100 %. Jina
hodnota muze byt nastavena, kdyz se vyskytuje chyba otacek pres plnou
kompenzaci skluzu.
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23.06 AUTOTUNE

RUN

Kapitola 6 - Parametry

Pfiklad: Zadana hodnota 1000 /min je zadana do pohonu. Pfes plnou
kompenzaci skluzu (SLIP GAIN = 100 %), ruéni otackomér ukazuje otacky
hridele motoru 998 /min. Staticka chyba otacek je tedy 1000 /min — 998/min
= 2 /min. Abychom vykompenzovali tuto chybu, musime zvysit zisk pro
kompenzaci skluzu. Pfi 106 % hodnoty zisku neexistuje Zadna staticka chyba
otacek.

Regulator otacek ACS 600 muze byt naladén automaticky provedenim
samocinného ladiciho chodu. Mechanicka setrvaénost zatéze je vzata do
uvahy pro parametry GAIN, INTEGRATION a ACC COMPENSATION.
Systém je naladén, aby byl podkompenzovany spiSe nez pfekompenzovany.
Pro provedeni automatického naladéni:

» Tocte s motorem na konstantni otacky od 20 do 70 % jmenovitych otacek.

* Zménte parametr 23:06 AUTOTUNE RUN na ,YES*.

Po provedeni automatického naladéni se hodnota tohoto parametru vrati
na ,NO*.

Poznamka: Automatické naladéni je mozné provést pouze, kdyz je pohon
v chodu. Zatéz motoru musi byt k nému pfipojena. NejlepsSich vysledkl
dosahneme, kdyZ motor bé&zi na 20 az 40 % jmenovitych otacek pred startem
automatického ladéni.

UPOZORNENI! Motor se bude zrychlovat od 10 % jmenovitych otagek po
10 ... 20 % skocich krouticiho momentu bez jakékoliv rampy v priibéhu této
procedury. UJISTETE SE, ZDA JE BEZPECNE TOCIT S MOTOREM PRED
PROVEDENIM AUTOMATICKEHO LADENI!
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Kapitola 6 - Parametry

Skupina 24: Rizeni
krouticiho momentu

24.01 TORQ RAMP
upP

24.02 TORQ RAMP
DOWN

Skupina je viditelna pouze, je-li zvoleno makro fizeni momentu. Je neviditelna
v rezimu skalarniho fizeni.

Nastaveni téchto parametri mohou byt ménéna pfi pohonu ACS 600
v chodu. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-15 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-15: Skupina 24.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 TORQ RAMP UP 0.00s...120.00s Cas pro zadanou hodnotu z 0
na jmenovity moment.

2 TORQ RAMP DOWN 0.00s...120.00 s Cas pro zadanou hodnotu
ze jmenovitého momentu na 0.

Definuje pozadovany ¢as,za ktery by zadana hodnota krouticiho momentu
stoupla z nuly na jmenovitou hodnotu.

Definuje pozadovany ¢as,za ktery by zadana hodnota krouticiho momentu
klesla ze jmenovité hodnotu na nulu.
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Kapitola 6 - Parametry

Skupina 25: Nastaveni téchto parametri mohou byt ménéna pfi pohonu ACS 600
Kritické otacky Vv chodu. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-16 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasleduijici text vysvétluje parametry v detailech.

V rezimu skalarniho fizeni je rozsah kritickych otacek nastaven v HZ.

Poznamka: V makru PID regulace (viz parametr 99.02 APPLICATION
MACRO) se kritické otacky nepouzivaji.

Tabulka 6-16: Skupina 25.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 CRIT SPEED SELECT | OFF; ON Logika pfeskoceni kritic. otaCek.
2 CRIT SPEED 1 LOW 0 ... 18000 rpm Kritické otacky 1 start.

3 CRIT SPEED 1 HIGH 0... 18000 rpm Kritické otacky 1 end.

4 CRIT SPEED 2 LOW 0 ... 18000 rpm Kritické otacky 2 start.

5 CRIT SPEED 2 HIGH 0 ... 18000 rpm Kritické otacky 2 end.

6 CRIT SPEED 3 LOW 0 ... 18000 rpm Kritické otacky 3 start.

7 CRIT SPEED 3 HIGH 0 ... 18000 rpm Kritické otacky 3 end.

Poznamka: Pouziti funkce vyfazeni kritickych otacek v aplikacich
s uzavienou smyckou zpUsobi, ze systém bude kmitat, jestlize budou zadané
otacky v pasmu kritickych otacek.

Poznamka: Hodnota dolnich otad€ek nemuize byt vy$Si nez horni otacky
stejného pasma.

V nékterych mechanickych soustavach miize urcity rozsah otacek zpUsobit
problémy s rezonanci. S touto skupinou parametr(i je mozné nastavit tfi riizné
rozsahy otacek, které ACS 600 preskoci. Je zadouci, aby parametr 25.04
CRIT SPEED 2 LOW byl vy$si nez parametr 25.03 CRIT SPEED 1 HIGH,
stejné jako LOW parametr kterékoliv sady byl niz§i nez HIGH parametr
stejné sady. Sady se mohou pfesahovat, ale potom bude skok z nizsi hodnoty
LOW na vyssi hodnotu HIGH.

Pro aktivaci nastaveni kritickych otacek, nastavte parametr 25.01 CRIT
SPEED SELECT na ,ON*.

Poznamka: Nastavte nepouzité kritické otacky na 0 /min.
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Priklad: Systém ventilatoru ma Spatné vibrace od 540 /min do 690 /min a
od 1380 /min do 1560 /min. Nastavte parametry nasledovné:

2 CRIT SPEED 1 LOW 540 /min

3 CRIT SPEED 1 HIGH 690 /min

4 CRIT SPEED 2 LOW 1380 /min

5 CRIT SPEED 2 HIGH 1560 /min

Jestlize v dusledku loZiska se objevi dal$i rezonance pfi 1020 ... 1080 /min,
tabulka kritickych rychlosti mdze byt doplnéna nasledovné:

6 CRIT SPEED 3 LOW 1020 /min

7 CRIT SPEED 3 HIGH 1080 /min

OTACKYmolo‘
[rpm]

1560

13807

690
540

| -
si Low st High sz2Low sz High OTACK Yzadane
540 690 1380 1560 [rpm]

Obrazek 6-14: Priklad nastaveni kritickych otacek ve ventilatorovém
systému trpicim problémy s vibraci v rozsazich otacek 540 ... 690 /min
a 1380 ... 1560 /min.
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_ Skupina 26:
Rizeni motoru

26.01 FLUX
OPTMALIZATION

26.02 FLUX BRAKING

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni parametrd této skupiny nemuze byt ménéno za chodu pohonu
s ACS 600. Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-17 ukazuje dovolena
nastaveni parametrd. Nasleduijici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-17: Skupina 26.

Parametr Rozsah/jednotka

Popis

1 FLUX OPTIMIZATION | NO; YES

Volba funkce optimalizace
magnetického toku.

2 FLUX BRAKING NO; YES

Volba funkce brzdéni
magnetickym tokem.

3 IR COMPENSATION 0% ...30 %

Uroveri kompenzaéniho napéti.

Celkova spotieba energie a hluk mize byt snizen zménou velikosti
magnetického toku v zavislosti na okamzité zatézi. Optimalizace magneti-
ckého toku by méla byt aktivovana u pohond, které obvykle pracuji pod

jmenovitou zatézi.

Optimalizace magnetického toku nemize byt zvolena v rezimu skalarniho
fizeni (viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE).

ACS 600 mUze provést rychlejsi zpomaleni zvysenim magnetického toku
motoru, je-li to potfebné, namisto omezeni zpomalovaci rampy. ZvySenim
magnetického toku motoru, energie mechanické soustavy se méni v motoru

na tepelnou energii.
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Jmenovity vykon motoru

@) 22kw
@ 15kw
®) 37kw
@ 75kW

® 250 kw

26.03

IR COMPENSATION

Brzdny kr. moment (%)

120 oy

fffffffffffffffffffffffffffffffffff

Bez brzdéni mg tokem

**********************************

‘ ‘ ‘ ‘ — f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Obrazek 6-15: Brzdny kroutici moment motoru v procentech jmenovitého
krouticiho momentu jako funkce vystupni frekvence.

Brzdéni magnetickym tokem nemUze byt zvoleno v rezimu skalarniho fizeni
(viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE).

Tento parametr je mozné nastavit pouze v rezimu skalarniho fizeni.
Tento parametr nastavuje zvlastni relativni napéti, které je dodavané do

motoru pfi nulovych otackach. Rozsah je 0 ... 30 % jmenovitého napéti
motoru. IR kompenzace zvySuje rozbéhovy moment.

U (%)

IR kompenzace

i

Bez kompenzace

-

Bod zeslabeni pole f(Hz)

Obrazek 6-16: IR kompenzace je provedena aplikaci napéti navic do
motoru. U, je jmenovité napéti motoru.
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Skupina 30:
Poruchové funkce

Kapitola 6 - Parametry

Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna za chodu pohonu ACS 600.
Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-18 ukazuje dovolena nastaveni
parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-18: Skupina 30.

Parametr

Rozsah/jednotka

Popis

1 AI<MIN FUNCTION

FAULT; NO;
CONST SP 15; LAST SPEED

Operace v pfipadé Al < minimalni.

2 PANEL LOSS

FAULT;
CONST SP 15; LAST SPEED

Operace v pfipadé, Ze je panel zvolen jako
aktivni misto Fizeni pro ACS 600 a zastavi
se s nim komunikace.

3 EXTERNAL FAULT

NOT SEL; DI1-DI6

Vstup externi poruchy.

4 MOTOR THERM PROT

FAULT; WARNING; NO

Operace v pfipadé prekroCeni teploty.

5 MOT THERM P MODE

DTC; USER MODE; THERMISTOR

Rezim tepelné ochrany motoru.

6 MOTOR THERM TIME

256.0 ... 9999.8 s

Cas dosazeni 63 % otepleni.

7 MOTOR LOAD CURVE

50.0 ... 150.0 %

Minimalni limit proudu motoru.

8 ZERO SPEED LOAD

25.0 ... 150.0 %

Bod zatéZovaci kfivky motoru pfi nulovych ot.

9 BREAK POINT

1.0 ... 300.0 Hz

Bod zlomu zatézové kfivky motoru.

10 STALL FUNCTION

FAULT; WARNING; NO

Operace v pfipadé zablokovani motoru.

11 STALL FREQ HI

0.5...50 Hz

Frek. limit pro logiku ochrany proti zablokovani.

12 STALL TIME

10.00 ... 400.00 s

Cas pro logiku ochrany proti zablokovani.

13 UNDERLOAD FUNC

NO; WARNING; FAULT

Operace v pfipadé odleh&eni.

LOSS

14 UNDERLOAD TIME 0.0...600.0 s Casovy limit pro logiku odlehé&eni.
15 UNDERLOAD CURVE | 1..5 Momentovy limit pro logiku odleh¢eni.
16 MOTOR PHASE NO; FAULT Operace v pfipadé ztraty faze motoru.

17 EARTH FAULT

WARNING; FAULT

Operace v pfipadé poruchového zem. spojeni.

18 COMM FAULT FUNC FAULT; NO; Operace pohonu v pfipadé ztraty data setu
CONST SP 15; hlavni reference..
LAST SPEED

19 MAIN REF DS T-OUT | 0.1s...60s Casové zpozdéni pro funkci v parametru 30.18.

20 COMM FAULT RO/AO

ZERO; LAST VALUE

Operace reléového/analogového vystupu
v pfipadé ztraty pomocného ref. data setu.

21 AUX REF DS T-OUT

0.1...60.0s

Casové zpozdéni pro funkci v parametru 30.20.
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30.01 AI<MIN
FUNCTION

30.02 PANEL LOSS

30.03 EXTERNAL
FAULT

Tento parametr dovoluje volbu operace v pfipadé, ze signal analogového
vstupu (Al1, Al2 nebo Al3) spadne pod minimalni limit. Minimum je nastaveno
na 0,5V /1 mA nebo vice (,Zijici nula®).

UPOZORNENI: Zvolite-li CONST SP 15 nebo LAST SPEED, ujistéte se,
Ze je bezpeCné pokracovat v Cinnosti po ztraté signalu na analogovém
vstupu.

FAULT
Zobrazi se poruchova indikace a motor se zastavi vybéhem.

NO
Zadna aktivita se nepozaduje.

CONST SP 15
Varovani je zobrazeno a otacky se nastavi podle parametru 12.16 CONST
SPEED 15.

LAST SPEED

Varovani je zobrazeno a otacky se nastavi na uroven, ve které ACS 600
naposledy pracoval. Hodnota je uréena jako primérné otacky za poslednich
10 sekund.

Definuje operaci ACS 600, kdyz ovladaci panel, ktery je zvolen jako misto
ovladani, ztrati komunikaci.

UPOZORNENI: Zvolite-li CONST SP 15 nebo LAST SPEED, uijistéte se,
Ze je bezpelCné pokracovat v €innosti po ztraté komunikace s ovladacim
panelem.

FAULT
Zobrazi se poruchova indikace (jestlize zde je néjaka komunikace na lince)
a ACS 600 se zastavi podle nastaveni parametru 21.03 STOP FUNCTION.

CONST SP 15
Zobrazi se varovani (jestlize zde je néjaka komunikace na lince) a otacky
se nastavi podle parametru 12.16 CONST SPEED 15.

LAST SPEED

Zobrazi se varovani (jestlize zde je néjaka komunikace na lince) a otacky
se nastavi na uroven, ve které ACS 600 naposledy pracoval. Hodnota je
uréena jako prlimérné otacky za poslednich 10 sekund.

NOT SEL

DI1-DI2

Tato volba definuje digitalni vstup, ktery je pouzivan pro signal externi
poruchy. KdyZ nastane externi porucha, {j. digitalni vstup spadne na0V ss,
ACS 600 se stopne a motor se zastavi vybéhem. Poruchové hlaseni se
objevi na displeji ovladaciho panelu.
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30.04 MOTOR THERM  Tento parametr definuje Cinnost tepelné ochrany motoru, ktera chrani mo-

PROT

30.056 MOT THERM P

MODE

tor proti pfehrati.

FAULT
Zobrazi se varovani po dosazeni varovné urovnée. Poruchové hlaseni se
zobrazi a ACS 600 se stopne, kdyz teplota motoru dosahne 100 % Urovné.

WARNING
Varovna indikace se zobrazi, kdyz teplota motoru dosahne varovné urovné
(95 % jmenovité hodnoty).

NO

Zadna aktivita se nepozaduje.

Voli rezim tepelné ochrany. Tepelna ochrana je postavena bud na tepelném

modelu nebo na méfeni termistorem.

ACS 600 pocita teplotu motoru za pouziti nasledujicich predpokladu:

* Motor ma teplotu okoli (30 °C) , kdyz je ACS 600 pfipojen na napéti.

» Otepleni motoru je pocitano podle pfedpokladané zatézové krivky
(obrazek 6-19). Motor se ohfeje nad jmenovitou teplotu, pracuje-li v oblasti

nad kfivkou a chladne, pracuje-li pod kfivkou. Rychlost otepleni a ochla-
zeni je nastavena parametrem MOTOR THERM TIME.

UPOZORNENI: tepelna ochrana motoru nebude chranit motor, je-li chlazeni
motoru redukovano kvuli prachu a $piné.

DTC

Zatézova kfivka DTC (pfimé Fizeni momentu) se pouziva pro vypocet
otepleni motoru. Tepelna ¢asova konstanta motoru se odhaduje pro
standardni motor s vlastni ventilaci a klecovou kotvou nakratko jako funkce
proudu motoru a poctu pélovych dvojic.

Je mozné nastavit zatézovou kfivku DTC v parametru 30.07 MOTOR LOAD
CURVE, jsou-li podminky jiné nez vyse popsané. Parametry 30.06 MO-
TOR THERM TIME, 30.08 ZERO SPEED LEVEL a 30.09 BREAK POINT
nemohou byt pfestaveny.

Poznamka: Automaticky vypocitany model (DTC) nemuze byt pouzity u ACx
607-0400-3, -0490-5, -0490-6 a vyssich.

USER MODE

V tomto rezimu mize uzivatel definovat ¢innost tepelné ochrany nastavenim
parametrd 30.06 MOTOR THERM TIME, 30.08 ZERO SPEED LEVEL
a 30.09 BREAK POINT.
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THERMISTOR
Tepelna ochrana motoru je aktivovana vstupnim signalem, zaloZzenym na
termistoru motoru.

Tento rezim vyzaduje, aby byl termistor motoru nebo klidovy kontakt
termistorového relé zapojen mezi digitalni vstup DI6 a +24 V ss. Je-li pouzito
pfimeé pfipojeni termistoru, digitalni vstup dohlizi na pfehfati nasledovné:

Cinny odpor termistoru Stav DI6 Teplota
0..1.5kQ “1” Normalni
4 kQ nebo vétsi “0” Prehrati

Kdyz je detekovano prehrati, pohon se zastavi, jestlize je parametr 30.04
MOTOR THERM PROT nastaven na FAULT.

VAROVANI: Podle IEC 664 vyzaduje pFipojeni termistoru na digitalni vstup
ACS 600 dvojitou zesilenou izolaci mezi zivymi astmi motoru a termistorem.
Zesilend izolace znamena vuli a deformacni vzdalenost 8 mm (zafizeni
400/500V stfidavé). Nesplnuje-li sestava termistoru tyto podminky, ostatni
vstupy ACS 600 musi byt chranény pfed dotykem, a nebo musi pouzito
termistorové relé pro oddéleni termistoru od digitalniho vstupu.

VAROVANI: Ve standardnich aplika&nich makrech je digitalni vstup 6 zvolen
jako zdroj signalu pro volbu konstantnich otacek, start/stop nebo signalu
umoznéni chodu. Zménte tato nastaveni pfed zvolenim termistoru
v parametru 30.05 MOT THERM P MODE. Jinym slovem, zajistéte, aby
nebyl digitalni vstup 6 navolen jako zdroj signalu v kterémkoliv jiném
parametru, nez 30.05 MOT THERM P MODE.
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Obrazek 6-17: Zapojeni termistoru. 2. moznost: Na motorovém konci kabelu by mélo byt stinéni
uzemnéno pres kondenzator 10 nF. Pokud to neni mozné, nechejte stinéni nezapojené.

30.06 MOTOR THERM
TIME

Toto je Cas, béhem kterého motor dosahne otepleni 63 % konecného
otepleni. Obrazek 6-18 ukazuje definici tepelné konstanty motoru. Je-li zvolen
rezim DTC pro tepelnou ochranu motoru, tepelna konstanta motoru muize
byt prectena v tomto parametru. Tento parametr mlze byt prestavovan
pouze, je-li parametr 30.05 MOT THERM P MODE nastaven na USER
MODE.

Je-li pozadovana tepelna ochrana podle UL pozadavk( pro motory tfidy
NEMA, pouzijte odhad — tepelna konstanta motoru se rovna 35 x t6 (t6
v sekundach je ¢as, po ktery mize motor bezpecné pracovat pfi Sestina-
sobku jmenovitého proudu, dano vyrobcem motoru). Tato tepelna konstanta
pro vybavovaci kfivku u tfidy 10 je350 s, pro tfidu 20 je 700 s, pro tfidu 30 je
1050 s.

Zatéz
motoru

Otepleni t

100 % + ﬁ
63 %

—~—
Tepelnd konstanta motoru

Obrazek 6-18: Tepelna konstanta motoru.
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30.07 MOTOR LOAD Zatézova kfivka motoru nastavuje maximalni dovolenou pracovni zatéz

CURVE

30.08 ZERO SPEED

30.09 BREAK POINT

LOAD

30.10
STALL FUNCTION

motoru. Kdyz ji nastavime na 100 %, maximalni dovolena zatéz se rovna
hodnoté parametru 99.06 MOTOR NOM CURRENT. Uroven zatéZové kFivky
by méla byt pfestavena v pfipadé, Ze je teplota okoli jina nez jmenovita
hodnota.

99.06 MOTOR NOM CURRENT
(%) 1
150 +

100 30.07 MOTOR LOAD CURVE

50 +
30.08 ZERO SPEED LOAD |

30.09 BREAK POINT Otacky

Obrazek 6-19: ZatéZzova kfivka motoru.

Tento parametr definuje maximalni dovoleny proud pfi nulovych otackach
pro definici zatézové kfivky motoru.

Tento parametr definuje bod, ve kterém zatézova kfivka motoru zacina klesat
z maximalni hodnoty, nastavené parametrem 30.07 MOTOR LOAD CURVE
na hodnotu parametru 30.08 ZERO SPEED LOAD. Porovnejte s obrazkem
6-19 jako pfikladem zatézové krivky motoru.

Tento parametr definuje €innost ochrany proti zablokovani. Ochrana je
aktivovana, plati-li nasledujici podminky po dobu delSi, nez je perioda
nastavena v parametru 30.12 STALL TIME:

* Kroutici moment motoru je blizko vnitfnimu okamzitému proménnému
limitu softwaru Fizeni motoru, ktery chrani motor a stfidac pfed prehratim
nebo motor pfed zniCenim.

» Vystupni frekvence je pod Urovni, nastavenou parametrem 30.11 STALL
FREQ HI.

Ochrana proti zablokovani neni mozna v rezimu skalarniho fizeni (viz
parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE).

FAULT
Kdyz je ochrana aktivovana, ACS 600 se zastavi a zobrazi se chybové
hlaeni.

WARNING
Varovné hlaseni je zobrazeno. Hlaseni zmizi za polovinu asu, nastaveného
parametrem 30.12 STALL TIME.

NO
Zadna aktivita se nepozaduje.
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30.11 STALL FREQ HI

30.12 STALL TIME

30.13 UNDERLOAD
FUNC

30.14 UNDERLOAD
TIME

30.15 UNDERLOAD
CURVE

Kapitola 6 - Parametry

T A

7

Oblast ochrany
proti zablokovani

Momentovy limit
ochrany

I -

Frekvence ochrany
(parametr 30.11)

Obrazek 6-20: Ochrana proti zablokovani. T je kroutici moment motoru.
Tento parametr nastavuje frekvenci pro funkci ochrany proti zablokovani.

Tento parametr nastavuje hodnotu ¢asu pro funkci ochrany proti zablokovani.

Ztrata zatéze motoru mize ukazovat na poruchu v procesu. Ochrana je
aktivovana tehdy, kdyz:

* Kroutici moment motoru spadne pod zatézovou kfivku, zvolenou
parametrem 30.15 UNDERLOAD CURVE.

» Tato podminka trvala déle, nez Cas, nastaveny parametrem 30.14 UN-
DERLOAD TIME.

» Vystupni frekvence je vy3Si nez 10 % jmenovité frekvence motoru.

Ochranna funkce prepoklada, ze je pohon vybaven motorem o jmenovitém
vykonu.

Zvolte ,NO; WARNING; FAULT* podle aktivity, které davate pfednost. Zvolite-
li ,FAULT*, ACS 600 zastavi motor a zobrazi se poruchové hlaseni.

Funkce ztraty zatéZze neni mozna v rezimu skalarniho fizeni (viz parametr
99.04 MOTOR CTRL MODE).

Casovy limit pro logiku ztraty zatéze.

Tento parametr poskytuje pét volitelnych kfivek, jez jsou ukazany na obrazku
6-21. Spadne-li zatéz pod nastavenou kfivku na dobu delsi, nez je Cas
nastaveny parametrem 30.14 UNDERLOAD TIME, ochrana pfed ztratou
zatéze se aktivuje. Kfivky 1 ... 3 dosahuji maxima pfi jmenovitém kmitoctu
motoru, nastaveném v parametru 99.07 MOTOR NOM FREQUENCY.
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30.16 MOTOR PHASE

30.18 COMM FAULT

LOSS

FUNC

(%)
100 -

e
70 %
e
. 50 %
40 | @ /%
1 - 30 %

.

N 24*f N

Obrazek 6-21: Typy zatéZovych krivek pro logiku ztraty zatéze. T,, je
Jjmenovity kroutici moment motoru, f, je jmenovita frekvence motoru.

Tento parametr definuje Cinnost, kdyz se ztrati jedna nebo vice fazi motoru.
Ochrana pred ztratou faze motoru neni mozna v rezimu skalarniho Fizeni
(viz parametr 99.04 MOTOR CTRL MODE).

FAULT
Zobrazi se poruchové hlaseni a ACS 600 se zastavi.

WARNING
Zobrazi se varovné hlaseni. Pohon pokracuje v ¢innosti.

Tento parametr definuje Cinnost poté, co se ztrati komunikace po fieldbusu,
tj. kdyz pohon selze pfi pfijimani datasetu hlavni nebo pomocné reference.
Viz Priloha C — Ovladani pomoci fieldbusu.

Casové zpozdéni pro funkci dohledu je definované parametrem 30.19 MAIN
REF DS T-OUT pro dataset hl. reference a 30.21 AUX REF DS T-OUT pro
dataset pomocné reference.

UPOZORNENI: Zvolite-li CONST SP 15 nebo LAST SPEED, ujistéte se,
zda je bezpectné pokracovat v Cinnosti po ztraté komunikace s komunika&nim
modulem.
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30.19 MAIN REF

DS

30.20 COMM

T-ouT

FAULT
RO/AO

A

30.21 AUX REF DS

T-o0UT
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FAULT
Poruchové hlaseni se zobrazi a ACS 600 se zastavi podle nastaveni
parametru 21.03 STOP FUNCTION.

NO
Zadna aktivita se nepozaduje.

CONST SP 15
Varovani je zobrazeno a otacky se nastavi podle parametru 12.16 CONST
SPEED 15.

LAST SPEED

Varovani je zobrazeno a otaCky se nastavi na uroven, ve které ACS 600
naposledy pracoval. Hodnota je uréena jako primérné otacky za poslednich
10 sekund.

Casové zpozdéni pro funkci dohledu nad datasetem hlavni reference. Viz
parametr 30.18 COMM FAULT FUNC.

Vychozi nastaveni je 1 s.

0.1...60.0s

Tento parametr definuje €innost reléového a analogového vystupu
ovladaného fieldbusem po ztraté komunikace. Viz skupiny parametri 14:
Reléové vystupy, 15: Analogoveé vystupy a PFiloha C — Ovladani fieldbusem.
Vychozi nastaveni je ,ZERO*.

Casové zpozdéni pro funkci dohledu je rovné hodnoté parametru 30.21
AUX REF DS T-OUT.

ZERO
Reléovy vystup se vypne. Analogovy vystup se nastavi na nulu.

LAST
Reléovy vystup drzi posledni stav pfed ztratou komunikace. Analogovy
vystup dava posledni hodnotu pfed ztratou komunikace.

VAROVANI: Po obnoveni komunikace nastane okamzité nastaveni
reléového a analogového vystupu bez resetovani poruchové hlasky.

Casové zpozdéni pro funkci dohledu nad datasetem pomocné reference.
Viz parametr 30.18 COMM FAULT FUNC. Pohon automaticky aktivuje funkci
dohledu 60 sekund po zapnuti napajeni, je-li dataset pomocné refrence
pouzivan, tj. kdyz parametry 90.01 AUX DS REF3, 90.02 AUX DS REF4,
nebo 90.03 AUX DS REF5 maji hodnotu jinou nez nula.

AplikaCni program téz pouziva toto asové zpozdéni pro funkci definovanou
parametrem 30.20 COMM FAULT RO/AO.

Vychozi nastaveni je 1 s.

0.1...60.0s
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Skupina 31:
Samocinny reset

31.01 NUMBER OF
TRIALS

31.02 TRIAL TIME

31.03 DELAY TIME

31.04 OVERCURRENT

31.05 OVERVOLTAGE

Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna za chodu pohonu ACS 600.
Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-19 ukazuje dovolena nastaveni
parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-19: Skupina 31.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 NUMBER OF TRIALS | 0...5 Limit po&tu poruch pro resetovaci
logiku.

2 TRIAL TIME 1.0..180.0s Casovy limit pro resetovaci logiku.

3 DELAY TIME 0.0..3.0s Casové zpozdéni mezi poruchou
a pokusem o reset.

4 OVERCURRENT NO; YES Umozni samocinny reset poruchy.

5 OVERVOLTAGE NO; YES Umozni samoginny reset poruchy.

6 UNDERVOLTAGE NO; YES Umozni samoginny reset poruchy.

7 Al SIGNAL<MIN NO; YES Umozni samodinny reset poruchy.

Systém samocinného resetu poruchy resetuje poruchu zvolenou
v parametrech 31.04 OVERCURRENT, 31.05 OVERVOLTAGE, 31.06
UNDERVOLTAGE a 31.07 Al SIGNAL<MIN.

Nastavuje pocet povolenych automatickych resetd za urgity ¢as. Tento ¢as
je definovany v parametru 31.02 TRIAL TIME. ACS 600 predchazi dalSim
samocinnym resetlim a zUstane stopnuty, dokud neni proveden Uspésny
reset z ovladaciho panelu nebo pres digitalni vstup.

Cas, ve kterém je povolen omezeny pocet samoginnych resettl. Povoleny
pocet poruch za tuto ¢asovou periodu je dany v parametru 31.01 NUMBER
OF TRIALS.

Tento parametr nastavuje €as, po ktery bude ACS 600 Cekat po objeveni se
poruchy, nez pfistoupi k resetovani. Nastavime-li nulu, ACS 600 bude
resetovat okamzité. Nastavime-li hodnotu vétsi nez nula, pohon bude ¢ekat
pred resetovanim.

Zvolite-li ,YES*, porucha (nadproud motoru) se resetuje automaticky po
uplynuti ¢asu, nastaveného parametrem 31.03 DELAY TIME a ACS 600
pokracuje v normalni praci.

Zvolite-li ,YES*, porucha (pfepéti ss sbérnice) se resetuje automaticky po
uplynuti ¢asu, nastaveného parametrem 31.03 DELAY TIME a ACS 600
pokracuje v normalni praci.
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31.06 Zvolite-li ,YES*, porucha (podpéti ss sbérnice) se resetuje automaticky po
UNDERVOLTAGE uplynuti ¢asu, nastaveného parametrem 31.03 DELAY TIME a ACS 600
pokracuje v normalni praci.

31.07 Al SIGNAL<MIN  Zvolite-li ,YES*, porucha (signal analogového vstupu pod minimalni arovni)
se resetuje automaticky po uplynuti ¢asu, nastaveného parametrem 31.03
DELAY TIME a ACS 600 pokracuje v normalni praci.

opétovné startovat dokonce i po dlouhém zastaveni, kdyz se signal na
analogovém vstupu obnovi. Zjistéte, zda pouziti této vlastnosti nemuze
zpUsobit Uraz a nebo zniceni zafizeni.

C VAROVANI: Je-li parametr 31.07 Al SIGNAL<MIN umoznén, pohon mdze
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Skupina 32: Dohled

32.01 SPEED1
FUNCTION

Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna za chodu pohonu ACS 600.
Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-20 ukazuje dovolena nastaveni
parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-20: Skupina 32.

Parametr Rozsah/jednotka Popis
1 SPEED1 NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad otac¢kami 1.
FUNCTION LIMIT; ABS LOW LIMIT
2 SPEED1 LIMIT - 18000 ... 18000 rpm Limit dohledu nad ota¢kami 1.
3 SPEED2 NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad ota¢kami 2.
FUNCTION LIMIT; ABS LOW LIMIT
4 SPEED2 LIMIT - 18000 ... 18000 rpm Limit dohledu nad otac¢kami 2.
5 CURRENT NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad proudem motoru.
FUNCTION LIMIT
6 CURRENT LIMIT 0...1000 A Limit dohledu n. proudem mot.
7 TORQUE 1 NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad krouticim
FUNCTION LIMIT momentem motoru.
8 TORQUE 1 LIMIT -400 %... 400 % Limit dohledu nad krouticim

momentem motoru.

9 TORQUE 2 NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad krouticim
FUNCTION LIMIT momentem motoru.
10 TORQUE 2 LIMIT | -400 %... 400 % Limit dohledu nad krouticim

momentem motoru.

11 REF1 FUNCTION | NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad zadanou

LIMIT hodnotou 1.
12 REF1 LIMIT 0 ... 18000 rpm Limit dohledu nad zadanou
hodnotou 1.

13 REF2 FUNCTION | NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad z&danou

LIMIT hodnotou 2.
14 REF2 LIMIT 0...500 % Limit dohledu nad zadanou
hodnotou 2.
15 ACT1 NO; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad aktualni
FUNCTION" LIMIT hodnotou 1.
16 ACT1 LIMIT" 0...200 % Limit dohledu nad aktualni.
hodnotou 1.
17 ACT2 NO:; LOW LIMIT; HIGH Dohled nad aktualni
FUNCTION" LIMIT hodnotou 2.
18 ACT2 LIMIT" 0...200 % Limit dohledu nad aktualni
hodnotou 2

*) Tyto parametry jsou vyznamné pouze tehdy, je-li zvoleno makro PID regulace.

Tento parametr dovoluje aktivovat funkci dohledu nad otackami. Reléové
vystupy zvolené v parametrech 14.01 RELAY RO1 OUTPUT, 14.02 RELAY
RO2 OUTPUT a 14.03 RELAY RO3 OUTPUT se pouzivaji na indikaci,
spadnou-li otacky pod (LOW LIMIT) nebo pfekro&i-li (HIGH LIMIT) limit
dohledu.
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NO Dohled se nepouZiva.

LOW LIMIT
Dohled bude aktivovan, kdyZ hodnota bude pod nastavenym limitem.

HIGH LIMIT
Dohled bude aktivovan, kdyz hodnota bude nad nastavenym limitem.

speed/rpm
ABS LOW LIMIT

ABS LOW LIMIT
Dohled bude aktivovan, kdyz bude hodnota pod nastavenym limitem. Dohled
je provadén v obou smérech otaceni, vpred i vzad (viz Srafovana plocha

I
[11]]]

-ABS LOW LIMIT

vlevo).

32.02 SPEED1 LIMIT  Limit dohledu nad otackami nastavitelny od -18000/min do 18000/min.

32.03 SPEED2
FUNCTION

32.04 SPEED2 LIMIT

32.056 CURRENT
FUNCTION

32.06 CURRENT
LIMIT

32.07 TORQUE1
FUNCTION

32.08 TORQUET1
LIMIT

32.09 TORQUE2
FUNCTION

32.10 TORQUEZ2
LIMIT

32.11
REF1 FUNCTION

32.12 REF1 LIMIT

32.13
REF2 FUNCTION

32.14 REF2 LIMIT

32.15
ACT1 FUNCTION

32.16 ACT1 LIMIT

Porovnej s parametrem 32.01 SPEED1 FUNCTION.

Limit dohledu nad otaCkami nastavitelny od -18000/min do 18000/min.

Dohled nad proudem motoru. Stejné pfisluSenstvi jako u parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION kromé ,ABS LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad proudem motoru. Nastaveni ve skuteCnych ampérech,
nastavitelny mezi 0 A ... 1000 A.

Dohled nad momentem motoru. Stejné pfislusenstvi jako u parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION kromé ,ABS LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad momentem motoru. Nastaveni je -400 % ... 400 %
jmenovitého krouticiho momentu motoru.

Dohled nad momentem motoru. Stejné pfisluSenstvi jako u parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION kromé ,ABS LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad momentem motoru. Nastaveni je -400 % ... 400 %
jmenovitého krouticiho momentu motoru.

Dohled nad zadanou hodnotou 1. Stejné pfisluSenstvi jako u parametru
32.01 SPEED1 FUNCTION kromé ,ABS LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad Zzadanou hodnotou 1 nastavitelny od 0 do 18 000 /min.

Dohled nad zadanou hodnotou 2. Stejné pfislusenstvi jako u parametru
32.01 SPEED1 FUNCTION kromé ,ABS LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad Zadanou hodnotou 2 nastavitelny od 0 do 200 %.

Dohled nad aktualni hodnotou 1. Stejné prisluSenstvi jako u parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION kromé toho, Ze relé RO3 nemuze byt pouzito a ,ABS
LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad aktualni hodnotou 1 nastavitelny od 0 do 200 %.
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32.17
ACT2 FUNCTION

32.18 ACT2 LIMIT

Skupina 33:
Informace

Dohled nad aktualni hodnotou 2. Stejné pfislusenstvi jako u parametru 32.01
SPEED1 FUNCTION kromé toho, Ze relé RO3 nemuze byt pouzito a ,ABS

LOW LIMIT*.

Limit dohledu nad aktualni hodnotou 2 nastavitelny od 0 do 200 %.

Hodnoty téchto parametrd nemohou byt ménény. Sloupecek rozsah/jednotka
v tabulce 6-21 ukazuje dovolena nastaveni parametrd. Nasledujici text
vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-21: Skupina 33.

Parametr Rozsah/jednotka Popis
1 SOFTWARE XXXXXXXX Verze softwarového baliku.
VERSION
2 APPL SW VERSION XXXXXXXX Verze aplikaéniho software.
3 TEST DATE DDMMYY Datum testu (Den, Mésic, Rok).

33.01 SOFTWARE Tento parametr zobrazuje typ a verzi firmwarového baliku nahraného do
VERSION ACS 600.

Rodina vyrobkii
A =ACS 600

Vyrobek

S = ACS 600 Standard
Verze firmwaru

ASXXXXyX

5xyx = Verze 5.xyx

33.02 APPL SW  Tento parametr zobrazuje typ a verzi aplikaéniho programu vaseho ACS 600.

VERSION

ASAXxXyx
Rodina vyrobk 4-,_[
A =ACS 600
Vyrobek

S = ACS 600 Standard
Typ firmwaru

A = aplikacni program
Verze firmwaru

5xyx = Verze 5.xyx

33.03 TEST DATE Tento parametr zobrazuje datum tovarniho testu vaSeho ACS 600.
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Skupina 34: Procesni Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna za chodu pohonu ACS 600.
rychlost Sloupelek rozsah/jednotka v tabulce 6-22 ukazuje dovolena nastaveni
parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-22: Skupina 34.

Parametr Rozsah/jednotka Popis

1 SCALE 1... 100000 Hodnota na displeji pfi
maximalnich otackach.

2 UNIT NO; rpm; %; m/s Jednotka procesni rychlosti.

34.01 SCALE Tento parametr dava do poméru procesni rychlost a otacky motoru. Hodnota
tohoto parametru souvisi s vét$i hodnotou z absolutnich hodnot parametrt
20.02 MIXIMUM SPEED nebo 20.01 MINIMUM SPEED. Procesni rychlost
je zobrazovana s jednou desetinou.

Kdyz je hodnota tohoto parametru nastavena na 1, mozné hodnoty zobrazené
procesni rychlosti jsou 0.1,0.2,0.3 ... 0.9, 1.0. Hodnota 1.0 odpovida napf.
1500 %min, jsou-li nastavené jako maximalni otacky a absolutni hodnota
minimalnich otacek je mensi.

34.02 UNIT NO; rpm; %; mis
Mozné volby pro jednotky procesni rychlosti jsou ,NO* (Zadné jednotky se
nezobrazi), rpm (/min), % maximalnich ota¢ek motoru nebo m/s.
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Skupina 40: PID
regulace

Tyto parametry mohou byt vidény jediné tehdy, kdyz je zvoleno makro PID
regulace.

Nastaveni téchto parametrd mohou byt ménéna za chodu pohonu ACS 600.
Sloupecek rozsah/jednotka v tabulce 6-23 ukazuje dovolena nastaveni
parametrd. Nasledujici text vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-23: Skupina 40.

Parametr Rozsah/jednotka Popis
1 PID GAIN 0.1...100 Volba zisku PID tegulatoru.
2 PID INTEG TIME 0.02 ... 320.00 s Volba I-¢asu PID regulatoru.
3 PID DERIV TIME 0.00 ... 10.00 s Volba D-¢asu PID regulatoru.
4 PID DERIV FILTER 0.00 ...10.00 s Cas. konstanta filtru pro D.
5 ERROR VALUE INV NO; YES Inverze regulaéni odchylky.

6 ACTUAL VALUE
SEL

ACT1; ACT1 - ACT2;
ACT1 + ACTZ2;

ACT1 * ACT2;
ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2);
MAX(A1,A2);

sqrt(A1 - A2); sqA1 +
sqA2

Volba skute¢né hodnoty
PID regulatoru.

7 ACTUAL1 INPUT SEL | Al1; Al2; AI3 Volba vstupu skute¢né
hodnoty 1.
8 ACTUAL2 INPUT SEL | Al1; Al2; Al3 Volba vstupu skute¢né

hodnoty 1.

9 ACT1 MINIMUM

-1000 ... 1000 %

Méfitko minima skute¢né
hodnoty1.

10 ACT1 MAXIMUM

-1000 ... 1000 %

Méritko maxima skute¢né
hodnoty 1.

11 ACT2 MINIMUM

-1000 ... 1000 %

Méritko minima skute¢né
hodnoty 2.

12 ACT2 MAXIMUM

-1000 ... 1000 %

Méritko maxima skuteéné
hodnoty 2.
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Makro PID regulace dovoluje ACS 600 vzit signal zadané hodnoty
(nastavovaci bod) a signal skute¢né hodnoty (zpétna vazba) a automaticky
nastavit otacky pohonu tak, aby skute¢na hodnota dosahla zadané hodnoty.
Minimalni a maximalni hodnoty vystupu PID regulatoru jsou stejné jako
parametry 20.01 MINIMUM SPEED a 20.02 MAXIMUM SPEED.

40.01 PID GAIN  Tento parametr definuje zisk PID regulatoru. Rozsah nastaveni je 0,1...100.
Zvolite-li 1, pak 10 % zména regulaéni odchylky zplsobi, Zze vystup PID
regulatoru se zméni o 10 %. Je-li 20.02 MAXIMUM SPEED nastaven na
1500 /min, aktualni zadané otacky se zméni o 150 /min.

Tabulka 6-24 uvadi seznam nékolika priklad(i nastaveni zisku a vysledné
zmény otacek pfi 10 % a 50 % zméné regulacni odchylky.

Tabulka 6-24: Nastaveni zisku (Maximalni otacky jsou 1500 /min).

Zisk PID 21'23":“‘1’;?1‘;9:‘93" Zména otagek pii 50% zméné
regulatoru odchylky reg. odchylky
0.5 75 rpm 374 rpm
1.0 150 rpm 750 rpm
3.0 450 rpm 1500 rpm (omezeno parametrem
20.02 MAXIMUM SPEED)

40.02 PID INTEG Definuje Cas, za ktery je dosazen maximalni vystup, existuje-li konstantni
TIME regulaéni odchylka a zisk je 1. Integracni €as 1 s znamena, Zze 100 % zména
bude dosazena za 1 s.

Regulaéni odchylka procesu

Y/

Vystup PID regulatoru
Zisk

Zisk

.,
PID integra¢ni ¢as

—

Obrazek 6-22: Zisk, integracni ¢as a regulaéni odchylka PID regulatoru.
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40.03 PID DERIV
TIME

40.04 PID DERIV
FILTER

40.05 ERROR VALUE

INV

40.06 ACTUAL VALUE

SEL

40.07 ACTUAL 1
INPUT SEL

40.08 ACTUAL 2
INPUT SEL

Derivace se pocita podle dvou nasledujicich hodnot reg. odchylky (E, , aE,)
podle nasledujiciho vzorce:

PID DERIV TIME. (E, , - E,)/T,, kde T, = 12 ms vzorkovaciho Casu.
Na priklad, je-li 10 % skok regula¢ni odchylky, vystup PID regulatoru
stoupne o:

PID DERIV TIME. 10 %/T,

Derivace je filtrovana 1-pélovym filtrem. Casové konstanta filtru je definovana
v parametru 40.04 PID DERIV FILTER.

Casova konstanta filtru.

Tento parametr dovoluje invertovat regulaéni odchylku (a tak i ¢innost PID
regulatoru). Normalné zvyseni skute¢né hodnoty (zpétné vazby) zplsobi
snizeni otacek. Je-li pozadovano, aby zvySeni regula¢ni odchylky zpUsobilo
zvy$eni otacek, nastavte inverzi na ,YES*.

ACT1; ACT1 — ACT2; ACT1 + ACT2; ACT1*ACT2; ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2); MAX(A1,A2); sqrt(A1-A2); sqA1 + sqA2

Zdroj aktualniho signalu pro PID regulator procesu je volen timto
parametrem. Volba ACT1 nastavuje analogovy vstup Al1, Al2 nebo Al3 jako
signal skute¢né hodnoty. Nastaveni parametru 40.07 ACTUAL 1 INPUT SEL
urCuje pouzity vstup. Nastaveni parametru 40.08 ACTUAL 2 INPUT SEL
uréuje hodnotu ACT2, ktera je pouzita ve volbé skute¢né hodnoty pro PID
regulator spolus ACT1. ACT1 aACT2 jsou kombinované rozdilem, sou¢tem,
nasobkem nebo jinou vyse uvedenou funkci.

V seznamu voleb hodnot parametru A1 znamena ACT1 aA2 znamena ACT2.
MIN(A1,A2) nastavuje hodnotu parametru bud na ACT1 nebo ACT2
v zavislosti na tom, ktera ma mensi hodnotu. Sqrt(A1-A2) nastavuje hodnotu
parametru na druhou odmocninu z (ACT1 —ACT2). SqA1 + sgA2 nastavuje
hodnotu parametru na odmocninu ACT1 plus odmocninu ACT2.

Pouzijte funkci sqrt(A1 — A2) nebo sqA1+sqA2, fidi-li PID regulator pratok
se snimaéem tlaku méficim tlakovou diferenci pfes pritokomér.

Tento parametr vybira jeden z analogovych vstupl jako signal skute¢né
hodnoty 1, napf. ACT1 pouzitého v parametru 40.06 ACTUAL VALUE SEL.

Al1; Al2; AI3

Tento parametr vybira jeden z analogovych vstupl jako signal skutecné
hodnoty 2, napf. ACT2 pouzitého v parametru 40.06 ACTUAL VALUE SEL.

Al1; Al2; AI3
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40.09 ACT1 MINIMUM  Minimalni hodnota skute€¢né hodnoty 1. Definovana jako % z rozdilu mezi
maximalni a minimalni hodnotou zvoleného analogového vstupu. Rozsah
nastaveni je -1000 % az 1000 %. Srovnejte s parametry skupiny 13 —
analogové vstupy ohledné nastaveni minima a maxima analogového vstupu.

Hodnota tohoto parametru se vypocita za pouZiti nize uvedeného vzorce.
Minimum skute€né hodnoty se vztahuje k minimu rozpéti skuteéné hodnoty.

Minimum
ACTUAL 1 _ skute¢né hodnoty (V nebo mA) — MINIMUM Al (1, 2 nebo 3)
MINIMUM ~ MAXIMUM Al (1, 2 nebo 3) — MINIMUM Al (1, 2 nebo 3)

+ 100 %

Napfiklad: Tlak v potrubnim systému se ma regulovat mezi 0 a 10 bary.
Snimac tlaku ma rozpéti od 4 do 8 V pro tlaky mezi 0 a 10 bary. Minimalni
vystupni napéti snimace je 2V a maximalni je 10 V, takze minimum a maxi-
mum analogového vstupu se nastavina 2 Va 10 V. ACTUAL 1 MINIMUM
se vypocita nasledovné:

ACTUAL1 _ 4V-2V

. o/ = o
MINIMUM = Tov—2v ~100%=25%

40.10 ACT1 Maximalni hodnota skute€¢né hodnoty 1. Definovana jako % z rozdilu mezi
MAXIMUM  maximalni a minimalni hodnotou zvoleného analogového vstupu. Rozsah
nastaveni je -1000 % az 1000 %. Srovnejte s parametry skupiny 13 —

analogové vstupy ohledné nastaveni minima a maxima analogového vstupu.

Hodnota tohoto parametru se vypocita za pouZiti nize uvedeného vzorce.
Maximum skute¢né hodnoty se vztahuje k maximu rozpéti skutecné hodnoty.

Maximum
ACTUAL 1 _ skute¢né hodnoty (V nebo mA) — MINIMUM Al (1, 2 nebo 3)
MAXIMUM ~ MAXIMUM Al (1, 2 nebo 3) — MINIMUM Al (1, 2 nebo 3)

* 100 %
Srovnejte s popisem pfikladu k parametru 40.09 ACT1 MINIMUM.
ACTUAL 1 MAXIMUM v tomto pfipadé je:

ACTUAL1 _ 8V-2V

. 0/ — o
MAXIMUM ~ 10V -2V 100 % =75 %

Obrazek 6-23 nize ukazuje tfi pfiklady nastaveni méfitek skute¢né hodnoty.
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— 100 % 100 % — 100 %

10 V(100 %) /— 100 % 10 V(100 %) /
8 V(75 %) 8 V(80 %) - 60 %
4 V(25 %) ] 4 V(40 %) 1 00 9% |
2 V(0 %) \ \
ov- — 0% 0 V(0 %) — — 0% 0% — 0%

Skutecéna h. Skalovana skut. h. Skuteéna h. Skalovana sk. h.  Skuteé&na h. Skalovana sk. h.

Minimum Al: 2 V/4 mA | Minimum Al: 0 V/0 mA

Maximum sk. hodnoty 1 =75 % Maximum sk. hodnoty 1 = 80 % Maximum sk. hodnoty 1 =20 %
Minimum sk. hodnoty 1 =25 % Minimum sk. hodnoty 1 = 40 % Minimum sk. hodnoty 1 = 60 %

Obréazek 6-23: Skélovéni skuteéné hodnoty.

40.11 ACT2 MINIMUM  Srovnej s parametrem 40.09 ACT1 MINIMUM.

40.12 ACT2 Srovnej s parametrem 40.10 ACT1 MAXIMUM.
MAXIMUM
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snimace otacek

Kapitola 6 - Parametry

Tyto parametry jsou viditelné a potfebuji nastavit pouze tehdy, je-li instalovan
modul snimace otacek (volitelny) a aktivovan v parametru 98.01 ENCODER

MODULE.

Parametry ve skupiné 50 definuji dekddovani signalu ze snimace a Cinnost
ACS 600 pfi poruse snimace nebo modulu NTAC.

Nastaveni téchto parametrl zistane stejné dokonce i tehdy, kdyz se zméni

aplika¢ni makro.

Tabulka 6-25: Parametry skupiny 50.

MODE

Parametr Rozsah Popis
50.01 PULSE NR 0 ... 29999 Pocet pulst na otacku snimace.
50.02 SPEED MEAS A BDIR; A ; Kalkulace pulsti snimace.

A__BDIR;A .B_.

50.03 ENCODER
FAULT

WARNING; FAULT

Cinnost ACS 600, je-li
detekovana porucha snimace
nebo porucha komunikace.

50.04 ENCODER 5 ... 50000 ms Casové zpozdéni pro funkci
DELAY dohledu nad snimaéem
(viz parametr 50.03 ENCODER
FAULT)
50.05 ENCODER CHANNELT1, Kanal, ze kterého ¢te signal
CHANNEL CHANNEL 2 standardni aplikaéni program
z modulu NTAC.
50.06 SPEED FB SEL | INTERNAL; Voli zpétnovazebni hodnotu
ENCODER ota&ek pouzivanou pro Fizeni,

kalkulované nebo namérené
otacky.

50.01 PULSE NR Tento parametr nastavuje pocet pulst snimace na jednu otacku.

50.02 SPEED MEAS Tento parametr definuje jak budou pocitany pusy ze snimace otacek.

MODE

Ch A: Kladné hrany se pocitaji pro vypocet otacek.

A _-BDIR
Ch B: Smér
A_-_

Ch A: Positivni i negativni pulsy se pocitaji pro vypocet otacek.

Ch B: Se nepouziva.

Ch A: Positivni i negativni pulsy se pocitaji pro vypocet otacek.

A_- BDIR
Ch B: Smér
A - B -

V8echny hrany signalli se pogitaji.
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50.03 ENCODER
FAULT

50.04 ENCODER
DELAY

50.05 ENCODER
CHANNEL

50.06 SPEED FB SEL

Tento parametr definuje Cinnost ACS 600, je-li zjiSténa zavada v komunikaci
mezi snimacem otacek a modelem interfejsu impulsniho snimace otacek
(NTAC) nebo mezi modulem NTAC a méniCem ACS 600.

Funkce dohledu nad impulsnim snimacem se aktivuje v jednom
z nasledujicich pfipadu:

1. Jerozdil 20 % mezi odhadnutymi kalkulovanymi otaékami a naméfenymi
otackami z impulsniho snimace.

2. Zadné pulsy nebyly pfijaty ze snimaée po stanovenou dobu (viz parametr
50.04 ENCODER DELAY) a moment motoru je na maximalni povolené
hodnoté.

WARNING
Varovné hlaseni se objevi na displeji.

FAULT
Objevi se poruchové hlaseni a ACS 600 zastavi motor.

Toto je €as pro funkci dohledu nad impulsnim snimacem (viz parametr 50.03
ENCODER FAULT).

Tento parametr definuje opticky kanal fidici jednotky, ze kterého standardni
aplikacni program cte signal pfichazejici z modulu interfejsu impulsniho
snimace (NTAC).

CHANNEL 2
Signaly z modulu impulsniho snimace otacek (NTAC) se Ctou z kanalu 2
(CH2). Toto nastaveni je vychozi a mize byt pouzito ve vétsiné pripadd.

CHANNEL 1

Signaly z modulu impulsniho snimace otaek (NTAC) se Ctou z kanalu 1
(CH1). Modul impulsniho snimace (NTAC) musi byt zapojen na CH1 misto
CH2 v aplikacich, kde je CH2 rezervovan pro ,Master stanici (napf. v aplikaci
Master/Follower ).Tento parametr musi byt nastaven stejné. Viz také
parametr 70.03 CH1 BAUDRATE.

Tento parametr definuje otackovou zpétnou vazbu pouzivanou pro fizeni.

INTERNAL
Kalkulovany odhad otacek se pouziva jako zpétna vazba otacek.

ENCODER
Skute€né otacky namérené impulsnim snimacem se pouzivaji jako zpétna
vazba otacek.
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Skupina 51:
Komunikaéni modul

Skupina 52:
Standardni Modbus

Kapitola 6 - Parametry

Tyto parametry jsou viditelné a potfebuji nastavit pouze tehdy, je-li
nainstalovan modul adaptéru fieldbusu (volitelny) a aktivovan v parametru
98.02 COMM. MODULE LINK.

Pro blizsi detaily vénujte pozornost manualu fieldbus modulu.

Nastaveni téchto parametr( zUstava stejné dokonce i tehdy, zménime-li
makro.

Tyto parametry definuji zakladni nastaveni pro standardni Modbusovou linku.
Viz Priloha C — Ovladani pomoci fieldbusu.

Tabulka 6-26: Parametry skupiny 52.

Parametr Rozsah Popis
52.01 STATION 1 to 247 Adresa pfistroje. Neni povoleno
NUMBER mit dvé jednotky se stejnou

adresou na jedné lince.
Vychozi nastaveni je 1.

52.02 BAUDRATE 600; 1200; 2400; Prenos. rychlost linky v bitech/s.
4800; 9600; 19200 Vychozi nastaveni je 9600.

52.03 PARITY NONE1STOPBIT; PouZziti paritniho bitu.
NONE2STOPBIT; Vychozi na staveni je ODD
ODD; EVEN (lichy).
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Skupina 70: Ovladani ACS 600 umi komunikovat s externimi zafizenimi pomoci sériové komuni-
DDCS kaénilinky s protokolem DDCS. Parametry skupiny 70 nastavuji adresy uzld
ACS 600 pro DDCS kanaly.

Tyto parametry potiebuji nastavit jenom v nékolika urc€itych specialnich
pfipadech, jejichz pfiklady jsou uvedeny v tabulce nize.

Tabulka 6-27: Parametry skupiny 70.

Parameter Range Description

70.01 CHANNEL O ADDR | 1...125 Adresa uzlu pro CHO. Nesmi byt 2 uzly
se stejnou adresou na jedné lince.
Nastaveni je nutné zménit, je-li na CHO
pfipojena Master stanice a neni
automaticky zménéna adresa Slave
stanice. Pfikladem takového Mastra je
ABB Advant Controller AC70 nebo

jiné ACS 600.

70.02 CHANNEL 3 ADDR | 1...254 Adresa uzlu pro CH3. Nesmi byt dva
uzly se stejnou adresou na jedné lince.
Typicky nastaveni potfebuje zméni,
kdyz ACS 600 je zapojeno do kruhu,
ktery obsahuje nékolik ACS 600 a PC
s bézicim programem Drive Window®.

70.03 CH1 BAUDRATE 8;4;2;1 Komunikaéni rychlost optického

MBITS kanalu 1. Typicky nastaveni potfebuje
zménit jediné, kdyz modul impulsniho
snimace (NTAC) je pfipojen na CH1
misto CH2. Potom musi byt rychlost
nastavena na 4 Mbity. Viz také parametr
50.05 ENCODER CHANNEL.

6-68 Firmware manual



Kapitola 6 - Parametry

Skupina 90: D SET Tyto parametry jsou viditelné a potfebuji nastavit pouze tehdy, je-li aktivovana
REC ADDR komunikace po fieldbusu v parametru 98.02 COMM. MODULE LINK.

Na nastavené téchto parametrl nema vliv zména makra.

Tabulka 6-28: Parametry skupiny 90.

Parametr Rozsah Popis

90.01 AUX DS REF3 0...8999 | Tyto parametry dovoluji nastaveni
parametr(i pres referenci fieldousu.

90.02 AUX DS REF4 0...8999 | viz pfiloha C — Oviddéni pomoci
90.03 AUX DS REF5 0..8999 | feldbusu.
90.04 MAIN DS 1...255 | Definuje €islo sady dat, ze které &te
SOURCE pohon fidici slovo, referenci REF 1

a referenci REF2.

Viz PFil. C —Ovladani pomoci fieldubusu.
90.05 AUX DS SRCE 1...255 | Definuje €islo sady dat, ze které Cte

pohon reference REF3, REF4 a REF5.
See Priloha C — Ovladani pomoci
fieldbusu.

Skupina 92: D SET Tyto parametry jsou viditelné a potfiebuji nastavit pouze tehdy, je-li aktivovana
TR ADDR komunikace po fieldbusu v parametru 98.02 COMM. MODULE LINK.

Nastaveni téchto parametrl zUstava stejné dokonce i tehdy, zménime-li
makro.

Tabulka 6-29: Parametry skupiny 92.

Parametr Rozsah Popis

92.01 Main DS Status Word 302 (pevné | Tyto parametry definuji hlavni a pmocny
nast. neni | data set aktualnich signall, posilanych
vidét) z ACS 600 do fieldbus master stanice.

Viz Pfiloha C - Ovladani pomoci

92.02 MAIN DS ACT1 0..9999 | toidbusu.

92.03 MAIN DS ACT2 0...9999

92.04 AUX DS ACT3 0...9999

92.05 AUX DS ACT4 0...9999

92.06 AUX DS ACT5 0 ... 9999
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Skupina 96: Externi
analogové vystupy

96.01 EXT AO1

96.02 INVERT EXT
AO1

Tyto parametry jsou viditeIné a mohou byt nastavovany pouze tehdy, kdyz
je instalovan volitelny analogovy modul (NAIO) a kdyz je aktivovany
nastavenim parametru 98.06 Al/O EXT MODULE na UNIPOLAR PRG nebo
na BIPOLAR PRG. Tyto parametry definuji obsah a zachazeni s analogovymi

vystupnimi signaly modulu.

Sloupecek rozsah/jednotka v nize uvedené tabulce ukazuje parametry. Text,
ktery nasleduje tabulku vysvétluje parametry v detailech.

Tabulka 6-30: Parametry skupiny 96.

Parametr

Rozsah/jednotka

Popis

1 EXT AO1

Refer to the text
below for the

Obsah analogového
vystupu 1 rozSifovaciho

available modulu.
selections.
2 INVERT EXT AOf1 NO; YES Inverze analog. vystupniho
signalu 1 rozsifov. modulu.
3 MINIMUM EXT AO1 0 mA; 4 mA; Minimum analog. vystupniho
10 mA; 12 mA signalu 1 rozsif. modulu.
4 FILTER EXT AO1 0.00...10.00 s Cas. konstanta filtru pro AO1
rozsifovaciho modulu.
5 SCALE EXT AO1 10 ... 1000 % Méfitko analog. vystupniho

signalu 1 rozsif. modulu.

6 EXT AO2

Podivejte se na nize

Obsah analogového vystupu

uvedeny text 2 rozS8ifovaciho modulu.
pro mozné
volby.
7 INVERT EXT AO2 NO; YES Inverze analog. vystupniho
signalu 2 rozsif. modulu.
8 MINIMUM EXT AQ2 0 mA; 4 mA; Minimum analog. vystupniho
10 mA; 12 mA signalu 2 rozsif. modulu.
9 FILTER EXT AO2 0.00...10.00 s Cas. konstanta filtru pro AO2
rozSifovaciho modulu.
10 SCALE EXT AO2 10 ... 1000 % Méfitko analogového vystup.

signalu 2 rozSif. modulu.

Tento parametr vam dovoluje zvolit si, ktery signal bude pfipojen na
analogovy vystup AO1 analogového rozsifovaciho modulu. Mozna nastaveni
jsou stejna jako u standardniho analogového vystupu. Viz parametr 15.01

ANALOGUE OUTPUT1 (O).

Zvolite-li ,YES*, signal analogového vystupu AO1 rozSifovaciho modulu bude

invertovan.
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96.03 MINIMUM EXT
AO1

Kapitola 6 - Parametry

Minimalni hodnota analogového vystupniho signalu modulu mdze byt
nastavena bud na 0 mA, 4 mA, 10 mA nebo 12 mA. AvSak nastavené 10 mA
nebo 12 mA nenastavuje minimum AO1, ale nastavi 10/12 mA pfi nulové
hodnoté aktualniho signalu. Viz obrazek nize.

Priklad: Otacky motoru se Ctou pfes analogovy vystup.

* Jmenovité otacky motoru jsou 1000 /min (parametr 99.08 MOTOR NOM
SPEED).

* 96.02 INVERT EXT AO1 je NO.
* 96.05 CSALE EXT AO1 je 1000 %.

Potom je hodnota analogového vystupu jako funkce otacek ukazana nize
na obrazku.

96.04 FILTER EXT
AO1

96.05 SCALE EXT
AO1

96.06 EXT AO2

96.07 INVERT EXT
AO2

96.08 MINIMUM EXT
AO2

96.09 FILTER EXT
AO2

96.10 SCALE EXT
AO2

Analogovy vystup
mA
A
U e e
| | | | — -
N I B =z
Minimum signalu ! ! ! ! - -
analogového vystupu | | | /12/ -
@ oma b NN AT A
@ 4ma ! PR NG
® 10mA W N2 &/
@ 12mA T ® 7 i ‘
< » Otacky/min
-1000 500 0 500 1000

Casova konstanta filtru pro analogovy vystup AO1 rozsifovaciho modulu.
Viz parametr 15.04 FILTER AO1.

Tento parametr je méfitko pro analogovy vystup AO1 rozSifovaciho modulu.
Viz parametr 15.05 SCALE AO1.

Viz parametr 96.01 EXT AO1.

Viz parametr 96.02 INVERT EXT AO1.

Viz parametr 96.03 MINIMUM EXT AO1.

Viz parametr 96.04 FILTER EXT AO1.

Viz parametr 96.05 SCALE EXT AO1.
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Kapitola 6 - Parametry

Skupina 98: Pridavné Parametry této skupiny se nastavuji tehdy, je-li instalovan néjaky pfidavny
moduly modul nebo pouziva-li se externi sériova komunikace. Pro vice informaci
se podivejte do manuald volitelnych pridavnych modul(.
Hodnoty téchto parametrd se nemuizou ménit, kdyz je ACS 600 v chodu.

Nastaveni téchto parametr(i ziistava stejné dokonce i tehdy, zméni-li se
aplikaéni makro.

Tabulka 6-31: Parametry skupiny 98.

Parametr Rozsah Popis
98.01 ENCODER MODULE NO; YES Volba pfidavného modulu
impulsniho snimace otacek.
Viz také parametry skupiny 50:
Modul snimace otacek.
98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; Volba pfidavného modulu.
LINK ADVANT: Viz také skupinu 51:
STD MODBUS; Komunikaéni modul.
CUSTOMISED
98.03 DI/O EXT MODULE 1 NO; YES Volba pfidavného modulu.
98.04 DI/O EXT MODULE 2 NO; YES Volba pfidavného modulu.
98.05 DI/O EXT MODULE 3 NO; YES Volba pfidavného modulu.
98.06 Al/O EXT MODULE NO; UNIPOLAR,; Volba pfidavného modulu.
BIPOLAR,;
UNIPOLAR PRG;
BIPOLAR PRG
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; Volba komunikaéniho
CSA2.8/3.0 profilu.

98.01 ENCODER Nastavte ,YES*, je-li modul impulsniho snimace (voliteIného) instalovan.
MODULE Nastavte €islo uzlu na 16 (pro instrukce viz manual modulu). Viz také skupinu
parametr(l 50.

98.02 COMM. Tento parametr vybira externi interfejs sériové komunikace. Viz Priloha C —
MODULE LINK Ovladani pomoci fieldbusu.

NO
Zadna externi sériova komunikace se nepouziva.

FIELDBUS

ACS 600 komunikuje s komunika&nim modulem (napf. fieldbus adaptérem)
pres CHO, linku fieldbus adaptéru. Viz také skupinu parametrd 51: Komu-
nikacni modul.

ADVANT
ACS 600 komunikuje s ABB Advant OCS systéemem pres CHO, linku fieldbus
adaptéru. Viz také skupinu parametr( 70: Ovladani DDCS.
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STD MODBUS
ACS 600 komunikuje s ovladac¢em Modbusu pfes standardni modbusovou
linku. Viz také skupinu parametrd 52: Standardni Modbus.

CUSTOMISED

ACS 600 m0ze byt ovliadan pres dva interfejsy sériové komunikace zarovern.
Zdroje ovladani musi byt definovany uzivatelem v parametrech 90.04 MAIN
DS SOURCE a 90.05 AUX DS SOURCE.

98.03 DI/O EXT Nastavte ,YES, je-li modul externich digitalnich vstupd/vystupt (NDIO,
MODULE 1 volitelny) instalovan. Nastavte Cislo uzlu na 2 (pro instrukce viz manual
modulu).

YES

Komunikace mezi pohonem a NDIO modulem 1 je aktivni.

Digitalni vstup 1 NDIO modulu 1 nahrazuje standardni digitalni vstup DI1.
Digitalni vstup 2 NDIO modulu 1 nahrazuje standardni digitalni vstup DI2.
Reléovy vystup 1 NDIO modulu 1 indikuje stav pohonu READY.

Reléovy vystup 2 NDIO modulu 1 indikuje stav pohonu RUNNING.

NO
Komunikace mezi pohonem a NDIO modulem 1 neni aktivni.

98.04 DI/O EXT Nastavte ,YES", je-li druhy modul NDIO (modul digitalnich vstupt/vystupt
MODULE 2 2) instalovan.Nastavte Cislo uzlu na 3 (pro instrukce viz manual modulu).

YES

Komunikace mezi pohonem a NDIO modulem 2 je aktivni.

Digitalni vstup 1 NDIO modulu 2 nahrazuje standardni digitalni vstup DI3.
Digitalni vstup 2 NDIO modulu 2 nahrazuje standardni digitalni vstup DI4.
Reléovy vystup 1 NDIO modulu 2 indikuje stav pohonu FAULT.

Reléovy vystup 2 NDIO modulu 2 indikuje stav pohonu WARNING.

NO
Komunikace mezi pohonem a NDIO modulem 2 neni aktivni.

98.05 DI/O EXT Nastavte ,YES*, je-li tfeti modul NDIO (modul digitalnich vstup(/vystupl 3)
MODULE 3 instalovan.Nastavte Cislo uzlu na 4 (pro instrukce viz manual modulu).

YES

Komunikace mezi pohonem a NDIO modulem 3 je aktivni.

Digitalni vstup 1 NDIO modulu 3 nahrazuje standardni digitalni vstup DI5.
Digitalni vstup 2 NDIO modulu 3 nahrazuje standardni digitalni vstup DI6.
Reléovy vystup 1 NDIO modulu 3 indikuje stav pohonu REF 2 SEL.
Reléovy vystup 2 NDIO modulu 3 indikuje stav pohonu AT SPEED.

NO
Komunikace mezi pohonem a NDIO modulem 3 neni aktivni.

Firmware manual 6-73



Kapitola 6 - Parametry

98.06 Al/O EXT MOD-
ULE

Parametr aktivuje komunikaci s vilotelnym rozsSifovacim modulem analo-
govych vstupl/vystupt, NAIO.

UPOZORNENI: Pred nastavenim parametr(i ACS 600 zjistéte, zda je hard-
warové nastaveni modulu NAIO (pfepinace DIP) v porfadku:

+ Cislo uzlu NAIO modulu je nastaveno na 5.
* Volba typu vstupniho signalu souhlasi s aktualnim signalem (mA/V).

» Zvoleny pracovni rezim pro NAIO-03 modul souhlasi s pouzitym vstupnim
signalem (unipolarni/bipolarni).

Pro instrukce viz Privodce instalaci a uvadénim do provozu pro moduly
NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x (kéd: 3AFY 5891730).

Pro informace o NAIO modulu se standardnim aplikacnim programem viz
také Pfilohu D — Analogovy pfidavny modul NAIO.

NO
Zadna komunikace mezi pohonem a NAIO modulem.

UNIPOLAR; BIPOLAR; UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG
Kazdé z vySe uvedenych nastaveni aktivuje komunikaci mezi analogovym
rozsSifovacim modulem a pohonem.

» Zvolte nastaveni parametru UNIPOLAR nebo UNIPOLAR PRG, je-lirezim
¢innosti NAIO modulu unipolarni.

» Zvolte BIPOLAR nebo BIPOLAR PRG, je-li rezim ¢innosti NAIO modulu
bipolarni.

Vstupy modulu
Kdyz je pouzit NAIO modul, standardni aplikacni program ACS 600 cte

analogové vstupy bud pfes svorky modulu nebo pfes svorky standardni
vstupné-vystupni jednotky NIOC. Viz nize uvedena tabulka.

Nastaveni zdroje pro REF 1 ") Svorka, pres kterou je signal
11.03 EXT REF1 SELECT (O) cteny
Al1 Al1 on NIOC
Al2 Al1 on NAIO
AI3 Al2 on NAIO
Al1/JOYST Al2 on NAIO
AlI2/JOYST Al1 on NAIO

" Stejna pravidla plati pro externi zadanou hodnotu REF2 (viz 11.06 EXT REF2 SE-
LECT (Q)).

6-74

Firmware manual



98.07 COMM
PROFILE

Kapitola 6 - Parametry

Vystupy modulu

Kdyz je pouzit NAIO modul, standardni aplikacni program ACS 600 zapisuje
vybrané analogové hodnoty bud na svorky modulu NAIO nebo na svorky
standardni vstupné-vystupni jednotky NIOC. Aktualni vystupni svorky zavisi
na nastaveni NAIO modulu, jak je ukazano nize.

Volba hodnoty Volba rezimu NAIO Svorka, do které bude

analog. vystupu (98.06 Al/O EXT MODULE) hodnota zapsana
15.01 ANALOGUE | UNIPOLAR; BIPOLAR AO1 on NAIO
OUTPUT1 (O) UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO1 on NIOC
15.06 ANALOGUE | UNIPOLAR; BIPOLAR AO2 on NAIO
OUTPUTZ (O) UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO2 on NIOC
96.01 EXT AO1") | UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO1 on NAIO
96.06 EXT AO2") | UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO2 on NAIO

Y Viditelné jediné tehdy, kdyz je 98.06 nastaven na UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG.

Tento parametr je viditelny jediné tehdy, je-li aktivovana komunikace po
fieldbusu parametrem 98.02 COMM. MODULE LINK.

Tento parametr definuje profil, na kterém je zalozena komunikace
s fieldbusem nebo jinym ACS 600.

ABB DRIVES
Vychozi profil v ACS 600 aplikacnich programech verze 5.0 a pozdgjsich.

CSA 2.8/3.0
Komunikacni profil pouzivany v ACS 600 aplikacnich programech verze
2.8xa3.x.

Firmware manual

6-75



Kapitola 6 - Parametry

6-76 Firmware manual



Kapitola 7 — Vyhledavani poruch

A

Vyhledavani poruch

Resetovani poruch

A

VAROVANI! Veskera elektricka instalace a idrzbové prace popsané v této
kapitole sméji byt provadény pouze osobami s elektrotechnickou kvalifikaci.
Bezpec€nostni predpisy, uvedené na prvnich strankach tohoto manualu
a pfisludny hardwarovy manual museji byt dodrzovany.

ACS 600 je vybaveno pokroc€ilymi ochrannymi schopnostmi, které prabézné
hlidaji jednotku pfed zni¢enim a dlouhou dobou poruchy, zplsobenou
nespravnymi pracovnimi podminkami nebo elektrickou a mechanickou
zavadou.

Tato kapitola vysvétluje postup pfi vyhledavani zavady na ACS 600 s ovla-
dacim panelem.

VSechna varovna a poruchova hlaSeni jsou pfedstavena v niZze uvedenych
tabulkach s informacemi o pfi¢inach a zplsobech odstranéni pro kazdy
pfipad. VétSina varovani a poruch m(ze byt identifikovano a odstranéno
pomoci téchto informaci. Pokud ne, kontaktujte servisni zastoupeni ABB.

UPOZORNENI: Nepfistupuijte k Zadnému méfeni, vyméné dilti nebo jinym
servisnim postupum, které nejsou popsané v tomto manualu. Takova ¢innost
zpUsobi neplatnost zaruky, ohrozi spravnou ¢innost a prodlouzi dobu poruchy
a naklady na opravu.

Varovné hlaseni zmizi, kdyz se zmackne kterékoliv tlacitko ovladaciho
panelu. Varovani se znovu objevi za jednu minutu, jestlize podminky zlstaly
nezménény. Pracuje-li ménic¢ frekvence s odpojenym ovladacim panelem,
rozsviti se Cervena LED v misté montaZe ovladaciho panelu, kdyZ nastane
porucha.

Pro nastaveni programovatelnych varovnych a poruchovych hlasek a funkci
se podivejte na Kapitolu 6 — Parametry.

Aktivni porucha muaze byt resetovana bud zmacknutim tlacitka ,RESET" na
panelu nebo digitalnim vstupem ¢&i prostfednictvim fieldbusu, nebo také
vypnutim napajeni na okamzik. Kdyz se porucha odstrani, motor mize byt
nastartovan.

VAROVANI! Je-li zvolen externi zdroj povelu start a je ,ON“, ACS 600 (se
standardnim aplikacnim programem) nastartuje bezprostifedné po
vyresetovani poruchy. (Neni-li porucha odstranéna, ACS 600 opét vybavi
ochranu.)
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Kapitola 7 - Vyhledavani poruch

Historie poruch Kdyz je zjiSténa porucha, je uloZena do historie poruch. Posledni porucha
nebo varovani je uloZzeno s Casovym udajem, kdy byla porucha zjisténa.

Poruchova a varovna
hlaseni

VAROVANI! Po resetovani poruchy pohon zaéne startovat, je-li povel start
zapnuty. Pfed resetem vypnéte externi signal start a ujistéte se, zda je

bezpecné startovat.

Historie poruch mlize byt zobrazena stlacenim @® nebo@ v rezimu zobra-

zeni aktualnich signall. Historie poruch se prohlizi pomoci

nebo @

Pro opusténi historie poruch zmacknéte znovu dvojité Sipky. Historie poruch
muze byt vymazana stlacenim tlacitka ,RESET".

Tabulka 7-1: Varovna hlaSeni vytvorena firmwarem pohonu.

Tabulky nize ukazuji varovna a poruchova hlaseni.

funkce 30.01)

VAROVANI PRICINA CO DELAT
ACS 600 TEMP Vnitfni teplota ACS 600 je vysoka. Zkontrolujte okolni podminky.
Varovani je hlaSeno, kdyz teplota modulu Zkontr. proudéni vzduchu a ¢innost ventilatoru.
stfidae dosahne 115 °C. Zkontrolujte Zzebara chladi¢e, neni-li znecistén.
Porovnejte vykon motoru s vykonem ménice.
Al < MIN FUNC Analogovy fidici signal je pod minimalni Zkontrolujte spravnou uroven analog. signalu.
(programovatelna dovolenou hodnotou. To mlZe byt zplisobeno |Zkontrolujte vodice fidiciho obvodu.
poruchova nespravnou urovni signalu nebo zavadou Zkontrolujte parametr poruchové funkce

vodic¢u Fidiciho obvodu.

Al < MIN FUNC.

PANEL LOSS
(programovatelna
poruchova
funkce 30.02)

Ovladaci panel zvoleny jako aktivni misto
ovladani ACS 600 prerusil komunikaci.

Zkontrolujte, zda je panel pfipojen na spravny
konektor (viz pfislusny hardwarovy manual).
Zkontrolujte konektor ovladaciho panelu.
Vyménte ovladaci panel v montaznim misté.
Zkontrolujte parametr poruchové funkce
PANEL LOSS.

MOTOR TEMP
(programovatelna
poruchova fankce
30.04 ... 30.10)

Teplota motoru je pfili§ vysoka (nebo se jevi
vysokd). To mGze byt nadmérnou zatézi,
nedostateénym vykonem motoru, neadekvatnim
chlazenim nebo nespravnymi Uvodnimi daty.

Zkontrolujte jmenovité hodnoty motoru, zatéz

a chlazeni.

Zkontrolujte uvodni data.

Zkontrolujte par. poruch. funkce MOTOR TEMP.

THERMISTOR
(programovatelna
poruchova funkce
30.04 ... 30.05)

Zvolen je rezim tepelné ochrany
THERMISTOR a teplota je nadmérna.

Zkontrolujte jmenovité hodnoty motoru a zatéz.
Zkontrolujte uvodni data.

Zkontrolujte zapojeni termistoru na digitalni
vstup DI6 na jednotce NIOC.

MOTOR STALL
(programovatelna

poruch. funkce 30.10)

Motor pracuje v oblasti ochrany proti zabloko-
vani. MGze byt zplisobeno nadmérnou zatézi
nebo nedostateénym vykonem motoru.

Zkontrolujte zatéz motoru a hodnoty ACS 600.
Zkontrolujte parametry poruchové funkce
MOTOR STALL.
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VAROVANI

PRICINA

CO DELAT

COMM MODULE
(programovatelna
poruchova funkce)

Cyklicka komunikace mezi ACS 600
a fieldbus/ACS 600 masterem je ztracena.

Zkontrolujte stav komunikace po fieldbusu. Viz
Pfiloha C - Ovladani pomoci fieldbusu, nebo
pfislusny fieldbus adaptér manual.

Zkontrolujte nastaveni parametru:

- Skupina 51 (pro CHO fieldbus adaptér), nebo

- Skupina 52 (pro standardni modbusovou linku)
Zkontrolujte kabelaz.

Zkontrolujte, zda master sbérnice komunikuje

a je konfigurovan.

UNDERLOAD
(programovatelna
poruch. zatéz 30.13)

Z4atéz motoru je nizkd. To muze byt zplsobeno
uvolnénim mechanismu hnaného zafizeni.

Zkontrolujte, je-li problém v hnaném
mechanismu. Zkontrolujte parametry poruchové
funkce UNDERLOAD.

ENCODER ERR

Porucha komunikace mezi impulsnim snimacem
a modulem NTAC nebo mezi modulem NTAC
a ACS 600.

Zkontrolujte impulsni snimac a jeho kabelaz,
modul NTAC, nastaveni skupiny parametrd 50
a optické spojeni na NAMC, kanal CH1.

ID N CHANGED Identifikaéni €islo pohonu bylo zménéno z 1 Pro zménu id. &isla zpét na 1 jdéte do rezimu
v rezimu volby pohonu (zména neni vidét na volby pohonu zmacéknutim DRIVE. Zmacknéte
displeji). ENTER. Nastavte id. ¢islo na 1. Znovu ENTER.

MACRO CHANGE  |Makro je obnovovano nebo ukladano. Prosim, ¢ekejte.

ID MAGN REQ Je pozadovana identifikace motoru. Varovani Pro start identifikaéni magnetizace:
patfi k normalnimu startovacimu postupu. Stisknéte tlac¢itko START.

Pohon oc¢ekava, zda si uzivatel zvoli Pro start identifikacniho chodu:
identifikaéni magnetizaci nebo chod. Zvolte typ identifikace (viz parametr 99.10
MOTOR ID RUN).

ID MAGN Identifikaéni magnetizace motoru je zapnuté. Pockejte, dokud pohon nebude indikovat, ze
Toto varovani patfi k normalnimu startovacimu |identifikace motoru je skonéena.
postupu.

ID DONE ACS 600 proved! identifikaéni magnetizaci Pokracuijte v praci pohonu.
motoru a je pfipraven k praci. Toto varovani
patfi k normalnimu startovacimu postupu.

ID RUN SEL Je zvolen identifikaéni chod motoru a pohon Zmacknéte tlacitka START pro start

je pfipraven k praci. Toto varovani patfi
k normalnimu startovacimu postupu.

identifika¢niho chodu.

MOTOR STARTS

Identifika¢ni chod motoru startuje. Toto varovani
patfi k normalnimu startovacimu postupu.

Pockejte, dokud pohon neoznami, ze je
identifikace motoru dokoncena.

ID RUN Identifikaéni chod motoru je zapnut. Pockejte, dokud pohon neoznami, ze je
identifikacni chod motoru dokonc&en.
ID DONE ACS 600 provedl identifikacni chod a je Pokracujte v normalni praci pohonu.

pfipraven k praci. Toto varovani patfi k normal-
nimu postupu identifikaéniho chodu.
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Tabulka 7-2: Varovna hlaseni vytvofena firmwarem oviadaciho panelu.

VAROVANI

PRICINA

CO DELAT

WRITE ACCESS
DENIED
PARAMETER
SETTING NOT
POSSIBLE

Urcité parametry neni dovoleno ménit, zatimco
je motor v chodu. Pokud se o to pokusite,
zména nebude akceptovana a zobrazi se toto

varovani. )
Zamek parametr( je zapnut

Zastavte motor a potom zménte hodnotu
parametru.

Odemknéte zamek parametru (viz parametr
16.02 PARAMETER LOCK).

DOWNLOAD FAILED

Funkce ukladani z panelu v poruse. Zadna

data nebyla zkopirovana z panelu do ACS 600.

Ujistéte se, Ze je panel v lokalnim ovladani.
Zopakujte (mohla to byt interference na lince).
Kontaktujte zastoupeni ABB.

UPLOAD FAILED

Funkce stahovani do panelu v poruge. Zadna

data nebyla zkopirovana z ACS 600 do panelu.

Zopakujte (mohla by to byt interference na lince)
Kontaktujte zastoupeni ABB.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Funkce stahovani nebyla provedena.

Provedte nejdfive stazeni dat pfed jeho uklada-
nim. Viz Kapitola 2 - Pfehled o programovani
ACS 600 a ovladaci panel CDP 312.

DRIVE

INCOMPATIBLE
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Programova verze v panelu a v ACS 600
nesouhlasi. Neni mozné kopirovat data
z panelu do ACS 600.

Zkontrolujte verze programu (viz skupinu
parametrd 33: Informace).

DRIVE IS RUNNING
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Ukladani dat neni mozné, zatimco je motor
v chodu.

Zastavte motor. Provedte ulozeni dat.

NO FREE ID
NUMBERS ID
NUMBER SETTING
NOT POSSIBLE

Linka panelu jiz obsahuje 31 stanic.

Odpojte néjakou jinou stanici z linky panelu,
abyste uvolnili identifikacni ¢islo.

NO
COMMUNICATION
X)

Je zde problém v kabelu nebo porucha
hardwaru na lince panelu.

(4) = Typ panelu neni kompatibilni s verzi
aplikaéniho programu pohonu. Panel CDP 312
nekomunikuje se standardnim aplikac¢nim
Panel CDP 311 nekomunikuje se standardnim
aplikaénim programem (ACS) verze 5.x

a pozdéjsi.

Zkontrolujte spojeni linky panelu.
Zmacknéte tlac¢itko RESET. Reset panelu mize
trvat az pal minuty, ¢ekejte prosim.

Zkontrolujte typ panelu a verzi aplikaéniho
programu pohonu. Typ panelu je vyti§tén na
jeho krytu. Verze aplikaéniho programu je
uloZzena v parametru 33.02

APPL SW VERSION.
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Kapitola 7- Vyhledavéni poruch

Tabulka 7-3: Poruchova hlaseni vytvofena firmwarem pohonu.

PORUCHA

PRICINA

CO DELAT

ACS 600 TEMP

Vnitfni teplota ACS 600 je nadmérna.
Vybavovaci uroven teploty modulu stfidace
je 125 °C.

Zkontrolujte okolni podminky

Zkontrol. proudéni vzduchu a €innost ventilatoru.
Zkontrol. zebra chladic¢e, zda nejsou zaprasena.
Porovnejte vykon motoru a vykon ménice.

OVERCURRENT"

Vystupni proud je pfili§ velky. Limit softwaru
pro vybaveni ochrany pfi nadproudu je 3.5 - lopg-

Zkontrolujte zatéz motoru.

Zkontrolujte akceleraéni ¢as.

Zkontrolujte motor a kabel motoru (v¢éetné sledu
fazi).

Zkontrolujte, zda neni k motoru pfipojen kompen-
zaéni kondenzator n. absorbér Spicek).
Zkontrolujte kabel snimace otacek (v€. fazovani).

SHORT CIRC*

V motoru nebo motorovém kabelu je zkrat.

Vystupni mastek ménice je vadny.

Zkontrolujte motor a motorovy kabel.
Zkontrolujte, zda neni k motoru pfipojen
kompenzaéni kondenzator nebo absorbér
Spicek.

Konzultujte se zastoupenim ABB.

PPCC LINK®

Opticka linka do jednotky NINT je vadna.

Zkontrolujte optické kabely pfipojené
k vykonovym stupridim.

DC OVERVOLT

Napéti stejnosmérného meziobvodu je pfilis
vysoké. Vybavovaci limit je 1.3 - Uimax , kde
Uimax je maximalni hodnota rozsahu sitového
napéti. Pro 400 V jednotky je Uimax 415 V.
Pro 500 V jednotky je U 1nax 500 V.

Skute€né napéti meziobvodu souvisejici

s limitem sitového napéti je 728 Vss pro 400 V
jednotky a 877 V ss pro 500 V jednotky.

Zkontrolujte, zda je regulator pfepéti zapnut
(parameter 20.05).

Zkontrolujte sit na statické n. pfechodné prepéti.
Zkontrolujte brzdny impulsni méni¢ a rezistor.
(je-li pouzity). Zkontrolujte brzdny ¢as.

Pouzijte vybéh jako funkci stopu (je-li pouzitelny).
Dovybavte méni¢ frekvence brzdnym impulsnim
méni¢em a rezistorem.

SUPPLY PHASE

Stejnosmérny obvod je zvinény. To mize byt
zpUsobeno chybéjici fazi sité, prerusenou
pojistkou nebo vnitfni poruchou usmérfiovaciho
mustku. Vybaveni ochrany nastane, kdyz
zvinéni ss nepéti je 13 % ss napéti.

Zkontrolujte sitové pojistky.
Zkontrolujte nesymetrii sité.

DC UNDERVOLT

Napéti na meziobvodu je nizké. To mlze byt
zplUsobeno chybéjici fazi sité, pferuSenou
pojistkou nebo vnitfni poruchou usmérnovaciho
mUstku. Limit podpétové ochrany je

0.65 - Uqmin, kde Uy, j& minimalni hodnota
rozsahu sitového napéti. Pro 400 Vi 500 V
jednotky je Uqpmin 380 V.

Skute¢né napéti ss meziobvodu odpovidajici
limitu podpéti sité je 334 V ss.

Zkontrolujte napéti sité a pojistky.

Firmware manual

7-5



Kapitola 7 - Vyhledavani poruch

PORUCHA PRICINA CO DELAT

OVERFREQ Motor se otac&i rychleji, nez jsou nejvyssi Zkontrolujte nastaveni min/max otacek.
dovolené otacky. To mlze byt zpisobeno Zkontrolujte pfimérenost brzdného momentu.
nespravné nastavenymi min/max ota¢kami, Zkontrolujte vhodnost momentového fizeni.
nedostate¢nym brzdnym momentem nebo Zkontrolujte potifebu brzdného impulsniho
zménami zatéze, kdyz je pouzita zadana hodnota |meénice a rezistoru.
momentu.
Vybavovaci uroven je 40 Hz nad absolutnim
max. otackovym limitem pracovniho rozsahu
(aktivni pfimé fizeni momentu) nebo nad
limitem frekvence (skalarni fizeni). Limity
pracovniho rozsahu jsou nastavené parametry
20.01 a 20.02 (rezim DTC) nebo 20.07 a 20.08
(skalarni fizeni).

START INHIBIT Volitelnd hardwarova logika zabranéni startu Zkontrolujte obvod zabranéni startu (jednotka

je aktivni.

NGPS).

EARTH FAULT*
(programovatelna
poruchova funkce
30.17

Zatéz ve vstupnim sitovém systému je
nesymtricka. To mlize byt zplisobeno poruchou
motoru, motorového kabelu nebo vnitini
zavadou.

Zkontrolujte motor a motorovy kabel.
Zkontrolujte, zda neni k motoru pfipojen
kompenzaéni kondenzator nebo absorbér
Spicek.

Al < MIN FUNC
(programovatelna
poruchova funkce
30.01)

Analogovy fidici signal je pod minimalni
povolenou hodnotou. To mize byt zpisobeno
nespravnou urovni signalu nebo zavadou ve
vodi¢ich fidiciho obvodu.

Zkontrolujte spravnou uroven fidiciho signalu.
Zkontrolujte vodice Fidiciho obvodu.
Zkontrolujte parametry poruchové funkce

Al < MIN FUNC.

PANEL LOSS
(programovatelna
poruchova funkce
30.02)

Ovladaci panel nebo Drives Window, zvolené
jako aktivni misto ovladani pro ACS 600
ztratili komunikaci.

Zkontrolujte, zda je panel pfipojen ke spravnému
konektoru (viz pfislusny hardwarovy manual).
Zkontrolujte konektor ovladaciho kabelu.

Znovu vlozte panel do jeho montazniho mista.
Zkontrolujte parametry poruch funkce

PANEL LOSS.

Zkontrolujte pfipojeni Drives Window.

EXTERNAL FLT
(programovatelna

poruch. funkce 30.03)

V jednom externim zafizeni je porucha.
(Tato informace je zprostfedkovana jednim
programovatelnym digitalnim vstupem.)

Zkontrolujte ext. zafizeni, zda nemaji poruchu.
Zkontrolujte parameter 30.03
EXTERNAL FAULT.

MOTOR TEMP
(programovatelna
poruchova funkce
30.04 ... 30.09)

Teplota motoru je pfili§ vysoka (nebo se jevi
vysokd). To mGze byt zplisobeno nadmérnou
zatézi, nedostate€. vykonem motoru, nepfimé-
fenym chlazenim n. nespravnymi tvodnimi daty.

Check motor ratings and load.
Check start-up data.

Check MOTOR TEMP Fault Function
parameters.

THERMISTOR
(programovatelna
poruchova funkce
30.04 ... 30.05)

Jako rezim tepelné ochrany je zvolen
THERMISTOR a teplota je pfili§ vysoka.

Zkontrolujte jmenovité hodnoty motoru a zatéze.
Zkontrolujte uvodni data.

Zkontrolujte pripojeni termistoru na vstup DI6.
Zkontrolujte kabel termistoru.

/10 COMM

Nastala chyba komunikace na jednotce NAMC,
kanalu CH1.

Elektromagneticka interference.

Na jednotce NIOC je zavada.

Zkontrolujte pfipojeni optickych kabeld na
NAMC kanalu CH1.

Zkontrolujte vSechny 1/0O moduly (jsou-li)
pfipojené na kanal CH1.

Zkontrolujte spravné uzemnéni pfistroja.
Zkontrolujte, zda nejsou v blizkosti vysilaci
zafizeni. Vyménte jednotku NIOC.
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Kapitola 7- Vyhledavéni poruch

PORUCHA

PRICINA

CO DELAT

AMBIENT TEMP

Teplota fidici jednotky I/O je nizsi nez
-5...0 °C nebo vyssi nez +73...82 °C.

Zkontrolujte proudéni vzduchu a ventilator.

USER MACRO Zadné uzivatelské makro neni uloZeno, nebo Vytvorte uzivatelské makro znovu.
je soubor vadny.
MOTOR STALL Motor pracuje v oblasti ochrany proti Zkontrolujte zatéz motoru a jmenovité hodnoty

(programovatelna
poruchova funkce

zablokovani. To muze byt zpusobeno
nadmeérnou zatézi nebo nedostateénym

ACS 600.
Zkontrolujte parametry poruchové funkce

30.10... 30.12) vykonem motoru. MOTOR STALL.

NO MOT DATA Data motoru nejsou zadana nebo nesedi Zkontrolujte data motoru zadana v parametrech
s daty stfidace. 99.04... 99.09.

UNDERLOAD Z4atéz motoru je pfilis malad. To mGze byt Zkontrolujte, zda nejsou problémy v hnaném

(programovatelna
poruchova funkce
30.13 ... 30.15)

zplsobeno rozpojenim mechanismu
v pohanéném zafizeni.

zafizeni.
Zkontrolujte parametry poruchové funkce
UNDERLOAD.

ID RUN FAIL

Identifika¢ni chod motoru nebyl Uspésné
proveden.

Zkontrolujte max. otacky (parametr 20.02).
Ty by mély byt nejméné 80 % jmenovitych
ota¢ek motoru (parametr 99.08).

MOTOR PHASE
(programovatelna

poruch. funkce 30.16

(ACC: 30.10))

Jedna faze motoru je ztracena. To mdze byt
zplsobeno poruchou motoru, kabelu, tepelného
relé nebo vnitfni poruchou.

Zkontrolujte motor a motorovy kabel.
Zkontrolujte tepelné relé (je-li).
Zkontrolujte parametry poruchové funkce
MOTOR PHASE. Vypnéte tuto ochranu.

COMM MODULE
(programovatelna
poruchova funkce)

Cyklicka komunikace s ACS 600
a fieldbus/ACS 600 mastrem je ztracena.

Zkontrolujte stav komunikace fieldbusu. Viz
Priloha C — Ovladani pomoci fieldbusu

nebo pfislusny fieldbus adaptér manual.
Zkontrolujte nastaveni parametru:

- Skupiny 51 (pro CHO fieldbus adaptér), nebo
- Skupiny 52 (pro standardni linku modbusu).
Zkontrolujte pfipojeni kabeld.

Zkontrolujte, je-li master sbérnice konfigurovan
a komunikuje-li.

LINE CONV

Zavada ménice na strané sité.

Pfipojte panel z fidici jednotky motorového
ménice na fidici jednotku ménice na strané sité.
Viz manudl ménic¢e na strané sité pro popis
poruchy.

SC (INU 1)*) Zkrat v jednotce stfidace skladajici se Check the motor and motor cable.

SC (INU 2) z nékolika paralelnich stfida¢ovych moduld. Check the power semiconductors (IGBT power

SC (INU 3) Cislo znamena &islo vadného modulu. plates) of the inverter module. (INU 1 stands for

SC (INU 4) inverter module 1 etc.).
Zavada pfipojeni jednotky NINT optickym Check the connection from the inverter module
kabelem v jednotce, sklddajici se z nékolika Main Circuit Interface Board, NINT to the PPCC
paralelnich stfida¢ovych moduld. Branching Unit, NPBU. (inverter module 1 is
Cislo znamena &islo vadného modulu. connected to NPBU CH1 etc.)

CURR MEAS Zavada na cidle proudu ve vystupnim obvodu |Zkontrolujte spojeni €idla proudu s jednotkou

pro méfeni proudu.

interfejsu hlavniho obvodu, NINT.

Firmware manual
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Priloha A — Kompletni nastaveni parametru

Tabulky v této pFiloze uvadeéji seznam vSech aktualnich signald a parametru
ACS 600 s jejich moznym nastavenim.

Cisla v zavorkach () ve sloupcich ,Rozsah/Jednotka“ a ,Alternativni
nastaveni“ ukazuji Ciselné ekvivalenty pro pouziti fieldbusu.

Poznamka pro uzivatele Interbusu-S (modul NIBA): Index parametru se
rovna ((Cislo parametru pohonu) - 100 + 12288), pfevedeno do hexa-
decimalniho tvaru. Pfiklad: index pro parametr pohonu 13.09 je 1309 + 12288
= 13597 = 351Dh.

Tabulka A-1: 1. skupina aktualnich signald.

o £3 g
TO 5=
S g9 3
N o Kratké _ 22838 352 .
Cislo Signal jméno Rozsah/jednotka g = 3 2= MéfFitko pro fieldbus
2E£82| 23§
o su_ =
1.01 PROCESS SPEED P SPEED NO; /min; %; m/s 1 40101 -100 = -100 %
100 = 100 %
z hodnoty definované par.
20.2 (DTC) nebo par. 20.8
(skalarni fizeni)
1.02 SPEED SPEED rpm 2 40102 -20000 = -100 %
20000 = 100 %
1.03 FREQUENCY FREQ Hz 3 40103 | -100=-1Hz
100=1Hz
1.04 | CURRENT CURRENT A 4 40104 10=1A
1.05 | TORQUE TORQUE % 5 40105 -10000 = -100 %
10000 = 100 %
ze jmenovitého momentu motoru
1.06 POWER POWER % 6 40106 0=0%
1000 = 100 %
ze jmenovitého vykonu motoru
1.07 DC BUS VOLTAGE V DC BUSV \" 7 40107 1=1V
1.08 MAINS VOLTAGE MAINS V \ 8 40108 1=1V
1.09 OUTPUT VOLTAGE OUT VOLT \ 9 40109 1=1V
1.10 | ACS 600 TEMP ACS TEMP o] 10 40110 1=1°C
1.1 EXTERNAL REF 1 EXT REF1 /min 11 40111 1=1rpm
1.12 EXTERNAL REF 2 EXT REF2 % 12 40112 0=0%
10000 = 100 %
z max. otacek/jmenovitého
momentu/maximalni procesni
hodnoty
(zavisi na zvoleném makru)
1.13 | CTRL LOCATION CTRL LOC (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2 13 40113 (viz rozsah/jednotka)
1.14 | OP HOUR COUNTER OP HOURS h 14 40114 1=1h
1.15 KILOWATT HOURS KW HOURS | kWh 15 40115 1=100 kWh
1.16 | APPL BLOCK OUTPUT APPL OUT % 16 40116 0=0%
10000 = 100 %
1.17 DI6-1 STATUS DI6-1 17 40117
1.18 | A1 [V] Al1[V] \ 18 40118 1=0.001V
1.19 | AI2 [mA] Al2 [mA] mA 19 40119 | 1=0.001 mA
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Priloha A - Kompletni nastaveni parametrt

o E£g 8
- o S
Dge L
) o Kratké i 22838 352 i
Cislo. Signal jméno Rozsah/jednotka g = 7 2= Méfitko pro fieldbus
2£82| 23&
o < S
1.20 | AI3[mA] AI3 [mA] mA 20 40120 | 1=0.001 mA
1.21 RO3-1 STATUS RO3-1 21 40121
1.22 | AO1[mA] AO1 [mA] mA 22 40122 | 1=0.001 mA
1.23 | AO2[mA] AO2 [mA] mA 23 40123 | 1=0.001 mA
1.24 | ACTUAL VALUE 1 ACT VAL1 % 24 40124 | 0=0%
10000 = 100 %
1.25 | ACTUAL VALUE 2 ACT VAL2 % 25 40125 | 0=0%
10000 = 100 %
1.26 CONTROL DEVIATION CONT DEV % 26 40126 | -10000 =-100 %
10000 = 100 %
1.27 | APPLICATION MACRO MACRO (1) FACTORY; (2) HAND/AUTO; 27 40127 | (viz rozsah/jednotka)
(3) PID.CTRL; (4) T-CTRL;
(5) SEQ CTRL; (6) USER 1 LOAD;
(7) USER 2 LOAD
1.28 EXT AO1 [mA] EXT AO1 mA 28 40128 1=0.001 mA
1.29 EXT AO2 [mA] EXT AO2 mA 29 40129 | 1=0.001 mA
1.30 PP 1 TEMP PP 1 TEM °C 30 40130 | 1=1°C
1.31 PP 2 TEMP PP 2 TEM °C 31 40131 1=1°C
1.32 PP 3 TEMP PP 3 TEM °C 32 40132 1=1°C
1.33 PP 4 TEMP PP 4 TEM °C 33 40133 | 1=1°C

Tabulka A-2: 2. Skupina aktualnich parametrt a monitorovani Zadaného momentu.

c ~ ]
2sod| R 5
o o
. Zarz m [=3-] 3
Cislo Signal Kratke Rozsah/jednotka e f S$=| 38 f MéfFitko pro fieldbus
jméno Ococw| 02
raogss| =go
o < S
2.01 SPEED REF 2 S REF 2 /min 51 40201 0=0%
20000 = 100 %
202 | SPEED REF 3 SREF3 /min 52 40202 zorggg. otggeﬁ motoru
2.09 TORQ REF 2 TREF 2 % 59 40209 0=0%
10000 = 100 %
2.10 TORQ REF 3 TREF3 % 60 40210 z jmenovitého momentu motoru
2.13 TORQ REF USED TUSEDR % 63 40213
217 SPEED ESTIMATED SPEED ES /min 67 40217 0=0%
20000 = 100 %
z max. absolut. otacek motoru
2.18 SPEED MEASURED SPEED ME /min 68 40218 0=0%
20000 = 100 %
z max. absolut. otacéek motoru
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Priloha A - Kompletni nastaveni parametr(

Tabulka A-3: 3. Skupina aktualnich signalti pro komunikaci po fieldbusu (kazdy signal je 16-bitové
datové slovo).

[ ]
0 =o| <3
A 298%| g2 g
Cislo Signal Kratke Rozsah/jednotka r=%=| 2832 Méitko pro fieldbus
jmeno OcowW| 028
rags| 3o
o su_ =
3.01 | MAIN CTRL WORD MAIN CW 0 ... 65535 (decimalni) 76 40301
3.02 | MAIN STATUS WORD MAIN SW 0 ... 65535 (decimalni) 77 40302
3.03 | AUX STATUS WORD AUX SW 0 ... 65535 (decimalni) 78 40303
3.04 | LIMIT WORD 1 LIMIT W1 0 ... 65535 (decimalni) 79 40304
3.05 | FAULT WORD 1 FAULT W1 0 ... 65535 (decimalni) 80 40305 | Obsah téchto datovych slov
je podrobné popsan v Pfiloze C
3.06 | FAULT WORD 2 FAULT W2 0 ... 65535 (decimalni) 81 40306 | - Ovladani pomoci fielbusu.
3.07 | SYSTEM FAULT SYS FLT 0 ... 65535 (decimalni) 82 40307
3.08 | ALARM WORD 1 ALARMW 1 | 0 ...65535 (decimalni) 83 40308
3.09 | ALARM WORD 2 ALARMW 2 | 0...65535 (decimalni) 84 40309
3.12 | INT FAULT INFO INT FAUL 0 ... 65535 (decimalni) 87 40312
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Priloha A - Kompletni nastaveni parametrt

Tabulka A-4: Nastaveni parametra.

o £33
M 2588 22
oZna nastaveni ozs anZ - "
Parametr () Ekvivalent pro fieldbus |.°|. s : E b 2 s MéfFitko pro fieldbus
ragss| =32
o <un
- =
99 START-UP DATA
99.01 LANGUAGE (0) ENGLISH; (1) ENGLISH(AM); (2) DEUTSCH; 1926 49901 (viz Mozna nastaveni)
(3) ITALIANO; (4) ESPANOL; (5) PORTUGUES;
(6) NEDERLANDS; (7) FRANCAIS; (8) DANSK;
(9) SUOMI; (10) SVENSKA
99.02 APPLICATION MACRO (1) FACTORY; (2) HAND/AUTO; (3) PID CTRL; (4) T CTRL; 1927 49902 (viz MoZna nastaveni)
(5) SEQ CTRL; (6) USER 1 LOAD; (7) USER 1 SAVE;
(8) USER 2 LOAD; (9) USER 2 SAVE
99.03 APPLIC RESTORE (0) NO; (1) YES 1928 49903 | (vizMozna nastaveni)
99.04 MOTOR CTRL MODE (0) DTC; (1) SCALAR 1929 49904 | (viz MoZna nastaveni)
99.05 MOTOR NOM VOLTAGE 1/2 - Uyof ACS 600 ... 2 - Uyof ACS 600 (vytisténo na Stitku 1930 49905 1=1V
motoru)
99.06 MOTOR NOM 1/6 - l,s0f ACS 600 ... 2 - ,,,0f ACS 600 (vyti$téno na Stitku 1931 49906 1=01A
CURRENT motoru)
99.07 MOTOR NOM FREQ 8 Hz ... 300 Hz (vyti§téno na Stitku motoru) 1932 49907 1=0.01 Hz
99.08 MOTOR NOM SPEED 1 rpm ... 18000 /min (vyti§téno na Stitku motoru) 1933 49908 1=1/min
99.09 MOTOR NOM POWER 0 kW ... 9000 kW (vytisténo na Stitku motoru) 1934 49909 1=0.1kW
99.10 MOTOR ID RUN (1) NO; (2) STANDARD; (3) REDUCED 1935 49910 | (viz MoZna nastaveni)
10 START/STOP/DIR
10.01 EXT1 STRT/STP/DIR (1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI1,2; (4) DI1P2P; (5) DI1P2PR3; 101 41001 (viz MoZna nastaveni)
(6) DI1P2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) KEYPAD;
(10) COMM. MODULE
10.02 EXT2 STRT/STP/DIR (1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI1,2; (4) DI1P2P; (5) DI1P2PR3; 102 41002 (viz MoZna nastaveni)
(6) DI1P2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) KEYPAD;
(10) COMM. MODULE
10.03 DIRECTION (1) FORWARD; (2) REVERSE; (3) REQUEST 103 41003 (viz Mozna nastaveni)
11 REFERENCE SELECT
11.01 KEYPAD REF SEL (1) REF1(/min); (2) REF2(%) 126 41101 (viz Mozna nastaveni)
11.02 EXT1/EXT2 SELECT (1) DI1; (2) DI2; (3) DI3; (4) DI4; (5) DI5; (6) DI6; (7) EXT1; 127 41102 (viz MoZna nastaveni)
(8) EXT2; (9) COMM. MODULE
11.03 EXT REF1 SELECT (1) KEYPAD; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) AI1/JOYST; 128 41103 | (viz MoZna nastaveni)
(6) AI2/JOYST; (7) AI1+AI3; (8) Al2+AlI3; (9) Al1-AI3;
(10) AI2-Al3; (11) AIT*AI3; (12) AI2*AI3; (13) MIN(AI1,AIB);
(14) MIN(AI2,AI3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) MAX(AI2,AI);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;
(20) COMM. REF; (21) COMMREF+AI1; (22) COMMREF*AI1
11.04 EXT REF1 MINIMUM 0 ... 18000 /min 129 41104 1=1/min
11.05 EXT REF1 MAXIMUM 0 ... 18000 /min 130 41105 1=1/min
11.06 EXT REF2 SELECT (1) KEYPAD; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) AI1/JOYST; 131 41106 | (viz MoZna nastaveni)
(6) AI2/JOYST; (7) AI1+AI3; (8) Al2+AlI3; (9) Al1-Al3;
(10) AI2-Al3; (11) AIT*AI3; (12) AI2*AI3; (13) MIN(AI1,AI3);
(14) MIN(AI2,AI3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) MAX(AI2,AI);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;
(20) COMM. REF; (21) COMMREF+AI1; (22) COMMREF*AI1
11.07 EXT REF2 MINIMUM 0% ...100 % 132 41107 | 0=0%
10000 = 100 %
11.08 EXT REF2 MAXIMUM 0% ... 500 % 133 41108 | 0=0%

5000 =500 %
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Priloha A - Kompletni nastaveni parametr(

c o~ ]
2503 Bk
o [y}
Mozna nastaveni 0=88| 392 - !
Parametr () Ekvivalent pro fieldbus I.cls 5 gi 3 3 s Méfitko pro fieldbus
fag=s S3a
o <u =
12 CONSTANT SPEEDS
12.01 CONST SPEED SEL (1) NOT SEL; (2) DI1 (SPEED1); (3) DI2 (SPEED2); 151 41201 (viz Mozna nastaveni)
(4) DI3 (SPEED3); (5) DI4 (SPEED4); (6) DI5 (SPEEDS5);
(7) DI6 (SPEEDS); (8) DI1,2; (9) DI3,4; (10) DI5,6;
(11) D1,2,3; (12) DI3,4,5; (13) DI4,5,6; (14) DI3,4,5,6
12.02 CONST SPEED 1 0 ... 18000 /min 152 41202 1=1/min
12.03 CONST SPEED 2 0 ... 18000 /min 153 41203
12.04 CONST SPEED 3 0 ... 18000 /min 154 41204
12.05 CONST SPEED 4 0 ... 18000 /min 155 41205
12.06 CONST SPEED 5 0 ... 18000 /min 156 41206
12.07 CONST SPEED 6 0 ... 18000 /min 157 41207
12.08 CONST SPEED 7 0 ... 18000 /min 158 41208
12.09 CONST SPEED 8 0 ... 18000 /min 159 41209
12.10 CONST SPEED 9 0 ... 18000 /min 160 41210
12.11 CONST SPEED 10 0 ... 18000 /min 161 41211
12.12 CONST SPEED 11 0 ... 18000 /min 162 41212
12.13 CONST SPEED 12 0 ... 18000 /min 163 41213
12.14 CONST SPEED 13 0 ... 18000 /min 164 41214
12.15 CONST SPEED 14 0 ... 18000 /min 165 41215
12.16 CONST SPEED 15 -18000 ... 18000 /min 166 41216
13 ANALOGUE INPUTS
13.01 MINIMUM A1 (1) 0V; (2) 2 V; (3) TUNED VALUE; (4) TUNE 176 41301 (viz MoZna nastaveni)
13.02 MAXIMUM Al1 (1) 10 V; (2) TUNED VALUE; (3) TUNE 177 41302 (viz Mozna nastaveni)
13.03 SCALE A1 0... 100 % 178 41303 | 0=0%
10000 = 100 %
13.04 FILTER Al1 0.00s...10.00 s 179 41304 | 0=0s
1000=10s
13.05 INVERT Al1 (0) NO; (65535) YES 180 41305 (viz MozZna nastaveni)
13.06 MINIMUM Al2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) TUNED VALUE; (4) TUNE 181 41306 | (viz MozZna nastaveni)
13.07 MAXIMUM AI2 (1) 20 mA; (2) TUNED VALUE; (3) TUNE 182 41307 | (viz Mozna nastaveni)
13.08 SCALE AI2 0...100 % 183 41308 | 0=0%
10000 = 100 %
13.09 FILTER AI2 0.00s...10.00 s 184 41309 | 0=0s
1000=10s
13.10 INVERT Al2 (0) NO; (65535) YES 185 41310 | (viz MoZnéa nastaveni)
13.11 MINIMUM AI3 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) TUNED VALUE; (4) TUNE 186 41311 (viz MoZna nastaveni)
13.12 MAXIMUM AI3 (1) 20 mA; (2) TUNED VALUE; (3) TUNE 187 41312 (viz MoZna nastaveni)
13.13 SCALE AI3 0...100% 188 41313 | 0=0%
10000 = 100 %
13.14 FILTER AI3 0.00s...10.00 s 189 41314 | 0=0s
1000=10s
13.15 INVERT AI3 (0) NO; (65535) YES 190 41315 (viz MoZna nastaveni)
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Priloha A - Kompletni nastaveni parametrt

c ]
Ss08 5
-] o
Mozna nastaveni 0n=88 3wz - !
Parametr () Ekvivalent pro fieldbus 3 5 :E 33 s Méfitko pro fieldbus
Tascs| =38a
o < E°
14 RELAY OUTPUTS
14.01 RELAY RO1 OUTPUT Reléové vystupy 1, 2 & 3: (1) NOT USED; (2) READY; 201 41401 (viz MozZna nastaveni)
(3) RUNNING; (4) FAULT; (5) FAULT(-1); (6) FAULT(RST);
14.02 RELAY RO2 OUTPUT (7) STALL WARN; (8) STALL FLT; (9) MOT TEMP WRN; 202 | 41402
14.03 RELAY RO3 OUTPUT (10) MOT TEMP FLT; (11) ACS TEMP WRN; 203 41403
(12) ACS TEMP FLT; (13) FAULT/WARN; (14) WARNING;
(15) REVERSED; (16) EXT CTRL; (17) REF 2 SEL;
(18) CONST SPEED; (19) DC OVERVOLT;
(20) DC UNDERVOL; (21) SPEED 1 LIM; (22) SPEED 2 LIM;
(23) CURRENT LIM; (24) REF 1 LIM; (25) REF 2 LIM;
(26) TORQUE 1 LIM; (27) TORQUE 2 LIM; (28) STARTED;
(29) LOSS OF REF; (30) AT SPEED;
Reléové vystupy 1 & 2: (31) ACT 1 LIM; (32) ACT 2 LIM;
(33) COMM MODULE
Reléovy vystup 3: (31) MAGN READY; (32) USER 2 SEL
15 ANALOGUE OUTPUTS
15.01 ANALOGUE OUTPUTH (1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4) FREQUENCY; 226 41501 | (viz MoZna nastaveni)
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC BUS VOLT;
(9) OUTPUT VOLT; (10) APPL OUTPUT; (11) REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) COMM. MODULE
15.02 INVERT AO1 (0) NO; (65535) YES 227 41502 (viz MoZna nastaveni)
15.03 MINIMUM AO1 (1) 0mA; (2) 4 mA 228 41503 (viz MozZna nastaveni)
15.04 FILTER AO1 0.00s...10.00 s 229 41504 0=0s
1000=10s
15.05 SCALE AO1 10 % ... 1000 % 230 41505 100 =10 %
10000 = 1000 %
15.06 ANALOGUE OUTPUT2 (1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4) FREQUENCY; 231 41506 | (viz MoZna nastaveni)
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER,; (8) DC BUS VOLT;
(9) OUTPUT VOLT; (10) APPL OUTPUT; (11) REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) COMM. MODULE
15.07 INVERT AO2 (0) NO; (65535) YES 232 41507 (viz MoZna nastaveni)
15.08 MINIMUM AO2 (1) 0mA; (2) 4 mA 233 41508 (viz MoZna nastaveni)
15.09 FILTER AO2 0.00s...10.00 s 234 41509 0=0s
1000=10s
15.10 SCALE AO2 10 % ... 1000 % 235 41510 100 =10 %
10000 = 1000 %
16 SYSTEM CTR INPUTS
16.01 RUN ENABLE (1) YES; (2) DI; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; (7) DI6; 251 41601 | (vizMozna nastaveni)
(8) COMM. MODULE
16.02 PARAMETER LOCK (0) OPEN; (65535) LOCKED 252 41602 (viz MozZna nastaveni)
16.03 PASS CODE 0 ... 30000 253 41603 1=1
16.04 FAULT RESET SEL (1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DIS; 254 41604 | (viz Mozna nastaveni)
(7) DI6; (8) ON STOP; (9) COMM. MODULE
16.05 USER MACRO IO CHG (1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 255 41605 (viz MoZna nastaveni)
(7) Dl6
16.06 LOCAL LOCK (0) OFF; (65535) ON 256 41606 (viz MozZna nastaveni)
16.07 PARAM SAVE (0) DONE; (1) SAVE.. 257 41607 | (viz Mozna nastaveni)
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Priloha A - Kompletni nastaveni parametr(

g s g 1 % S
Parametr 0 Ehﬁ\?i%/gﬁe:?::g‘;glgbus g _Zé. % % % g : Mé&fitko pro fieldbus
b
20 LIMITS
20.01 MINIMUM SPEED -18000/(pocet polovych dvojic) /min ... 20.2 MAXIMUM SPEED 351 42001 1=1/min
20.02 MAXIMUM SPEED 20.1 MINIMUM SPEED ... 18000/(pocet pdlovych dvojic) /min 352 42002 | 1=1/min
20.03 MAXIMUM CURRENT 0.0 % hyg ... 200.0 % hqy 353 42003 | 0=0%
20000 = 200 %
20.04 MAXIMUM TORQUE 0.0 % ... 300.0 % 354 42004 | 100=1%
20.05 OVERVOLTAGE CTRL (0) NO; (65535) YES 355 42005 (viz MoZna nastaveni)
20.06 UNDERVOLTAGE CTRL (0) NO; (65535) YES 356 42006 | (viz MoZna nastaveni)
20.07 MINIMUM FREQ -300.00 Hz ... 50 Hz (viditelné pouze v rezimu skalarniho 357 42007 | -30000 = -300 Hz
fizenf) 5000 = 50 Hz
20.08 MAXIMUM FREQ -50 Hz ... 300.00 Hz (viditelné pouze v rezimu skalarniho 358 42008 -5000 = -50 Hz
fizeni) 30000 = 300 Hz
20.09 MIN TORQ SELECTOR (0) -MAX TORQ; (65535) SET MIN TORQ 359 42009 | (viz MoZna nastaveni)
20.10 SET MIN TORQUE -300.0 % ... 0.0 % 360 42010 | 10=1%
21 START/STOP
21.01 START FUNCTION (1) AUTO; (2) DC MAGN; (3) CNST DC MAGN 376 42101 (viz Mozna nastaveni)
21.02 CONST MAGN TIME 30.0 ms ... 10000.0 ms 377 42102 | 1=1ms
21.03 STOP FUNCTION (1) COAST; (2) RAMP 378 42103 | (viz MoZna nastaveni)
21.04 DC HOLD (0) NO; (65535) YES 379 42104 (viz MoZna nastaveni)
21.05 DC HOLD SPEED 0 /min ... 3000 /min 380 42105 | 1=1/min
21.06 DC HOLD CURR 0% ... 100 % 381 42106 | 1=1%
22 ACCEL/DECEL
22.01 ACC/DEC 1/2 SEL (1) ACC/DEC 1; (2) ACC/DEC 2; 401 42201 (viz MoZna nastaveni)
(3) DI1; (4) DI2; (5) DI3; (6) DI4; (7) DI5; (8) DI6
22.02 ACCEL TIME 1 0.00 s ... 1800.00 s 402 42202 | 0=0s
22.03 DECEL TIME 1 0.00 s ... 1800.00 s 403 42203 18000 =1800s
22.04 ACCEL TIME 2 0.00 s ... 1800.00 s 404 42204
22.05 DECEL TIME 2 0.00 s ... 1800.00 s 405 42205
22.06 ACC/DEC RAMP SHPE 0.00 s ... 1000.00 s 406 42206 | 100=1s
22.07 EM STOP RAMP TIME 0.00 s ... 2000.00 s 407 42207 | 100=1s
23 SPEED CTRL
23.01 GAIN 0.0 ... 200.0 426 42301 0=0
10000 = 100
23.02 INTEGRATION TIME 0.01s...999.97 s 427 42302 | 1000=1s
23.03 DERIVATION TIME 0.0 ms ... 9999.8 ms 428 42303 | 1=1ms
23.04 ACC COMPENSATION 0.00s...999.98s 429 42304 | 0=0s
1=01s
23.05 SLIP GAIN 0.0 % ... 400.0 % 430 42305 | 1=1%
23.06 AUTOTUNE RUN (0) NO; (65535) YES 431 42306 (viz MoZna nastaveni)
24 TORQUE CTRL (viditelné pouze kdyz 99.02 APPLICATION MACRO =T CTRL)
24.01 TORQ RAMP UP 0.00s...120.00 s 451 42401 0=0s
24.02 TORQ RAMP DOWN 0.00s...120.00 s 452 42402 100=1s
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g s g 33 é S
Parametr 0 Ehﬁ\zfgiﬁa;?zswbu s g ; _% % % g : Méitko pro fieldbus
SFHEE
25 CRITICAL SPEEDS
25.01 CRIT SPEED SELECT (0) OFF; (65535) ON 476 42501 (viz MoZna nastaveni)
25.02 CRIT SPEED 1 LOW 0 rpm ... 18000 /min 477 42502 | 1=1rpm
25.03 CRIT SPEED 1 HIGH 0 rpm ... 18000 /min 478 42503
25.04 CRIT SPEED 2 LOW 0 rpm ... 18000 /min 479 42504
25.05 CRIT SPEED 2 HIGH 0 rpm ... 18000 /min 480 42505
25.06 CRIT SPEED 3 LOW 0 rpm ... 18000 /min 481 42506
25.07 CRIT SPEED 3 HIGH 0 rpm ... 18000 /min 482 42507
26 MOTOR CONTROL
26.01 FLUX OPTIMIZATION (0) NO; (65535) YES 501 42601 (viz MoZna nastaveni)
26.02 FLUX BRAKING (0) NO; (65535) YES 502 42602 | (viz MoZna nastaveni)
26.03 IR COMPENSATION 9% .’.). 30 % (viditeIné pouze kdyz je zvolen rezim skalarniho 503 42603 100=1%
fizeni

30 FAULT FUNCTIONS
30.01 Al<MIN FUNCTION (1) FAULT; (2) NO; (3) CONST SP 15; (4) LAST SPEED 601 43001 (viz MoZna nastaveni)
30.02 PANEL LOSS (1) FAULT; (2) CONST SP 15; (3) LAST SPEED 602 43002 | (viz MoZna nastaveni)
30.08 EXTERNAL FAULT (1) NOT SEL; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; (7) DI6 603 43003 | (viz MoZna nastaveni)
30.04 MOTOR THERM PROT (1) FAULT; (2) WARNING; (3) NO 604 43004 | (viz Mozna nastaveni)
30.05 MOT THERM P MODE (1) DTC; (2) USER MODE; (3) THERMISTOR 605 43005 | (viz MoZna nastaveni)
30.06 MOTOR THERM TIME 256.0s...9999.8 s 606 43006 | 1=1s
30.07 MOTOR LOAD CURVE 50.0 % ... 150.0 % 607 43007 1=1%
30.08 ZERO SPEED LOAD 25.0 % ... 150.0 % 608 43008 1=1%
30.09 BREAK POINT 1.0 Hz ... 300.0 Hz 609 43009 | 100=1Hz

30000 = 300 Hz
30.10 STALL FUNCTION (1) FAULT; (2) WARNING; (3) NO 610 43010 | (viz MozZna nastaveni)
30.11 STALL FREQ HI 0.5Hz ... 50.0 Hz 611 43011 50=0.5 Hz

5000 = 50 Hz
30.12 STALL TIME 10.00 s ... 400.00 s 612 43012 1=1s
30.13 UNDERLOAD FUNC (1) NO; (2) WARNING; (3) FAULT 613 43013 | (viz MoZna nastaveni)
30.14 UNDERLOAD TIME 0s..600s 614 43014 | 1=1s
30.15 UNDERLOAD CURVE 1..5 615 43015 (viz MoZna nastaveni)
30.16 MOTOR PHASE LOSS 0) NO; (65535) FAULT 616 43016 | (viz Mozna nastaveni)
30.17 EARTH FAULT (0) WARNING; (65535) FAULT 617 43017 | (viz MoZna nastaveni)
30.18 COMM FAULT FUNC (1) FAULT; (2) NO; (3) CONST SP 15; (4) LAST SPEED 618 43018 | (viz MoZna nastaveni)
30.19 MAIN REF DS T-OUT 0.1s..60.0s 619 43019 10=0.1s

6000 =60 s
30.20 COMM FAULT RO/AO (0) ZERO; (65535) LAST VALUE 620 43020 | (viz MoZna nastaveni)
30.21 AUX REF DS T-OUT 0.1s..60.0s 621 43021 10=0.1s

6000 =60s
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g s g O % S
Parametr 0 Em/?vi;:'nr;?r:)af‘i';zgu s g ; % % % g : Méitko pro fieldbus
SEHEE

31 AUTOMATIC RESET
31.01 NUMBER OF TRIALS 0..5 626 43101
31.02 TRIAL TIME 1.0s..180.0s 627 43102 | 100=1s

18000 =180s
31.03 DELAY TIME 00s..3.0s 628 43103 | 0=0s

300=3s
31.04 OVERCURRENT (0) NO; (65535) YES 629 43104 (viz Mozna nastaveni)
31.05 OVERVOLTAGE (0) NO; (65535) YES 630 43105 | (viz MoZna nastaveni)
31.06 UNDERVOLTAGE (0) NO; (65535) YES 631 43106 (viz MoZna nastaveni)
31.07 Al SIGNAL<MIN (0) NO; (65535) YES 632 43107 (viz MozZna nastaveni)
32 SUPERVISION
32.01 SPEED1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT; (4) ABS LOW LIMIT 651 43201 (viz MoZna nastaveni)
32.02 SPEED1 LIMIT - 18000 /min ... 18000 /min 652 43202 1=1/min
32.03 SPEED2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT; (4) ABS LOW LIMIT 653 43203 | (viz MoZna nastaveni)
32.04 SPEED2 LIMIT - 18000 /min ... 18000 /min 654 43204 | 1=1/min
32.05 CURRENT FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 655 43205 | (viz MoZna nastaveni)
32.06 CURRENT LIMIT 0...1000 A 656 43206 [ 1=1A
32.07 TORQUE 1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 657 43207 | (viz MoZna nastaveni)
32.08 TORQUE 1 LIMIT -400 % ... 400 % 658 43208 | 10=1%
32.09 TORQUE 2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 659 43209 | (viz MoZna nastaveni)
32.10 TORQUE 2 LIMIT -400 % ... 400 % 660 43210 | 10=1%
32.11 REF1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 661 43211 (viz MoZna nastaveni)
32.12 REF1 LIMIT 0 rpm ... 18000 /min 662 43212 | 1=1/min
32.13 REF2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 663 43213 | (viz MoZna nastaveni)
32.14 REF2 LIMIT 0% ... 500 % 664 43214 | 10=1%
32.15 ACT1 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 665 43215 | (viz MoZna nastaveni)
32.16 ACT1 LIMIT 0% ... 200 % 666 43216 | 0=0%

10=1%
32.17 ACT2 FUNCTION (1) NO; (2) LOW LIMIT; (3) HIGH LIMIT 667 43217 | (viz MoZna nastaveni)
32.18 ACT2 LIMIT 0% ... 200 % 668 43218 | 0=0%

10=1%
33 INFORMATION
33.01 SOFTWARE VERSION (Verze softwaru ACS 600) 676 43301
33.02 APPL SW VERSION (Verze softwaru ACS 600) 677 43302
33.03 TEST DATE (Datum testovani) 678 43303
34 PROCESS SPEED
34.01 SCALE 1... 100000 701 43401 1=1
34.02 UNIT (1) NO; (2) /min;(3) %; (4) m/s 702 43402 (viz MoZna nastaveni)
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9 £33
68737 a0
Mozna nastaveni 0n=88 302 - !
Parametr () Ekvivalent pro fieldbus 3 5 ;E 53 5 MéfFitko pro fieldbus
fags =S3a
o <u =
40 PID CONTROL (Viditelné pouze kdyz 99.02 APPLICATION MACRO = PID CTRL)
40.01 PID GAIN 0.1...100.0 851 44001 10=0.1
10000 = 100
40.02 PID INTEG TIME 0.02s ...320.00 s 852 44002 | 2=0.02s
32000 =320 s
40.03 PID DERIV TIME 0.00s ...10.00 s 853 44003 | 0=0s
1000=10s
40.04 PID DERIV FILTER 0.04s...10.00 s 854 44004 | 4=0.04s
1000=10s
40.05 ERROR VALUE INV (0) NO; (65535) YES 855 44005 (viz MozZna nastaveni)
40.06 ACTUAL VALUE SEL (1) ACT1; (2) ACT1 - ACT2; (3) ACT1 + ACT2; 856 44006 | (viz MoZna nastaveni)
(4) ACT1 * ACT2; (5) ACT1/ACT2; (6) MIN(A1,A2);
(7) MAX(A1,A2); (8) sart(A1 - A2); (9) sqA1 + sqA2
40.07 ACTUAL1 INPUT SEL (1) Alt; (2) Al2; (3) AI3 857 44007 | (viz MoZna nastaveni)
40.08 ACTUAL2 INPUT SEL (1) Al1; (2) Al2; (3) AI3 858 44008 | (viz Mozna nastaveni)
40.09 ACT1 MINIMUM -1000 % ... 1000 % 859 44009 | -10000 =-1000 %
40.10 ACT1 MAXIMUM -1000 % ... 1000 % 860 44010 10000 = 1000 %
40.11 ACT2 MINIMUM -1000 % ... 1000 % 861 44011
40.12 ACT2 MAXIMUM -1000 % ... 1000 % 862 44012
50 ENCODER MODULE (Viditelné pouze kdyz je nastaven 98.01 ENCODER MODULE)
50.01 PULSE NR 0...29999 1001 45001 1 =1 puls na ot.
50.02 SPEED MEAS MODE (1)ABDIR;(2)A"_;(3)A.BDIR; (4) A".B . 1002 45002 (viz MoZna nastaveni)
50.03 ENCODER FAULT (0) WARNING; (6553) FAULT 1003 45003 | (viz Mozna nastaveni)
50.04 ENCODER DELAY 5 ms... 50000 ms 1004 45004 1=1ms
50.05 ENCODER CHANNEL (1) CHANNEL1; (2) CHANNEL 2 1005 45005 (viz MozZna nastaveni)
50.06 SPEED FB SEL (0) INTERAL; (65535) ENCODER 1006 45006 | (viz MoZna nastaveni)
51 COMMUNICATION (Viditelné pouze kdyz je nastaven 98.02 COMM. MODULE LINK.| 1026 ... 45101
MODULE Viz manual modulu.)
52 STANDARD MODBUS
52.01 STATION NUMBER 1..247 1051 45201 (viz MoZna nastaveni)
52.02 BAUDRATE (1) 600; (2) 1200; (3) 2400; (4) 4800; (5) 9600; (6) 19200 1052 45202 (viz MozZna nastaveni)
52.03 PARITY (1) NONE1STOPBIT; (2) NONE2STOPBIT; (3) ODD; (4) EVEN 1053 45203 | (viz Mozna nastaveni)
70 DDCS CONTROL
70.01 CHANNEL 0 ADDR 1..125 1375 47001 (viz MoZna nastaveni)
70.02 CHANNEL 3 ADDR 1...254 1376 47002 (viz MoZna nastaveni)
70.03 CH1 BAUDRATE (0) 8Mbits; (1) 4 Mbits; (2) 2 Mbits; (3) 1 Mbits 1377 47003 | (viz Mozna nastaveni)
90 D SET REC ADDR (ViditeIné pouze kdyz je nastaven 98.02 COMM. MODULE LINK)
90.01 AUX DS REF3 0 ... 8999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametru, 1735 49001 (viz Mozna nastaveni)
YY = index parametru)
90.02 AUX DS REF4 0 ... 8999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrt, 1736 49002 (viz MozZna nastaveni)
YY = index parametru)
90.03 AUX DS REF5 0 ... 8999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrd, 1737 49003 (viz MoZna nastaveni)
YY = index parametru)
90.04 MAIN DS SOURCE 1...255 1738 49004 (viz MoZna nastaveni)
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9 23 5 E
8% a0
Mozna nastaveni 0=88| 3 vz - !
Parametr () Ekvivalent pro fielbus I.cls 5 :E 3 Fi 5 MéfFitko pro fieldbus
ragss| =%a
o < S
90.05 AUX DS SOURCE 1..255 1739 49005 (viz Mozna nastaveni)
92 D SET TR ADDR (Viditelné pouze kdyZ je nastaven 98.02 COMM. MODULE LINK)
92.01 Main DS Status Word Pevné na 302 (MAIN STATUS WORD), nenf vidét 1771 49201 (viz MoZna nastaveni)
92.02 MAIN DS ACT1 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrd, 1772 49202 (viz MoZna nastaveni)
YY = index parametru)
92.03 MAIN DS ACT2 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrd, 1773 49203 (viz MoZna nastaveni)
YY = index parametru)
92.04 AUX DS ACT3 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrd, 1774 49204 (viz MoZna nastaveni)
YY = index parametru)
92.05 AUX DS ACT4 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrd, 1775 49205 (viz Mozna nastaveni)
YY = index parametru)
92.06 AUX DS ACT5 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, kde (X)X = skupina parametrd, 1776 49206 (viz MozZna nastaveni)
YY = index parametru)
96 EXTERNAL AO (Viditelné pouze kdyz je 98.06 Al/O EXT MODULE nastaven na
UNIPOLAR PRG nebo BIPOLAR PRG)
96.01 EXT AO1 (1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4) FREQUENCY; 1843 49601 (viz Mozna nastaveni)
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC BUS VOLT;
(9) OUTPUT VOLT; (10) APPL OUTPUT; (11) REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) COMM. MODULE
96.02 INVERT EXT AO1 (0) NO; (65535) YES 1844 49602 (viz MoZna nastaveni)
96.03 MINIMUM EXT AO1 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1845 49603 (viz MoZna nastaveni)
96.04 FILTER EXT AO1 0.00s... 10.00 s 1846 49604 | 0=0s
1000=10s
96.05 SCALE EXT AO1 10 % ... 1000 % 1847 49605 100=10 %
10000 = 1000 %
96.06 EXT AO2 (1) NOT USED; (2) P SPEED; (3) SPEED; (4) FREQUENCY; 1848 49606 | (viz Mozna nastaveni)
(5) CURRENT; (6) TORQUE; (7) POWER; (8) DC BUS VOLT;
(9) OUTPUT VOLT; (10) APPL OUTPUT; (11) REFERENCE;
(12) CONTROL DEV; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) COMM. MODULE
96.07 INVERT EXT AO2 (0) NO; (65535) YES 1849 49607 | (viz Mozna nastaveni)
96.08 MINIMUM EXT AO2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1850 49608 (viz Mozna nastaveni)
96.09 FILTER EXT AO2 0.00s...10.00 s 1851 49609 | 0=0s
1000=10s
96.10 SCALE EXT AO2 10 % ... 1000 % 1852 49610 100=10 %
10000 = 1000 %
98 OPTION MODULES
98.01 ENCODER MODULE (0) NO; (65535) YES 1901 49801 (viz MoZna nastaveni)
98.02 COMM. MODULE LINK (1) NO; (2) FIELDBUS; (3) ADVANT; (4) STD MODBUS; 1902 49802 (viz Mozna nastaveni)
(5) CUSTOMISED
98.03 DI/O EXT MODULE 1 (0) NO; (65535) YES 1903 49803 | (viz Mozna nastaveni)
98.04 DI/O EXT MODULE 2 (0) NO; (65535) YES 1904 49804 | (viz Mozna nastaveni)
98.05 DI/O EXT MODULE 3 (0) NO; (65535) YES 1905 49805 (viz Mozna nastaveni)
98.06 Al/O EXT MODULE (1) NO; (2) UNIPOLAR; (3) BIPOLAR; (4) UNIPOLAR PRG; (5) 1906 49806 | (viz Mozna nastaveni)
BIPOLAR PRG
98.07 COMM PROFILE (0) ABB DRIVES; (65535) CSA2.8/3.0 (viditelné pouze kdyz je 1907 49807 (viz Mozna nastaveni)
parameter 98.02 COMM. MODULE LINK aktivovan)

Firmware manual A-11



Priloha A - Kompletni nastaveni parametrt

A-12

Firmware manual



Priloha B — Vychozi nastaveni aplikacnich maker

Tabulka v této pfiloze uvadi seznam vychozich nastaveni parametrd vSech
aplikacnich maker ACS 600. Pouzijte tuto tabulku pro srovnani, kdyz vybirate
a upravujete makro pro vasi ACS 600 aplikaci.

Tabulka B-1: Vychozi nastaveni aplikacnich maker ACS 600.

Parameter Factory Hand/Auto PID Control gzm:fl S%cg.:\et:;ilal gﬁtﬁ?\?

ACTUAL SIGNALS (THREE DEFAULT SIGNALS IN THE ACTUAL SIGNAL DISPLAY MODE OF THE CONTROL PANEL)
FREQ FREQ SPEED SPEED FREQ
CURRENT CURRENT ACT VAL1 TORQUE CURRENT
POWER CTRL LOC CONT DEV CTRL LOC POWER

99 START-UP DATA

99.01 LANGUAGE ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH

99.02 APPLICATION MACRO FACTORY HAND/AUTO PID-CTRL TCTRL SEQ CTRL

99.03 APPLIC RESTORE NO NO NO NO NO

99.04 MOTOR CTRL MODE DTC DTC DTC DTC DTC

99.05 MOTOR NOM VOLTAGE ov ov ov ov ov

99.06 MOTOR NOM CURRENT 0.0A 0.0A 0.0A 0.0A 0.0A

99.07 MOTOR NOM FREQ 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz

99.08 MOTOR NOM SPEED 1 /min 1/min 1/min 1 /min 1 /min

99.09 MOTOR NOM POWER 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW

99.10 MOTOR ID RUN NO NO NO NO NO

10 START/STOP/DIR

10.01 EXT1 STRT/STP/DIR DI1,2 DI1,2 DI Di1,2 DI1,2

10.02 EXT2 STRT/STP/DIR NOT SEL DI6,5 Dl6 DI1,2 NOT SEL

10.03 DIRECTION FORWARD REQUEST FORWARD REQUEST REQUEST

11 REFERENCE SELECT

11.01 KEYPAD REF SEL REF1 (/min) REF1 (/min) REF1 (/min) REF1 (/min) REF1 (/min)

11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1 DI3 DI3 DI3 EXT1

11.03 EXT REF1 SELECT Al1 Al Al Al Al

11.04 EXT REF1 MINIMUM 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm 0rpm

11.05 EXT REF1 MAXIMUM 1500 /min 1500 /min 1500 /min 1500 /min 1500 /min

11.06 EXT REF2 SELECT KEYPAD Al2 Al Al2 Al

11.07 EXT REF2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0%

11.08 EXT REF2 MAXIMUM 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
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Priloha B - Vychozi nastaveni aplikacnich maker

Parameter Factory Hand/Auto PID Control gg:ﬂ:‘:l Sz%‘:ﬁ:;ilal Csl:tt:‘::;
12 CONSTANT SPEEDS
12.01 CONST SPEED SEL DI5,6 DI4(SPEED4) DI4(SPEEDA4) DI4(SPEED4) DI4,5,6
12.02 CONST SPEED 1 300 /min 300 /min 300 /min 300 /min 300 /min
12.03 CONST SPEED 2 600 /min 600 /min 600 /min 600 /min 600 /min
12.04 CONST SPEED 3 900 /min 900 /min 900 /min 900 /min 900 /min
12.05 CONST SPEED 4 300 /min 300 /min 300 /min 300 /min 1200 /min
12.06 CONST SPEED 5 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 1500 /min
12.07 CONST SPEED 6 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 2400 /min
12.08 CONST SPEED 7 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 3000 /min
12.09 CONST SPEED 8 0 /min 0 /min 0/min 0/min 0 /min
12.10 CONST SPEED 9 0 /min 0 /min 0 /min 0/min 0 /min
12.11 CONST SPEED 10 0/min 0/min 0/min 0/min 0/min
12.12 CONST SPEED 11 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min
12.13 CONST SPEED 12 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min
12.14 CONST SPEED 13 0/min 0/min 0/min 0/min 0/min
12.15 CONST SPEED 14 0/min 0/min 0/min 0/min 0/min
12.16 CONST SPEED 15 0 /min 0 /min 0 /min 0/min 0 /min
13 ANALOGUE INPUTS
13.01 MINIMUM Al1 ov ov ov oV ov
13.02 MAXIMUM Al1 oV 0V 0V oV oV
13.03 SCALE Al1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.04 FILTER Al1 0.10s 0.10 s 0.10s 0.10s 0.10s
13.05 INVERT A1 NO NO NO NO NO
13.06 MINIMUM Al2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
13.07 MAXIMUM Al2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.08 SCALE AlI2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.09 FILTER AlI2 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.10 INVERT Al2 NO NO NO NO NO
13.11 MINIMUM AI3 0mA 0mA 0mA 0 mA 0mA
13.12 MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.13 SCALE AI3 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.14 FILTER AI3 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.15 INVERT AI3 NO NO NO NO NO
14 RELAY OUTPUTS
14.01 RELAY RO1 OUTPUT READY READY READY READY READY
14.02 RELAY RO2 OUTPUT RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING
14.03 RELAY RO3 OUTPUT FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1)
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Priloha B - Vychozi nastaveni aplikacnich maker

Parameter Factory Hand/Auto PID Control gz:g:‘:l s%%‘:ﬁ:;ilal gﬁuﬁ?
15 ANALOGUE OUTPUTS
15.01 ANALOGUE OUTPUT 1 SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED
13.02 INVERT AO1 NO NO NO NO NO
15.03 MINIMUM AO1 0 mA 0mA 0 mA 0 mA 0mA
15.04 FILTER AO1 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
15.05 SCALE AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
15.06 ANALOGUE OUTPUT 2 CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT
15.05 INVERT AO2 NO NO NO NO NO
15.08 MINIMUM AO2 0 mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.09 FILTER ON AO2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s
15.10 SCALE AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
16 SYSTEM CONTR INPUTS
16.01 RUN ENABLE YES YES DI5 DI6 YES
16.02 PARAMETER LOCK OPEN OPEN OPEN OPEN OPEN
16.03 PASS CODE 0 0 0 0 0
16.04 FAULT RESET SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL
16.05 USER MACRO 10 CHG NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL
16.06 LOCAL LOCK OFF OFF OFF OFF OFF
16.07 PARAM SAVE DONE DONE DONE DONE DONE
20 LIMITS
20.01 MINIMUM SPEED (calculated) (calculated) (calculated) (calculated) (calculated)
20.02 MAXIMUM SPEED (calculated) (calculated) (calculated) (calculated) (calculated)
20.03 MAXIMUM CURRENT 200.0 % I 200.0 % /4 200.0 % hy 200.0 % hy 200.0 % hy
20.04 MAXIMUM TORQUE 300.0 % 300.0 % 300.0 % 300.0 % 300.0 %
20.05 OVERVOLTAGE CTRL YES YES YES YES YES
20.06 UNDERVOLTAGE CTRL YES YES YES YES YES
20.07 MINIMUM FREQ -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz
20.08 MAXIMUM FREQ 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
20.09 MIN TORQ SELECTOR -MAX TORQ -MAX TORQ -MAX TORQ -MAX TORQ -MAX TORQ
20.10 SET MIN TORQUE -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 %
21 START/STOP
21.01 START FUNCTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO
21.02 CONST MAGN TIME 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms
21.03 STOP FUNCTION COAST COAST COAST COAST RAMP
21.04 DC HOLD NO NO NO NO NO
21.05 DC HOLD SPEED 5 /min 5 /min 5/min 5/min 5 /min
21.06 DC HOLD CURR 30.0 % 30.0% 30.0% 30.0 % 30.0 %
22 ACCEL/DECEL
22.01 ACC/DEC 1/2 SEL DI4 ACC/DEC 1 ACC/DEC 1 DI5 DI3
22.02 ACCELER TIME 1 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
22.03 DECELER TIME 1 3.00 s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
22.04 ACCELER TIME 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s
22.05 DECELER TIME 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s
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Parameter Factory Hand/Auto PID Control (-'I:-gmlr‘; quol:ﬁ:;ilal gl;ftt::;
22.06 ACC/DEC RAMP SHPE 0.00s 0.00 s 0.00 s 0.00 s 0.00 s
22.07 EM STOP RAMP TIME 3.00s 3.00 s 3.00 s 3.00 s 3.00 s
23 SPEED CTRL
23.01 GAIN 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
23.02 INTEGRATION TIME 2.50s 2.50s 250s 250s 250s
23.03 DERIVATION TIME 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms 0.0 ms
23.04 ACC COMPENSATION 0.00s 0.00 s 0.00 s 0.00 s 0.12s
23.05 SLIP GAIN 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 %
23.06 AUTOTUNE RUN NO NO NO NO NO
24 TORQUE CTRL
24.01 TORQ RAMP UP 0.00 s
24.02 TORQ RAMP DOWN 0.00 s
25 CRITICAL SPEEDS
25.01 CRIT SPEED SELECT OFF OFF OFF OFF
25.02 CRIT SPEED 1 LOW 0 /min 0 /min - 0 /min 0 /min
25.03 CRIT SPEED 1 HIGH 0 /min 0 /min - 0 /min 0 /min
25.04 CRIT SPEED 2 LOW 0 /min 0 /min - 0/min 0 /min
25.05 CRIT SPEED 2 HIGH 0/min 0 /min - 0 /min 0 /min
25.06 CRIT SPEED 3 LOW 0 /min 0 /min - 0 /min 0 /min
25.07 CRIT SPEED 3 HIGH 0/min 0 /min - 0 /min 0 /min
26 MOTOR CONTROL
26.01 FLUX OPTIMIZATION NO NO NO NO NO
26.02 FLUX BRAKING YES YES YES YES YES
26.03 IR COMPENSATION 0.0 % 0.0 % 0.0 % 0.0 % 0.0 %
30 FAULT FUNCTIONS
30.01 Al<MIN FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.02 PANEL LOSS FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.08 EXTERNAL FAULT NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL
30.04 MOT THERM PROT NO NO NO NO NO
30.05 MOTOR THERM P MODE DTCY DTCY DTC» DTC"» DTC"»
30.06 MOTOR THERM TIME (calculated) (calculated) (calculated) (calculated) (calculated)
30.07 MOTOR LOAD CURVE 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 %
30.08 ZERO SPEED LOAD 74.0 % 74.0 % 74.0 % 74.0 % 74.0 %
30.09 BREAK POINT 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz
30.10 STALL FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.11 STALL FREQ HI 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz
30.12 STALL TIME 20.00 s 20.00 s 20.00 s 20.00 s 20.00s
30.13 UNDERLOAD FUNC NO NO NO NO NO
30.14 UNDERLOAD TIME 600.0 s 600.0 s 600.0 s 600.0 s 600.0 s
30.15 UNDERLOAD CURVE 1 1 1 1 1
30.16 MOTOR PHASE LOSS NO NO NO NO NO
30.17 EARTH FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.18 COMM FAULT FUNC FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
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Priloha B - Vychozi nastaveni aplikacnich maker

Parameter Factory Hand/Auto PID Control ggm:‘:l S%%‘:ﬁ:;ilal gﬁ.ﬂg
30.19 MAIN REF DS T-OUT 1.00s 1.00s 1.00s 1.00s 1.00s
30.20 COMM FAULT RO/AO ZERO ZERO ZERO ZERO ZERO
30.21 AUX REF DS T-OUT 3.0s 30s 30s 3.0s 3.0s
31 AUTOMATIC RESET
31.01 NUMBER OF TRIALS 0 0 0 0 0
31.02 TRIAL TIME 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s
31.03 DELAY TIME 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
31.04 OVERCURRENT NO NO NO NO NO
31.05 OVERVOLTAGE NO NO NO NO NO
31.06 UNDERVOLTAGE NO NO NO NO NO
31.07 Al SIGNAL<MIN NO NO NO NO NO
32 SUPERVISION
32.01 SPEED1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.02 SPEED1 LIMIT 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min
32.03 SPEED2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.04 SPEED2 LIMIT 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min
32.05 CURRENT FUNCTION NO NO NO NO NO
32.06 CURRENT LIMIT 0A 0A 0A 0A 0A
32.07 TORQUE 1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.08 TORQUE 1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.09 TORQUE 2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.10 TORQUE 2 LIMIT 0 % 0% 0% 0% 0%
32.11 REF1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.12 REF1 LIMIT 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min 0 /min
32.13 REF2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.14 REF2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.15 ACT1 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.16 ACT1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
32.17 ACT2 FUNCTION NO NO NO NO NO
32.18 ACT2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0%
33 INFORMATION
33.01 SOFTWARE VERSION (Version) (Version) (Version) (Version) (Version)
33.02 APPL SW VERSION (Version) (Version) (Version) (Version) (Version)
33.03 TEST DATE (Date) (Date) (Date) (Date) (Date)
34 PROCESS SPEED
34.01 SCALE 100 100 100 100 100
34.02 UNIT % % % % %
40 PID CONTROL
40.01 PID GAIN 1.0
40.02 PID INTEG TIME 60.00 s
40.03 PID DERIV TIME 0.00s
40.04 PID DERIV FILTER 1.00s
40.05 ERROR VALUE INV NO
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Priloha B - Vychozi nastaveni aplikacnich maker

Parameter Factory Hand/Auto PID Control ggrnqt:‘; s%‘l‘:ﬁ:‘:lal Csl:tt::";
40.06 ACTUAL VALUE SEL ACT1
40.07 ACTUAL1 INPUT SEL Al2
40.08 ACTUAL2 INPUT SEL Al2
40.09 ACT1 MINIMUM 0%
40.10 ACT1 MAXIMUM 100 %
40.11 ACT2 MINIMUM 0%
40.12 ACT2 MAXIMUM 100 %
50 ENCODER MODULE
50.01 PULSE NR 2048 2048 2048 2048 2048
50.02 SPEED MEAS MODE A B . A B_. A B . A .B_. A B_.
50.03 ENCODER FAULT WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING
50.04 ENCODER DELAY 1000 1000 1000 1000 1000
50.05 ENCODER CHANNEL CHANNEL 2 CHANNEL 2 CHANNEL 2 CHANNEL 2 CHANNEL 2
50.06 SPEED FB SEL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL
51 COMMUNICATION MODULE
52 STANDARD MODBUS
52.01 STATION NUMBER 1 1 1 1 1
52.02 BAUDRATE 9600 9600 9600 9600 9600
52.03 PARITY ODD OoDD OoDD OoDD OoDD
70 DDCS CONTROL
70.01 CHANNEL 0 ADDR 1 1 1 1 1
70.02 CHANNEL 3 ADDR 1 1 1 1 1
70.03 CH1 BAUDRATE 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits
90 D SET REC ADDR
90.01 AUX DS REF3 0 0 0 0 0
90.02 AUX DS REF4 0 0 0 0 0
90.03 AUX DS REF5 0 0 0 0 0
90.04 MAIN DS SOURCE 1 1 1 1 1
90.05 AUX DS SOURCE 3 3 3 3 3
92 D SET TR ADDR
92.01 Main DS Status Word 302 302 302 302 302 FIXED
92.02 MAIN DS ACT1 102 102 102 102 102
92.03 MAIN DS ACT2 105 105 105 105 105
92.04 AUX DS ACT3 305 305 305 305 305
92.05 AUX DS ACT4 308 308 308 308 308
92.06 AUX DS ACT5 306 306 306 306 306
96 EXTERNAL AO
96.01 EXT AO1 SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED
96.02 INVERT EXT AO1 NO NO NO NO NO
96.03 MINIMUM EXT AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.04 FILTER EXT AO1 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s
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Parameter Factory Hand/Auto PID Control ggm:‘:l S%‘l‘:ﬁ:;ilal csl;fttl?lg‘
96.05 SCALE EXT AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
96.06 EXT AO2 CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT
90.07 IVERT EXT AO2 NO NO NO NO NO
96.08 MINIMUM EXT AO2 0 mA 0mA 0 mA 0 mA 0mA
96.09 FILTER EXT AO2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s
96.10 SCALE EXT AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
98 OPTION MODULES
98.01 ENCODER MODULE NO NO NO NO NO
98.02 COMM. MODULE LINK NO NO NO NO NO
98.03 DI/O EXT MODULE 1 NO NO NO NO NO
98.04 DI/O EXT MODULE 2 NO NO NO NO NO
98.05 DI/O EXT MODULE 3 NO NO NO NO NO
98.06 Al/O EXT MODULE NO NO NO NO NO
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES

Y Parametr 30.05 MOTOR THERM P MODE: Pro jednotky ACx 607-0400-3, 0490-3; 0490-6 a vySe je
vychozi nastaveni USER MODE.
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Priloha C — Ovladani pomoci Fieldbusu

Pirehled

ACS 600 mlze byt pfipojen na externi Fidici systém — obvykle fieldbus —
prostfednictvim modulu adaptéru (pfipojeny na opticky kanal CHO na

jednotce NDCO) a nebo linky RS-485 s protokolem Modbus (na jednotce

NIOC-01).
[ |
I [ ] I I I Ovladaé
fieldbusu
Fieldbus
Jiné
pfistroje
r | CHO CE
(DDCS) L
Ovladani Adaptér fieldbusu
fieldbusem
Nazev volby [—

zdroje signalu:
COMM.MODULE
nebo COMM. REF
Standardni modbusova linka

RS-485

Galvanicky neizolovany

(Modbus RTU)

- T
Tok dat

-¢—— Ridici slovo (CW)

-4——Z4dané hod. (REF1...REF5) ——

RS-485
NBCI
RS-232
— napf. sériovy port PC
NPCU

Stavové slovo (SW)———»
—— Aktuélni hod. (ACT1...ACT5) —»

Cteni a zapis parametril, zadost/odpovéd

Obrazek C-1: Ovladani fieldbusem.

Pohon muze byt nastaven, aby pfijimal fidici informace z jednoho fieldbuso-
vého kanalu, nebo fizeni maze byt rozloZzeno mezi dva fieldbusové kanaly

a jiné mozné zdroje, napf. digitalni a analogové vstupy.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Ovladani pres kanal Opticky kanal CHO s protokolem DDCS, umistény na pfidavné jednotce

CHO jednotky NDCO NDCO se pouziva pro pfipojeni ACS 600 k modulu adaptéru fieldousu.
(Jednotka NDCO miize byt objednana jako instalovana v tovarné nebo jako
pfidavna sada. Je rovné&zZ instalovana v tovarné, zada-li to jiné volitelné
zarizeni.)

Kanal CHO se také pouziva k pfipojeni ACS 600 k Fidicimu systému Advant.
Z hlediska pohonu je pfipojeni k Advantu podobné, jako pomoci fieldbus
adaptéru.

Nastaveni Pred nastavenim konfigurace ACS 600 pro ovladani pomoci fieldbusu musi
komunikace Fieldbus bytadaptér mechanicky i elektricky instalovan podle instrukci danych v ,Hard-
adaptéru. ware manualu® pohonu a v manualu modulu.

Komunikace mezi ACS 600 a modulem adaptéru fieldbusu se potom aktivuje
nastavenim parametru 98.02 COMM. MODULE LINK. Poté, co je komu-
nikace inicializovana, konfigurace parametr modulu je mozna v ménici ve
skupiné parametr( 51. Tyto parametry jsou specifické dle pouzitého modulu;
viz jeho manual pro informace o0 mozném nastaveni.

Tabulka C-1: Parametry nastaveni komunikace pro kanal CHO (pro pripojeni fielbus adaptéru).

Nastaveni pro

Parametr Mozna nastaveni PPN Funkce/Informace
ovladani pres CHO
INICIALIZACE KOMUNIKACE
98.02 COMM. NO; FIELDBUS; ADVANT; | FIELDBUS Inicializuje komunikaci mezi pohonem (opticky
MODULE LINK STD MODBUS; kanal CHO) a modulem fieldbus adaptéru.
CUSTOMISED Aktivuje parametry modulu (skupina 51).
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Zvoli komunikaéni profil pouzity pohonem.
CSA 2.8/3.0 Uginkuje na oba kanaly fieldbusu (opticky kanal

CHO a standardni modbusovou linku). Viz
¢ast Komunikaéni profily dale v této pfiloze.

KONFIGURACE MODULU ADAPTERU (Specifické dle modulu, viz manudl pfislusného modulu.)

51.01 (FIELDBUS -
PARAMETER 1)

51.15 (FIELDBUS -
PARAMETER 15)

Po nastaveni parametri skupiny 51, musi byt zkontrolovany a nastaveni
parametry ovladani pohonu (ukazani v tabulce C-4), kde je to nutné.
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Spojeni s AF 100

Typy optickych
komponentt

Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Pfipojeni ACS 600 k sbérnici AF(Advant Fieldbus)100 je podobné jinym
fieldbusim, s vyjimkou téch AF 100 interfejsu, jejichz seznam je uveden
nize a které nahrazuji fieldbus adaptér.Na rozdil od jinych fieldbusu, skupina
parametri 51 neobsahuje zadné nastavitelné parametry. Pohon (kanal CHO)
je spojen s AF 100 interfejsem pomoci optickych kabell. Nasleduje seznam
vhodnych interfejsu:

¢ CI810 Fieldbus Communication Interface
Je pozadovan TB811 (5MBd) nebo TB810 (10MBd) Optical ModuleBus
Port.

» Advant Controller 70 (AC 70)
Je pozadovan TB811 (5MBd) nebo TB810 (10MBd) Optical ModuleBus
Port.

« Advant Controller 80 (AC 80)
Spojeni Optical ModulBus: Optical ModuleBus Port Interface TB811
(5 MBd) nebo TB810 (10 MBd) je pozadovan.
Spojeni DriveBus: Mozné pfipojit na jednotku NAMC-11 s volitelnou
komunikacni jednotkou NDCO-01.

Jeden z vySe uvedenych interfejsu jiz mlze byt pfitomen na sbérnici AF
100. Neni-li, je mozné pouzit sadu Advant Fieldbus 100 adaptéru (NAFA-
01), ktera obsahuje CI810 fieldbus komunikacni interfejs, TB811 Optical
ModuleBus Port Interface a TC505 Trunk Tap. (Vice informaci o téchto
komponentech najdete v ,Uzivatelské pfirucce S800 I/O, 3BSE 008 878
(ABB Industrial Systems, Vasteras, Sweden)).

TB811 Optical ModuleBus Port Interface je vybaven 5 MBd optickymi
komponenty, kdezto TB810 ma 10 MBd optické komponenty. VSechny
optické komponenty na optické lince musi byt stejného typu, jelikoz 5 MBd
komponenty nekomunikuji s 10 MBd komponenty. Volba mezi TB810 a TB811
zavisi na zafizeni, ke kterému jsou pfipojeny.

TB811 (5 MBd) by mélo byt pouzito, kdyz je pfipojeno k pohonu s nasle-
dujicim vybavenim:

« Jednotka NAMC-03 (neni pouzit standardni aplikacni program 5.2)
* Jednotka NAMC-11 s komunikac¢ni pfidavnou jednotkou NDCO-02
* Jednotka NAMC-11 s komunikac¢ni pfidavnou jednotkou NDCO-03
» Jednotka NAMC 22.

TB810 (10 MBd) by mélo byt pouzito, kdyz je pfipojeno k pohonu s nasle-
dujicim vybavenim:

« Jednotka NAMC-11 s komunikaéni pfidavnou jednotkou NDCO-01
» Jednotka NAMC 21
* Rozbocovaci jednotka NDBU-85/95.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Nastaveni komunikace Komunikace mezi ACS 600 a interfejsem AF 100 je aktivovana nastavenim
parametru 98.02 COMM. MODULE LINK na ADVANT.

Tabulka C-2: Parametry nastaveni komunikace pro kanal CHO (pro pripojeni AF 100).

Nastaveni pro

ovladani pres CHO Funkce/Informace

Parametr Mozna nastaveni

INICIALIZACE KOMUNIKACE

98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; ADVANT; | ADVANT Inicializuje komunikaci mezi pohonem (opticky

LINK STD MODBUS, kanal CHO) a AF 100 interfejsem. Pfenosova
CUSTOMISED rychlost je 4 Mbit/s.

98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Zvoli komunikaéni profil pouzity pohonem.
CSA 2.8/3.0 Uginkuje na oba kanaly fieldbusu (opticky kanal

CHO a standardni modbusovou linku).
Viz ¢ast Komunikac¢ni profily dale v této pfiloze.

Po nastaveni parametrd aktivujicich komunikaci musi byt naprogramovan
AF 100 interfejs podle jeho dokumentace a parametry Fizeni pohonu
(ukazané v tabulce C-4) zkontrolovany a nastaveny, pokud je to nutné.

Pri spojeni s Optical ModuleBus, hodnota parametru pohonu 70.01 CHO
NODE ADDRESS se vypocita z hodnoty terminalu POSITION pfisluSného
elementu databaze (pro AC 80, DRISTD) nasledovné:

1. Nasobte stovky z hodnoty POSITION krat 16.
2. Prictéte desitky a jednotky z hodnoty POSITION k vysledku.

Napfiklad kdyz ma terminal POSITION v elementu databaze DRISTD
hodnotu 110 (desaty pohon v kruhu Optical ModuleBus), potom parametr
70.01 musi byt nastavenna 16 x 1 + 10 = 26.

P¥i pripojeni AC 80 DriveBus, pohony jsou adresovany 1 az 12. Adresa
pohonu (nastavena parametrem 70.01) se vztahuje k hodnoté DRNR
terminalu elementu ACSRX PC.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Modularni konektory (X28 a X29) na jednotce NIOC-01 v ACS 600 tvofi
standardni Modbusovou linku. Linka se pouZziva pro externi ovladani
ovlada¢em s Modbus RTU protokolem. Ovlada¢ mUize byt pfipojen bud pfimo
nebo s pouzitim interfejsu spojeni se sbérnici panelu NBCI-01, abychom
ziskali galvanické oddéleni a paralelni spojeni nékolika pohonu, pfipadné
na velkou vzdalenost.

Port RS-232 (napf. sériovy port PC) mize byt spojen se standardni
Modbusovou linkou pres jednotku spojeni s PC NPCU-01, ktera poskytuje
galvanické oddéleni a pfevod RS-232/RS-485. (Jinak pouze nastroj ,,Drive
Window Light* pro PC muze byt spojen s konektorem panelu na jednotce
NAMC.)

Komunikace pfes standardni Modbus linku se inicializuje nastavenim
parametru 98.02 COMM. MODULE LINK na STD MODBUS. Potom musi
byt nastaveny komunikacni parametry ve skupiné 52. Viz nasleduijici tabulku.

Tabulka C-3: Parametry nastaveni komunikace pro standardni Modbus linku.

Parametr

Mozna nastaveni

Nastaveni pro ovladani
pfes standardni
modbus linku

Funkce/Informace

INICIALIZACE KOMUNIKACE

NUMBER

98.02 COMM. MODULE NO; FIELDBUS; ADVANT; STD MODBUS Inicializuje komunikaci mezi pohonem
LINK STD MODBUS; (standardni modbusova linka) a ovladacem
CUSTOMISED s modbus protokolem. Aktivuje komunikaéni
parametry ve skupiné 52.
98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Zvoli komunikaéni profil pouzity pohonem.
CSA 2.8/3.0 Uginkuje na oba kanaly fieldbusu (opticky
kanal CHO a standardni modbusovou linku).
Viz ¢ast Komunikaéni profily dale v této
pfiloze.
KOMUNIKACNI PARAMETRY
52.01 STATION 1to 247 - Ur€uje ¢islo stanice pohonu na standardni

modbusové lince.

52.02 BAUDRATE

600; 1200; 2400; 4800;
9600

Pfenosova rychlost standardni modbusové
linky.

52.03 PARITY

ODD; EVEN;
NONE1STOPBIT;
NONE2STOPBIT

Nastaveni parity standardni modbusové linky.

Po nastaveni parametrli ve skupiné 52 musi byt zkontrolovany parametry
ovladani pohonu (ukazané v tabulce C-4) a nastaveny, pokud je tfeba.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Parametry ovladani

pohonu

7 re

Potom, co byl nastaven pozadovany kanal fieldbusu, musi byt prfekontro-

lovany parametry ovladani pohonu, jejichz seznam je uveden v tabulce C-4
nize a pfestaveny, je-li to treba.

Sloupecek ,,Nastaveni pro ovladani fieldbusem“ udava nastaveni které
se pouzije, kdyz kterykoliv fieldbus kanal (CHO nebo standardni Modbus
linka) je pozadovanym zdrojem nebo cilem pro tento dil¢i signal. Sloupecek
»Funkce/lnformace® udava popis parametru.

Trasy signalu fieldbusu a slozeni sprav je vysvétleno dale v této pfiloze
v &asti ,,Ridici interface Fieldbusu“. DalSi informace o mozném nastaveni
parametrd jsou také dané v kapitole 6.

Tabulka C-4: Parametry ovladani pohonu, které je tfeba zkontrolovat a nastavit pro ovladani fieldbusem.

Parametr

MozZna nastaveni

Nastaveni pro
ovladani fieldbusem

Funkce/Informace

VOLBA ZDROJE RIDICICH POVELU

10.01 EXT1
STRT/STP/DIR

NOT SEL; DI1; ...;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Umoznuije fidici slovo fieldbusu (kromé bitu 11), kdyz je
EXT1 zvolen jako misto ovladani.

10.02 EXT2
STRT/STP/DIR

NOT SEL; D1; ...;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Umoznuije fidici slovo fieldbusu (kromé bitu 11), kdyz je
EXT2 zvolen jako misto ovladani.

10.03 DIRECTION

FORWARD; REVERSE;
REQUEST

REQUEST

Umozriuje ovladani sméru, jak je definovano parametry
10.01 and 10.02.

11.02 EXT1/EXT2
SELECT

DI1; ...; COMM.MODULE

COMM.MODULE

Umozniuje volbu EXT1/EXT2 fidicim slovem fieldbusu,
bitem 11 EXT CTRL LOC.

11.03 EXT REF1
SELECT

KEYPAD; ...; COMM.REF;
COMMREF+AIT1;
COMMREF*AI1

COMM.REF,
COMMREF+AI1
nebo
COMMREF*AI1

Zadanéa hodnota fieldbusu REF1 je pouzita, kdyz je
zvoleno EXT1 jako misto ovladani.

Viz &ast Zadana hodnota pro informace o moznych
nastavenich.

11.06 EXT REF2
SELECT

KEYPAD; ...; COMM.REF;
COMMREF+AIT;
COMMREF*AI1

COMM.REF,
COMMREF+AI1
nebo
COMMREF*AI1

Zadana hodnota fieldbusu REF2 je pouzita, kdyz je
zvoleno EXT2 jako misto ovladani..

Viz 8ast Zadana hodnota pro informace o moznych
nastavenich.

VOLBA ZDROJE VYSTUPNICH SIGNALU

14.01 RELAY RO1
OUTPUT

READY; ...; COMM.MODULE

COMM.MODULE

Umoznuije fizeni reléového vystupu RO1 referenci
fieldbusu REF3, bitem 13.

14.02 RELAY RO2
OUTPUT

READY; ...; COMM.MODULE

COMM.MODULE

Umoznuije fizeni reléového vystupu RO2 referenci
fieldbusu REF3, bitem 14.

14.03 RELAY RO3
OUTPUT

READY; ...; COMM.MODULE

COMM.MODULE

Umoznuije fizeni reléového vystupu RO3 referenci
fieldbusu REF3, bitem 15.

15.01 ANALOGUE
OUTPUTA

NOT USED; P SPEED; ..,;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Nasméruje obsah reference fieldbusu REF4 na analogovy
vystup AO1.
Meéritko: 20000 = 20 mA

15.06 ANALOGUE
OUTPUT2

NOT USED; P SPEED; ..,;
COMM.MODULE

COMM.MODULE

Nasméruje obsah reference fieldbusu REF5 na analogovy
vystup AO2.
Meéritko: 20000 = 20 mA.

C-6
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Nastaveni pro

Parametr Mozna nastaveni i g Funkce/Informace
ovladani fieldbusem

SYSTEMOVE RIDICI VSTUPY
16.01 RUN YES; DI1; ...; COMM.MODULE Umoznuje ovladani signalu "Umoznéni chodu" pres
ENABLE COMM.MODULE fidici slovo fieldbusu, bit 3.
16.04 FAULT NOT SEL; DI1; ...; COMM.MODULE Umozniuje resetovani poruchy pres fidici slovo
RESET SEL COMM.MODULE fieldbusu, bit 7.
16.07 PARAM SAVE..; DONE Ulozi zmény nastaveni parametrl (véetné téch, jez
SAVE byly provedeny pfes fieldbus) do trvalé paméti. Viz

Kapitola 6 — Parametry.

PORUCHOVE FUNKCE KOMUNIKACE

30.18 COMM
FAULT FUNC

NO; FAULT; CONST SP 15;
LAST SPEED

Ur€uje ¢innost pohonu v pfipadé ztraty komunikace po
fieldbusu.

Poznamka:

Detekce ztraty komunikace je zalozena

na monitorovani hlavniho a pomocného data setu
(jehoz zdroj je zvolen v parametrech 90.04 a 90.05).

30.19 MAIN REF
DS T-OUT

0.1t060 s

Definuje ¢as mezi detekci ztraty hlavniho data setu
a ¢innosti zvolené parametrem 30.18.

30.20 COMM FLT
RO/AO

ZERO; LAST VALUE

Urcuje stav, ve kterém jsou ponechany reléové vystupy
RO1 a RO3 a analogové vystupy AO1 a AO2, kdyz
je ztracen pomocny data set.

30.21 AUX REF
DS T-OUT

0.1to60 s

Definuje ¢as mezi detekci ztraty pomocného data setu
a €innosti zvolené parametrem 30.18.

Poznamka:

Tato funkce dohledu je znemoznéna, jestlize jsou
parametry 90.02 and 90.03 nastaveny na O.

VOLBA CILE PRO REFERENCI FIELDBUSU (Neni viditelné, pokud je 98.02 nastaven na NO.)

90.01 AUX DS 0... 8999 - Definuje parametr pohonu, do kterého bude zapsana
REF3 Vychozi: 0 (neni zvolen) hodnota reference fielbusu REF3.
Format: xxyy, kde xx = Skupina parametrd (10 to 89),
yy = Index parametru. Napf.: 3001 = Parametr 30.01.
90.02 AUX DS 0 ... 8999 - Definuje parametr pohonu, do kterého bude zapsana
REF4 Vychozi: 0 (neni zvolen) hodnota reference fieldbusu REF4.
Format: viz parametr 90.01.
90.03 AUX DS 0...8999 - Definuje parametr pohonu, do kterého bude zapsana
REF5 Vychozi: 0 (neni zvolen) hodnota reference fieldbusu REF5.
Format: viz parametr 90.01.
90.04 MAIN DS 0...255 1 or 81 Je-i 98.02 COMM. MODULE LINK nastaven
SOURCE (1 = Fieldbus adaptér [CHO]; na CUSTOMISED, potom tento parametr voli kanal
81 = Standard. modbus. linka) fieldbusu, ze kterého ¢te pohon hlavni data set
Vychozi: 1 (obsahuijici Fidici slovo fieldbusu a jeho zadané hodnoty
REF1 a REF2).
90.05 AUX DS 0...255 30r83 Je-li 98.02 COMM. MODULE LINK nastaven
SRCE (3 = Fieldbus adaptér [CHO]; na CUSTOMISED, potom tento parametr voli kanal

83 = Standard. modbus. linka)
Vychozi: 3

fieldbusu, ze kterého ¢te pohon pomocny data set (obsahu-
jici Zadané hodnoty fieldbusu REF3, REF4 and REF5).

Firmware manual
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Parametr Mozna nastaveni l:la§t?v_e ni pro Funkce/Informace
ovladani fieldbusem|
VOLBA AKTUALNICH SIGNALU PRO FIELDBUS (Neni viditelné, kdyZ je 98.02 nastaven na NO.)
92.01 Main DS Pevné na 302 (aktualni signal | 302 (Pevné) Stavové slovo je vysilano jako prvni slovo hlavniho
Status Word 3.02 MAIN STATUS WORD). data setu aktualnich signald.
92.02 MAIN DS 0...9999 - Zvoli aktudlni signal nebo hodnotu parametru, ktera
ACT1 Vychozi: 102 (aktualni signal bude vysilana jako druhé slovo (ACT1) hlavniho data
1.02 SPEED) setu aktualnich signald.
Format: (x)xyy, kde (x)x = skupina aktualnich signalt
nebo parametrl, yy = index aktualniho signalu nebo
parametru. Napf. 103 = aktualni signal 1.03 FREQUENCY;
2202 = parametr 22.02 ACCEL TIME 1.
92.03 MAIN DS 0...9999 - Zvoli aktualni signal nebo hodnotu parametru, ktera
ACT2 Vychozi: 105 (aktudini signal bude vysilana jako tfeti slovo (ACT2) hlavniho
1.05 TORQUE) data setu aktualnich signalu.
Format: viz parametr 92.02.
92.04 AUX DS 0 ... 9999 — Zvoli aktualni signal nebo hodnotu parametru, ktera
ACT3 Vychozi: 305 (aktualni signal bude vysilana jako prvni slovo (ACT3) pomocného
3.05 FAULT WORD 1) data setu aktualnich signal(.
Format: viz parametr 92.02.
92.05 AUX DS 0...9999 - Zvoli aktudlni signal nebo hodnotu parametru, ktera
ACT4 Vychozi: 308 (aktudlni signal bude vysilana jako druhé slovo (ACT4) pomocného
3.08 ALARM WORD 1) data setu aktualnich signalG.
Format: viz parametr 92.02.
92.06 AUX DS 0 ... 9999 - Zvoli aktudlni signal nebo hodnotu parametru, ktera
ACT5 Vychozi: 306 (aktualni signal bude vysilana jako tfeti slovo (ACT5) pomocného
3.06 FAULT WORD 2) data setu aktualnich signall.
Format: viz parametr 92.02.

C-8
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Ridici interface
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Ridici slovo
a stavové slovo

Zadana hodnota

Volba Zadané hodnoty
fieldbusu a jeji korekce.

Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Komunikace mezi fidicim systémem fieldbusu a ACS 600 vyuziva ,data
sety“. Jeden data set obsahuje tfi 16-bitova slova. Standardni aplika¢ni pro-
gram ACS 600 podporuje pouziti étyf data setd, dvou v kazdém sméru.
ACS 600 ma misto v paméti pro dva fidici a dva stavové data sety pro
kazdy fieldbusovy kanal (opticky kanal CHO a standardni Modbusovou linku),
dohromady 4 vstupni a 4 vystupni pamétova mista. Dva ze &tyf vstupnich
data setl jsou zvoleny parametry 98.02 COMM.MODULE LINK, 90.04
MAINREF DS SOURCE a 90.05 AUX REF DS SOURCE. Zvolené data
sety vytvareji ,Hlavni referencni data set“ a ,Pomocny referencni data set®,
které jsou pouzivany pro ovladani pohonu.

Stavové informace vysilané pohonem jsou zvolené v parametrech 92.01 az
92.03 (,Hlavni data set aktualnich signald“), a 92.04 az 92.06 (,Pomocny
data set aktualnich signald®).

Cas, po kterém se aktualizuje hlavni referenéni data set a hlavni data set
aktualnich hodnot je 12 milisekund; pro pomocné data sety je to 100
milisekund.

Obrazky C-2 a C-3 ukazuiji trasy vstupnich a vystupnich signalu pfi ovladani
fieldbusem.

Ridici slovo (CW) ma hlavni vyznam pro ovladani pohonu z fieldbusového
fidiciho systému. Je ucinné v pfipadé, Ze aktualni misto ovladani (EXT1
nebo EXT2, viz parametry 10.01 a 10.02) je nastaveno na COMM.MODULE.

Ridici slovo (detaily v tabulce C-2) se posila z ovladade fieldbusu do pohonu
Pohon pfepina svoje stavy (ukazano na obrazku C-4) podle poveld,
zakodovanych bitech fidiciho slova.

Stavoveé slovo (SW) je slovo obsahuijici informace o stavu, posilané z pohonu
do ovladace fieldbusu. Slozeni stavového slova je vysvétleno v tabulce C-3.

Zadané hodnoty (reference-REF) jsou 16-bitova slova, obsahujici bit
znaménka a 15-bitovou celociselnou konstantu (integer). Zaporna zadana
hodnota (indikujici zpétny smér otaceni) se vytvori jako doplnék ze souvisejici
kladné zadané hodnoty, jestlize nastaveni parametr(i 10.01 EXT1STRT/STP/
DIR nebo 10.02 EXT2 STRT/STP/DIR je COMM.MODULE.

Zadana hodnota fieldbusu (zvana COMMREF v kontextu volby signalu) je
zvolena nastavenim parametru volby Zadané hodnoty — 11.03 EXT REF1
SELECT nebo 11.06 EXT REF2 SELECT — na COMMREF, COMMREF+Al1
nebo COMMREF*AI1. Posledni dvé dovoluji korekci zadané hodnoty
z fieldbusu pomoci analogového vstupu Al1. Nasledujici tabulka vysvétluje
tyto volby.
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Méritko zadani

Nastaveni parametru

Uginek vstupniho napéti Al1 na zadanou hodnotu fieldbusu

COMM. REF

Zadny

COMMREF+AI1

~ Korekéni koeficient
Zadané hodnoty fieldbusu

A

(100 + 0.5  (Par. 13.03))%

100%

(100 — 0.5 » (Par. 13.03))%

10V . Napéti

0 5V
vstupu AN
COMMREF*AI1
Korekéni koeficient
zadané hodnoty fildbusu
A
100%
50%
0% > .
0 5V 1oy  Napéti
vstupu Al

Korigovana (je-li korekce pouzita) zadana hodnota fieldbusu REF1 a REF2

hodnoty fieldbusu  ma méfitko jak je ukazano v nize uvedené tabuice.
Zadana | Pouzité aplik. Sh o a
hodnota makro Ty[r:oz?‘dane Meéritko Poznamky
G. (Par. 99.02) oty
REF1 (jakékoliv) Otacky n. 20000 =hodnota definovana par. 11.05| Rozsah: -32765 ... 32765.
frekvence Neni omezen par. 11.04/11.05.
(Koneéna hodn. omezena 20.01/20.02
[ota€ky] nebo 20.07/20.08 [frekvence]).
REF2 FACTORY, Otéacky n. 20000 =hodnota definovana par. 11.08| Rozsah: -32765 ... 32765.
HAND/AUTO, n. frekvence Neni omezen par. 11.07/11.08.
SEQ CTRL (Koneéna hodn. omezena 20.01/20.02
[otacky] nebo 20.07/20.08 [frekvence]).
T CTRL nebo Kroutici 10000 = hodnota definovana par. 11.08| Rozsah: -32765 ... 32765.
M/F (volitelné) moment Neni omezen par. 11.07/11.08.

(Kone¢na hodn. omezena par. 20.04.)

PID CTRL

PID Reference

10000 =hodnota definovana par. 11.08

Rozsah: -32765 ... 32765.
Neni omezen par. 11.07/11.08.
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Aktualni hodnoty Aktualni hodnoty (ACT) jsou 16-bitova slova obsahuijici informace o zvolené

Adresovani Modbusu

¢innosti pohonu. Monitorované funkce jsou zvoleny parametry ve skupiné
92. Méfitka celych Cisel, posilanych do ,mastera“ jako aktualni hodnoty
zavisi na zvolenych funkcich; srovnejte se sloupcem Méfitko pro fieldbus
v tabulkach pfilohy A.

Obsah skupiny 3 aktualnich signall je prezentovan v této pfiloze od tabulky
C-4 dale. (Ridici slovo a stavové slovo jsou také pfistupné jako aktualni
signaly 3.01, pfipadné 3.02.)

V pamétech ovladace Modbusu, Fidici slovo, stavové slovo, zadané hodnoty
a aktualni hodnoty jsou mapovany nasledovné:

‘ Adresa ‘ Obsah ‘ ‘ Adresa ‘ Obsah
40001 Ridici slovo 40004 | Stavové slovo
40002 REF1 40005 ACT1
40003 REF2 40006 ACT2
40007 REF3 40010 ACT3
40008 REF4 40011 ACT4
40009 REF5 40012 ACT5

DalSi informace o komunikaci po Modbusu jsou dostupné ve zvlastni
publikaci NMBA-01 pruvodce instalaci a uvadénim do provozu
(3AFY5891772 (anglicky); od ABB Industry Oy, Helsinki, Finsko) a na webové
strdnce Modiconu: http://www.modicon.com.
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TABULKA
AKTUALNICH
SIGNALU/
PARAMETRU

1.01

1.02

3.99

10.01

99.99

)

CHoO
(Adaptér
fieldbusu)

) G

Standard.
modbus.
linka

92.06

*Parametr 92.01 je pevné nastaven na 3.02 MAIN STATUS WORD.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Komunikacni
profily

Standardni aplikacni program 5.0 (a pozdéjSi) podporuje komunikacni profil
,ABB Drives®, ktery standardizuje fidici interfejs (jako Fidici a stavové slovo)
mezi pohony ABB. Profil ,ABB Drives® je odvozeny od fidiciho interfejsu
PROFIBUS a poskytuje mnozstvi fidicich a diagnostickych funkci (viz tabulky
C-5 a C-6, a obrazek C-4 pro souvisejici vyvojovy diagram).

Abychom ziskali zpétnou kompatibilitu se standardnim aplikaénim progra-
mem verze 2.8 a 3.0, komunikacni profil vhodny pro tyto verze (CSA 2.8/
3.0) maze byt zvolen v parametru 98.07 COMM PROFILE. Toto eliminuje
potfebu pfeprogramovani fidiciho systému, kdyz je nahrazen pohon ACS
600 s programovou verzi 2.8 nebo 3.0.

Ridici a stavové slovo pro komunikaéni profil ,CSA 2.8/3.0% je detailn& popsan
v tabulce C-15, pfipadné C-16.

Poznamka: Volba komunika¢niho profilu v parametru 98.07 COMM PRO-
FILE uc&inkuje jak na opticky kanal CHO, tak na standardni Modbusovou
linku.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Tabulka C-5: Ridici slovo (aktuélni signél 3.01) pro komunikaéni profil ,ABB Drives* Text psany
velkymi tucnymi pismeny se vztahuje ke stavim, ukazanym na obr. C-4.

Bit Jméno Hodnota Voli STAV/Popis
0 ON 1 Vlozi PRIPRAVEN K CINNOSTI.
OFF1 0 Nouzovy OFF, zastavi v ¢ase definovaném v par. 22.07 EM STOP RAMP TIME. Vlozi OFF1
AKTIVNI; pokracuje k PRIPRAVEN K SEPNUTI , neni-li jiné zabezpe&eni (OFF2, OFF3) aktivni.
1 OFF2 1 Pokracuje v ¢innosti (OFF2 neaktivni).
0 Nouzovy OFF, zastavi vybéhem.
Vlozi OFF2 ACTIVE; pokraduje k SEPNUTI ZAKAZANO.
2 OFF3 1 Pokracuje v €innosti (OFF3 neaktivni).
0 Nouzovy stop, zastavi v ¢ase definovaném v par. 22.07 EM STOP RAMP TIME. Viozi OFF3
AKTIVNI; pokraduje k SEPNUTI ZAKAZANO.
Varovani: Ujistéte se, zda muZe byt pohon a hnané zafizeni zastaveno timto zplisobem.
3 START 1 Vlozi CINNOST UMOZNENA. (Poznamka: signal umoznéni chodu musi byt aktivni, viz par.
16.01. Je-li par. 16.01 nastaven na COMM. MODULE, tento bit aktivuje signal umoznéni.)
0 Zékaz &innosti. Vklada CINNOST ZAKAZANA.
4 RAMP_OUT_ 1 Normalni ¢innost.
ZERO Vlozi GENERATOR RAMPY: VYSTUP POVOLEN.
0 Vnuti vystupu generatoru rampy nulu.
Pohon se zastavi po rampé (omezeno proudem a ss napétim).
5 RAMP_HOLD 1 Umozni funkci rampy.
Vlozi GENERATOR RAMPY: ZRYCHLENI POVOLENO.
0 Zastavi rampu (Vystup z generatoru rampy je drzen).
6 RAMP_IN_ 1 Normalni &innost. Viozi V CINNOSTI.
ZERO
0 Vnuti vstupu generatoru rampy nulu.
7 RESET 00 1 | Reset poruchy, existuje-li aktivni porucha. Viozi SEPNUTI ZAKAZANO.
0 Pokracéuje v normalni ¢innosti.
8 INCHING_1 1 Neni pouzit.
10 0 | Neni pouzit.
9 INCHING_2 1 Neni pouZit.
10 0 | Neni pouzit.
10 REMOTE_CMD 1 Ovladani fieldbusu umoznéno.
0 Ridici slovo <> 0 nebo reference <> 0: zlistava posledni Fidici slovo a reference.
Ridici slovo = 0 nebo reference = 0: ovladani fieldbusem umoznéno.
Reference a zrychlovaci/zpomalovaci rampa je uzamé&ena.
11 EXT CTRL LOC 1 Zvoli externi misto ovladani 2 (EXT2). Uginné, je-li par. 11.02 nastaven na COMM.MODULE.
0 Zvoli externi misto ovladani 1 (EXT1). Uginné je-li par. 11.02 nastaven na COMM.MODULE.
12 az 15| Rezervovano
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Tabulka C-6: Stavové slovo (aktualni signal 3.02) pro komunikacni profil ,ABB Drives*. Text psany
velkymi tucnymi pismeny se vztahuje ke staviim, ukazanym na obr. C-4.

Bit Jméno Hodnotg Vlozi STAV/Popis

0 RDY_ON 1 PRIPRAVEN K SEPNUTI.
0 NENI PRIPRAVEN K SEPNUTI.

1 RDY_RUN 1 PRIPRAVEN K CINNOSTI.
0 OFF1 AKTIVNI.

2 RDY_REF 1 CINNOST UMOZNENA.
0 | CINNOST ZAKAZANA.

3 TRIPPED 1 PORUCHA.
0 Neni porucha.

4 OFF_2_STA 1 OFF2 neaktivni.
0 OFF2 AKTIVNI.

5 OFF_3_STA 1 OFF3 neaktivni.
0 OFF3 AKTIVNI.

6 SWC_ON_INHIB 1 SEPNUTI ZAKAZANO.
0

7 ALARM 1 Varovani/alarm.
0 Zadné varovani/alarm.

8 AT_SETPOINT 1 V CINNOSTI. Aktualni hodnota odpovida zadané hodnoté (= v mezich tolerance).
0 Aktudlni hodnota se li§i od zadané hodnoty (= mimo toleranci).

9 REMOTE 1 Misto ovladani pohonu: DALKOVE (EXT1 nebo EXT2).
0 Misto ovladani pohonu: MiSTNI.

10 ABOVE_LIMIT 1 Aktualni hodnota frekvence nebo otacek se rovna n. je vétsi nez limit dohledu (par. 32.03).

Plati pro oba sméry otaéeni bez ohledu na hodnotu par. 32.03.

0 Aktudlni hodnota frekvence nebo otacek je v mezich limitu dohledu.

11 EXT CTRL LOC 1 Zvoleno externi misto ovladani 2 (EXT2).
0 Zvoleno externi misto ovladani 1 (EXT1).

12 EXT RUN ENABLE 1 Pfijat externi signal umoznéni chodu.
0 Neni pfijat zadny externi signal umoznéni chodu.

13to 14 | Rezervovano

15 1 Detekovana chyba komunikace modulem adaptéru fieldbusu (na optickém kanalu CHO).

0 Fieldbus adaptér (CHO) komunikace OK.

C-16
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

<1
I o~
. SEPNUTI
SIT VYPNUTA Pl
ZAKAZANO — (SW Bi16=1) ACS 600
Sit zapnuta + (CW Bit0=0) 1 i
'|' _ Standardni aplikace
= ] , . T
NEN PRIPRAVEN Vyvojovy diagram
ABCD K SEPNUTI —— (SW Bit0=0)
CW = Ridici slovo
SW = Stavové slovo
I (CW=xxxx x1xx xxxx x110) F =VOtaCky' d
(CW Bit3=0) = Vstupni prou
RFG = Generéator rampy
PRIPRAVEN f = Frekvence
CINNOST KSEPNUTI  |—— (sw Bito=1)
ZAKAZANA (SW Bit2=0)
. z jakéhokoliv stavu
S;Eg:;a  (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
~ Fault
Lol
PRIPRAVEN
KCINNOSTI | gy git11) PORUCHAL __ (sw Bita=1)
z jakéhokoliv stavu
I (CW Bit7=1)
E (CW=xxxx xTxx xxxx 1111
OFF1 (CW Bit0=0) a SW Bit12=1) >
OFF1 z jakéhokoliv stavu z jakéhokoliv stavu
AKTIVNI . e .
(SW Bit1=0) v Nouzovy stop Nouzovy OFF A
o FF2 (CW Bit1=
(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)
n()=0/1=0 SW Bitiz] OFF3 OFF2
B CD v AKTIVNI —— (g Bit5=0) |AKTIVNI —— (gw Bit4=0)
n(f)=0 / 1=0
(CW Bit4=0)
|
Ll
¢ D CINNOST
UMOZNENA |— (sw Bit2=1)
A
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
D RFG: VYSTUP
POVOLEN
B
(CW Bit6=0) (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: ZRYCHLENI
POVOLENO

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

R

V CINNOSTI

—<t—!

—— (SW Bit8=1)

Obrazek C-4: Vyvojovy diagram ACS 600 pro standardni aplikacni program (komunikacni profil ,ABB
Drives®), a¢inny pfi oviadani fieldbusem.
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Tabulka C-7: Pomocné stavoveé slovo (aktualni signal 3.03).

Bit Jméno ‘ Popis

0 Rezervovano

1 OUT OF WINDOW ‘ Rozdil otac¢ek je mimo okénko (pfi otackové regulaci)*.

2 Rezervovano

3 MAGNETIZED ‘ Magneticky tok byl vytvofen v motoru.

4 Reserved

5 SYNC RDY Cita¢ pozice je synchronizovan.

6 1 START NOT DONE Pohon nebyl startovan po zméné parametr(i ve skupiné 99.

7 IDENTIF RUN DONE Identifikaéni chod motoru Uspésné dokoncen.

8 START INHIBITION Prevence neo¢ekavaného startu aktivni.

9 |LIMITING Rizeni na limitu. Viz aktualni signal 3.04 LIMIT WORD 1 nize.
10 | TORQ CONTROL Zadana hodnota momentu je sledovana*.

11 | ZERO SPEED Absolutni hodnota aktualnich otacek motoru je pod limitem nulovych otacek

(4 % ze synchronni rychlosti).

12 | INTERNAL SPEED FB Sledovana vnitini zpétna vazba otacek.

13 | M/F COMM ERR Komunikaéni chyba linky "Master/Follower" (CH2)*.

14 | Rezervovano

15 | Rezervovéano

*Viz ,Dodatek k firmware manualu pro aplikaéni makro ,Master/follower” (3AFY 58962180).

Tabulka C-8: Limitni slovo 1 (aktualni signal 3.04).

Bit Jméno Aktivni limit

0 | TORQ MOTOR LIM Limit vytazeni.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Min. limit momentu ot. regulace.
2 SPD_TOR_MAX_LIM Max. limit momentu ot. regulace.
3 TORQ_USER_CUR_LIM UzZivatelem defin. proudovy limit.
4 TORQ_INV_CUR_LIM Vnitfni limit proudu.

5 TORQ_MIN_LIM Min. limit jakéhokoliv momentu.

6 TORQ_MAX_LIM Max. limit jakéhokoliv momentu.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Min. limit zAdaného momentu.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Max. limit zadaného momentu.
9 FLUX_MIN_LIM Min. limit zadaného magnet. toku.
10 | FREQ_MIN_LIMIT Min. limit otacek/frekvence.

11 FREQ_MAX_LIMIT Max. limit otacek/frekvence.

12 | DC_UNDERVOLT Limit ss podpéti.

13 | DC_OVERVOLT Limit ss prepéti.

14 | TORQUE LIMIT Limit jakéhokoliv momentu.

15 | FREQ_LIMIT Limit jakychkoliv otacek/frekvence
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Tabulka C-9: Poruchoveé slovo 1 (aktualni signal 3.05).

Bit Jméno Popis

0 |SHORT CIRC

1 OVERCURRENT

2 |DC OVERVOLT

o [RCxoooTewp | e e ejech cosnini v
4 | EARTH FAULT

5 | THERMISTOR

6 |MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT | Porucha je indikovana systémovym poruch.

slovem (aktualni signal 3.07).

8 UNDERLOAD Pro mozné pfic¢iny a jejich odstranéni viz
9 OVERFREQ Kapitola 7 — Vyhledavani poruch.

10 | Rezervovano

11 | Rezervovano

12 | Rezervovano

13 | Rezervovano

14 | Rezervovano

15 | Rezervovano

Tabulka C-10: Poruchové slovo 2 (aktualni signal 3.06).

Bit Jméno Popis

0 |SUPPLY PHASE

1 [ NomoroaTa_|Fromeiné iy ajefen ibarei v
2 | DC UNDERVOLT

3 Reserved

4 | RUN DISABLED

5 |ENCODER FLT

o [iocomn | roreintrren e orneniv
7 | AMBIENT TEMP

8 |EXTERNAL FLT

9 OVER SWFREQ | Porucha prekro€eni spinaci frekvence.
10 |Al<MIN FUNC

11 | PPCC LINK

12| COMM MODULE | pro mozne pri¢iny a jejich odstranéni viz
13 | PANEL LOSS Kapitola 7 — Vlyhleddvani poruch.

14 | MOTOR STALL

15 | MOTOR PHASE

Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Tabulka C-11: Systémové poruchoveé slovo (aktualni signal 3.07).

Bit Jméno Popis

0 FLT (F1_7) Chyba souboru vychozich tovarnich par.
1 USER MACRO Chyba souboru uzivatelského makra.

2 FLT (F1_4) FPROM chyba ¢innosti.

3 |FLT (F1_5) FPROM chyba dat.

4 FLT (F2_12) Vnitini ¢asova Urover 2 prekro¢ena.

5 FLT (F2_13) Vnitini ¢asova urover 3 prekroéena.

6 FLT (F2_14) Vnitini ¢asova Urover 4 prekro¢ena.

7 FLT (F2_15) Vnitini ¢asova uroveri 5 prekroéena.

8 FLT (F2_16) Stavovy diagram prekrocen.

9 FLT (F2_17) Chyba provadéni aplika¢eniho programu.
10 |FLT (F2_18) Chyba provadéni aplika¢eniho programu.
11 | FLT (F2_19) Neplatna operace.

12 | FLT (F2_3) Registr pfeplnén.

13 | FLT (F2_1) Systémovy registr pfeplnén.

14 | FLT (F2_0) Systémovy registr pfeplnén.

15 | Rezervovano

Tabulka C-12: Alarmové slovo 1 (aktualni signal 3.08).

Bit Jméno Popis
0 START INHIBIT Pro mozné pficiny a jejich odstranéni viz
Kapitola 7 — Viyhledavani poruch.
1 Rezervovano
2 Reserved
3 MOTOR TEMP
i [RoxenoTee | pomengrie e osnin vz
5 ENCODER ERR
6 Rezervovano
7 Rezervovano
8 Rezervovano
9 Rezervovano
10 |Rezervovano
11 Rezervovano
12 | COMM MODULE
15[ THEmwisTon | Pomeind Pl el oienin vz
14 | EARTH FAULT
15 | Rezervovano
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Tabulka C-13: Alarmové slovo 2 (aktualni signal 3.09).

Bit Jméno Popis

0 Rezervovano

1 UNDERLOAD Pro mozné pficiny a jejich odstranéni viz
Kapitola 7 — Vyhledavani poruch.

2 Rezervovano

3 | DC UNDERVOLT

4 DC OVERVOLT Pro mozné pfic€iny a jejich odstranéni viz

5 OVERCURRENT | Kapitola 7 — Vyhledavani poruch.

6 | OVERFREQ

7 |ALM (A_16) Chyba pfi obnoveni POWERFAIL.DDF.

8 |ALM (A_17) Chyba pfi obnoveni POWERDOWN.DDF.

9 MOTOR STALL Pro mozné pficiny a jejich odstranéni viz

10 | Al < MIN FUNC Kapitola 7 — Vyhledavani poruch.

11 Rezervovano

12 | Rezervovano

13 |PANEL LOSS Pro mozné pficiny a jejich odstranéni viz
Kapitola 7 — Vyhledavani poruch.

14 | Rezervovano

15 | Rezervovano

Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu
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Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Tabulka C-14: Informacni slovo o poruchach jednotky NINT (aktualni signal 3.12). Toto slovo obsahuje
informace o misté poruchy PPCC LINK, OVERCURRENT, EARTH FAULT a SHORT CIRCUIT (viz
Tabulku C-9 Poruchoveé slovo 1, tabulku C-10 Poruchové slovo 2 a Kapitolu 7 — Vyhledavani poruch).

Bit Jméno Popis
0 NINT 1 FLT Porucha jednotky NINT 1*

1 NINT 2 FLT Porucha jednotky NINT 2*

2 NINT 3 FLT Porucha jednotky NINT 3*

3 NINT 4 FLT Porucha jednotky NINT 4*

4 NPBU FLT Porucha jednotky NPBU*

5 - Nepouziva se

6 U-PHSC U Zkrat v hornim IGBT faze U
7 U-PHSC L Zkrat v doInim IGBT faze U
8 V-PH SC U Zkrat v hornim IGBT faze V
9 V-PH SC L Zkrat v dolnim IGBT faze V
10 W-PH SC U Zkrat v hornim IGBT faze W
11 W-PHSCL Zkrat v dolnim IGBT faze W

12...15 Nepouziva se

*Pouziva se pouze u paralelnich stfida¢t. NINT 1 je pfipojen k NBPU CHO, NINT 2 k CH1 atd.

Blokové schéma stfidace

| NAMC Aplikaéni motorova fidici jednotka

@ Horni IGBT NINT  Jednotka interfejsu hlavniho obvodu

' i
NAMC — niNT| NPBU Rozboc¢ovaci jednotka PPCS linky
@ @ @ Dolni IGBT
! | |
u V] w
Blokové schéma jednotky stfidact (dva az ¢tyfi paralelni stfidace)
NAMC NPBU CH3
CH1 CH2
A |

NINT

N E
=il

e,
J et

| T
& &

F— NINT| | —
3 [E
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Tabulka C-15: Ridici slovo pro komunikacéni profil CSA 2.8/3.0.

Priloha C - Ovladani pomoci fieldbusu

Bit Jméno Popis
0 Rezervovano
1 ENABLE 1 =Umoznéno
0 = Zastavi vybéhem
2 Rezervovano
3 START/STOP 0-1 = Start
0 = Stop podle parametru 21.03 STOP FUNCTION.
4 Rezervovano
5 CNTRL_MODE 1 = Zvolen Fidici rezim 2
0 = Zvolen fidici rezim 1
6 Rezervovano
7 Rezervovano
8 RESET_FAULT 0- 1 = Resetuje poruchu pohonu
9...15 | Rezervovano

Tabulka C-16: Stavové slovo pro komunikacni profil CSA 2.8/3.0.

Bit Jméno Popis

0 READY 1 = Pfipraven ke startu
0 = Chyba inicializace

1 ENABLE 1 =Umoznén
0 = Zastavi vyb&hem

2 Rezervovano

3 RUNNING 1 = Chod se zvolenou zadanou hodnotou
0 = Zastaven

4 Rezervovano

5 REMOTE 1 = Pohon v dalkovém rezimu
0 = Pohon v mistnim rezimu

6 Rezervovano

7 AT_SETPOINT 1 = Pohon na Zadané hodnoté
0 = Pohon neni na zadané hodnoté

8 FAULTED 1 = Porucha je aktivni
0 = Zadna aktivni porucha

9 WARNING 1 = Varovani je aktivni
0 = Zadné aktivni varovani

10 LIMIT 1 = Pohon na limitu
0 = Pohon neni na limitu

11...15 | Rezervovano

Firmware manual
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Priloha D — Analogovy pfidavny modul NAIO

Rizeni otaéek pres
NAIO

Zakladni kontrola

Nastaveni NAIO

Nastaveni parametr
ACS 600

Tato €ast popisuje pouziti pfidavného analogového modulu NAIO pro Fizeni
otacek ACS 600, vybaveného standardnim aplikacnim programem 5.2.

Popsany jsou dvé varianty:
* Bipolarni vstup pfi zakladni regulaci otacek
* Bipolarni vstup v reZimu joysticku

Zde je popsano pouze pouziti bipolarniho vstupu (+ rozsah signalu). Pouziti
unipolarniho vstupu se shoduje se standardnim vstupem tehdy, kdyz:

* je provedeno nastaveni, popsané v ¢astich ,Zakladni kontrola“
a ,Nastaveni NAIO® (viz nize) a

* komunikace mezi modulem a pohonem je aktivovana v parametru 98.06
Al/O EXT MODULE.

Ujistéte se, ze ACS 600 je:

* instalovan a uveden do provozu a

* jsou pfipojeny externi signaly start a stop.

Ujistéte se, ze modul NAIO:

* je nastaven (viz nize uvedené ,Nastaveni NAIO®).

» Jeinstalovan a signal zadané hodnoty je pfipojen na Al1.

« Je pfipojen k ACS 600.

Nastavte adresu uzlu modulu na 5.
Zvolte typ signalu pro vstup Al1 (pfepinac DIP).

Zvolte rezim Cinnosti modulu NAIO-03 (pfepinac DIP). V modulech NAIO-01
a NAIO-02 je rezim pevné nastaven. Viz nize uvedena tabulka.

Rezim NAIO-01 | NAIO-02 | NAIO-03
Unipolarni X - X
Bipolarni - X X

Poznamka: Ujistéte se, zda nastaveni parametri pohonu souhlasi s rezi-
mem modulu NAIO (98.06 Al/O EXT MODULE).

Nastavte parametry ACS 600 (viz pFislusna podkapitola na nasledujicich
strankach).
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Priloha D - Analogovy pridavny modul NAIO

Bipolarni vstup pfi
zakladnim Fizeni
otacek

Tabulka nize uvadi seznam parametrd, které maiji G¢inek na zachazeni s za-
danou hodnotou otacek, pfijatou pfes bipolarni vstup Al1 modulu NAIO.

Parametr Nastaveni
98.06 Al/O EXT MODULE BIPOLAR; BIPOLAR PRG
10.03 DIRECTION FORWARD; REQUEST(®; REVERSE
11.02 EXT1/EXT2 SELECT (O) EXT1
11.03 EXT REF1 SELECT (O) Al2
11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.06 MINIMUM AI2 minAll
13.07 MAXIMUM AI2 maxAl1
13.08 SCALE AI2 100%
13.10 INVERT Al2 NO
30.01 AI<MIN FUNCTION @

" Pro zaporny rozsah ota¢ek musi pohon pfijmout zvlast povel pro zpétny chod.

2 Nastavte, pokud je pouzit dohled nad Zijici nulou.

Nize uvedeny obrazek predstavuje zadané otacky v souvislosti s bipolarnim
vstupem Al1 modulu NAIO.

Rozsah ¢innosti

scaled . _ _ _ __________.__
maxREF1 ! !
0.03 DIRECTION =
; ; FORWARD nebo
| | REQUEST")
> ‘ ‘
5 mMinREFT ‘
] ‘ ‘
16 i I
O
<
S -minREF1
N
0.03 DIRECTION =
REVERSE nebo
REQUEST"
-scaled :
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Vstupni analogovy signal
minAl1 =13.06 MINIMUM Al2 (tj.NAIO Al1)
maxAl1 =13.07 MAXIMUM AI2 (tj.NAIO Al1)
scaled =13.08 SCALE Al2 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
maxREF1

minREF1  =11.04 EXT REF1 MINIMUM

D-2
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Priloha D - Analogovy pridavny modul NAIO

Bipolarni vstup pfi  Tabulka niZe uvadi seznam parametrt, které maji G€inek na zachazeni s za-
fizeni joystickem danou hodnotou otacek a sméru, pfijatou pfes bipolarni vstup Al1 modulu

NAIO.
Parametr Nastaveni
98.06 Al/O EXT MODULE BIPOLAR; BIPOLAR PRG
10.03 DIRECTION FORWARD; REQUEST(l; REVERSE
11.02 EXT1/EXT2 SELECT (O) EXT1
11.03 EXT REF1 SELECT (O) Al2/JOYST
11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.06 MINIMUM AI2 minAll
13.07 MAXIMUM AI2 maxAll
13.08 SCALE Al2 100%
13.10 INVERT AI2 NO
30.01 AI<MIN FUNCTION @

" Umoznuje pouziti jak kladného tak zaporného rozsahu otacek.

2 Nastavte, pokud je pouzit dohled nad Zijici nulou.

NiZe uvedeny obrazek pfedstavuje Zadané otacky v souvislosti s bipolarnim
vstupem Al1 modulu NAIO v rezimu joysticku.

Rozsah ¢innosti

scaled
maxREF1 ! !
10.03 DIRECTION =
' FORWARD nebo
REQUEST"
> ‘
35 mMInREFT
T .
1)
‘Q |
IS ‘
S -minREF1 ‘ ‘
>‘|\‘} :
110.03 DIRECTION =
‘ REVERSE nebo
REQUEST"
-scaled :
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Vstupni analogovy signal
minAl1 =13.06 MINIMUM AlI2 (1j.NAIO Al1)
maxAl1 = 13.07 MAXIMUM AI2 (j.NAIO A1)
scaled =13.08 SCALE Al2 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
maxREF1

minREF1  =11.04 EXT REF1 MINIMUM
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